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Obwohl es Fahrerlose Transportsysteme (FTS) bereits seit mehreren Jahrzehnten gibt, blieb der flachen-
deckende Durchbruch bislang noch aus. Das IFT beschaftigt sich zurzeit in mehreren Projekten mit der
Entwicklung von neuen autonomen, schwarmfahigen Fahrzeugen, die einen véllig verdanderten und er-
weiterten Praxiseinsatz ermoglichen sollen. Mit dem vorgestellten Konzept kénnen unter Einsparung von
Hubantrieben ggf. auch Fahrerlose Transportfahrzeuge (FTF) einfacher und kostengiinstiger entwickelt

werden.

Die FTFs lassen sich prinzipiell unterscheiden in
Fahrzeuge die eine eigene aktive Lastiibergabe-
vorrichtung besitzen und Fahrzeuge die ber eine
externe Handhabungseinrichtung be- und entla-
den werden miussen. Die Integration einer Last-
Ubergabevorrichtung steigert haufig die Komple-
xitdt der Fahrzeuge und erhéht den benétigten
Bauraum, da zuséatzliche Antriebe und eine Hub-
vorrichtung angebracht werden missen.

Aktuell sind durch den Einsatz moderner Lenk-
prinzipien bei FTF flachenbewegliche Fahrbewe-
gungen moglich. Teilweise kommen die Fahrzeu-
ge bereits ohne einen eigenen Lenkantrieb aus,
z.B. omnidirektionale Fahrzeuge (Mecanum An-
trieb, Fahrzeuge mit Omniwheels). Bei bisherigen
Hubprinzipien werden meist hydraulische, pneu-
matische oder elektromotorische Losungen mit
Hubspindel eingesetzt. Die verwendeten Vorrich-
tungen bendtigen in Bezug auf die eigentliche Ge-
rategrole relativ viel Platz, oder missen (bei ent-
sprechender Hublast) mehrfach angeordnet wer-
den. Bei dem neu entwickelten Antriebssystem

gelingt es, die Hub-, Fahr- und Lenkbewegung zu
kombinieren, um dem Fahrzeug eine bestimmte
Fahrtrichtung vorzugeben, es anzutreiben und die
Hubplattform in die Hohe zu bewegen. Durch
Kombination der Lenkfunktion mittels eines Dif-
ferentialantriebs mit Drehachse und der Hub-
funktion als Variante Elektromotor mit Hubspin-
del ergibt sich ein elektromotorischer Antrieb,
der die Funktionen Fahren, Heben und Lenken er-
fallen kann. Beim Fahrbetrieb werden alle Moto-
ren in der gleichen Drehrichtung betrieben, wo-
bei die Fahrtrichtung durch das Drehzahlverhalt-
nis der an den einzelnen Achsen angeordneten
Rader bestimmt wird. Bei einer gegenldufigen
Drehrichtung der an einer Achse angeordneten
Rader werden die Achsen um die vertikale Hub-
spindel (als nachgeordnetes Getriebe) verdreht,
wodurch je nach Drehrichtung der Trager (in den
Bildern blau dargestellt) angehoben oder abge-
senkt werden kann. Im Zwischenraum zwischen
den beiden Hubspindeln befindet sich ausrei-
chend Raum fir die Energieversorgungs- und
Steuerungseinheit.

Seitliches Verfahren

Vorteile:

e Einsatz der Antriebe fiir Hub-, Fahr- und Lenkfunktion

e Platzsparende kompakte Bauweise

e Keine separate Hubeinheit moglich

e Unterfahren von Paletten moglich

e Pulkentladung von LKWs moglich

e Automatischer oder manueller Betrieb moglich

e Direkt angetriebene Rader fiir gute Kraftliibertragung

Angehobene Palette
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