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Patentkrav

1. Fremgangsmate (850) for forhandling av en transportgr (120) med en dgr (675),
dgren (675) inkluderer minst ett handtak, en dgrsving og en dgrapning, fremgangsmaten
(850) omfattende:

& motta (1351) og segmentere miljginformasjon (651) fra sensorer (147) montert pa
transportgren (120), miljginformasjonen (651) inkluderer geometrien til transportgren
(120);

identifisere (1353) minst ett plan innenfor den segmenterte miljginformasjonen (651);

Qo

3 identifisere (1355) dgren (675) innenfor det minst ene planet;

& male (1357), basert pd den segmenterte miljginformasjonen (651), dgren (675) for &
tilveiebringe dermal;

3 tilveiebringe (1363) en forste bevegelseskommando (630) for & bevege transportgren
(120) for & fa tilgang til det minst ene handtaket;

3 tilveiebringe (1365) en andre bevegelseskommando (630), hvori, hvis dgrsvingen er
mot transportgren (120), er den andre bevegelseskommandoen (630) en kommando for
3 bevege transportgren (120) bort fra dgren (675) ettersom dgren dpnes med en avstand
basert pa dgrmalene;

3 tilveiebringe (1367) en tredje bevegelseskommando (630) for @ bevege transportgren
(120) fremover gjennom dgrapningen; og

3 tilveiebringe en fjerde bevegelseskommando (630) for & bevege transportgren (120)

bort fra dgren (675) hvis dgrmalene er mindre enn geometrien til transportgren (120).

2. Fremgangsmaten (850) ifglge krav 1, hvori, hvis dgrsvingen er mot transportgren
(120), er den andre bevegelseskommandoen (630) en kommando for &8 bevege
transportgren (120) bakover med en forhdndsbestemt eller dynamisk bestemt avstand

basert minst pa én stgrrelse pd den malte dgren (675).

3. Fremgangsmaten (850) ifglge krav 2, videre omfattende innsamling og behandling
av punktskydata (655) og & bestemme mengden dgren (675) beveger seg basert p3

suksessive prgver av punktskydataene (655).

4. Fremgangsmaten (850) ifglge et hvilket som helst foregdende krav, hvori, hvis
dgrsvingen er bort fra transportgren (120), er den andre bevegelseskommandoen (630)
en kommando for 3 bevege transportgren (120) fremover med en forhdndsbestemt eller

dynamisk bestemt avstand basert minst pa én stgrrelse pa den malte dgren (675).
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5. Fremgangsmaten (850) ifglge et hvilket som helst foregdende krav, hvori, hvis
dgrsvingen er bort fra transportgren (120), omfatter den andre bevegelseskommandoen
(630) en kommando for & bevege transportgren (120) mot dgren (675) for & posisjonere

dgren (675) for bevegelse av transportgren (120) gjennom dgrdpningen.

6. Fremgangsmaten (850) ifglge et hvilket som helst foregdende krav, hvori maling
(1357) av dgren (675) omfatter maling av bredden pd dgren (675), og hvori mengden
transportgren (120) kommanderes til 8 bevege seg bakover eller fremover med er basert
pd bredden pa dgren (675).

7. Fremgangsmaten (850) ifglge krav 6, hvori maling av bredden pad dgren (675)
omfatter & bestemme posisjonen og orienteringen til transportgren (120) og & bestemme

lokasjonen til et dgrdreiepunkt.

8. Fremgangsmaten (850) ifslge et hvilket som helst foregdende krav, videre
omfattende 8 bestemme (1361) dgrsvingen, hvori dgrsvingen bestemmes basert pad en
bestemmelse av en hengselside av dgren (675), en bestemmelse av retningen til dgren
(675), en bestemmelse av vinkelen til dgren (675), og en bestemmelse av avstanden fra
transportgren (120) til dgren (675).

9. Fremgangsmaten (850) ifslge krav 8, videre omfattende innsamling og behandling
av punktskydata (655) og ved @ bestemme at et antall gyldige punkter i et bilde av dgren
(675) avledet fra punktskydataene (655) er stgrre enn en terskel, 8 bestemme avstanden
fra transportgren (120) til deren (675) basert pa punktskydataene (655).

10.  Fremgangsmaten (850) ifglge krav 8 eller 9, hvori 8 bestemme dgrsvingen omfatter

& bestemme om dgren (675) er en pushdgr, en trekkdgr, eller en skyvedgr.

11.  Fremgangsmaten (850) ifglge et hvilket som helst foregdende krav, hvori
fremgangsmaten (850) videre omfatter & tilveiebringe (1459) en femte
bevegelseskommando (630) for & posisjonere transportgren (120) ved siden av en fgrste
hvileromsfikstur og/eller tilveiebringe (1463) en sjette bevegelseskommando (630) for a

posisjonere transportgren (120) neer en andre hvileromsfikstur.

12.  Fremgangsmaten (850) ifglge foregaende krav, hvori fremgangsmaten (850)
videre omfatter 3 tilveiebringe en ytterligere bevegelseskommando (630) for a8 bevege
transportgren (120) tilbake gjennom dgrapningen som transportgren (120) har beveget

seg gjennom.
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13. Fremgangsmaten (850) ifglge et hvilket som helst foregdende krav, hvori

sensorene (147) omfatter flytidsensorer.

14, Transportgr (120) for 8 utfgre fremgangsmaten ifslge krav 1, transportgren (120)
omfattende:

en sensorprosessor (661) konfigurert til 8 motta (1351) og segmentere miljginformasjon
(651) fra sensorer (147) montert pa transportgren (120) og bestemme, fra sensordata,
en hengselside av dgren (675), og retningen og vinkelen til dgren (675), hvori
miljginformasjonen (651) inkluderer geometrien til transportgren (120);

en dgrlokalisator (671A) konfigurert til & identifisere (1353) minst ett plan innenfor den
segmenterte miljginformasjonen (651) og identifisere (1355) dgren (675) innenfor det
minst ene planet;

en dgrprosessor (671B) konfigurert til & bestemme egenskapene til dgren (675),
dgrprosessoren (671B) konfigurert til 8 bestemme avstanden fra transportgren (120) til
doren (675), derprosessoren (671B) konfigurert til & méale (1357), basert pd den
segmenterte miljginformasjonen (641), dgren (675) for a tilveiebringe dgrmal,

en dgrbevegelsesprosessor (671D) konfigurert til & tilveiebringe en forste
bevegelseskommando (630), en andre bevegelseskommando (630), en tredje
bevegelseskommando (630) og en fjerde bevegelseskommando (630), hvori den fgrste
bevegelseskommandoen (630) er en kommando for 8 bevege transportgren (120) for a fa
tilgang til det minst ene handtaket, hvori den andre bevegelseskommandoen (630) er en
kommando om &, hvis dgrsvingen er mot transportgren (120), 8 bevege transportgren
(120) bort fra dgren (675) ettersom dgren dpnes med en avstand basert pa dgrmalene,
hvori den tredje bevegelseskommandoen (630) er en kommando om & bevege
transportgren (120) fremover gjennom dgren (675) basert pa dgrsvingen og bredden p&
dgren (675), hvori den fijerde bevegelseskommandoen (630) er en kommando for &
bevege transportgren (120) bort fra dgren (675) hvis dermalene er mindre enn geometrien

til transportgren (120).

15. Transportgren (120) ifglge krav 14, hvori bevegelsesprosessoren (603)
konfigureres til & motta navigasjonsinformasjon (653) fra sensordataene og generere den
minst ene bevegelseskommandoen (630);

hvori transportgren (120) videre omfatter:

en geometriprosessor konfigurert til a8 tilveiebringe geometrisk informasjon om
transportgren (120);

en prosessor (611) for et punktskybibliotek (PCL) konfigurert til 8 samle miljginformasjon

(651), punktskydata (655) og den geometriske informasjonen;
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en prosessor for simultan lokasjon og kartlegging (SLAM) konfigurert til 8 behandle
miljginformasjonen (651) og den minst ene bevegelseskommandoen (630);

en hinderprosessor (607) konfigurert for a fa tilgang til navigasjonsinformasjonen (653),
den minst ene bevegelseskommandoen (630), og punktskydataene (655) fra PCL-
prosessoren (611) og SLAM-prosessoren (609), hinderprosessoren (607) konfigurert til &
bestemme hinderinformasjon forbundet med transportgren (120) basert minst pa
navigasjonsinformasjonen (653), den minst ene bevegelseskommandoen (630), den
geometriske informasjonen, brukerinnmatingen og punktskydataene (655); og

en kommandoprosessor konfigurert til & motta hinderinformasjon fra hinderprosessoren
(607), kommandoprosessoren  konfigurert til & sende den minst ene
bevegelseskommandoen (630) til bevegelsesprosessoren (603) basert minst pa

hinderinformasjonen.
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