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DESCRIPCION
Dispositivo de transporte y procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de transporte

La invencion se refiere a un procedimiento segun el preambulo de la reivindicacion 1, asi como un dispositivo de
transporte correspondiente.

Los dispositivos de transporte estan muy extendidos hoy en dia y, por ejemplo, ya no es posible imaginar sin ellos un
almaceén, plantas de produccién y un sistema de distribucion de correo o paquetes. Sirven para el comodo transporte y
clasificacion de cargas en ocasiones muy pesadas. Con el paso del tiempo se han desarrollado muchos tipos de
dispositivos de transporte que estan optimizados en una finalidad de uso correspondiente. Con mucha frecuencia los
dispositivos de transporte estan configurados como transportadores de rodillos, en los que la mercancia a transportar se
transporta mediante rodillos individuales, en contacto temporal con la mercancia a transportar. Un tipo igualmente usual
es una cinta transportadora o una cadena transportadora.

La fig. 1 muestra a modo de ejemplo un dispositivo de transporte 1 segun el estado de la técnica, concretamente un
transportador de rodillos. A este respecto, varios accionamientos 2a, 2b y 2c estan dispuestos localmente unos detras de
otros entre dos piezas de armazén 3 y 4 de tipo carril. En el ejemplo mostrado un accionamiento 2a ... 2c se compone
respectivamente de un rodillo motor 5 y un rodillo auxiliar 7 conectado con él a través de una correa 6. Si los
accionamientos 2a ... 2c se activan ahora, es decir, se ponen en rotacién, entonces se transporta una mercancia a
transportar de manera conocida en si en la direccién de transporte z.

La fig. 2 muestra ademas la estructura de un rodillo motor 5 segin el estado de la técnica. Este comprende un eje 8 fijado
en las piezas de armazén 3 y 4 y parado con ellas. Sobre el eje 8 estan dispuestos dos cojinetes 9 y 10 que soportan el
revestimiento exterior 11. Sobre el eje 8 esta dispuesto ademas el devanado de estator 12. Sobre el revestimiento exterior
11 se sitlan dos cubiertas 13 y 14 para la proteccién del interior del rodillo motor 5 frente al polvo. Finalmente en el rodillo
motor 5 esta dispuesto un control de accionamiento 15, que esta conectado eléctricamente con el devanado de estator 12.
Un cable de conexion 16, que esta conectado con el control de accionamiento 15, esta guiado hacia fuera a través de un
aguijero en el eje 8 (no representado).

A través del cable de conexion 16 el control de accionamiento 15 recibe las érdenes de un control de orden superior (no
representado). Este control puede excitar de forma dirigida los rodillos motores 5 individuales y por consiguiente los
accionamientos 2a ... 2c, es decir, se inducen a una determinada velocidad de giro, aceleraciéon o deceleracion, y asi
transportan una mercancia a transportar de forma flexible sobre un dispositivo de transporte 1. A este respecto, por el
control de accionamiento 15 se genera un campo giratorio en el devanado de estator 12 que acciona entonces el
revestimiento exterior 11. El motor usado es un motor sin escobillas (“brushless”) conocido en si, realmente asi una
maquina sincrona que se acciona a través de tension continua y un inversor.

En instalaciones de transporte modernas, por motivos energéticos y también debido a la contaminacién sonora, en
general solo se activan aquellos accionamientos que son absolutamente necesarios para el transporte de una mercancia
a transportar. Si, por ejemplo, se transporta un objeto individual que cubre cinco rodillos en la direccion de transporte,
entonces se puede formar una zona, que comprende por ejemplo seis rodillos, dentro de la que se accionan los rodillos.
Esta zona migra junto con el objeto transportado de modo que, en el presente ejemplo, siempre estan en funcionamiento
solo seis rodillos sea cual sea el tamafio del dispositivo de transporte.

Por ejemplo, el documento US 2005/0049745 A1 da a conocer para ello un procedimiento genérico para la determinacion
de la posicién de un objeto sobre un dispositivo de transporte, en el que se detecta el canto posterior de un objeto
transportado. Durante la deteccion se actualiza un juego de datos asociado al objeto.

Ademas, el documento US 6,729,463 muestra para ello un dispositivo de transporte con zonas flexibles, en particular
también “migrantes”. El transportador comprende una interfaz de direcciones de zonas, con la que esta acoplada una
multiplicidad de motores para configurar al menos una unidad de control de zonas. Con esta disposicion es posible excitar
motores cualesquiera, situados unos detras de otros. Con la ayuda de sensores, que se componen de cada vez un
elemento emisor y uno receptor y estan previstos respectivamente en un motor, se puede determinar la posicién de un
objeto transportado. Dado que las instalaciones de transporte pueden adoptar dimensiones considerables, por ello es
necesaria una multiplicidad de parejas de emisor/receptor semejantes. La instalacion de transporte segun el estado de la
técnica es por ello cara y propensa a fallos debido a la multiplicidad de sensores.

Ademas, el documento JP 7206132 muestra un transportador de rodillos, en el que la mercancia a transportar se mide
con la ayuda de una barrera de luz dispuesta al comienzo del transportador de rodillos. Durante el transporte de la
mercancia a transportar sobre los rodillos se determina continuamente la posicidon de la misma mediante la velocidad
predeterminada por los accionamientos y se usa para la excitacion individual de los rodillos motores. En el documento JP
7206132 es desventajoso que las perturbaciones en el dispositivo de transporte no se reconozcan por la falta de sensores.
Asi no se reconocen las distancias demasiado grandes o demasiado pequefias entre los objetos de transporte, que se
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originan, por ejemplo, porque entre los objetos a transportar y los rodillos de transporte existe un deslizamiento. Asimismo
quedan no detectados los objetos tomados o afiadidos (eventualmente de forma no permitida) en el recorrido de
transporte o que se caen del transportador.

Mientras que la soluciéon dada a conocer en el documento US 6,729, 463 no es practicable debido al elevado nimero de
sensores (en particular en grandes instalaciones), la solucion dada a conocer en el documento JP 7206132 parece
igualmente poco dirigida al objetivo debido a las muchas perturbaciones que quedan no detectadas y que, no obstante,
aparecen continuamente en la practica. En particular falta un método apropiado para supervisar el funcionamiento de un
dispositivo de transporte, no obstante, sin que para ello sea necesaria una gran cantidad de sensores.

Ademas, las soluciones mencionadas soélo evallan el estado ocupado de uno o varios sensores para obtener con ello
informacion sobre el estado de los dispositivos de transporte. Por ello estas soluciones son apropiadas
predominantemente para dispositivos de transporte en los que objetos mas o menos idénticos se transportan en la misma
posicion. Pero los dispositivos de transporte también transportan con frecuencia objetos muy diferentes en cuanto a la
naturaleza. Por ejemplo, en un sistema de transporte de un aeropuerto apenas se asemeja una maleta a la otra. No
obstante, en las soluciones mencionadas arriba se ignora un conjunto de informacion Util para la identificacion de los
objetos individuales. Esto conduce inevitablemente a no poder identificar los objetos o no con seguridad suficiente. Yendo
acompanado directamente de esto la limitacion de que una perturbacién en el dispositivo de transporte no se puede
constatar igualmente o no con la seguridad suficiente. Por ejemplo, la confusion de dos maletas que presentan las
mismas dimensiones, pero por lo demas presentan diferentes propiedades, ya no llamarian la atencion con la
desagradable consecuencia de que los pasajeros no recibirian su equipaje en el lugar de destino.

Para la identificacion de objetos también se usan por ello desde hace mucho tiempo sistemas que posibilitan en principio
una identificacion sin lugar a duda. Por ejemplo, en bultos de equipaje y también en mercancias de todo tipo se colocan
cadigos de barras y ultimamente también etiquetas RFID (Radio Frequency Idenification Tags). Pero la identificacion solo
funciona en general dentro de un sistema cerrado, ya que con el cédigo de barras o la etiqueta RFD estan relacionados
con frecuencia los datos almacenados en una base de datos. Si esta base de datos no esta a disposicion, entonces
tampoco es posible una identificacion. Por ejemplo, una lata de conservas equipada de un cédigo de barras no se puede
identificar por un sistema de distribucion de equipaje de un aeropuerto. Ademas, tanto los codigos de barras como
también las etiquetas RFID soélo se pueden leer con frecuencia en una posicion determinada o posiciones determinadas
de los objetos a transportar. Si el objeto a transportar se sitia de forma no ventajosa sobre el dispositivo de transporte,
entonces no se puede identificar.

Por este motivo desde hace algun tiempo se usan sistemas que posibilitan una identificacion de objetos en base a sus
propiedades propias. Un ejemplo popular de ello es el procesamiento de imagenes, es decir, la identificacion de un objeto
debido a su aspecto exterior. También se conoce recurrir al peso de un objeto para su identificacion.

Por el documento DE 10 2007 035 272 A1 se conoce para ello, por ejemplo, un sistema para la identificacion de bultos de
equipaje que se proveen de un cddigo de barras o una etiqueta RFID. Adicionalmente se detectan las caracteristicas de
los bultos de equipaje, a fin de poder identificar éstas también luego cuando el codigo de barras o la etiqueta RFID no se
puede leer.

En estos sistemas es desventajosa la gran cantidad de datos que se deben procesar para la identificacion de los objetos.
Si se piensa que, por ejemplo, en el aeropuerto de Frankfurt se transportan alrededor de 54 millones de pasajeros por afio
y se considera que cada pasajero embarca al menos un bulto de equipaje, entonces de ello resulta el nimero de alrededor
de 150.000 maletas que se deben procesar por el sistema de distribucion de equipaje por dia. Es facilmente comprensible
que ya al usar una resolucion de imagen moderada para el sistema de procesamiento de imagenes se necesitan sistemas
informaticos extremadamente potentes para la identificacion de los objetos.

De todo lo dicho se clarifica que, pese a todos los esfuerzos, como siempre falta una posibilidad de supervisar los
dispositivos de transporte con un coste técnico y financiero justificable, sin que a este respecto se deban aceptar
limitaciones con vistas a la seguridad con la que se detecta un error en el dispositivo de transporte.

Por ello el objetivo de la invencion es especificar un dispositivo de transporte mejorado y un procedimiento mejorado para
el funcionamiento de un dispositivo de transporte, en particular para posibilitar la supervisiéon del funcionamiento de un
dispositivo de transporte con un coste técnico bajo y, sin embargo, un reconocimiento de errores seguro.

El objetivo de la invencién se consigue con un procedimiento segun la reivindicacion 1.
El objetivo de la invencién se consigue ademas con un dispositivo de transporte segun la reivindicacion 15.

Segun la invencién se combinan entre si asi tanto la concordancia de una propiedad del objeto, como también la presunta
posicion de los objetos, para constatar un error en el dispositivo de transporte. A este respecto, en una primera posicion
(por ejemplo, al comienzo del dispositivo de transporte) se detecta al menos un primer valor de al menos una propiedad
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fisica de un objeto, por ejemplo, su comportamiento de reflexion dptica. Evidentemente también es posible la deteccion de
distintos valores de una y la misma propiedad fisica (por ejemplo, el comportamiento de reflexién en varios lugares del
objeto) o también la deteccion de distintos valores de distintas propiedades. Por ejemplo, para el comportamiento de
reflexion del objeto todavia se pueden detectar su longitud y su peso. Todos estos valores representan una “signatura” del
objeto, que puede estar construida de forma mas o menos compleja. El al menos un primer valor de la al menos una
propiedad fisica también puede ser por consiguiente un conjunto de valores de un conjunto de propiedades, por ejemplo,
tres valores grabados en distintas posiciones del objeto para el color rojo, la longitud del objeto, asi como el peso del
objeto. El conjunto a modo de ejemplo: rojo = 56, 34, 254; longitud = 0,54 m, peso = 0,73 kg, es por consiguiente
equivalente a la signatura de un objeto.

En una segunda posicion se detecta de manera similar un segundo valor o una segunda signatura. En el marco de un
examen de plausibilidad se examinan estos dos valores o signaturas con vistas a su concordancia. Adicionalmente se
examina si el cambio de lugar realizado supuestamente del objeto concuerda en base al recorrido de consigna
predeterminado a través de los accionamientos y/o la velocidad de consigna predeterminada a través de los
accionamientos en conexidon con el lapso de tiempo de deteccién. Debido a los accionamientos del dispositivo de
transporte esta previsto un recorrido de consigna determinado o una velocidad de consigna determinada de los objetos.
Estos parametros no concuerdan forzosamente con el recorrido real o velocidad real de los objetos, ya que el
deslizamiento entre los accionamientos y los objetos a transportar, errores o inexactitudes en el control de
accionamientos, u objetos tomados o afiadidos de forma no permitida pueden conducir a desviaciones entre los valores
de consigna y los valores reales. Sin embargo, estos valores de consigna, ya que concuerdan en la mayoria de los casos
esencialmente con los valores reales, son una valiosa fuente de informacion.

Si ahora concuerdan las dos signaturas determinadas y esta concordancia también es plausible con vistas al cambio de
lugar realizado supuestamente por el objeto, entonces se puede partir de que el dispositivo de transporte trabaja sin
perturbaciones. A la inversa una salida diferente del examen de plausibilidad denota una perturbacién en el dispositivo de
transporte.

Ventajosamente la signatura detectada en la segunda posicién no necesita compararse con todas las signaturas
detectadas en la primera posicién (en el aeropuerto de Frankfurt serian algunos miles), sino sélo con unas pocas, a saber
con aquellas que encajan aproximadamente con el cambio de lugar realizado supuestamente por el objeto.

Con un coste técnico comparablemente bajo se puede examinar por consiguiente si las relaciones reales en el dispositivo
de transporte todavia se corresponden con suficiente exactitud con las relaciones esperadas, es decir, la imagen virtual del
dispositivo de transporte en un control del mismo todavia se corresponden con suficiente exactitud con las relaciones
reales en el dispositivo de transporte. De esta manera se pueden reconocer y también corregir relativamente pronto las
perturbaciones durante el funcionamiento del dispositivo de transporte, de modo que las perturbaciones que quizas son
inocuas en si observadas de forma aislada, no se acumulen ni puedan conducir posiblemente a un fallo general del
dispositivo de transporte. Con esta solucion se superan igualmente varias desventajas del estado de la técnica:

- Un error en el dispositivo de transporte se puede constatar con una seguridad esencialmente mas elevada que en
sistemas segun el estado de la técnica, en los que solo se evalla la posicion de consigna de un objeto con esta finalidad.
Segun se menciona al inicio, en estos sistemas quedan no reconocidas las distancias demasiado grandes o demasiado
pequefias entre los objetos de transporte, que se originan, por ejemplo, porque entre los objetos a transportar y los rodillos
de transporte esta presente un deslizamiento. Asimismo quedan no detectados los objetos tomados o afiadidos
(eventualmente de forma no permitida) en el recorrido de transporte o que se caen del transportador.

- Un dispositivo de transporte se puede supervisar con un nimero claramente menor de sensores que en los sistemas
segun el estado de la técnica, en los que en cada rodillo de accionamiento se prevé un sensor. Segun se menciona las
instalaciones de transporte pueden adoptar dimensiones considerables, por lo que en esta solucién es necesaria una
multiplicidad de sensores. Este tipo de la instalacion de transporte segun el estado de la técnica es por ello cara y
propensa a fallos debido a la multiplicidad de sensores

- La provision de los objetos a transportar con un cadigo de barras o una etiqueta RFID puede no tener lugar, ya que se
recurre a las propiedades referidas al objeto para el examen de plausibilidad segun la invencion. Por consiguiente se
supera el problema ya mencionado, que aparece con frecuencia en sistemas de transporte conocidos segun el estado de
la técnica, de que el cédigo de barras o la etiqueta RFID solo se puede detectar en determinadas posiciones del objeto. Si
el objeto a transportar se sitia de forma no ventajosa sobre el dispositivo de transporte, entonces no se puede identificar.
Ademas se evitan los problemas durante la identificacion que se deben por ello a que la identificacién sélo funciona en
general dentro de un sistema cerrado, ya que con el codigo de barras o la etiqueta RFID estan relacionados con
frecuencia los datos almacenados en una base de datos.

- Finalmente el examen de plausibilidad se puede realizar con un conjunto claramente menor de datos que lo que es el
caso en sistemas segun el estado de la técnica, en los que la identificacion se basa puramente en el procesamiento de
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propiedades referidas al objeto, es decir, por ejemplo sistemas que trabajan puramente con procesamiento de imagenes.
Debido a la combinacién con la informacion referida al lugar sobre los objetos, que se obtienen del control de
accionamiento, se puede reducir significativamente el conjunto de datos a procesar. No obstante, no se desecha la
informacion importante sobre los objetivos, tal y como es el caso por ejemplo en sistemas que con barreras de luz sélo
detectan la presencia de un (algun) objeto. EI examen de plausibilidad segun la invencion se puede realizar por ello con
coste técnico claramente menor, a este respecto, sin tener que prescindir de un reconocimiento de errores seguro.

La invencién también se puede ver finalmente en reconocer la necesidad de una supervisién del funcionamiento correcto
de un dispositivo de transporte, aunque ésta se puede operar, por ejemplo, de todos modos sélo con la ayuda del
recorrido de consigna predeterminado por los accionamientos o de la velocidad de consigna predeterminada.

Segun se menciona se pueden determinar primeros valores de una propiedad de objeto en una primera posicion. No
obstante, en otra forma de realizacion de la invencién, estos valores no se determinan sino que se predeterminan por un
control. Por ejemplo, es concebible que los datos correspondientes se conozcan a partir de otra fuente y de antemano se
le transmitan al dispositivo de transporte. Otra posibilidad también seria que los datos se hayan almacenado durante un
procesamiento anterior y sélo se llamen sencillamente de nuevo desde una base de datos.

Finalmente se indica que bajo un “dispositivo de transporte” se deben entender todos los dispositivos concebibles para el
transporte de objetos. En particular un dispositivo de transporte también puede estar compuesto de secciones dentro de
las que se realiza el transporte de los objetos de diferente modo y manera. Por ejemplo, con un transportador vertical, que
toma un objeto de un almacén de estanterias en altura, se puede conectar una cinta transportadora, aqui una mesa
giratoria, etc. Ejemplos para distintos dispositivos de transporte son transportadores de cadena, cintas transportadoras,
transportadores de rodillos, mesas de elevacién, mesas giratorias, convertidores, carros de desplazamiento,
transportadores verticales, asi como vehiculos de transporte sin conductor, etc.

Configuraciones y perfeccionamientos ventajosos de la invencion se deducen de las reivindicaciones dependientes, asi
como de la descripcidn en vision en conjunto con las figuras del dibujo.

Es especialmente ventajoso que una division o reunion de flujos de objetos en un nodo del dispositivo de transporte se
tenga en cuenta en el examen de plausibilidad. Si, por ejemplo, los flujos de objetos se retnen en un nudo, entonces la
signaturas de dos o incluso varias primeras posiciones de deteccion aguas arriba son relevantes para una segunda
posicion de verificacion subsiguiente. Con esta variante de la invencion se puede garantizar que no se desencadene por
equivocacion una alarma de error cuando solo se evalien los datos de signatura de una de varias ramas de transporte
posibles. Las relaciones son correspondientemente inversas en el caso de ramificaciones.

Ademas, es ventajoso que en una etapa de inicializacion se determine un valor de inicializacion de al menos una
propiedad fisica y una zona de deteccion, en la que se detecta la al menos una propiedad fisica, se clasifique como
ocupada por un objeto, cuando la desviacion entre el primer / segundo valor del valor de inicializacion sea mayor que un
valor umbral predeterminable. De esta manera se puede determinar un estado de ocupacién de una zona de deteccion.
Un “estado de ocupacién” en el sentido de la invencion es una declaracion sobre si una posicién o una zona de deteccién
de un sensor esta ocupada por un objeto o no esta ocupada. De esta manera se pueden ahorrar, por ejemplo, barreras de
luz que se usan con frecuencia para esta funcion y, por ejemplo, se pueden sustituir por una camara de video necesaria
de todas formas, que aportan por consiguiente un uso doble. A este respecto, también se deberia atender a que las partes
moviles del dispositivo de transporte mismo no conduzcan a una falsificacion del estado de ocupacion. Por ejemplo, una
camara de video que detecta en imagenes el flujo de transporte podria interpretar un punto sucio de una cinta
transportadora o los rodillos giratorios de un transportador de rodillos eventualmente por equivocacion como un objeto.
Ventajosamente éstos también se tienen en cuenta o extraen correspondientemente en el caso de oscilaciones de los
valores medidos, que se producen en si también en un dispositivo de transporte no ocupado y que resultan por las partes
méviles del mismo dispositivo de transporte.

Pero para la determinacion de un estado de ocupacién también son concebibles en principio sensores construidos de
forma comparablemente sencilla. Por ejemplo, para ello se pueden usar barreras de luz con y sin reflector, interruptores
mecanicos sencillos, que se accionan por los objetos, sensores de ultrasonidos, laseres, sensores de radar, sensores
capacitivos y sensores de infrarrojos. Estos sensores son apropiados en interaccion con el recorrido de consigna
predeterminado por los accionamientos o con la velocidad de consigna predeterminada por los accionamientos, en
particular también para la determinacion de la longitud de un objeto.

Ademas, es ventajoso que el sensor esté preparado para determinar un estado de ocupacion mediante una fuerza
entregada por el accionamiento o un tamafio dependiente de él. Si un objeto entra en contacto con un accionamiento (por
ejemplo, un rodillo de transporte), entonces esto va acompariado en general con un cambio de la fuerza entregada por el
accionamiento o del par de fuerzas entregado. Esto se puede medir de manera conocida en si, por ejemplo, con la ayuda
de galgas extensiométricas o sensores piezoeléctricos. Pero también es posible una medicion indirecta a través de la
corriente absorbida por el motor. Si la corriente se modifica de manera predefinida, entonces también se modifica el
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estado de ocupacion del accionamiento. A este respecto, también es concebible que cada accionamiento disponga de una
posibilidad de examen semejante. A saber en esta variante no se necesitan en principio sensores “externo”, como por
ejemplo barreras de luz no obstante, el principio de medicién mencionado sdélo se puede usar de forma condicionada en el
caso de objetivos muy ligeros, dado que ya pequefias oscilaciones de flujo pueden conducir a interpretaciones erréneas
sobre la presencia de un objeto. En el caso de una barrera de luz, el peso de un objeto no desempefia por el contrario
ningun papel. En una variante ventajosa se combinan por ello distintos sistemas de sensores, por ejemplo, para verificar
si sus resultados son concluyentes.

También es favorable que el examen de plausibilidad no se realice respecto a la identidad del objeto, sino respecto a la
similitud del objeto. Si sobre un dispositivo de transporte se transportan muchos objetos similares, entonces no se
requiere en general una identificacion exacta de un objeto determinado. Normalmente es suficiente que para el examen de
plausibilidad se constate una similitud de los objetos. El procedimiento segun la invencion se puede simplificar por
consiguiente de modo que en la primera posicion se detecta una signatura de referencia o ésta se predetermina por un
control. Para completar se indica que en el modo de funcionamiento “examen sobre la identidad del objeto” también se
examina de facto respecto a la similitud del objeto, ya que una confusién de dos objetos de este tipo no se reconoce por el
procedimiento segun la invencién de forma condicionada por el sistema.

En el contexto arriba mencionado también es ventajoso que, a partir de los estados de ocupacion, se determine un
numero de objetos que atraviesan la zona de deteccidn y el examen de plausibilidad se realice en base al numero de
objetos similares. De esta manera con un coste técnico muy bajo se puede detectar una perturbacion del funcionamiento
del dispositivo de transporte.

Es favorable que los accionamientos se controlen o regulen por un control de accionamiento y que, en lugar del recorrido
de consigna predeterminado por los accionamientos y/o de la velocidad de consigna predeterminada por los
accionamientos se recurra al recorrido de consigna predeterminado por el control de accionamiento y/o a la velocidad de
consigna predeterminada por el control de accionamiento para el examen de plausibilidad. A saber, el accionamiento es
como tal la dltima interfaz entre el dispositivo de transporte y el objeto a transportar, en la que puede aparecer una
desviacion entre el recorrido de consigna y recorrido real o entre velocidad de consigna y velocidad real, no obstante,
también se puede recurrir a especificaciones de un control de accionamiento o a especificaciones de un control de orden
superior en el control de accionamiento para el examen de plausibilidad. Sin embargo, a este respecto, se debe tener en
cuenta que aumenta el riesgo de una desviacion entre los valores de consigna y valores reales con plano de abstraccion
creciente. Es decir, que el accionamiento como tal proporciona especificaciones relativamente fiables, mientras que los
datos de control transmitidos por un control de orden superior a un accionamiento también se pueden falsificar sobre el
recorrido de transmision. Sin embargo, en general estan disponibles mas sencillamente los datos necesarios en un plano
mas elevado del control.

Es ventajoso que
- la primera posicion esté prevista al comienzo y la segunda posicion al final del dispositivo de transporte y/o que

- otras primeras posiciones y/u otras segundas posiciones estan previstas antes y/o después del nodo del dispositivo de
transporte.

De esta manera la verificacion se concentra a puntos neuralgicos, ya que son precisamente los nodos, es decir, la division
en varios ramales de transporte o la reuniéon de los mismos, aquellos lugares en los que es especialmente grande el
peligro de perturbaciones en el funcionamiento. También es ventajoso que las signaturas de los objetos se detecten
igualmente al comienzo del dispositivo de transporte, para tener lo mas pronto posible la posibilidad de una deteccion de
errores. Asimismo es ventajoso que el funcionamiento correcto de un dispositivo de transporte se determine al final del
mismo. El resultado se puede transmitir luego a una unidad de transporte o manipulacién siguiente, que en el caso de
error puede iniciar contramedidas correspondientes. A este respecto, la segunda posicion no debe estar dispuesta en el
ultimo lugar posible del dispositivo de transporte. Es suficiente cuando la posicion mencionada se situa en la zona final del
dispositivo de transporte. Con frecuencia las instalaciones de transporte también se subdividen en varias secciones
parciales para simplificar el funcionamiento de la instalacién. La invencion se puede usar ahora ventajosamente para
generar claridad en este sentido entre las secciones parciales, como se aporta por el examen del dispositivo de transporte
en la interfaz entre dos secciones parciales, de modo que estan presentes relaciones ordenadas al menos al comienzo de
una seccién parcial.

En este contexto también es ventajoso que la segunda posicion esté dispuesta delante del final del dispositivo de
transporte, en tanto que todavia es posible una correccién de un error aparecido dentro del dispositivo de transporte. Una
unidad de transporte 0 manipulacion siguiente puede partir entonces de que se respeta una secuencia requerida de los
objetos en el punto de transferencia. Esto es muy ventajoso en particular cuando los dispositivos de transporte y/o
manipuladores de distintos fabricantes se combinan formando una instalacién de transporte, ya que a priori no se puede
partir de que cada dispositivo de transporte o cada manipulador todavia pueda manipular correctamente los objetos, entre
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los que ya no esta presente por ejemplo una distancia determinada, u objetos cuya secuencia se ha confundido.

Para el procedimiento segun la invencién es favorable ademas que como propiedad fisica se recurra a una o varias de las
propiedades: longitud, anchura, altura, peso, forma, calidad superficial, color, motivo de color, motivo de claro/oscuro,
grado de transmision para ondas electromagnéticas, grado de reflexion para ondas electromagnéticas, conductividad
eléctrica, conductividad magnética (permeabilidad), grado de transmision para ondas sonoras, grado de reflexién para
ondas sonoras, elasticidad, fuerza entregada por el accionamiento o una magnitud dependiente de ellas. Esta
enumeracion representa un fragmento de las multiples posibilidades de caracterizar un objeto. Ventajosamente las
propiedades expuestas se pueden determinar la mayoria de las veces sin contacto y son apropiadas por ello de forma
especialmente adecuada para las finalidades de la supervision de un dispositivo de transporte. Por ejemplo, se puede
detectar un motivo de claro/oscuro de manera conocida en si mediante una camara en blanco y negro. El peso se puede
detectar de nuevo de manera conocida mediante sensores de peso o también con la ayuda de una fuerza que se entrega
por los accionamientos en contacto en el objeto en cuestién, en particular en recorridos ascendentes. Para ello también se
puede recurrir a la corriente absorbida por los accionamientos. Finalmente se puede determinar, por ejemplo, la
conductividad eléctrica a través de dos placas cargadas eléctricamente, dispuestas a ambos lados del dispositivo de
transporte. La deteccién de una signatura de un objeto, o métodos de medicién para la deteccion de distintas propiedades
fisicas se conocen en principio, por lo que en este punto se prescinde de la explicacion detallada. No obstante, se agrega
que, en el marco de esta invencion, la deteccién de un codigo de barras o de una etiqueta RFID se entiende igualmente
como deteccion de una propiedad fisica de un objeto. Por ejemplo, un cédigo de barras, también sin conocer su
significado exacto, representa en general una caracteristica de reconocimiento optica inequivoca de un objeto. Asimismo
también se caracteriza un objeto mediante los datos almacenados en una etiqueta RFID, aun cuando su sentido sélo se
puede obtener mediante una base de datos (que eventualmente no esta a disposicion).

Es favorable que las ondas electromagnéticas se usen en el rango de longitudes de onda visible y estan previstas una o
varias de las propiedades: nivel de gris, color, imagen en blanco y negro, imagen en niveles de gris, imagen a color del al
menos un objeto. En esta variante se recurre asi al aspecto 6ptico de un objeto para su signatura. A este respecto, se
pueden procesar propiedades sencillas, como su (nivel de gris) promedio o su color (promedio), pero también
propiedades mas complejas como su imagen. Para ello estan a disposicion en principio sensores de luminosidad,
sensores de color, asi como camaras.

Ademas, es favorable que se usen ondas electromagnéticas en el rango de longitudes de onda no visible y estén previstas
uno o varias de las propiedades: nivel de gris, color, imagen en blanco y negro, imagen en niveles de gris, imagen a color
del al menos un objeto. Similar a como en el rango 6ptico, el aspecto de un objeto también se puede valorar en el rango
no visible, por ejemplo, en el rango infrarrojo o ultravioleta. A este respecto, la informacién de la imagen se transforma del
rango no visible al visible y alli se representa como, por ejemplo, imagen de valores de gris del objeto. Para completar se
menciona que a las zonas de temperatura diferente también se les pueden asociar distintos colores en una imagen de
infrarrojos, no obstante, aqui se trata de una imagen a color en el sentido real. Mientras que en una imagen a color cada
punto de imagen se compone de una mixtura de distintas fracciones de longitudes de onda, en el caso de una imagen
térmica a una longitud de onda no visible determinada se le asocia un color.

Es especialmente ventajoso que una salida negativa del examen de plausibilidad provoque la visualizacién de los
primeros datos de imagen, que han conducido a esta salida negativa o estan asociados a valores semejantes, asi como la
visualizacion de segundos datos de imagen que estan adyacentes a los primeros datos de imagen. Segun se ha
mencionado ya, una desviacion de los valores, que se han determinado en una primera y en una segunda posicion, puede
conducir a una salida negativa del examen de plausibilidad. Estos valores pueden representar, por ejemplo, datos de
imagen. En un caso semejante, una desviacion de los datos de imagen entre la primera y segunda posicion, que se
analizan para el examen de plausibilidad, conduce a una salida negativa del mismo. A este respecto, la aparicion de una
desviacion semejante se puede asociar a un lugar determinado o una zona determinada en el flujo de objetos y por
consiguiente a un lugar determinado o a una zona determinada en los datos de video detectados. Esto también es posible
luego cuando alternativamente otros valores de otras propiedades de objeto (por ejemplo una desviacion del peso)
conducen a una salida negativa del examen, no obstante, se detectan continuamente datos de video y se sincronizan con
la aparicion del error mencionado. Conforme a esta variante de la invencién se muestran ahora imagenes de datos del
lugar del error y datos de imagen en un entorno del lugar de error (datos de imagen adyacentes). De esta manera se
pueden subsanar faciimente las perturbaciones del funcionamiento, que no se pueden subsanar mediante el dispositivo de
transporte mismo, sino que requieren de una intervencion de un operario del dispositivo de transporte (tales
perturbaciones pueden ser, por ejemplo, objetos acumulados sin querer, que de nuevo se deben aislar). El operario no
puede reconocer normalmente sin mas donde ha aparecido exactamente el error, tal y como es el estado real del
dispositivo de transporte y como deberia ser el estado de consigna del dispositivo de transporte. Por este motivo es
ventajoso visualizar el “entorno” de la posicion en la que se ha detectado un error. De esta manera es rapidamente
reconocible para el conductor de la maquina donde ha aparecido el error y que estado real del dispositivo de transporte
esta presente. En una variante especialmente ventajosa de la invencion, al estado real también se le contrapone también
al estado de consigna. Por ejemplo, para ello los datos de video detectados en la segunda posicién se pueden mostrar en
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un intervalo de tiempo de + 2 segundos tras la aparicion de un error. A esta imagen se le confrontan los datos de video
detectados en la primera posicion, que se correlacionan con el cambio de lugar realizado supuestamente del objeto
reconocido erréneamente. De esta manera un conductor de la maquina puede descubrir muy rapidamente, mediante la
comparacion de las imagenes, que tipo de error es e iniciar medidas adicionales. Preferiblemente los objetos dudosos se
conducen en un asi denominado “espacio de clarificacion”, en el que se establece de nuevo el orden deseado. En este
punto se menciona que la visualizacion mencionada de los datos de imagen también puede constituir la base de una
invencion autbnoma independientemente de otras caracteristicas.

También es especialmente ventajoso que el examen de plausibilidad comprenda las siguientes etapas:
- comparacion del al menos un primer valor con un segundo valor e
- inicio de un tratamiento de errores, si:

a1) el recorrido de consigna de los objetos predeterminado por los accionamientos, recorrido en el lapso de tiempo de
deteccion entre la detecciéon de dos valores esencialmente iguales no se corresponde esencialmente con la distancia
de deteccion y/o

a2) dos valores no son esencialmente iguales, entre cuya deteccion se sittia un lapso de tiempo de deteccion, en el
que los objetos deberian haber recorrido un recorrido de consigna predeterminado por los accionamientos, que se
corresponde esencialmente con la distancia de deteccion y/o

b1) el lapso de tiempo de deteccion entre la deteccion de dos valores esencialmente iguales no se corresponde
esencialmente con el lapso de tiempo que se da por la velocidad de consigna de los accionamientos dividido por la
distancia de deteccion, y/o

b2) dos valores no son esencialmente iguales, entre cuya deteccion se sitia un lapso de tiempo de deteccion, que se
corresponde esencialmente con la velocidad de consigna de los accionamientos dividido por la distancia de deteccion.

Las opciones a1) a b2) representan cuatro posibilidades para la realizacion del examen de plausibilidad, basandose las
posibilidades a1) y a2) en la evaluacién del recorrido de consigna y las posibilidades b1) y b2) en la evaluacion de la
velocidad de consigna. Se puede realizar otra clasificacion en a1) y b1) asi como en a2) y b2). Mientras que en a1) y b1)
se examina si el supuesto cambio de lugar de un objeto encaja con dos valores esencialmente iguales, en a2) y b2) se
examina si dos valores que se corresponden con un supuesto cambio de lugar también son realmente esencialmente
iguales. Las opciones mencionadas solo representan algunas de las configuraciones posibles en principio de un examen
de plausibilidad. Evidentemente aqui también son concebibles todavia otras variantes.

Es ventajoso en este contexto que se inicie un tratamiento de errores, si

al) la desviacion del recorrido de consigna de los objetos, predeterminado por los accionamientos, recorrido en el
lapso de tiempo de deteccidn entre la deteccion de dos valores, cuya desviacion uno de otro se sitlia dentro de un
rango predeterminado, de la distancia de deteccion se sittia fuera de otro rango predeterminado y/o

a2) la desviacién de dos valores no se sitda dentro de un rango predeterminable, entre cuya deteccion se sitia un
lapso de tiempo de deteccion, en el que los objetos deberian haber recorrido un recorrido de consigna predeterminado
por los accionamientos, cuya desviacion de la distancia de deteccion se sitda dentro de otro rango predeterminable y/o

b1) la desviacion de un primer lapso de tiempo de deteccion entre dos instantes de deteccién de dos valores, cuya
desviacion uno de ofro se sitia dentro de un rango predeterminable, de un segundo lapso de tiempo, que se
corresponde con la velocidad de consigna de los accionamientos dividida por la distancia de deteccion, se sitta fuera
de otro rango predeterminable y/o

b2) la desviacion de dos valores no se sittia dentro de un rango predeterminable, entre cuyos instantes de deteccién se
sitla un lapso de tiempo de deteccion, cuya desviacion de un segundo lapso de tiempo, que se corresponde con la
velocidad de consigna de los accionamientos dividida por la distancia de deteccion, se sitia dentro de otro rango
predeterminable.

Esta variante de la invencion es muy similar a la variante mencionada anteriormente, sin embargo, aqui se especifica una
posibilidad concreta de constatar valores que concuerdan “esencialmente”. A este respecto se definen desviaciones
permitidas para cada una de las opciones a1) a b2). Si se combinan algunas o todas las opciones a1) a b2), entonces
también se pueden definir varias desviaciones permitidas semejantes.

En una variante especialmente ventajosa de la invencion, para el examen de plausibilidad se recurre adicionalmente a los
datos de rutinas de los objetos y se suprime el inicio de un tratamiento de errores pese a la presencia de un
comportamiento segun a1), a2), b1) o b2), cuando entre la primera posicién y la segunda posicion se situa un nodo del
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dispositivo de transporte y un comportamiento semejante era previsible debido a los datos de rutinas. “Datos de rutinas”
son informaciones sobre qué objeto se debe transportar en qué recorrido a través del dispositivo de transporte. Por
ejemplo, un objeto puede abandonar un dispositivo de transporte de forma planificada en un dispositivo de salida por
esclusa. En una posicion de verificacion siguiente del dispositivo de transporte ya no se puede constatar naturalmente la
signatura asociada al objeto. Pero dado que se trata de una “falta planificada”, se suprime un tratamiento de errores.
Correspondientemente se debe proceder cuando al flujo de transporte se le afiade de forma planificada un objeto, por
ejemplo, en un dispositivo de entrada por esclusa. Una toma o adicién no autorizada de un objeto, por ejemplo, por el
personal encomendado con el funcionamiento del dispositivo de transporte desencadena por el contrario una alarma
ahora como antes.

Ademas, es favorable que la introduccion de un tratamiento de errores solo se realice luego cuando se constata de forma
repetida un comportamiento segun a1), a2), b1) o b2). De esta manera se puede impedir que los valores atipicos
individuales de la medicién conduzcan a un tratamiento de errores. En particular cuando ahora como antes a la salida
negativa del examen de plausibilidad no se constatan otros errores, eventualmente ahora como antes se puede partir de
un funcionamiento correcto del dispositivo de transporte. Sélo cuando los errores se acumulan se desencadena un
tratamiento de errores. A este respecto se puede tolerar, por ejemplo, un nimero determinado de errores dentro de un
lapso de tiempo determinado o dentro de un numero de primeros / segundos valores.

En una variante especialmente ventajosa del procedimiento segun la invencion:

- en la primera posicién se detecta una secuencia de consigna de primeros valores de la al menos una propiedad fisica o
se predetermina una secuencia de consigna semejante,

- en la segunda posicion se detecta una secuencia real de segundos valores de esta al menos una propiedad fisica,
- la secuencia real se compara con la secuencia de consigna, y

- se introduce un tratamiento de errores cuando la desviacion determinada sobrepasa o queda por debajo de un umbral
predeterminable.

En esta variante de la invencidon no se comparan entre si signaturas individuales, sino series de valores o serie de sefiales
de propiedades fisica. Por ejemplo, las sefiales de tres sensores de color, a saber un sensor de rojo, un sensor de azul y
un sensor de verde se pueden detectar en distintas posiciones y luego comparar entre si. En el ejemplo dado se pueden
comparar entre si las secuencias detectadas en la primera y segunda posicién para el color verde. Asimismo se
comparan entre si las series de sefiales para rojo y azul. Si las secuencias de un color se desvian unas de otras con
demasiada intensidad, entonces se desencadena un tratamiento de errores. Los valores medidos individuales también se
pueden almacenar en una tabla. La secuencia de objetos se deduce luego, por ejemplo, mediante el orden de los valores
almacenados. Pero evidentemente también es posible el uso de tablas indexadas.

Una serie de sefales se puede procesar tanto como sefial analdégica como también digital. En la sefial digital se
representan los valores medidos individuales de la propiedad fisica de un objeto como ndmero binario o también como
flujo de bits (similar a la sefial de musica grabada en un disco compacto). La invencién sigue en este punto principios
conocidos de la técnica de comunicaciones o del procesamiento de sefiales como la clasica identificacion de objetos, ante
todo por este motivo, ya que la comparacion de series de sefiales individuales esta mas o menos desacoplada de un
examen sobre concordancia de dos signaturas de objetos.

En principio en el examen de plausibilidad ya mencionado al inicio en base a las opciones a1), b1), a2) y b2) también
estan presentes valores individuales, pero éstos no se procesan obligatoriamente secuencialmente como en la serie de
sefales. Aqui también son posibles pruebas al azar individuales, seleccionadas en particular de forma aleatoria, para
mantener asi bajo el esfuerzo de calculo para el examen de plausibilidad. Pero evidentemente también se puede recurrir a
las opciones a1), b1), a2) y b2) para el examen secuencial de los valores en el marco de una serie de sefales. El
algoritmo alli mencionado se aplica entonces de forma sencilla sobre los valores sucesivos.

Si los valores detectados por un sensor se discriminan en sélo dos valores, entonces resulta una sencilla serie de
impulsos que cambia entre los valores 0 y 1. Por ejemplo, 0 puede significar en un sensor de verde “objeto no contiene
una fraccion de verde” y 1 “objeto contiene una fraccion de verde”, pero también es concebible una légica inversa.
Evidentemente es posible una subdivision de cualquier fineza de los valores detectados, en tanto que la unidad de calculo
responsable para el examen de plausibilidad también puede procesar los conjuntos de datos producidos. La tasa de
deteccion, el nimero de etapas de cuantificacion, que se prevén en la digitalizacion de un valor analégico (es decir, la
anchura de bit a prever para el valor medido posible mas grande), el nimero de posiciones de deteccion, asi como el
numero de propiedades detectadas deben estar en equilibrio por ello con la potencia de calculo disponible. Es decir, el
dispositivo de transporte se deberia disefiar en virtud de la ingenieria de tal manera que se produzca un uso 6ptimo,
razonable o mejor de los recursos disponibles.
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En este punto se sefiala que el significado del término “secuencia de consigna” siempre se refiere a la segunda posicion,
tanto si se predetermina por un control o se detecta en la primera posicion. Una secuencia de objetos detectada en la
primera posicion también es una “secuencia real” en el sentido estricto (dado que esta presente realmente en el instante
de la deteccidn), pero para la segunda posicion representa una “secuencia de consigna” (que deberia estar presente en el
futuro). Pero la secuencia real detectada en la segunda posicion puede ser, por su lado, la secuencia de consigna para
una tercera posicion, etc. El procedimiento se puede realizar asi de forma recursiva.

Finalmente también es concebible una variante en la que se detecta una secuencia de objetos en la primera posicion y
luego se predetermina una secuencia de consigna deseada por un control, cuando por ejemplo la secuencia detectada no
se corresponde con los criterios deseados. Por ejemplo, asi se pueden detectar las distancias demasiado pequefias entre
los objetos y corregir por 6rdenes correspondientes en los accionamientos. En la segunda posicion la secuencia real se
deberia corresponder entonces con la secuencia de consigna predeterminada.

Ademas, es favorable que como tratamiento de errores esté prevista la emision de una sefial de alarma y/o el inicio de
medidas para el reajuste de una posicion real de los objetos a su posicién de consigna. Esto son dos configuraciones a
modo de ejemplo de un tratamiento de errores. Por un lado, se puede emitir una sefial de alarma para indicar un error, por
otro lado, las posiciones reales de los objetos se pueden adaptar mediante la excitacion correspondiente de los
accionamientos a sus posiciones de consigna. En el tltimo caso existe incluso una “subsanacion de errores”, que puede
discurrir en principio también sin el conocimiento de un operario del dispositivo de transporte. En este punto se sefiala
ademas que la sefial de alarma también se puede “emitir” de forma implicita, en tanto que no hay una sefal de
mercancia. Es decir, para un aviso de alarma no se debe emitir necesariamente activamente una sefial. Ademas, se
indica que la sefal se puede dirigir tanto a personas, como también a un control de orden superior. A este respecto, para
las personas entran en consideracién predominantemente sefiales Opticas y/o acusticas, mientras que una sefial a un
control de orden superior sera la mayoria de las veces una sefial electronica. Pero alternativamente también son
concebibles, por ejemplo, sefales dpticas o sefiales de radio.

Es especialmente ventajoso en este contexto que la secuencia real o la secuencia de consigna se modifique debido a los
datos de rutinas de los objetos, cuando entre la primera posicion y la segunda posicion se sitie un nodo del dispositivo de
transporte. Si los flujos de transporte se subdividen o retinen en los nodos del dispositivo de transporte, entonces también
se deberian reunir o subdividir ventajosamente las secuencias correspondientes. Si se parte de que una secuencia en un
agujero de objetos presenta uno valor bajo y mas o menos constante (valor elevado en el caso de légica negativa), en
particular el valor cero, entonces las secuencias se pueden formar mediante una suma sencilla en el caso de una reunién
de flujos de objetos. Para ello estan a disposicion ventajosamente elementos constructivos estandares o algoritmos
estandares a partir de la técnica de comunicaciones y técnica de procesamiento de sefiales, por lo que la realizacion del
procedimiento segun la invencién se proyecta de forma relativamente sencilla. Analogamente a ello, en el caso de una
subdivision del flujo de objetos se puede obtener la serie de sefiales de una rama, por ejemplo, porque la serie de sefiales
de la otra rama se sustrae de la serie de sefiales original.

Ademas, es favorable que, en la comparacion de la secuencia real con la secuencia de consigna, no se considera un
desplazamiento en base a la distancia de deteccion o el lapso de tiempo de deteccién. En la comparacién de la secuencia
de consigna con la secuencia real no se considera un supuesto desplazamiento de los objetos que resulta de la distancia
entre la primera y segunda posicién, es decir, la distancia de deteccion. Si el cambio de lugar real de los objetos se
corresponde con el esperado, entonces las secuencias se analizan en los puntos que estan asociados al mismo objeto,
s6lo en diferentes posiciones de deteccion o en instantes de deteccion distintos. Esta variante de la invenciéon es
especialmente apropiada luego cuando se depende de la posicion absoluta de los objetos. Esta variante de la invencion
también se puede ver como analoga para el examen mencionado al inicio conforme a las opciones a2) o b2) o realizar
con la ayuda del algoritmo mencionado bajo las opciones a2) y/o b2).

También es favorable que, durante la comparacion de la secuencia real con la secuencia de consigna, no se considere un
desplazamiento entre una caracteristica en la secuencia de consigna y la misma caracteristica en la secuencia real. Aqui
se desencadena (“dispara”) la comparacion al aparecer la misma caracteristica, es decir, en valores o signaturas
esencialmente concordantes. De esta manera se puede constatar, por ejemplo, si el orden o secuencia de los objetos ha
quedado igual, independientemente de la posicion absoluta real de los objetos. Esta variante de la invencion es
especialmente apropiada luego cuando no se depende de la posicion absoluta de los objetos, pero se debe supervisar la
posicion relativa entre los objetos o su orden. Esta variante de la invencion también se puede ver por consiguiente como
analoga para el examen mencionado al inicio conforme a las opciones a1) o b1) o realizar con la ayuda del algoritmo
mencionado bajo las opciones a1) y/o b1). Es especialmente ventajoso que la secuencia de consigna y secuencia real se
comparen con la ayuda de una funcién de correlacién. En esta variante se usan métodos conocidos en si de la técnica de
comunicaciones o técnica de procesamiento de sefales, para supervisar el funcionamiento correcto de un dispositivo de
transporte. Con la ayuda de una funcion de correlacién conocida en si se puede determinar el grado de similitud, el
coeficiente de correlacion, entre dos secuencias. Debido al desplazamiento de las series de sefiales aqui es especialmente
apropiada la funcién de correlaciéon cruzada. Pero alternativamente también se puede usar la funcién de autocorrelacién.
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Es favorable que no se considere una signatura de los objetos en la comparacion de la secuencia real con la secuencia de
consigna. De esta manera se pueden supervisar las distancias entre los objetos. Por ejemplo, se puede examinar si ha
quedado igual una distancia determinada en la primera posicion hasta la segunda posicion. Alternativamente también se
puede examinar si esta presente realmente una distancia predeterminada por un control.

Es favorable que la distancia entre los objetos no se considere en la comparacién de la secuencia real con la secuencia de
consigna. De esta manera se pueden supervisar las signaturas de objetos como tales. Si una signatura de un objeto en la
segunda posicidn no se corresponde con la signatura esperada, entonces esto es un indicio de que no se trata de un y el
mismo objeto y un objeto se ha tomado o afiadido (de forma no permitida) en el dispositivo de transporte,
independientemente de si ha cambiado la distancia entre los objetos.

Ademas, es favorable cuando se predetermina una secuencia de consigna de manera que su longitud de onda o duracién
de periodo es mayor que un valor predeterminable. En esta variante se reparten los objetos sobre el dispositivo de
transporte, de modo que se produce una serie de sefiales con longitud de onda predeterminable (en el caso de series de
sefiales en base a recorrido) o duracién de periodo (en el caso de series de sefiales en base al tiempo). En particular en el
caso de objetos similares se produce sin mas medidas de forma rapida una serie de sefiales que discurre de forma
periddica. A este respecto, el resultado del examen de plausibilidad es tanto mas seguro cuanto mayor es la longitud de
onda / duracién de periodo de la serie de impulsos. A la inversa una longitud de onda / duracion de periodo corta conduce
a que el resultado se vuelve mas inseguro, dado que no se puede constatar sin mas que secciones repetidas
periédicamente de la serie de sefiales se comparan entre si concretamente.

En consecuencia es deseable poder predeterminar una duraciéon de periodo minima determinada de la serie de sefiales,
para garantizar asi también una seguridad determinada en la realizacion del examen de plausibilidad.

No obstante, si son objetos similares, que conducen muy rapidamente a una duracion de periodo / longitud de onda corta,
precisamente en estos objetos puede no tener lugar eventualmente una verificacion sobre la identidad del objeto y en lugar
de ello realizar una verificacion sobre la similitud del objeto. En este caso es igual en Ultimo término cuales de las
secciones de la serie de sefiales, que se repiten periddicamente, se comparan entre si concretamente. Un tratamiento de
errores se desencadena en este caso luego cuando al menos una de las secciones es diferente que las otras o diferente a
lo esperado.

Es favorable que entre los objetos se prevean diferentes distancias. De esta manera se puede aumentar la longitud de
onda / duracién de periodo de la serie de sefiales.

Ademas, es ventajoso que entre los objetos de igual signatura se prevean diferentes distancias. En particular cuando
sobre el dispositivo de transporte se transportan objetos similares, la prevision de distancias iguales conduce a una
longitud de onda / duracién de periodo muy pequefia de la serie de sefiales obtenida. Por ello el resultado del examen de
plausibilidad esta afectado de inseguridades muy grandes, dado que apenas o ya no es posible la asociacion de los
objetos a las secciones individuales de la serie de sefiales. Pero segun se menciona, bajo determinadas circunstancias
también se puede realizar una verificacion sobre la similitud del objeto, en la que es igual cuales de las secciones de la
serie de sefiales, que se repiten periédicamente, se comparan entre si concretamente.

También es especialmente ventajoso que entre los objetos de diferente signatura se prevean las mismas distancias. En
los objetos de diferente signatura se produce en general de todos modos una longitud de onda / duracién de periodo
proporcionalmente grande de la serie de sefiales, de modo que se pueden prever las mismas distancias entre los objetos,
sin tener que contar con las desventajas mencionadas en referencia a la longitud de onda / duracién de periodo. De esta
manera se puede maximizar el rendimiento del dispositivo de transporte, dado que debido a una longitud de onda /
duracion de periodo demasiado corta no se deben prever distancias mayores que lo que seria requerido por motivos de
seguridad.

En una variante ventajosa de la invencion se examina si una signatura contenida en la secuencia real de la signatura de
suma se corresponde con dos o mas objetos sucesivos en la secuencia de consigna cuando una signatura es mas larga
en la secuencia real que la signatura esperada en la secuencia de consigna. Cuando esto es aplicable se entrega una
sefial de que falta una distancia. Cuando dos objetos se tocan entre si de manera indeseada, es decir, entre ellos ya no
esta presente una distancia de seguridad, entonces se hace notar esto en la serie de sefiales de manera que sus
signaturas se suceden directamente. Si una signatura determinada en la segunda posicion se corresponde asi con dos
signaturas individuales determinadas en la primera posicion, entonces se puede partir de que la distancia entre estos
objetos ya no esta presente.

En otra variante ventajosa de la invencidon se examina si una distancia contenida en la secuencia real entre un primer
objeto y un segundo objeto adyacente se corresponde con una distancia entre el primer objeto y el segundo objeto no
adyacente en la secuencia de consigna, cuando una distancia entre objetos en la secuencia real es mas larga que la
distancia entre objetos esperada en la secuencia de consigna. Cuando esto es aplicable se entrega una sefial de un tercer
objeto que falta. Cuando un objeto se ha tomado (de forma no permitida) del dispositivo de transporte o se ha caido de
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éste, entonces se hace notar esto en la serie de impulsos de manera que en la segunda posicién se produce una pausa
mas prolongada que la esperada (en la légica positiva). Si su longitud se corresponde al menos esencialmente con la
distancia de dos objetos individuales no adyacentes entre si en la secuencia de consigna, entonces se puede partir de que
entre estos objetos falta al menos un objeto.

En todavia otra variante ventajosa de la invencién se examina si una distancia contenida en la secuencia real entre un
primer objeto y un segundo objeto no adyacente se corresponde con una distancia entre el primer objeto y el segundo
objeto adyacente en la secuencia de consigna, cuando una distancia entre objetos en la secuencia real es mas corta que
la distancia entre objetos esperada en la secuencia de consigna. Cuando esto es aplicable se entrega una sefial de un
tercer objeto afiadido. Cuando un objeto se ha afiadido (de forma no permitida) o se ha caido sobre el dispositivo de
transporte, entonces se hace notar esto en la serie de impulsos de manera que en la segunda posicion se produce una
pausa mas corta que la esperada (en la loégica positiva). Si la distancia entre dos objetos individuales adyacentes en la
secuencia de consiga se corresponde al menos esencialmente con la distancia de dos objetos individuales no adyacentes
en la secuencia real, entonces se puede partir de que entre estos objetos se ha afiadido al menos un objeto.

En otra variante ventajosa de la invencion se examina finalmente si las posiciones de dos signaturas contenidas en la
secuencia de consigna estan confundidas en la secuencia real, cuando una signatura es diferente en la secuencia real que
la signatura esperada en la secuencia de consigna. Cuando esto es aplicable se entrega una sefial de objetos
confundidos. De esta manera se puede examinar si dos objetos se confunden de forma no permitida, por ejemplo, cuando
el personal del dispositivo de transporte retira dos objetos para inspeccionarlos y luego los pone de nuevo sobre la cinta
transportadora confundidos por error.

Ademas, es ventajoso que los valores se codifiquen y el examen de plausibilidad se realice en base a los valores
codificados o decodificados de nuevo. En esta variante de la invencion se asocian simbolos determinados a motivos
determinados de valores. Por ejemplo se puede asociar una secuencia determinada de bits a un simbolo. Pero también
es concebible que todas las signaturas (que aparecen ventajosamente con frecuencia) se representen por un simbolo. De
esta manera se puede reducir drasticamente el conjunto de datos a transmitir, de modo que se garantiza un trato
cuidados con los recursos limitados en un dispositivo de transporte. En una variante ser realiza el examen de plausibilidad
igual mediante los valores comprimidos, es decir, mediante los simbolos. En lugar de comparar valores o series de
sefiales en el plano de bits, aqui se comparan entre si los simbolos o secuencias de simbolos. En otra variante los valores
codificados se decodifican de nuevo tras su transferencia (por ejemplo, a una unidad de calculo central) y se toma por
base el examen de plausibilidad en su forma original. Para la compresion de los datos entran en consideracion en
principio naturalmente todos los algoritmos usuales. Por ejemplo, los datos digitales se pueden interpretar como datos de
audio con la finalidad de la compresién de datos y se comprimen con la ayuda del algoritmo MP3 conocido en si. El
algoritmo MP3 esta aquejado de pérdidas, asi no es posible en principio reconstruir los datos originales sin errores. Por
ello en el caso del uso de una compresion aquejada de pérdidas se debe pensar en que medida de errores se puede
tolerar todavia. Naturalmente también es concebible usar algoritmos sin pérdidas, que permiten una reconstruccion sin
errores en si, pero que en general solo permiten tasas de compresion menores.

También es ventajoso que un sensor detecte varias zonas. Para la verificacion de varias zonas de deteccion también se
puede prever un Unico sensor, que es capaz de explorar simultdneamente ambas zonas de deteccién. Alternativamente
las zonas de deteccion también se pueden explorar de forma secuencial. Cuando esto se realiza de forma suficientemente
rapida respecto a la velocidad de transporte, entonces la exploracion secuencial sélo repercute un poco de forma
despreciable en el procedimiento segun la invencion o el dispositivo de transporte segun la invencion.

Ademas, es valido que para la deteccidon de cada vez una zona esté previsto cada vez un sensor. De esta manera el
dispositivo de transporte se puede configurar en este sentido sin una tolerancia a errores, por lo que el fallo de un unico
sensor no conduce en general al fallo de todo el sistema.

En este punto se sefiala que las variantes mencionadas para el dispositivo de transporte segun la invencion y ventajas
resultantes de ello se refieren igualmente al procedimiento segun la invencion y a la inversa.

Las configuraciones y perfeccionamientos arriba mencionados de la invencion se pueden combinar de cualquier modo y
manera.

Para la mejor compresion de la invencion, ésta se explica mas en detalle mediante las figuras siguientes.
Muestran respectivamente en representacion muy simplificada esquematicamente:
Fig. 1 un transportador de rodillos en vista en perspectiva segun el estado de la técnica;

Fig. 2 una seccién a través de un rodillo motor representado esquematicamente de un transportador de rodillos
segun el estado de la técnica;
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Fig. 3 una representacion esquematica de un dispositivo de transporte segun la invencion a modo de ejemplo;

Fig. 4 un primer segmento en pseudo-codigo, que reproduce a modo de ejemplo una parte del procedimiento segun
la invencion;

Fig. 5 un segundo segmento en pseudo-cddigo, que reproduce a modo de ejemplo otra parte del procedimiento

segun la invencion;
Fig. 6 una secuencia a modo de ejemplo de objetos en forma de una serie de sefiales;
Fig. 7 un fragmento de los datos de imagen detectados por un sensor;
Fig. 8a la comparacion de dos series de sefiales periddicas;
Fig.8b  como la fig. 8b solo con series de sefiales desplazadas de forma indeseada;
Fig. 9a la comparacion de dos series de sefiales no periddicas;
Fig.9b  como fig. 9b sélo con series de sefales desplazadas de forma indeseada;
Fig. 10  un método de producir una longitud de onda predeterminada en una serie de sefales
Fig. 11 una serie de sefiales de objetos de diferente longitud, pero igualmente espaciados;
Fig. 12 un desarrollo en el que dos objetos se tocan entre si;
Fig. 13  undesarrollo en el que se toma un objeto;
Fig. 14  un desarrollo en el que se afiade un objeto;
Fig. 15  un desarrollo en el que se confunden dos objetos;
Fig. 16 una secuencia a modo de ejemplo de objetos en forma de valores numéricos en una tabla;
Fig. 17 un nodo a modo de ejemplo con varias posiciones de deteccion, y
Fig. 18 un sensor que explora dos zonas de deteccion.

Como introduccién se constata que, en las formas de realizacion descritas diferentemente, las mismas piezas se proveen
de las mismas referencias o mismas designaciones de componentes, pudiéndose transmitir las revelaciones contenidas
en toda la descripcion de forma razonable a las mismas piezas con las mismas referencias o mismas designaciones de
componentes. Las indicaciones de posicion seleccionadas en la descripcion, como por ejemplo arriba, abajo,
lateralmente, etc. también estan referidas a la figura descrita o representada inmediatamente y en el caso de un cambio
de posicion se pueden transmitir segun el sentido a la nueva posicion.

Los ejemplos de realizacion muestran variantes de realizacion posibles de un dispositivo de transporte segun la invencion,
sefalandose en este punto que la invenciéon no esta limitada a las variantes de realizacion representadas especialmente
de la misma, sino mejor dicho también son posibles diversas combinaciones de las variantes de realizacion individuales
entre si y esta posibilidad de variacion se sitda, debido a la ensefianza del tratamiento técnico por parte de la invencion
concreta, en la capacidad del especialista activo en este campo técnico. Asi todas las variantes de realizacion
concebibles, que son posibles mediante combinaciones de detalles individuales de la variante de realizacion representada
y descrita, también estan comprendidas por el alcance de la proteccion.

La fig. 3 muestra ahora un dispositivo de transporte 1 a modo de ejemplo, aqui en forma de un transportador de rodillos,
con varios accionamientos 2 situados localmente unos detras de otros en la direccién de transporte z y excitables
individualmente, que transportan tres objetos 17 ... 19 en el ejemplo mostrado. A este respecto, un accionamiento 2 se
puede formar por un rodillo motor 5 o, segun esta representado en la fig. 1, por ejemplo, también por un rodillo motor 5y
uno o varios rodillos(s) auxiliar(es) 7 accionados con una correa 6. Naturalmente también es concebible que un
accionamiento se componga de una cinta transportadora (mas o menos corta). Por ejemplo, a través del rodillo motor 5 y
el rodillo auxiliar 7 se puede sujetar una cinta transportadora en la fig. 1, cuando esto es ventajoso debido al tipo de los
objetos 17 ... 19 a transportar. Evidentemente la longitud de la cinta transportadora también se puede seleccionar mayor.
Igualmente también se puede prever naturalmente una cadena transportadora.

En la zona delantera del dispositivo de transporte 1, en una primera posicion P1 esta dispuesta una primera zona de
deteccion B4 y en la segunda posicion P, una segunda zona de deteccion By. En el presente ejemplo se supervisa cada
zona de deteccién por un Unico sensor. A la primera zona de deteccion B1 se le asocia por ello un primer sensor 20, a la
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segunda zona de deteccion B, un segundo sensor 21. Para simplificar en las siguientes consideraciones se parte de que
los sensores 20 y 21 son dos sensores de color, que proporcionan respectivamente tres valores de color, uno para rojo,
uno para verde y uno para azul. No obstante, esto no es obligatorio en ningun caso, tal y como se explicara todavia mas
tarde. Ademas, a continuacion se parte de que el color se detecta como nimero binario con 3 bites de longitud, asi como
es habitual en el modelo RGB (modelo rojo, verde y azul). Pero el color también se puede interpretar como conjunto,
preferentemente vector de tres nimeros binarios con cada vez 1 byte de longitud. A este respecto, la signatura del objeto
17 ... 19 queda igual, s6lo se modifica su modo de representacion.

En la fig. 3 también estas dispuestas las unidades de control locales no designadas mas en detalle a lo largo del
dispositivo de transporte 1, que reciben comandos de un control de orden superior y los transfieren a los accionamientos
2.

La funcion de la disposicion representada en la fig. 3 es como sigue (para ello véase también complementariamente la fig.
6):

Al comienzo del dispositivo de transporte 1 se depositan distintos objetos 17 ... 19 en distintos instantes, que se
siguen transportando a causa de los accionamientos 2. Al atravesar la primera posicion P o la primera zona de
deteccion B1 se detecta la signatura de los objetos 17 ... 19 en forma de valores de color W. A este respecto, la
primera zona de deteccién B1 esta dispuesta de modo que los objetos 17 ... 19 se pueden depositar delante de ésta
sobre el dispositivo de deteccion 1. Pero la zona de deteccion B4 también puede estar dispuesta completamente al
comienzo del dispositivo de transporte 1, por ejemplo, cuando ante el dispositivo de transporte 1 esta previsto todavia
otro dispositivo de transporte (no representado), y por ello no se debe prever un espacio para depositar los objetos 17
... 19.

En una variante de la invencion, la deteccion del valor de color W+ por el sensor 20 se desencadena (“dispara”) por una
barrera de luz dispuesta adicionalmente en la primera zona de deteccion B1 que muestra la presencia de un objeto 17 ...
19. También es concebible que en una etapa de inicializacién se determine el color detectado por el sensor 20 sin objeto
17 ... 19 presente, es decir, en un hueco entre objetos. Si el color se cambia ahora por éste a otro valor, entonces esto es
un signo relativamente fiable de que un objeto 17 ... 19 ha alcanzado la zona de deteccion Bs. Este comportamiento
también se puede usar para desencadenar una deteccion de un valor de color W1 de un objeto 17 ... 19. Sin embargo, en
este método es desventajoso que eventualmente no se podran reconocer los objetos 17 ... 19 que presentan un color
similar a la zona de deteccion B¢ durante la etapa de inicializacion. Por motivos de seguridad es aconsejable prever por
ello, para el desencadenamiento de un primer valor W1 de una propiedad fisica de un objeto 17 ... 19, un sensor
(adicional) que reconozca de forma segura la presencia de un objeto 17 ... 19.

Con la ayuda del sensor 20 se determina ahora el color del objeto 17 ... 19 en la primera posicién P1 en un primer instante
t1. A este respecto, se puede recurrir a varios valores individuales W4 o también al valor promedio de color para la
signatura S17, S1s, S19 de los objetos 17 ... 19. A este respecto, una modificacion del valor de color W+ al valor inicial
indica el final del objeto 17 ... 19 que pasa. La finalizacién del proceso de deteccion del primer valor W1 o del primer valor
W del color también se puede controlar evidentemente con la ayuda de la barrera de luz adicional mencionada.

En la segunda posicién P, que, visto en la direccion de transporte z, esta dispuesta a una distancia de deteccion x detras
de la primera posiciéon P+, se realiza en principio nuevamente el mismo proceso en un segundo instante t;, solo a la
distancia de deteccién X y después del lapso de tiempo de deteccion t(x)s. En la segunda posicion P, se detectan por
consiguiente los segundos valores W» del color, es decir, un segundo valor W, para la signatura Si7, Sts, S19 de los
objetos 17 ... 19.

En una forma de realizacion alternativa no se detecta, sino que se predetermina la primera Si7, S1s, S19. Por ejemplo, los
datos correspondientes se conocen de otra fuente y se han almacenado durante un procesamiento anterior de objetos 17
... 19 similares.

Por ejemplo, las propiedades de los objetos se pueden detectar en el marco de un control de entrada de mercancias por
un dispositivo previsto para ello y se almacenan en una base de datos, es decir, en un instante en el que los objetos 17 ...
19 todavia no se sitdan en el dispositivo de transporte 1. Este examen también se puede realizar de forma repetida mas
tarde durante el primer transporte de un determinado objeto 17 ... 19, o de tipo pruebas al azar. A este respecto se
pueden detectar las desviaciones de la signatura S17, S1s, S19. Por ejemplo, el envase de un articulo podria ser mayor que
originalmente, ya que el fabricante de los articulos usa ahora en un carton mas grueso para su envase. Estos cambios
también pueden estar condicionados de forma estacional. Por ejemplo, los envases de bebidas para el periodo navidefio
presentan con frecuencia impresiones especiales. Por consiguiente la signatura para uno y el mismo articulo se puede
modificar en el curso del tiempo. Mediante la deteccion constante de las propiedades de los objetos se pueden reconocer
o entender modificaciones semejantes.

En otra etapa se realiza ahora un examen de plausibilidad y a saber con vistas a la concordancia del primer valor W4 con
el segundo valor W, asi como del cambio de lugar de los objetos 17 ... 19 realizado supuestamente entre la deteccion del

14



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2590922 T3

primer valor W4 y del segundo valor W, en base a a) el recorrido de consigna predeterminado a través de los
accionamientos 2, 2a ... 2c y/o b) de la velocidad de consigna predeterminada a través del accionamiento 2, 2a ... 2c en
conexioén con el lapso de tiempo de deteccion t(x).

Segun se menciona, los accionamientos 2, 2a ... 2c, respectivamente el control de orden superior, predeterminan un
recorrido de consigna o una velocidad de consigna de los objetos 17 ... 19. Ahora es probable, pero no seguro, que los
objetos 17 ... 19 hayan recorrido realmente la distancia de deteccion x en el lapso de tiempo de deteccion t(x). Si el primer
valor W1 y el segundo valor W3 concuerdan y también es plausible el cambio de lugar realizado supuestamente de los
objetos 17 ... 19, entonces se puede partir de que el dispositivo de transporte 1 esta correctamente en funcionamiento. Si
la salida del examen de plausibilidad es negativa, entonces existe una perturbacion en el dispositivo de transporte 1 con
toda probabilidad. En el presente caso, entre los objetos 17 ... 19 se situa el desplazamiento vy, t(y) presente realmente,
mientras que se ha esperado un desplazamiento X, t(x). Por ello resulta el error f, t(f).

En una variante se inicia un tratamiento de errores, es decir, se emite una sefial de alarma y/o se inician medidas para el
reajuste de una posicion real de los objetos 17 ... 19 a su posicion de consigna, es decir, los accionamientos 2 se excitan
correspondientemente para establecer de nuevo la secuencia deseada, cuando:

a1) el recorrido de consigna de los objetos 17 ... 19 predeterminado por los accionamientos 2, 2a ... 2c, recorrido en
el lapso de tiempo de deteccion t(x) entre la deteccion de dos valores W4, W, esencialmente iguales no se
corresponde esencialmente a la distancia de deteccién x y/o

a2) dos valores W1, W2 no son esencialmente iguales, entre cuya deteccion se sitia un lapso de tiempo de deteccion
t(x), en el que los objetos 17 ... 19 deberian haber recorrido un recorrido de consigna predeterminado por los
accionamientos 2, 2a ... 2¢, que se corresponde esencialmente con la distancia de deteccién x y/o

b1) el lapso de tiempo de deteccion t(x) entre la deteccién de dos valores W4, W> esencialmente iguales no se
corresponde esencialmente con el lapso de tiempo que se da por la velocidad de consigna de los accionamientos 2,
2a ... 2c dividido por la distancia de deteccion x, y/o

b2) dos valores W+, W2 no son esencialmente iguales, entre cuya deteccion se sita un lapso de tiempo de deteccion
t(x), que se corresponde esencialmente con la velocidad de consigna de los accionamientos 2, 2a ... 2cc dividido por
la distancia de deteccion x.

Eventualmente también se puede mostrar la aparicion de una desviacién en un panel de mando de la instalacién de
transporte 1. También es concebible que en el caso de aparicién de una desviacion se conmute de un “funcionamiento
normal” a un “funcionamiento de perturbacion”, en el que se toman precauciones adicionales. Por ejemplo, la velocidad de
transporte se puede reducir en toda la instalacion de transporte 1 o en solo una parte. Si no se detectan desviaciones o
son tolerables, entonces se puede conmutar de nuevo al funcionamiento normal.

La fig. 4 muestra ahora un primer segmento en pseudo-codigo que reproduce las consultas segun al) y b1),
suponiéndose que a partir de una multiplicidad de datos (aqui los valores W1, W> con informacion de lugar y/o tiempo
asociada) se seleccionan los datos representativos de tipo muestras al azar. En una consulta exterior se constata si la
desviacion entre los dos valores W4 y W5 se sitda dentro de un rango C1 predeterminable, es decir, si los dos valores W1y
W, concuerdan esencialmente. En una consulta interior se verifica si la informaciéon de lugar o tiempo asociada a los
valores W4, W3 se correlaciona con la supuesta modificacion de lugar de los objetos 17 ... 19. Concretamente se examina
si la diferencia entre la informacion de lugar asociada a los dos valores W4, W> no se corresponde esencialmente con la
distancia de deteccion x, es decir, la desviacion entre las dos distancias es mayor que una desviacion C, predeterminable.
En otra consulta se examina si la diferencia entre la informaciéon de tiempo asociada a los dos valores W4, W> no se
corresponde esencialmente con el lapso de tiempo de deteccion t(x), es decir, la desviacion entre los dos lapsos de tiempo
es mayor que una desviacion Cs predeterminable. Si es aplicable una de las dos condiciones, entonces se desencadena
un tratamiento de errores.

La fig. 5 muestra un segundo segmento en pseudo-codigo que ilustra las consultas segin a2) y b2), suponiéndose de
nuevo que a partir de una multiplicidad de datos (aqui los valores W+, W con informacion de lugar y/o tiempo asociada)
se seleccionan datos representativos de tipo muestras al azar. En una consulta exterior se verifica si la informacion de
lugar o tiempo asociada a los valores W1, W3 se correlaciona con la supuesta modificacion de lugar de los objetos 17 ...
19. Concretamente se examina de nuevo si la diferencia entre la informacién de lugar asociada a los dos valores W1, W
se corresponde esencialmente con la distancia de deteccién x, es decir, la desviacién entre las dos distancias es menor
que una desviacidon C, predeterminable. En otra consulta se examina si la diferencia entre la informacion de tiempo
asociada a los dos valores W4, W, se corresponde esencialmente con el lapso de tiempo de deteccion t(x), es decir, la
desviacién entre los dos lapsos de tiempo es menor que una desviacion C; predeterminable. En una consulta interior se
constata si la desviacion entre los dos valores W1 y W5 se sitia fuera de un rango C; predeterminable, es decir, si los dos
valores W4 y W3 no concuerdan esencialmente. Si esto es aplicable entonces se desencadena de nuevo un tratamiento de
errores.
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Los segmentos de cédigo arriba mencionados sélo deben ilustrar naturalmente como se puede realizar en principio el
examen de plausibilidad. Evidentemente aqui también son compatibles otros métodos de examen. El especialista podra
encontrar aqui alternativas equivalentes partiendo de la ensefianza representada sin gran esfuerzo.

Finalmente se sefiala que la sefial de alarma también se puede “entregar’” de forma implicita en el marco de un
tratamiento de errores, en tanto que no hay una sefial de producto. Es decir, que para un aviso de alarma no se debe
emitir necesariamente una sefial de forma activa. Ademas, se indica que la sefial se puede dirigir tanto a las personas
como también a un control de orden superior. A este respecto, para las personas entran en consideracion
predominantemente sefiales Opticas y/o acusticas, mientras que una sefial a un control de orden superior sera la mayoria
de las veces una sefal electronica. Pero alternativamente también son concebibles, por ejemplo, sefiales 6pticas o
sefales de radio.

Mediante la fig. 6 se presenta ahora otra variante de un procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de
transporte 1. A este respecto, en la primera posicion P1 se detecta una secuencia de consigna A de primeros valores W
de la al menos una propiedad fisica de un objeto 17 ... 19, o se predetermina una secuencia de consigna A1 semejante.
En la fig. 6 los primeros valores W4 forman la signatura Si7 para el objeto 17, la signatura Sig para el objeto 18 y la
signatura Si9 para el objeto 19. A modo de ejemplo se supone ahora que la secuencia de consigna A representa de
forma sencilla la sefial de salida del canal de rojo del sensor de color mencionado al inicio. A modo de ejemplo, el objeto
17 presenta una signatura Sz de tipo corona, el objeto 18 una signatura Sis en forma de tejado y el objeto 19 una
signatura S1g de tipo abolladura. Estas signaturas Si7 ... Si9 se pueden ver naturalmente de forma puramente ilustrativa.
En realidad la secuencia A también puede parecer evidentemente completamente diferente. En este punto también se
indica que las longitudes entre objetos representadas en la fig. 6 y las distancias ai7 y ais no concuerdan con las
longitudes entre objetos y distancias entre objetos representadas en las fig. 3. Dado que la serie de sefiales A se puede
interpretar no sélo en base al recorrido s sino también en base al tiempo t, en la fig. 6 estan marcados adicionalmente los
intervalos de tiempo t(a17) y t(ais) asociadas.

En la segunda posicién P, se detecta una secuencia real A, de segundos valores W, de esta al menos una propiedad
fisica del objeto 17 ... 19. Segun se puede reconocer faciimente, la secuencia real A; es idéntica a la secuencia de
consigna A a excepcion de un desplazamiento y (base de recorrido) o t(y) (base de tiempo).

En otra etapa se compara la secuencia real A, ahora con la secuencia de consigna Ai. Cuando la desviacion determinada
sobrepasa un umbral predeterminable, se introduce un tratamiento de errores, por ejemplo, se entrega una sefal de
alarma y/o se inician medidas para el reajuste de la secuencia real A; a la secuencia de consigna As. En principio para el
tratamiento de las series de sefiales A1y A, estan abiertos varios caminos segun se explica a continuacion.

Por ejemplo, puede no considerarse un desplazamiento y, t(y) entre una caracteristica en la secuencia de consigna Ax y la
misma caracteristica en la secuencia real As. En el ejemplo mostrado la caracteristica es la segunda punta inferior de la
signatura S47 en forma de corona del objeto 17, es decir, la comparacion se “dispara” respecto a esta caracteristica.
Evidentemente también se puede recurrir a cualquier otra caracteristica de ella, por ejemplo, flancos ascendentes o
descendentes, la aparicién de un impulso con anchura determinada o la aparicion de una pausa de impulso con anchura
determinada.

En otro tipo del procesamiento no se considera un supuesto cambio de lugar x, o el tiempo t(x) correspondiente a este
cambio de lugar de los objetos 17 ... 19. A este respecto, se comprueba que la posicion real absoluta de los objetos 17 ...
19 no se corresponde con la posicion esperada. Los objetos 17 ... 19 estan desplazados hacia detras en el error f o el
tiempo de error {(f) (= tiempo de desfase). Mientras que el modo de procesamiento mencionado anteriormente es
apropiado para supervisar la posicion relativa de los objetos 17 ... 19 entre si, esta variante de la invencion es apropiada
para supervisar la posicion absoluta de los objetos 17 ... 19.

Segun se explica, una posicion de consigna de un objeto 17 ... 19 se puede determinar con la ayuda de una velocidad de
consigna de los accionamientos 2 y del tiempo que ha transcurrido desde el paso del punto de referencia, por ejemplo P4,
o con la ayuda de un recorrido de consigna predeterminado por los accionamientos 2, que se atraviesa desde el paso del
punto de referencia. Con esta informacion y la longitud de un objeto 17 ... 19 se pueden determinar ahora de manera
conocida en si aquellos accionamientos 2 que precisamente estan en contacto con un objeto 17 ... 19 y se excitan
correspondientemente. Para evitar colisiones, en este ejemplo, por parte de un control del dispositivo de transporte 1 se
prevén distancias de consigna entre los objetos 17 ... 19, que se controlan o regulan correspondientemente, en el caso
mas sencillo porque todos los accionamientos 2 predeterminen la misma velocidad de consigna. El transporte de los
objetos 17 ... 19 con la ayuda de accionamientos 2 excitables individualmente se conoce en principio y por ello no se
explica aqui en detalle.

En todo caso esta claro que la velocidad real o la posicion real de un objeto 17 ... 19 no coincide forzosamente con la
velocidad de consigna o la posicién de consigna del objeto 17 ... 19 correspondiente. Por ejemplo, un accionamiento 2 se
puede deslizar durante la aceleracién de un objeto 17 ... 19 y asi hacer fracasar una determinacion de posicién exacta a
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través de la velocidad de consigna o el recorrido de consigna de los accionamientos. Asimismo un objeto 17 ... 19 puede
resbalar durante el frenado por encima de un accionamiento 2 o seguir empujandose por los siguientes objetos 17 ... 19.
Finalmente se puede tomar un objeto 17 ... 19 principalmente del dispositivo de transporte 1 o caerse de éste, o se afiade
un objeto 17 ... 19. Todo esto faciimente puede ocurrir durante el funcionamiento practico de una instalacién de trabajo 1.
Segun la invencion se pueden reconocer ahora tales desviaciones entre el estado real y el estado de consigna.

En otra variante ventajosa, la secuencia de consigna A y la secuencia real A, se comparan entre si con la ayuda de una
funcién de correlacion. A este respecto, se aplican métodos, que se conocen por la técnica de comunicaciones o por el
tratamiento de sefales, respecto a la supervisién de un estado de funcionamiento del dispositivo de transporte 1. La
correlacion se considera en general una medida de cuan similares son las funciones a examinar. A este respecto, la
correlacion de las series de sefiales se puede determinar en virtud al hardware o software, por ejemplo, con procesos de
sefiales apropiados para ello o con una Field Programmable Gate Array (acortado FPGA).

El coeficiente de correlacion es una medida adimensional para el grado de la relacion lineal entre las series de sefiales.
Puede asumir valores entre 0 y 1. En el caso de un valor de 1 existe una relacién lineal completamente positiva entre las
series de sefiales, es decir, las series de sefiales son idénticas. Cuando el coeficiente de correlaciéon presenta el valor 0,
las dos series de sefales no dependen en absoluto linealmente una de otra, es decir, las series de sefales no presentan
ninguna similitud. Se puede recurrir al coeficiente de correlacion por consiguiente directamente como valor umbral para la
emision de una sefial de alarma. Por ejemplo, se puede prever que se emite una sefial de alarma cuando el coeficiente de
correlacion cae por debajo del 0.95. Alternativamente o adicionalmente también se pueden iniciar medidas para el
reajuste de la secuencia real A; a la secuencia de consigna A4, lo que también incluye el inicio de otras pesquisas del
motivo para la desviacion, por ejemplo el examen de si faltan los objetos 17 ... 19 (véase también mas abajo).

En el andlisis de sefiales se usa la funcién de correlacion cruzada para la descripcion de la correlacién de dos sefiales,
aqui la secuencia de consigna A1 y la secuencia real Ay, con diferentes desplazamientos temporales entre las dos sefiales.
Por consiguiente se puede determinar el grado de la concordancia de la secuencia de consigna A1 con la secuencia real
A, mediante la formacion de la correlacion cruzada. Ya que la secuencia de consigna A y la secuencia real A; se basa en
la misma secuencia de objetos 17 ... 19, la correlacion también se puede determinar con la ayuda de la funcion de
autocorrelacion. Segun si se observa la relacion lineal entre valores medidos simultaneos de dos caracteristicas distintas o
de aquella entre distintos valores medidos de una Unica caracteristica se habla de la correlacién cruzada o de la
autocorrelacion.

Naturalmente la signatura S17 ... St9 de un objeto 17 ... 19 también puede estar construida de forma mas compleja que lo
que fue el caso en los ejemplos hasta ahora. Por ejemplo, como propiedad fisica se puede recurrir a una o varias de las
propiedades: longitud, anchura, altura, peso, forma, calidad superficial, color, motivo de color, motivo de claro/oscuro,
grado de transmision para ondas electromagnéticas, grado de reflexion para ondas electromagnéticas, conductividad
eléctrica, conductividad magnética, grado de transmision del sonido, grado de reflexion para ondas sonoras, elasticidad,
fuerza entregada por el accionamiento 2, 2a ... 2c o una magnitud dependiente de ellas. Ademas, se puede recurrir al
nivel de gris, el color, la imagen en blanco y negro, la imagen en niveles de gris y/o la imagen en color del objeto 17 ... 19
para la determinacion de su signatura Si7 ... S1g, tanto en el rango de longitudes de onda visible como también en el
invisible.

Adicionalmente al valor de color Wi, W5, que se ha usado en los ejemplos arriba mencionados, también se puede
determinar, por ejemplo, el peso del objeto 17 ... 19, su permeabilidad al sonido (por ejemplo, con la ayuda de un emisor
y receptor ultrasonico), asi como el contenido de una etiqueta RFID. Todos estos datos son caracteristicos para un objeto
17 ... 19 y pueden contribuir esencialmente a identificar sin lugar a duda un objeto 17 ... 19. Cuanto mas datos se
acumulan sobre un objeto 17 ... 19 tanto mas univoco sera el resultado durante su identificacion y, sin embargo, tanto
mas costoso se vuelve el procesamiento de los datos. Pero debido a la combinacién ya mencionada de la identificacion
con el cambio de lugar realizado supuestamente de los objetos 17 ... 19 se puede tener suficiente con un conjunto de
datos moderado, sin tener que aceptar limitaciones esenciales con vistas a la seguridad en la deteccién de un error en el
dispositivo de transporte 1.

El ejemplo arriba mencionado soélo debe ilustrar evidentemente como se puede construir una signatura Si7 ... S1g de un
objeto 17 ... 19. Claramente se pueden detectar propiedades cualesquiera de un objeto 17 ... 19. Qué propiedades de un
objeto 17 ... 19 se pueden determinar y como se detectan, en principio se conoce por los campos del examen de
materiales vy la fisica. Por ello en este punto no se especifican en detalle que sensores se pueden usar para ello. Como
ejemplo demostrativo se cita la conductividad magnética de un objeto 17 ... 19 que, por ejemplo, se puede determinar con
la ayuda de bobinas atravesadas por corriente, colocadas en ambos lados del dispositivo de transporte 1. A este respecto,
se mide que influencia tiene, es decir, que repercusion tiene el objeto 17 ... 19 sobre las bobinas cuando el objeto 17 ... 19
se sitla en la zona de las bobinas.

También es concebible que en la primera posicion P1 y/o en la segunda posicion P estén dispuestos varios sensores
directamente unos detras de otros y detecten de forma alterna los valores W+, W> de una serie de sefiales A1, Ax. De esta
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manera se puede aumentar la resolucion sin que para ello se tenga que elevar la frecuencia de deteccion de los sensores
individuales. Si, por ejemplo, estan previstos tres sensores, entonces se puede conseguir la resolucion triplicada respecto
a un sensor, en tanto que cada sensor sélo detecta cada tercer valor una serie de sefales A1, A,. Esta técnica también se
conoce bajo el término “Interleaved Sampling”.

Una propiedad de un objeto 17 ... 19, a la que se recurre con frecuencia con la finalidad de la identificacion de objetos, es
su imagen: por ejemplo, puede detectar un sensor de linea parado (similar al sensor de linea de un escaner de lecho
plano), una imagen sin fin de los objetos 17 ... 19 que pasan por delante de él. En particular la imagen se puede escribir
ventajosamente en una memoria anular, de modo que siempre estan almacenados, por ejemplo, los ultimos 30
segundos. Evidentemente el procesamiento de imagenes también se puede realizar en base a imagenes individuales, en
particular en base de una imagen sin fin, que se compone de imagenes individuales. Esta funcién se conoce en la
fotografia en principio bajo la designacién de “imagen panoramica”.

En este contexto también es ventajoso que la sefial de alarma provoque la visualizacion de los primeros datos de imagen,
que han conducido a un desencadenamiento de la alarma, asi como la visualizacion de los segundos datos de imagen
que son adyacentes a los primeros datos de imagen. Determinadas perturbaciones del funcionamiento requieren para la
subsanacién de la intervencién de un operario del dispositivo de transporte 1. Pero para esto no se puede reconocer
normalmente sin mas donde se ha producido exactamente el error, tal y como es el estado real del dispositivo de
transporte 1 y como deberia ser el estado de consigna del dispositivo de transporte 1. Por este motivo es ventajoso
visualizar el “entorno” de la posicién en la que se ha detectado un error. De esta manera el conductor de la maquina puede
reconocer rapidamente donde se ha producido el error y qué estado real del dispositivo de transporte 1 esta presente. En
una variante especialmente ventajosa de la invencién, con el estado real también se le confronta el estado de consigna.
Por ejemplo, para ello se pueden mostrar los datos de video detectados en la segunda posicién en un intervalo de tiempo
de £ 2 segundos tras la aparicion de un error. Esto se posibilita entre otros ya que el dispositivo de transporte 1 no se para
forzosamente al descubrir un error o0 no se puede parar inmediatamente. Por consiguiente estan a disposicion en general
datos de imagen a ambos lados del error descubierto.

La fig. 7 muestra para ello un fragmento de los datos de imagenes detectados por un sensor. En este ejemplo, en el caso
del objeto 18 se constata una imprecision entre la signatura Sig en la primera y segunda posicion P1 y P2 con vistas al
supuesto cambio de lugar del objeto 18, es decir, el examen de plausibilidad sale negativo. El lugar en el que ha aparecido
el error en la fig. 7 se caracteriza por una linea a trazos y puntos. Al operario del dispositivo de transporte 1 se le muestran
ahora los datos de imagen a ambos lados del lugar mencionado. En la fig. 7 se caracteriza esta zona por un marco a
trazos.

En una variante especialmente ventajosa, el estado de consigna se confronta con este estado real. Esto puede ser, por
ejemplo, los datos de imagen del mismo fragmento que se han detectado en una posicién aguas arriba en la direcciéon de
transporte, por ejemplo la primera posicion Ps. Mediante la comparacion de las imagenes, el conductor de la maquina
puede descubrir muy rapidamente que tipo de error es y puede iniciar eventualmente otras medidas. Preferiblemente los
objetos 17 ... 19 dudosos se conducen a un asi denominado “lugar de clarificacion” en el que se establece de nuevo el
orden deseado.

Una posibilidad del procesamiento de imagenes también consiste en interpretar las sefiales de los sensores dispuestos
transversalmente a la direccion de transporte como series de sefiales. Analogamente a ello se puede cortar una imagen
sin fin en bandas orientadas a lo largo de la direccion de transporte. La informacién de color y/o luminosidad contenida en
la banda se puede interpretar ahora como series de sefales o recurrirse a ella para su generacion. En un ejemplo sencillo
se supone que una imagen sin fin se corta en 10 bandas o se detecta mediante un escaner de linea con diez pixeles de
anchura. A cada pixel se le puede asignar un valor determinado para rojo, verde, azul (respectivamente, amairillo, lila,
turquesa). Evidentemente también son concebibles otros modelos de color, por ejemplo, modelos en los que se usan un
valor de luminosidad (luminancia), asi como un valor para el colorido (crominancia). Por consiguiente estan a disposicion
30 series de sefales paralelas para el examen de plausibilidad segun la invencion. Se clarifica rapidamente que la
resolucién de imagen o de sefial se deberia adaptar a la potencia de calculo disponible, ya que el esfuerzo de calculo
aumenta rapidamente con una resolucién elevada. Una resolucion disminuida significa un esfuerzo de calculo reducido,
sin embargo, también menor seguridad en la identificacion de los objetos 17 ... 19. Pero debido a la inclusion del
supuesto cambio de lugar de los objetos 17 ... 19 en el examen de plausibilidad se puede tener suficiente con una
resolucion de imagen o de sefial claramente menor que en los algoritmos de procesamiento de imagenes convencionales.

Una propiedad de un objeto 17 ... 19, que se puede detectar de manera relativamente sencilla, es su longitud. Por
ejemplo, ésta se puede determinar facimente mediante una barrera de luz y con la ayuda del recorrido de consigna
predeterminado por los accionamiento 2, mientras que la barrera de luz comunica un estado ocupado, o con la ayuda de
la velocidad de consigna predeterminada por los accionamientos 2 y el tiempo, mientras que la barrera de luz comunica
un estado ocupado. A este respecto, las series de sefiales obtenidas por una barrera de luz es una serie de impulsos
sencilla que oscila entre los valores 0 y 1.
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Alternativamente o adicionalmente también se puede recurrir a la fuerza entregada por el primer accionamiento 2, por
ejemplo en forma de la corriente absorbida por el motor, para determinar la longitud del objeto o la serie de impulsos
mencionada. Las oscilaciones en la corriente del motor indican cuando un objeto 17 ... 19 se transporta o no
precisamente por el accionamiento 2 en cuestion. En una forma de realizacion especialmente ventajosa, las
informaciones del primer sensor 20 y del primer accionamiento 2 se comparan entre si para evitar ampliamente errores en
la deteccion inicial de los objetos 17 ... 19.

En una variante ventajosa de la invencion, las signaturas Si7, S1s, S19 de los objetos 17 ... 19 no se consideran en la
comparacion de la secuencia real A; con la secuencia de consigna A1. Por consiguiente solo se verifican las distancias
as7, ass entre los objetos 17 ... 19. A la inversa puede no ser considerada la distancia a1z, ass entre los objetos 17 ... 19.
Por consiguiente sdlo se supervisan las signaturas Si7, S1s, S19 de los objetos 17 ... 19. Lo ultimo es razonable para
identificar objetos afiadidos o que faltan. Evidentemente también se pueden supervisar simultaneamente las signaturas
S17, S1s, S19 de los objetos 17 ... 19y las distancias a7, a1 entre los objetos 17 ... 19.

Las figuras 8a a 9b deben aclarar ahora que las series de sefiales A, A; periddicas pueden provocar eventualmente
problemas. La fig. 8a muestra una serie de sefiales A; periédica (detectada en la posicion P1) para objetos 17 ... 19
idénticos con distancias idénticas y una segunda secuencia de sefales A; (detectada en la segunda posicion Py) ya
desplazada en el supuesto desplazamiento del objeto. La ventana de observacién, en la que se comparan las series de
sefales Ay y Ay, esta dibujada a trazos. Las dos series de sefiales A y A, muestran una concordancia completa en la
ventana de observacion. Aqui esta asi todo en orden. (Nota: en esta figura y las figuras siguientes se muestran
secuencias de sefiales, totalmente aleatorias, en base al recorrido. Pero la ensefianza resultante de ello también se refiere
igualmente a las series de sefiales en base al tiempo).

La fig. 8b muestra ahora una situacién en la que los objetos 17 ... 19 estan desplazados en la serie de sefiales A, por
desgracia en una longitud de periodo A, por ejemplo, ya que los accionamientos 2 se han deslizado. Pero esto no se
puede reconocer en la ventana de observacion, ya que la situacion es la misma que en la fig. 8a. En consecuencia, ahora
como antes se parte de un funcionamiento correcto del dispositivo de transporte 1, aunque esto no es asi.

La fig. 9a muestra, similar a la fig. 8a, de nuevo una serie de sefiales A para objetos 17 ... 19 idénticos, sin embargo,
ahora con diferentes distancias. La serie de sefiales A1 no es por consiguiente periddica. En la fig. 9a las series de sefiales
A1y A, muestra una concordancia como en la fig. 8a. Asi esta todo en orden

La fig. 9b muestra una situacién en la que los objetos 17 ... 19 o las series de sefiales A; estan desplazadas en el mismo
trayecto que en la fig. 8b. Pero en la ventana de observacién se puede ver ahora claramente que entre las series de
sefiales A1 y Az ya no esta presente una concordancia. El algoritmo segun la invencion desencadena ahora correctamente
un tratamiento de errores.

La fig. 10 muestra otra secuencia de consigna A de objetos 17 ... 19 de igual signatura Si7, Ss, S19, entre los que estan
presentes las mismas distancias a7, ass. Por la fig. 10 se puede ver facilmente que la serie de sefiales A4, al menos en
zonas delimitadas entre la primera y Ultima signatura S17 y S19 presenta una longitud de onda A (en una serie de sefales
en base al tiempo estaria presente de forma equivalente una duracién de periodo). Esto tiene, segun se ha explicado ya
mediante la fig. 8b, como consecuencia que la funcion de correlacion presente en varios puntos, a saber a la distancia de
la longitud de onda A, maximos de modo que la posicién absoluta de los objetos 17 ... 19 no se puede constatar sin mas.
Se procesan informaciones adicionales o se debe seleccionar un periodo de observacion mas largo, de modo que no
resulte una serie de impulsos periddica. Por ello en el ejemplo mostrado se deberia observar una zona > 3A.

Este largo periodo de observacion conduce ahora a que las irregularidades durante el funcionamiento del dispositivo de
transporte 1 o perturbaciones del funcionamiento sélo se descubran eventualmente relativamente tarde. Por este motivo
se prevé una secuencia de consigna A en una variante preferida, de manera que su longitud de onda A (o duracién de
periodo) es mayor que un valor predeterminable. A este respecto, entre los objetos 17 ... 19, en particular cuando éstos
presentan la misma signatura S17, S1s, S19, se prevén diferentes distancias a17, ass.

En el ejemplo mostrado, en la primera posicion P se determina una secuencia de consigna A “desfavorable”. Un control
del dispositivo de transporte 1 modifica esta secuencia de consigna A ahora de manera que la longitud de onda A se
vuelve mayor o mayor que un valor predeterminable. Con esta finalidad el objeto 18 se desplaza algo hacia delante (véase
la secuencia de consigna a trazos en la fig. 10), es decir, se acelera respecto a los otros objetos 17 y 19. El control
controla para ello los accionamientos 2 correspondientemente. Segun se ve faciimente en la fig. 10, ahora no esta
presente una serie de sefiales periddica. En la segunda posicion P, se detecta ahora como de costumbre una secuencia
real A, y se copara con la secuencia de consigna A;. La funcién de correlacion cruzada solo proporciona ahora un
maximo, de modo que la posiciéon absoluta de los objetos 17 ... 19 se puede constatar exactamente. Evidentemente
también se puede establecer una longitud de onda A mayor mediante el desplazamiento de otros objetos 17 ... 19.

En general disminuye la probabilidad de que quede no descubierto un error (véase la fig. 8b) con longitud de onda A
creciente y tamario creciente de la ventana de observacion, sin embargo, por consiguiente también crece el esfuerzo de

19



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2590922 T3

control y calculo. Aqui se deberia sopesar que riesgo de un error no descubierto se puede tolerar todavia. A este respecto,
se deberia tener en cuenta que en las series de sefiales A1, A; pueden aparecer longitudes de onda mas largas y mas
cortas. Por ejemplo, el trio de objetos 17 ... 19 mostrado en la fig. 8b podria ocurrir de nuevo a una distancia mayor. Un
desplazamiento en esta distancia no se reconoceria igualmente (con la presente ventana de observacion).

Pero alternativamente se puede prescindir de la identificacion exacta de un objeto 17 ... 19 determinado cuando se
considera como suficiente una verificacion respecto a la similitud de objetos. En este caso desencadenan un tratamiento
de errores solo aquellos objetos 17 ... 19 que son diferentes de los otros objetos 17 ... 19 o distintos de lo esperado. Un
ejemplo seria un dispositivo de transporte 1 sobre el que se transportan muchas latas de conserva similares. En general
no se requiere la identificacién de una lata de conservas determinada, sino que, se deberian detectar, por ejemplo, latas
de conservas erroneas o cuerpos extrafios. En este caso normalmente es suficiente la verificacion respecto a la similitud
de objetos y el nimero de los objetos 17 ... 19 similares.

Por ello diferente del modo de procesar representado en la fig. 10 se conserva la serie de sefiales detectada en la primera
posicion P4, es decir, no modificada segun se especifica por la serie de sefales a trazos. Pero para ello se detecta el
numero de los objetos 17 ... 19 que pasan la posicién P+, por ejemplo, mediante un sensor que puede detectar el estado
de ocupacién de una zona de deteccion y determinar por ello el nUmero mencionado. En el ejemplo dado, el nimero de
consigna es de n4 = 3. En la segunda posiciéon P, se detecta durante el funcionamiento sin perturbaciones del dispositivo
de transporte 1 la misma serie de sefiales que en la primera posicion P4, es decir, secuencia de consigna A y secuencia
real A; son idénticas. Alternativamente se puede examinar si las signaturas reales de los objetos 17 ... 19 se
corresponden con una signatura de consigna o signatura de referencia. Adicionalmente también se verifica si el nimero
real nz concuerda con el nimero de consigna nq. En el ejemplo dado concuerdan tanto la secuencia de consigna A y la
secuencia real A, como también el nimero de consigna n1 y nimero real ny. Por ello se puede partir de un funcionamiento
sin perturbaciones. Si por el contrario se toma un objeto 17 ... 19 similar (es decir, en nuestro caso una lata de conservas
correcta), entonces esto se traduce en una desviacion entre el valor de consigna n4 y valor real n.. Una lata de conservas,
por ejemplo, abollada o un cuerpo extrafio se traduciria por el contrario en una desviacion entre una signatura real de una
signatura de consigna (signatura de referencia). Por ello en ambos casos se puede desencadenar un tratamiento de
errores.

La fig. 11 muestra ahora una situacion en la que se transportan objetos 17 ... 19 de diferente signatura Si7, Sis, S1g.
Segun se puede ver faciimente, no se requiere la prevision de diferentes distancias as7, ag para la realizacién de una
longitud de onda A “larga”. Para maximizar el rendimiento del dispositivo de transporte 1 se prevén ahora las mismas
distancias a7, ais entre los objetos 17 ... 19, con las que se puede satisfacer todavia (precisamente) la seguridad
requerida frente a colisiones de los objetos 17 ... 19.

La fig. 12 muestra un desarrollo en el que el objeto 17 entre la primera posicion P y segunda posicion P se retrasa frente
a los otros objetos 18 y 19 y finalmente esta en contacto con el segundo objeto 18. Ventajosamente ahora se examina si
una signatura de suma S7+S1g contenida en la secuencia real A; se corresponde con las signaturas S17,S1g de dos o
varios objetos 17, 18 sucesivos en la secuencia de consigna A+, cuando la signatura S17+S1g en la secuencia real A; es
diferente que la signatura Sz esperada en la secuencia de consigna A:. Si esto es aplicable entonces se entrega una
sefial de una falta de distancia. De esta manera se puede constatar si entre dos objetos 17, 18 ya no esta presente en
absoluto una distancia.

La fig. 13 muestra un desarrollo, en el que el objeto 18 desaparece entre la primera posicién P4 y segunda posicion P, es
decir, se toma del dispositivo de transporte 1 o se cae de ésta. Ventajosamente ahora se examina si una distancia ai7.19
contenida en la secuencia real A, entre un primer objeto 17 y un segundo objeto 19 adyacente se corresponde con una
distancia ai7.19 entre un primer objeto 17 y un segundo objeto 19 no adyacente en la secuencia de consigna A+, cuando
una distancia entre objetos ai7.19 €s mas larga en la secuencia real A; que la distancia entre objetos a7 esperada en la
secuencia de consigna A;. Si esto es aplicable, entonces se entrega una sefial de una falta de un tercer objeto 18. De esta
manera se pueden constatar una falta de objetos 18. A este respecto, la sefial de alarma puede ser no especifica (es
decir, no contiene ninguna indicacion sobre el objeto 18) o especifica (por ejemplo, “falta el objeto 18”).

La fig. 14 muestra ahora un desarrollo en el que un objeto 18 se afiade entre la posicion Py y la segunda posicion Py, es
decir, se pone en el dispositivo de transporte 1 o cae sobre éste. Ventajosamente ahora se examina si una distancia ai7.19
contenida en la secuencia real A; entre un primer objeto 17 y un segundo objeto 19 no adyacente se corresponde con una
distancia a17.19 entre el primer objeto 17 y el segundo objeto 19 adyacente en la secuencia de consigna A, cuando una
distancia entre objetos a7 es mas corta en la secuencia real A, que la distancia entre objetos a7.19 esperada en la
secuencia de consigna As. Si esto es aplicable, entonces se entrega una sefial de un tercer objeto 18 afiadido. De esta
manera se pueden constatar objetos 18 afiadidos.

Finalmente mediante la fig. 15 se explica como se pueden detectar los objetos 17, 18 confundidos. A este respecto, se
examina si las posiciones de dos signaturas S17, S1g contenidos en la secuencia de consigna A; estan confundidas en la
secuencia real Az, cuando una signatura Sig en la secuencia real A; es diferente que la signatura Si7 esperada en la
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secuencia de consigna A¢. Cuando esto es aplicable se entrega una sefial de los objetos 17, 18 confundidos. La sefial de
alarma puede ser de nuevo no especifica (es decir, no contiene ninguna indicacion sobre los objetos 17, 18) o especifica
(por ejemplo, “confundido objeto 17 y 18”).

Segun se ha podido mostrar, se pueden detectar tanto distancias a7, a1s demasiado grandes (disminuir la capacidad del
dispositivo de transporte 1) o también demasiado pequefias (pueden provoca perturbaciones). Una distancia a7, ass
errénea se puede corregir en consecuencia mediante la excitacion correspondiente de los accionamientos 2. Pero junto a
las distancias a7, ais erroneas también se pueden reconocer los objetos 18 que faltan, afiadidos o confundidos.

La fig. 16 muestra ahora una tabla con valores W+, W3 almacenada de forma numérica de las signaturas de objeto S17,
S1s, S19 y distancias a7, aig determinadas (o predeterminadas) en la primera posicion P4, asi como valores W1, W5
almacenada de forma numérica de las signaturas de objeto Sq7, Sts, S19 y distancias a17, asg determinadas en la segunda
posicion P,. Mediante la comparacion de los valores W1, W> o de las signaturas de objeto Si7, S1s, St19, asi como de las
distancias a7, ais se puede determinar directamente una desviacion entre la secuencia de consigna A y secuencia real
A,. Como valor umbral para la resoluciéon de una sefial de alarma se pueden prever desviaciones maximas absolutas o
relativas entre dos valores W4, W, o entre signaturas de objeto Si7, Sis, S19, asi como entre distancias a17, ass. Por
ejemplo, también se puede comparar el valor medio de varias desviaciones o el valor maximo de varias desviaciones con
un valor umbral.

Pero la tabla en la fig. 16 no esta limitada sélo al modo de observacidon como secuencia de consigna A y secuencia real
Ay, es decir, a un examen secuencial de valores W+, W, sucesivos, sino que también se puede ver en el contexto de las
consultas de las fig. 4 y 5, que posibilitan en principio un examen de los valores W4, W» cualesquiera. En este punto
también es concebible el examen de sélo unos pocos valores W1, W> seleccionados aleatoriamente en el marco de una
muestra al azar (por ejemplo, la segunda y la séptima linea) para poder realizar el examen de plausibilidad segun la
invencidon con comparablemente menos potencia de calculo. Los valores W1, W» contenidos en la tabla se procesan no
como series de sefiales A1, Az, sino como valores individuales (no necesariamente sucesivos). En consecuencia aqui se
desdibujan los limites entre un procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de transporte en base de la
comparacion de los valores individuales W4, W3 y en base a la comparacion de series de sefales A1, A2. En este punto ya
no se produce una separacion univoca de los dos procedimientos representados.

Segun se ha mencionado ya, los valores W1, W, se pueden codificar en otra variante ventajosa de la invencion. El
examen de plausibilidad se puede realizar entonces en base a los valores codificados o decodificados de nuevo. Dado que
las series de sefales A4, A; se procesan en general digitalmente, se pueden interpretar como flujo de bits. Como ejemplo
se recurre a la serie de sefiales A1 mostrada en la fig. 9a que representa, por ejemplo, la sefial de una barrera de luz. Esta
se explora con una frecuencia cualquiera, de modo que segun la frecuencia se origina un flujo de bits con resolucién mas
o menos fina, por ejemplo: 0000111100111100000011110000. Dado que las series de sefiales A, A2 se captan en
distintas posiciones P4, P2, se deben transferir para el examen de plausibilidad forzosamente a un lugar en el que tiene
lugar realmente la comparacion de las series de sefiales A, A,. Salta a la vista que, en el caso de cantidades
eventualmente muy elevadas de datos, esto representa una carga considerable para la red de datos de un dispositivo de
transporte 1. Por este motivo se propone asociar simbolos a determinados motivos de bits. Un primer ejemplo lo debe
clarificar. La siguiente tabla muestra distintos motivos, un simbolo alfanumérico asociado y una representacion en el canal
de transferencia.

Motivo Simbolo Canal de transmision
0 A 000
00 B 001
0000 C 010
00000000 D 011
1 E 100
11 F 101
1111 G 110
11111111 H 111

La secuencia de bits mencionada anteriormente 0000111100111100000011110000 también se puede expresar ahora
como CGBGCBGC. En conjunto se han usado ocho simbolos para la codificacién que se puede expresar ahora, por su
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lado, como numero binario. Por consiguiente CGBGCBGC también puede ser 010110001110010001110010. La serie de
sefiales comprimida es aqui solo ligeramente mas corta (a saber en cuatro bits) que la serie original, no obstante, se
puede ver facilmente que la relacion se mejora fuertemente al usar el simbolo D y H. Esto significa que las series de
sefales A4, Az de resolucion fina se pueden comprimir en general mas fuertemente. El canal de transmision se carga en
consecuencia menos al usar los datos comprimidos. A este respecto, la etapa intermedia a través de los simbolos A ... H
también se puede saltar naturalmente de forma sencilla.

El examen de plausibilidad mismo se puede realizar ahora igualmente en base a los datos comprimidos, es decir, en base
a la secuencia CGBGCBGC o la secuencia 010110001110010001110010. Por consiguiente no solo se carga menos la
red de datos, sino que también se necesita menos potencia de procesador para la comparacion de las series de sefiales
A1, Az. Pero evidentemente los datos también se pueden decodificar de nuevo, de modo que el examen de plausibilidad se
realiza en base a los datos originales. En el ejemplo mostrado, los datos se comprimen sin pérdidas, es decir, los datos
originales se pueden reconstruir sin errores.

En el segundo ejemplo se presenta otra posibilidad de la codificacion que todavia permite ratios de compresion mas
elevados. En principio las series de sefiales A4, A2 se pueden interpretar como transiciones 0/1 y transiciones 1/0 con
diferentes distancias. En la codificacion acortada se asocian las transiciones 0/1 con el simbolo A y las transiciones 1/0
con el simbolo B. adicionalmente la distancia se especifica como valor numeérico. A continuaciéon se piensa un 1 antes de
la  secuencia  0000111100111100000011110000 para  simular una ftransicion. Asi se  produce
(1)0000111100111100000011110000

Simbolo Canal de transmision
A 000
B 001
1 000
2 001
3 010
4 011
5 100
6 101
7 110
8 111

La serie arriba mencionada se escribe asi como B4A4B2A4B6A4B4. En el canal de transmision se produce
00101100001100100100001100110100011001011 (dado que segun la convencion al simbolo A o B siempre le sigue un
valor numérico, se pueden poner 000 y 001 por duplicado). En el ejemplo mostrado, mediante la compresiéon no se
produce ninguna ventaja, no obstante, es obvio que con distancia creciente entre las transiciones, es decir, en el caso se
series de sefales A1, Az de resolucion fina se produce una ventaja considerable. La etapa intermedia a través de simbolos
alfanuméricos también se puede saltar naturalmente en este ejemplo. El examen de plausibilidad mismo se puede realizar
igualmente de nuevo en base a la serie B4A4B2A4B6A4B4, la serie en el canal de transmision (entonces respectivamente
en forma codificada) o en base a las series de sefiales A1, A; originales (entonces en forma de nuevo decodificada). El
algoritmo presentado trabaja de nuevo sin pérdidas. Evidentemente los simbolos también representan motivos mas
complejos hasta las signaturas S+7 ... S1g completas. Por ejemplo, un codificador en la primera o segunda posicion P4, P,
podria convertir los valores W1, W, detectados en “ lata de conserva marca x, distancia 3, lata de conserva marca vy,
distancia 5. En signaturas Si7 ... S1g complejas esto puede significar una descarga considerable de la red de datos del
dispositivo de transporte 1, asi como de la potencia de calculo necesaria para el examen de plausibilidad.

En resumen se puede decir que las posiciones de consigna de los objetos 17 ... 19 o las distancias a7, ais entre los
mismos se pueden determinar en los distintos tipos de funcionamiento de la manera conocida en si con la ayuda de una
velocidad de consigna de los accionamientos 2 y del tiempo que ha pasado desde el paso de un punto de referencia P4, o
con la ayuda de un recorrido de consigna predeterminado por los accionamientos 2, que se ha atravesado desde el paso
de un punto de referencia P4. Segun la invencién se examina, segun se ha descrito ya, si las posiciones reales de los
objetos 17 ... 19 se corresponden con las posiciones de consigna. Pero una ventaja especial de la invencion también
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consiste ahora en que el funcionamiento del dispositivo de transporte en principio también es posible solo con la ayuda de
un examen de plausibilidad con vistas a la concordancia del primer valor W4 con el segundo valor W,. Es decir, el
procedimiento segun la invencién se usa entonces no solo de forma pasiva para la verificacion del funcionamiento del
dispositivo de transporte 1, sino de forma activa para su control / regulacién. De esta manera se puede mantener un
funcionamiento de emergencia del dispositivo de transporte 1 mismo, cuando la determinacion de la posicion y distancia
conocida segun el estado de la técnica no es posible a través del punto de referencia P4, ya que por ejemplo han fallado
componentes importantes. Este funcionamiento de emergencia también se puede mantener eventualmente durante el
cambio de componentes defectuosos. También es posible el “arranque” del dispositivo de transporte 1 después de una
caida de corriente, en la que se han perdido las posiciones de consigna de los objetos 17 ... 19, con la ayuda de
signaturas Si7, S1s, S19 almacenadas. En este caso la posicion real de los objetos 17 ... 19 se determina debido a sus
signaturas Si7, S1s, S19 y Se asigna en el control del dispositivo de transporte 1 a su posicion de consigna, que se puede
regenerar de tal manera. En principio también se puede recurrir a un maximo de una funcion de correlacion entre una
secuencia de consigna A y una secuencia real A; para la determinacion de la posicion de los objetos 17 ... 19, dado que
la funcion de correlacion tiene entonces su maximo (presuponiendo que la secuencia de consigna A; y la secuencia real
A, todavia presentan una similitud basica), cuando la secuencia de consigna A; y la secuencia real A, todavia se
desplazan una respecto a otra en el recorrido cubierto por los objetos 17 ... 19 (respectivamente en el tiempo
transcurrido). El dispositivo de transporte 1 segun la invencién es por consiguiente no soélo especialmente seguro, sino
también especialmente tolerante a errores. Ademas, este procedimiento reducido puede constituir la base de una
invenciéon auténoma. Evidentemente se pueden prever a voluntad muchas segundas posiciones P,. A este respecto, el
procedimiento segun la invencidon se puede realizar en cada segunda posicién P, es decir, por ejemplo la respectiva
secuencia real A, determinada con la secuencia real Ai presente o predeterminada en la primera posicién Ps.
Alternativamente o adicionalmente se puede plantear que el procedimiento segun la invencion se realice de forma
recursiva, es decir, tras la realizacion del examen de plausibilidad segun la invencién mediante los valores W1, W> o series
de sefiales A4, A2 determinados en la primera posicion P4 y en la segunda posicion P, la segunda posicién P, se vuelve la
primera posicion P4 en referencia a otra segunda posicion. Sigue otro examen de plausibilidad mediante los valores W- o
series de sefales A, determinadas en la nueva segunda posicion P, con los valores W1 o series de sefiales A presentes o
predeterminados en la nueva primera posicion P4 (se corresponde con la antigua segunda posicion P.), etc.

Ventajosamente las posiciones de deteccion P1, P, estan dispuestas en la zona de los nodos K del dispositivo de
transporte 1. En estos nodos K se divide el flujo de objetos o se retine segun la direccion de transporte. La fig. 17 muestra
un nodo K semejante a modo de ejemplo, asi como varias posiciones de deteccion P1 ... Ps. En la representacion la
direccion de transporte z, segun se indica esto con las flechas, discurre desde la derecha hacia la izquierda. En la seccion
derecha inferior un objeto 17 y 19 atraviesa la primera y la segunda posicién de deteccion P+ y P,. En la seccién derecha
superior un objeto 18 atraviesa la posicion de deteccion Ps. En el nodo K se retinen los flujos de objetos. En la posicion de
deteccion P4 y Ps se detecta a continuacion la suma de las series de sefiales detectadas en las posiciones de deteccion P,
y Ps. En el ejemplo mostrado se afiade el objeto 18 entre los objetos 17 y 19. La secuencia de consigna para la posicion
P4 es entonces la suma de las series de sefiales a partir de la seccion derecha inferior y la derecha superior. Si esta
informacion de rutina de los objetos 17 ... 19 no se tiene en cuenta, entonces el objeto / los objetos 17 y 19 se interpretan
en la posicion P4 o Ps como objetos afiadidos de forma no permitida, cuando se recurre a la serie de sefales de la seccion
inferior / superior como serie de referencia. Pero al tener en cuenta los datos de rutina se suprime un tratamiento de
errores indeseado y el funcionamiento del dispositivo de transporte 1 se clasifica antes como ahora como correcto.

En el caso de direccion de trasporte z invertida se subdivide el flujo de objetos que llega desde la izquierda en el nodo K en
dos flujos parciales. En este caso también se deberian tener en cuenta los datos de rutina de los objetos 17 ... 19 para no
desencadenar un tratamiento de errores no querido. Por ejemplo, la serie de sefiales en la seccion derecha superior se
puede obtener mediante sustraccion de la serie de sefiales de la seccidon derecha inferior de la series de sefales en la
Seccion izquierda.

La fig. 18 muestra ahora una variante de la invencién, en la que la primera y la segunda zona de deteccion B1 y B; se
detecta o explora por un unico sensor 22. Por ejemplo, el sensor 22 es un laser que esta dispuesto sobre el dispositivo de
transporte 1 y se puede pivotar. A este respecto, es suficiente que en lugar de todo el aparato solo se pueda desviar el
rayo laser de manera conocida en si con la ayuda de un espejo. El rayo laser se puede mover de un lado a otro ahora
entre la primera y segunda zona de deteccion B1 y B, o también puede explorar éstas por lineas. Las modernas unidades
de desvio de laser son en general rapidas, de manera que el retardo temporal entre la deteccion de la primera zona B1 y
de la segunda zona B, solo repercute de forma irrelevante para la invencion. Por ello para la importancia de la invencion
se puede partir en general de una deteccion cuasi-simultanea. Mediante la medicion de distancia por laser conocida en si,
que en principio también es posible sin reflector propio previsto para ello, se puede constatar ahora, por ejemplo, si se
sitlan principalmente objetos 17 ... 19 en la zona de deteccion B+, B, dado que la distancia medida por el sensor 22 se
modifica bruscamente al entrar un objeto 17 ... 19 en la zona de deteccién B4, B; (pero hablando estrictamente esto sélo
es valido para objetos 17 ... 19 de una cierta altura, es decir, objetos 17 ... 19 no planos, a menos que el sensor 22 mida
en la zona de deteccion B4, Bz vacia a través del dispositivo de transporte 1, por ejemplo, el laser 22 puede explorar el
espacio entre dos rodillos 5 y 6). Evidentemente también se pueden prever naturalmente reflectores en las zonas de
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deteccion B1 y By, si bien aqui en el entorno de funcionamiento rugoso siempre esta presente el peligro de ensuciamiento
y ruptura. Ventajosamente asi también se detectan objetos 17 ... 19 planos en cualquier caso. Adicionalmente al estado
de ocupacién de una zona B+, By, un escaner laser también puede detectar naturalmente propiedades mas amplias de un
objeto 17 ... 19, por ejemplo, su forma o estructura superficial.

De la misma manera también se pueden aplicar otros sensores 22, que pueden detectar en forma de rayo su entorno.
Como ejemplo se mencionan aqui sensores de distancia por ultrasonidos y sensores de distancia de radar o una camara
de video con tratamiento de imagenes conectado. Evidentemente éstos también se pueden prever para la deteccion de
varias zonas B4, B, y evidentemente también se pueden prever varios sensores semejantes. La ventaja especial de esta
variante de la invencién consiste en que las zonas de deteccién B+, B, se puede realizar de forma muy flexible, tanto con
vistas a su forma y tamafio como también su posicion. Mediante el cambio de programacién correspondiente, por
ejemplo, la unidad de desvio del rayo laser, se pueden reordenar sencillamente las zonas de deteccion B4, B, en el caso
de condiciones de funcionamiento modificadas.

En la fig. 18 el sensor 22 sdlo se sitia a una baja altura sobre el dispositivo de transporte 1. No obstante, también es
concebible que el sensor 22 se sitlie a una distancia mayor respecto al dispositivo de transporte 1. Por ejemplo, el sensor
22 puede estar colocado en el techo de una nave en la que se sitla el dispositivo de transporte 1. En este caso el sensor
22 puede detectar, por ejemplo, las dos zonas de deteccidon B4 y B, con un angulo relativamente empinado. Desde la
posicién mostrada en la fig. 18 esto sélo es posible con un angulo muy plano, lo que aumenta fuertemente la probabilidad
para la deteccién de errores.

La invencién se ha explicado predominantemente mediante las zonas de deteccién By y B,. Estas se pueden explorar
mediante distintos tipos de sensores 20 ... 22. Por ejemplo, se pueden usar barreras de luz con y sin reflector,
interruptores mecanicos sencillos, que se accionan por los objetos 17 ... 19, sensores de ultrasonidos, laseres, sensores
de radar, sensores capacitivos, sensores inductivos, camaras de video con tratamiento de imagenes, sensores de
infrarrojos, pero también lectores de codigos de barras, lectores RFID, etc.. Evidentemente también son concebibles
formas mixtas de los sensores mencionados.

Ademas, la invencién se ha explicado predominantemente mediante las series o desarrollos de sefales representados
graficamente. Pero evidentemente se puede aplicar lo dicho también sobre valores procesados numéricamente. Por
ejemplo, en este sentido se ve una longitud de onda / duracién de periodo A, T de una secuencia de consigna A o
secuencia real A; en una tabla segun la fig. 16, cuando la secuencia de valores W4, W5 se repite de forma periédica. En,
por ejemplo, una secuencia de objetos 17 ... 19 de la misma signatura S+7, S1s, S19 con las mismas distancias ai7, ass
entre éstos se repiten los valores cada dos lineas. La longitud de onda A o duracion de periodo T se puede especificar o
interpretar en este caso por ello como nimero de lineas. Similar a la comparacién de las series de sefales, en las que no
esta claro forzosamente que signatura S17, S1s, S19 pertenece a qué objeto 17 ... 19, aqui tampoco esta claro sin mas que
linea de la secuencia de consigna A1 se debe comparar con qué linea de la secuencia real A, es decir, no esta claro cual
de las signaturas Si7, S1s, S19 idénticas esta asociada a qué objeto 17 ... 19. Un desplazamiento entre la secuencia de
consigna A o secuencia real A; queda por ello eventualmente no detectado.

La transformacioén del procedimiento segun la invencion se puede realizar en hardware y/o software. Por ejemplo, en una
memoria se almacenan etapas de programa y parametros correspondientes, que se leen y trabajan respecto al plazo de
un procesador (véase para ello también los segmentos de codigo mencionados a modo de ejemplo en las fig. 4 y 5). Otra
posibilidad seria usar para ello un SPS (control programable con memoria). Por ejemplo, también es concebible que la
invencién se transforma con la ayuda de un ASICs (Application Specific Integrated Circuit). Estos son evidentemente sélo
algunos ejemplos de las muchas posibilidades de como se puede transformar el procedimiento segun la invencién y por
ello sélo sirven para la ilustracion de la invencion.

Evidentemente la invencion tampoco esta unida a un transportador de rodillos. Mejor dicho la invencion se puede aplicar,
por ejemplo, también para los dispositivos de transporte que transportar la mercancia a transportar sobre cintas o
cadenas. La zona parcial en la que un accionamiento transporta una mercancia a transportar es entonces diferente, en
general mayor.

La invencion tampoco esta ligada a un rodillo motor, asi como esta representado en la fig. 2. Mejor dicho el accionamiento
de los rodillos también se puede realizar a través de motores (externos). Evidentemente el accionamiento mediante
energia eléctrica no es forzosamente de la invencion. Por ejemplo, también son concebibles accionamientos neumaticos o
hidraulicos. Finalmente también se pueden plantear accionamientos lineales en forma de, por ejemplo, correderas o
similares. Estos se pueden accionar igualmente de forma eléctrica, neumatica o hidraulica.

Por el orden se indica finalmente que para la mejor comprension de la estructura del dispositivo de transporte 1, éste o
sus componentes se han representado parcialmente no a escala y/o ampliados y/o reducidos.

Lista de referencias
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Dispositivo de transporte
Accionamiento

Pieza de armazon izquierda
Pieza de armazon derecha
Rodillo motor

Correa

Rodillo auxiliar

Eje

Cajinete izquierdo

Cajinete derecho
Revestimiento exterior
Devanado de estator
Cubierta izquierda

Cubierta derecha

Control de accionamiento
Cable de conexion

Objetos (a transportar)
Primer sensor

Segundo sensor

Escaner laser

Secuencia de consigna
Secuencia real

Distancia entre objeto 17, 18
Distancia entre objeto 18, 19
Distancia entre objeto 17, 19
Primera zona de deteccién
Segunda zona de deteccién
Primer rango de desvio
Segundo rango de desvio
Tercer rango de desvio
Error de posicion

Nodo

Numero de consigna de objetos
Numero real de objetos

Primera posicion
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P2
Ps3

P4

t(a17), t(a1s)
t(f)

t(x)

t(y)

w

Wi

W2
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Segunda posicion

Tercera posicion

Cuarta posicién

Quinta posicién

Recorrido

Signatura del objeto 17

Signatura del objeto 18

Signatura del objeto 19

Signatura suma del objeto 17/18
Tiempo

Tiempo de paso de hueco entre objetos
Desfase de error de posiciéon
Lapso de tiempo de deteccion
Desfase de caracteristica

Valor

Primer valor / primeros valores
Segundo valor / segundos valores
Distancia de deteccion

Distancia de caracteristica
Direccién de transporte

Longitud de onda
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REIVINDICACIONES

1.- Procedimiento para el funcionamiento de un dispositivo de transporte (1), que comprende varios accionamientos (2, 2a
... 2c) situados localmente unos detras de otros en una direccion de transporte (z) para el transporte de objetos (17 ... 19),
mediante los que se predetermina un recorrido de consigna y/o una velocidad de consigna de los objetos (17 ... 19),
caracterizado por las etapas:

- deteccion de al menos un primer valor (W+) de al menos una propiedad fisica de los objetos (17 ... 19) en un primer
instante (t1) en una primera posicion (P1),

- deteccién de al menos un segundo valor (W) de al menos una propiedad fisica de los objetos (17 ... 19) tras un lapso
de tiempo de deteccion (t(x)) en un segundo instante (tz) en una segunda posicion (P2) que esta dispuesta, visto en la
direccién de transporte (z), a una distancia de deteccion (x) detras de la primera posicion (P4), y

- realizacién de un examen de plausibilidad con vistas a la concordancia del primer valor (W+) con el segundo valor (W5),
asi como del cambio de lugar de los objetos (17 ... 19) realizado supuestamente entre la deteccion del primer valor (W+) y
del segundo valor (W>) basandose en a) el recorrido de consigna predeterminado a través de los accionamientos (2, 2a ...
2c) y/o b) de la velocidad de consigna predeterminada a través de los accionamientos (2, 2a ... 2c¢) en conexion con el
lapso de tiempo de deteccion (t(x)).

2.- Procedimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el examen de plausibilidad no se realiza respecto a la
identidad del objeto, sino respecto a la similitud del objeto.

3.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque en una etapa de inicializacion se
determina un valor de inicializacion de al menos una propiedad fisica y una zona de deteccion (B4, B2), en la que se
detecta la al menos una propiedad fisica, se clasifica como ocupada por un objeto (17 ... 19), cuando la desviacion entre
el primer / segundo valor (W1, W) del valor de inicializacién es mayor que un valor umbral predeterminado.

4.- Procedimiento segun las reivindicaciones 2 y 3, caracterizado porque a partir de los estados de ocupacion se
determina un ndmero de objetos (17 ... 19) que atraviesan la zona de deteccion (B4, Bz) y el examen de plausibilidad se
realiza en base al nUmero de objetos (17 ... 19) similares.

5.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque los accionamientos (2, 2a ... 2c)
se controlan o regulan por un control de accionamiento y porque en lugar del recorrido de consigna predeterminado por
los accionamientos (2, 2a ... 2c) y/o de la velocidad de consigna predeterminada por los accionamientos (2, 2a ... 2c) se
recurre al valor de consigna predeterminado por el control de accionamiento y/o a la velocidad de consigna
predeterminada por el control de accionamiento para el examen de plausibilidad.

6.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque se usan ondas electromagnéticas
en el rango de longitudes de onda visible o invisible y estan previstas una o varias de las propiedades fisicas: nivel de gris,
color, imagen en blanco y negro, imagen en niveles de gris, imagen a color del al menos un objeto (17 ... 19) y una salida
negativa del examen de plausibilidad provoca la visualizacion de los primeros datos de imagen, que han conducido a esta
salida negativa o estan asociados a valores (W1, W3) semejantes, asi como la visualizacion de los segundos datos de
imagen, que estan adyacentes a los primeros datos de imagen.

7.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque

- en la primera posicion (P1) se detecta una secuencia de consigna (A1) de primeros valores (W+) de la al menos una
propiedad fisica,

- en la segunda posicion (P2) se detecta una secuencia real (Az) de segundos valores (W) de esta al menos una
propiedad fisica,

- la secuencia real (A2) se compara con la secuencia de consigna (A1), y

- se inicia un tratamiento de errores cuando la desviacion determinada sobrepasa o queda por debajo de un umbral
predeterminable.

8.- Procedimiento segun la reivindicacion 7, caracterizado porque una division o reunion de flujos de objetos en un nodo
(K) del dispositivo de transporte (1) se tiene en cuenta en el examen de plausibilidad y la secuencia real (Az) o la
secuencia de consigna (A1) se modifica debido a los datos de rutina de los objetos (17 ... 19), cuando entre la primera
posicion (P1) y la segunda posicién (P2) se sitia un nodo (K) del dispositivo de transporte (1).

9.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones 7 u 8, caracterizado porque en la comparacion de la secuencia real
(A2) con la secuencia de consigna (A1) no se considera un desplazamiento que se basa en la distancia de deteccion (x) o
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el lapso de tiempo de deteccion (t(x)).

10.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones 7 u 8, caracterizado porque en la comparacion de la secuencia
real (A2) con la secuencia de consigna (A1) no se considera un desplazamiento (y, ty) entre una caracteristica en la
secuencia de consigna (A+) y la misma caracteristica en la secuencia real (Az).

11.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones 7 a 10, caracterizado porque la secuencia de consigna (A1) y la
secuencia real (Az) se comparan con la ayuda de una funcion de correlacion.

12.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones 7 a 11, caracterizado porque una signatura (S17, S1s, S19) de los
objetos (17 ... 19) no se considera en la comparacion de la secuencia real (Az) con la secuencia de consigna (Aq).

13.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones 7 a 11, caracterizado porque la distancia (a7, ass) entre los objetos
(17 ... 19) no se considera en la comparacion de la secuencia real (Az) con la secuencia de consigna (A+).

14.- Procedimiento segun una de las reivindicaciones 7 a 13, caracterizado porque una secuencia de consigna (A) se
predetermina de manera que su longitud de onda (A) o duracion de periodo es mayor que un valor predeterminable.

15.- Dispositivo de transporte (1), que comprende:

- varios accionamientos (2, 2a ... 2c) situados localmente unos detras de otros en una direccién de transporte (z) para el
transporte de objetos (17 ... 19), mediante los que se predetermina un recorrido de consigna y/o una velocidad de
consigna de los objetos (17 ... 19).

- al menos un sensor (20 ... 22), que esta preparado para:

detectar al menos un primer valor (W+1) de al menos una propiedad fisica de los objetos (17 ... 19) en un primer
instante (t1) en una primera posicion (P1), y

detectar al menos un segundo valor (W2) de al menos una propiedad fisica de los objetos (17 ... 19) tras un lapso de
tiempo de deteccién (f(x)) en un segundo instante (t;) en una segunda posicion (P2) que esta dispuesta, visto en la
direccién de transporte (z), a una distancia de deteccion (x) detras de la primera posicion (P1), y

- medios que estan establecidos para realizar un examen de plausibilidad con vistas a la concordancia del primer valor
(W+1) con el segundo valor (W>), asi como del cambio de lugar de los objetos (17 ... 19) realizado supuestamente entre la
deteccion del primer valor (W+1) y del segundo valor (W2) en base a a) el recorrido de consigna predeterminado a través de
los accionamientos (2, 2a ... 2c) y/o b) de la velocidad de consigna predeterminada a través de los accionamientos (2, 2a
... 2c) en conexion con el lapso de tiempo de deteccion (t(x)).
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