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Digitaler Echtzeit-Zwilling vations

Verfolgen und erkennen, was auch immer passiert

an der Decke montierte Kameras

in Kombination mit ML-Computern,
die Objekte und deren Bewegungen
verfolgen.

Interfaces

* Integration mit ERP
oder LVS (z. B.
SAP)

Gabelstapler oder AMR mit ( ) E:-{ =

(Barcode-) Scan-Kamera zur - ::::::g ,
ersten Identifikation. Unterstitzung 11 111=0
durch GenAl . )
W2MO Camera Server Digitale Endgerate
« Konsolidierung aller * Nutzung des
Datenquellen Digitalen Zwillings
« Aggregierung der Daten im Uber ein Browser
digitalen Zwilling Interface
Al recognition&measurement gate « GenAl fir einfache
und Arbeitsplatz zur Identifikation und -> Tracking aller und schnelle Aus-
Vermessung von Produkten Bewegungen der trainierten wertungen

Erkennung unterstitzt durch GenAl Objekte
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Logivations

Produktidentifikation
* Vermessung von Stammdaten

*  Objekterkennung anhand von
Aussehen, Text, Codes,
Stammdaten etc.

- Scan-free picking process
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Al recognition&measurement gate = RTLS&RS

Lesen von Barcodes und 2-D - Real Time Tracking von
Codes im Vorbeifahren Waren und Fahrzeugen (alle
Cross-Check {iber optische trainierten Objekte)
Erkennung der Behalter - Scan-freie Verbuchung

Unterstitzende Anfrage an GenAl-
Tools



2MO Produktidentifikation Logivations

Dimensionsvermessung von
Paketen und Paletten

Lesen von Codes

Texterkennung

Erkennung anhand des Aussehens,
Zahlen

scan-freies Kommissionieren
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Produktidentifikation

Dimensionsvermessung von Produkten Logivations

Kl-basierte Stammdatenerfassung

* Vermessung von Dimensionen und Gewicht
* Integration in bestehenden Arbeitsplatz

*  Messung auch von ungleichméaf3ig geformten
Produkten

- Speicherung von Produktbildern
« Lesen von Barcodes/QR Codes integriert

« Optional: automatisches Zahlen, Klassifizieren
und Erkennen
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Produktidentifikation

o Konfiguration eines Arbeitsplatzes W2MO Goods Recognition, Logivations
Counting & Measurement

Monitor, auch
offen fur andere
Anwendungen

Kamera und Licht

Anzeige der Waage

Treston-Tisch — andere
Tische kdnnen auch
verwendet werden

Besonders robustes Grid

Optional: Tastatur
und Maus

Waage unter dem Grid
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Produktidentifikation

¢ Dimensionsvermessung Logivations

Genauigkeit und Produktgro3en in der Standardkonfiguration

Andere GrofRen / Genauigkeiten auf Anfrage

Lange 40mm — 580mm  40mm — 500mm 40mm — 420mm 40mm — 360mm 40mm — 300mm
Breite 40mm — 460mm 40mm — 400mm 40mm — 320mm 40mm — 240mm 40mm — 180mm
Min. H6he 40mm

Genauigkeit

Dimensionsvermess 3mm — 5mm

ung

Max. Gewicht 32kg /60kg

Genauigkeit Gewicht 19/2¢g
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Produktidentifikation

¢ Dimensionsvermessung Logivations

Mdogliche Anbindung an das Kundensystem

1. Unabhangige L&sung

» Webapplikation W2MO
» Lokale Datenbank

* .csv Export der
Produkttabelle

* .Zip Download der
Produktbilder

« Unabhangig von jeglicher
bestehender Infrastruktur

» Besonders geeignet fur
Pilotprojekte
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2. Simulation
Tastatureingabe

3. Vollstandig integrierte

Losung

* Webapplikation W2MO « Automatisierte

« Messergebnisse werden Schnittstelle zu ERP/LVS
per USB als simulierte System
Tastatur tUbertragen « SAP Connector

e Daten automatisch » Restful API

werden in bestehende » Flexible Lésung, kann auf
ERP/LVS Ansichten Kunden-bediirfnisse

eingetragen angepasst werden



Produktidentifikation

Dimensionsvermessung von Kleinteilen vations

Verschiedene Varianten

Sammelplatz
WE Platzkarten
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Produktidentifikation

Produktidentifikation durch Dimensionserkennung vations

Erkennung von Produkten anhand ihrer

Stammdaten: Gewicht und Dimensionen
Interaktive Auswahl tiber Produktbild
Einfaches Setup — mit oder ohne Interface

Einbau in bestehenden Arbeitsplatz moglich
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Produktidentifikation

Produktidentifikation durch Lesen von Codes vations

Lesen von 1D und 2D Barcodes

Datamatrix Codes
2 Barcodes detected: 14
QR Codes Barcodes missing: 2

Kombination des Code-Lesens mit weitern
Anwendungen

» Kontrolle des Packvorgangs inklusive 3D
Packvorschlag

» Erkennung von Patterns

* Cross-Checks ob alle Labels korrekt
gelesen wurden

Format: 4x4




Produktidentifikation

Lesen von Codes - Kontrolle des Packvorgangs vations

Ubersicht

vations Order ID = 6 Case type name = Default case Be Cacrakstaus® = B 12 (@ [ Training mod

Lesen von Barcodes/QR Codes/Data Matrix o
COdeS # Productname  Product Product  Sizeof Tracked Number # Product Product  Product Szeof  Tracked Number

image description product object of items name image description  product  object of items
bin
Unify Cloud Key 0.08 x 1 | 1 3dPen E 0.11x 1 n

[m]

Erkennung mehrerer Codes gleichzeitig w | ol

2 Goldmais E.f\ﬂ.z 1 |7 = |
Erkennung von Produkten anhand des H
Aussehens nach einfachem Anlernprozess """

]
08 x 1 |

Nutzung eines vorausberechnetem o
Packschemas

Videodokumentation des Packvorgangs




Produktidentifikation
Lesen von Codes - Kontrolle des Packvorgangs vations

Im Detall




Produktidentifikation

Lesen von Codes - Pattern Erkennung vations

Format: 4x4
Barcodes detected: 14
Barcodes missing: 2




Produktidentifikation

Texterkennung vations

Text kann ohne vorheriges Training
gelesen werden

Best Practice: Gelesener Text sollte
gegen vorher bekannten Daten
gepruft werden, um Lesefehler
durch kleine Beschadigungen des
Labels zu vermeiden

Eine Zuordnung des Textes zu
speziellen Feldern, z.B.
Serialnummern, kann auf Basis
kundenspezifischer

Labels aufgesetzt  JIGMIRMMINII
Werden 353986103279710

riall Nol (GONZF23UN72K

AL AT B
Wil 1l



Product identification

Beispiel: Kombination aus Barcodelesen und vations
Texterkennung

Kundenfall: Kisten bewegen
sich auf dem Forderband
unterhalb der Kamera

Ziel: Produkte identifizieren

Falls Barcodes sichtbar
sind, diese lesen

Falls keine Barcodes
vorhanden sind, Text lesen
und mit der Produktliste
vergleichen, um die am
besten passenden Produkte
zu finden.




Produktidentifikation

Erkennung anhand des Aussehens vations

Nach vorherigem Training kdnnen Produkte rein
anhand ihres Aussehens erkannt werden

Sehr genaue Unterscheidung mdglich, z. B.
gleichgrol3e Schrauben unterschiedlicher Typen

Kombination von Erkennung und Zahlen mdglich

User-Unterstitzung durch intuitives Ul zur
Aufnahme von Trainingsbildern




Produktidentifikation
L Erkennung anhand des Aussehens Logivations

Beispiel

Self training

M16 nut

3x20 screw

© 2010-2026 Logivatior . 19



Produktidentifikation

¢ Produktidentifikation - Zusammenfassung Logivations

Zur ldentifikation von Produkten in grof3en Produktspektren wird eine Kombination der vorgestellten Ansatze

 |dentifikation aller Produkte mit
Text  |dentifikation aller Produkte ohne
Codes aber mit Text

Klassifikati
on nach
Grol3e

genutzt:

* Die restlichen Produkte werden nach
GrofRe klassifiziert

=1t © Innerhalb einer Grof3enklasse
uber werden Produkte anhand des
Aussehen Aussehens unterschieden

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved 20



Produktidentifikation

Produktidentifikation - Zusammenfassung vations

li




Produktidentifikation

Erkennung anhand des Aussehens - Zahlen vations

otal: 28




¢ Segment Anything Logivations

Finden von jeglichen Objekten in Bildern

«  Segmentierungsmodell ohne zusatzliches
Training

*  Open-Source-Modell von Meta Al (Facebook)

« F0r die meisten Anwendungen ist kein zeit-
aufwandiger Annotationsprozess erforderlich

- Kann fir halbautomatische Annotationen
verwendet werden

*  Funktioniert fur alle Arten von Objekten
+ ldeal zum Z&hlen von Objekten

« Training fr "neue" Objekte/Teile nicht notwendig
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¢ Scan-freier Pickprozess (1) Logivations

Industriekamera

Ein Terminal zeigt

an was zu picken = »
ist - 3D Kamera

Die Armbewegung
wird verfolgt —
dadurch ist bekannt
von wo (=was)
etwas genommen
wird und wo es
hingelegt wird.

Mit Hilfe der 3D
Kamera wird das
Volumen bestimmt,
vorher und nachher.
Daraus kann die
Anzahl berechnet
werden.

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Req

24




¢ Scan-freier Pickprozess (2) Logivations

Industriekamera

~3D Kamera

Vorteile:

« Scan entfallt — trotzdem 100% Kontrolle

» ca. 20% bis 35% Produktivitdtsgewinn

- » je nach Rahmenbedingungen kénnen
Leistungspramien fur das bewegte Gewicht je
Picker bestimmt werden

Aufwand:

« 3D-Kamera

* Industriekamera

* NVIDIA Jetson Orin

» Halterung am Flurférderfahrzeug

* insges. ca. 2.800 € Hardwarekosten je Arbeitsplatz
 WLAN, zentraler Server

» Software ca. 7.800 € fur den ersten Arbeitsplatz

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved 25



Al recognition&measurement gate vations

Drive-Thru Erkennungs-Gates mit Kameramodulen an allen bendétigten Seiten

Lesen von 1D und 2D Barcodes im Vorbeifahren

Konsistenzcheck prft, ob fir jedes Packstuck
eine Code erkannt wurde

Abdeckungshdhe abhangig von Abstand und
Barcode-konfiguration, individuell erweiterbar
durch modulare Bauweise

Im Fehlerfall kdnnen Alarme (Audio oder visuell)
konfiguriert werden

Kombination mit W2MO RTL&RS mdglich, dies
ermdglicht eine komplett scan-freie Logistik
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» Al recognition&measurement gate Logivations

Standardmodule konfigurierbar je nach Paletten grof3e und Label Position

- Die Verarbeitungseinheit stellt die Bilder aller Kameras zusammen.

«  Dann erkennt ein neuronales Netzwerk die Paletten, Etiketten und Barcodes
und ordnet Barcodes und Etiketten Paletten zu.

- Auf diese Weise werden Paletten ohne Etiketten oder nicht lesbare Etiketten
erkannt.

* An jeder Seite eines Docks werden die Gate-Module
angebracht.

* Ein Modul deckt eine H6he von
ca.1-1,4m ab.

*  Module kdnnen auf dem Boden stehen
oder an der Wand befestigt werden

» Automatische Verbuchung im WMS

- Fahrgeschwindigkeiten bis 4 m/s

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved ) 27



@ Al recognition&measurement gate

Cross Check

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved

Logivations

Erkennung der Labels
Lesen der Barcodes

Cross Check ob fir jedes Label auch
ein Barcode gelesen wurde

28



¢ Dimensionsvermessung von Paletten,
Zustandsdokumentation

»  Konturprifung

*Volumen- und Dimensionsbestimmung

* Robust, auf Basis von Standardkomponenten

* Individuell anpassbar

- Direkt in den Digitalen Echtzeitzwilling integriert

« Erstellen von Photos zur Dokumentation des
Zustandes einer Palette

« Zusammenspiel mit W2MO Case Pack um
anhand der erkannten Dimensionen ein
optimales Packschema fir den LKW /
Container zu bestimmen.

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved

Logivations
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¢ Label finden und Lesen von Paletten/Trolleys auf einer
 Fordertechnik

- Keine fixe Position des Labels notwendig

«  Bestimmte Labels kdnnen trainiert und gezielt
gesucht werden

« Lesen von Text und Klarschrift
*  Weitere Checks und Klassifizierungen maoglich

* Lesen hinter Folie |a<
moglich : '

,,,,,,,,
ASS
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Logivations

ttttt
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¢ Warenerkennung durch Onboard-Kameras Logivations

Identifikation durch Onboard Kameras

- Montage an alle Arten von Staplern, AGVs oder
AMRs

* Nutzung von zwei Kameras und einer Onboard-
Machine-Learning-Verarbeitungseinheit mit GPU

- Abdeckung von Paletten bis zu ca. 2m H6he und
ca. 80 cm Breite mdglich

- Erweiterung des Bereichs durch weitere
Kameras mdglich

- Bei Mehrfachetikettierung ist ein Konsistenz-
check maoglich, um das richtige Label zu
identifizieren bzw. zu prifen ob alle Labels
erkannt wurden, dadurch entstehen erhebliche
Vorteile im Vergleich zu einem Grof3flachen-
scanner

*  Kombination mit W2MO RTL&RS mdglich, dies
ermadglicht eine komplett scan-freie Logistik

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved 31




¢ Warenerkennung durch Onboard-Kameras

Montagebeispiele

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved

Logivations
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Langfristig aufgabengerecht und nachhaltig vations

Mit dem Logivations Losungsansatz langfristig die stets aktuellste Technologie glinstig nutzen

Logivations LOsung: Logivations Marktbegleiter:

Standard-Industrie-Kamera mit passendem Objektiv — Ein Gerét, das alle Funktionen integriert

das beste System fur die geplante Aufgabenstellung Vorteil: wenn es flr die Aufgabe passt - schnell installiert

Licht — falls erforderlich und ebenfalls optimal konfiguriert und in Betrieb genommen

NVIDIA — Machine Learning Computer: das jeweils Nachteil:

aktuell leistungsfahigste Modell « Eine individuell konfigurierte Lésung kann i.a. besser
Die Technologiezyklen im KI-Bereich werden auch die auf die jeweiligen Anforderungen eingehen

nachsten Jahre sehr schnell verlaufen: alle 2 Jahre die
doppelte Leistungsfahigkeit zum halben Preis.

Der NVIDIA-Computer kann regelmafig mit geringen
Kosten durch das neueste Modell ersetzt werden: Die
LOsung ist so stets auf dem aktuellen Stand

* Nach spatestens 2 Jahren ist die NVIDIA-Kompo-
nente veraltet — und damit das ganze Gerat, da ein
Tausch der NVIDIA-Komponente alleine nicht
maoglich ist.

« Software-Updates sind i.a. nicht mdglich und zumeist

Logivations Software wird stéandig aktualisiert und nur auf Bug-Fixes konzentriert.

umfasst die neuesten Kl-Tools und Systeme, bei Updates

sind auch funktionale Weiterentwicklungen

eingeschlossen



® W2MO Real Time Location & Recognition System RTL&RS Logivations

« Automatische Erkennung und Erfassung von
Warenbewegungen

+ Kil-basierte Identifikation steht flr das A-—‘
Zusammenspiel von Deckenerfassungseinheiten
(Kameras mit GPU) und digitalem Zwilling zur »
Abdeckung aller Flachen, Echtzeit-Transparenz 6 | %
tber alle Prozesse

+ Hohe Genauigkeit der dezentralen d
Objekterkennung und -lokalisierung in
Kombination mit 100%igem Datenschutz
(DSGVO-konform): alle Personen werden bereits
bei der Erfassung unkenntlich gemacht.

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved 34



W2MO Real Time Location & Recognition System RTL&RS

(19)

(12)

(49)

) [ T R
Patentamt
0 ) European
Patent Office
Office européen
(11) EP 3 543 901 B1
EUROPAISCHE PATENTSCHRIFT
Verdffentlichungstag und Bekanntmachung des (51) Internationale Patentklassifikation (IPC):
Hinweises auf die Patenterteilung: GO6V 10/24 (2022.01) GO6V 20/52 (2022.01)

07.02.2024 Patentblatt 2024/06
(52) Gemeinsame Patentklassifikation (CPC):

Anmeldenummer: 19020079.0 GO06V 20/52; GO6V 10/245; GO6T 2207/30204

Anmeldetag: 19.02.2019

VORRICHTUNG UND VERFAHREN ZUR ROBUSTEN ERMITTLUNG DER POSITION,
AUSRICHTUNG, IDENTITAT UND AUSGEWAHLTER ZUSTANDSINFORMATIONEN VON
OBJEKTEN

DEVICE AND METHOD FOR ROBUST DETERMINATION OF THE POSITION, ORIENTATION,
IDENTITY AND SELECTED STATUS INFORMATION OF OBJECTS

DISPOSITIF ET PROCEDE DE DETERMINATION FIABLE DE LA POSITION, DE L'ORIENTATION,
DE L'IDENTITE ET DES INFORMATIONS D’ETAT SELECTIONNEES D’'OBJETS

vations



® W2MO Real Time Location & Recognition System RTL&RS Logivations

Agenda

BT ue G
“Vom Digitalen Zwilling zum Al RTL&RS ogivations

K Erfassungssinh

igkale

Digitaler Zwilling
Abbikung geglanter oder bestehender Layouts und Frozesse
+ Simulaton von Arbsitsaufivand und Lastvenzil
- {operstiver) Ensatz von Optmisrungsalgorithmen zur Berechnung
(

‘ =
basiertes Realtime Location & Recognition System e

Erennen und Tracken aller Objekie inkl Flurforderzeuge

und Personen durch an der Decks monierte |

Erfassungsemhaiten

~ Automatsche Erkennung und Verbuchung van
Warenbawsgunge:

~ Flotienmanagemant: optinizrts Transportsufrige und
ineligents Navigation mit Stau- und Hingemiserkenaung

~ Einfache Integration in dis bastzhands Systemumgebung

. von Transparenz sgivations

+ Reale Alliuke inrer Abuweidurg inansporent | s iy n b |

e ———— —

) Aufasichaung ven Postionsien won Flufasierze s,

*) " Persmnen cie. dher ki Ramer Tracking

2) Puserueng der aulgezeichaeten Daten st Heatiuags e
i Forn von Regors e Visuzlaiereng it Re-Play

3} Ealienung ven Postioren, Geschiisten, Losrhbsten
etz Zeiten v Nudz ez

Leghations
Lbsung

4} Definition von Polsntiakn 2ur Kedteneinsparsy durch
Recuition von Fahzeugen, Rouen-Optimisrung ader
veibesseds Enlagerung

= e Anwendungsfalle

* Erfassungseinheiten: Commercial off-the-shelf agivations

- Kameras
- Aufibung: SMP. 120 Grad Bickwinke (andere Biickwinks! optional)
- Industrie-Kameras direkt an Vierarbsitungseinheit angebunden

= NVIDIAAGX Orin Xavier
- Verarbeitet 4, 3 oder 12 Kamera-inputs parsliel
-+ Erkannung erfolpt dezentral, direk auf den GPUS
Kein Straamen van Videas — nur Ubenmitdung von Positionsdaten
- Kann unathingig von den Kameras geupgraded werden
mm - 10 e

100n7 - 1.500m
- Sehr schnell Latenzzsit < 50ms.
- Ca. 360 Indusvisksmers.

. .
s lechnischer Hintergrund
2 Generaion (2020}, 0.5 TOPS - NVIDIA Jetson 4

3. Generation {2023/2¢)- 22 TOPS — NVIDIA Orin [verwendef

4
4. Generstion (Ende 23/nfzng 25): NVIDIA Thor vorzussichtlich > 100 TOPS
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RTL &RS Grundlagen

¢ Vom Digitalen Zwilling zum Al RTL&RS Logivations

Kl Erfassungseinheiten verbinden reale und digitale Welt in Echtzeit

Digitaler Zwilling

Abbildung geplanter oder bestehender Layouts und Prozesse

« Simulation von Arbeitsaufwand und Lastverteilung

» (operativer) Einsatz von Optimierungsalgorithmen zur Berechnung
von Transportauftragen, Auftragsreihenfolge und Behalter(Portfolio)

* Vorausschauende Kapazitats- und Personaleinsatzplanung

Kl-basiertes Realtime Location & Recognition System

» Erkennen und Tracken aller Objekte inkl. Flurférderzeuge
und Personen durch an der Decke montierte
Erfassungseinheiten

« Automatische Erkennung und Verbuchung von
Warenbewegungen

» Flottenmanagement: optimierte Transportauftrage und
intelligente Navigation mit Stau- und Hinderniserkennung

» Einfache Integration in die bestehende Systemumgebung

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved 37



vations

Objekterkennung durch kunstliche Intelligenz

Kl auf Erfassungseinheiten erkennt und lokalisiert beliebige, antrainierte Objekte
| ‘ el } * Flurforderzeuge, Objekte und
Personen werden mittels
kinstlicher Intelligenz erkannt und
lokalisiert.

ID-Markierungen
(,Nummernschilder”) ermoglichen

Unterscheidung gleich
aussehender Objekte.

el
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RTL &RS Grundlagen

DSGVO-Konformer Datenschutz durch Personenverpixelunglogivations

Datenverarbeitung auf der Kamera und Verpixelung von Personen stellen Personlichkeitsschutz sicher

Bilder werden direkt auf der Kamera verarbeitet und nicht gespeichert, nur Positionen werden an den
Server weitergegeben

Fur den Supportmodus kann die Kamera optional so konfiguriert werden, dass der Video-Stream
angesehen werden kann. Personen werden dabei direkt auf der Erfassungseinheit unkenntlich gemacht.
— keine Verarbeitung personenbezogener Daten

T Camerastatus: @

Label: None : No:& /

Label: None : None
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RTL &RS Anwendungsfalle

¢ Anwendungsfall 1: Schaffung von Transparenz Logivations

Auswertungen auf Basis von Echtzeitdaten geben detaillierten Einblick in reale Prozessablaufe und visualisieren
Einsparungspotentiale

Beispiel: Visualisierung von Prozessen

Heraus-® * Reale Ablaufe in der Abwicklung intransparent

LlieElitiiel . Einsparungspotentiale werden tiber Bauchgefiihl definiert

i
1) Aufzeichnung von Positionsdaten von Flurférderzeug,
Personen etc. Uber KI-Kamera Tracking

2) Auswertung der aufgezeichneten Daten als Heatmaps oder
in Form von Reports oder Visualisierung als ,Re-Play®

Logivations
Losung

3) Evaluierung von Positionen, Geschwindigkeiten, Leerfahrten
Stillstands Zeiten und Nutzungszeiten

4) Definition von Potentialen zur Kosteneinsparung durch
Reduktion von Fahrzeugen, Routen-Optimierung oder
verbesserte Einlagerung

i

|~
« Klarheit und Visualisierung tber bisher unbekannte Daten
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Logivations

® Projektbeispiel: Kl-basiertes Tracking von Gabelstaplern
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RTL &RS Anwendungsfalle

¢ Anwendungsfall 2: Arbeitssicherheit Logivations

Nutzung von Echtzeitpositionsdaten und Zustandserkennung ermdoglicht eine umfassende Unterstlitzung der
Arbeitssicherheit

» Gefahrensituationen werden nicht bzw. zu spét erkannt

Beispiel: Gefahrensituationen

Heraus-
forderung [ Mal3nahmen zur__Verbesserung der Sicherheit durfen den

Pr%

1) Echtzeit Tracking von Positionsdaten von Flurférderfahrzeugen,
Personen etc. Uber Kl-Kameras indoor und outdoor

2) Nutzung der Positionsdaten der Fahrzeuge, Personen und KiI-
Objekterkennung weiterer beteiligter Objekte und ihres
Logivations Zustands (z. B. beladen — unbeladen, stehend — fahrend, ...)

Losung 3) Auslosung von Alarmen im Fall von Fehler- oder Gefahren-

situationen, z. B. sind alle Fahrwege frei? Bewegen sich
Personen abseits der FulRwege? Liegt eine Person am Boden?
Ergeben sich Gefahrensituationen aus aktuellen Positionen von
Personen und Flurférderzeugen?
i
4+ Weitreichende Erganzung der Arbeitssicherheit ohne Stérung
Mehrwert der Prozesse

* Nutzung fir weitere Funktionen, z. B. Buchungen ins LVS
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RTL &RS Anwendungsfalle

Anwendungsfall 2: Arbeitssicherheit vations

Weitere Beispiele

;ﬁ'ep distance

s are blurred — perséral privacy protection (can be switched off on customer request

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved



RTL &RS Anwendungsfalle

Anwendungsfall 2: Arbeitssicherheit Logivations

Weitere Beispiele: Person am Boden

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved




RTL &RS Anwendungsfalle

Anwendungsfall 2: Arbeitssicherheit

Weitere Beispiele: Person ohne Weste

Warning ()

) 2GetMessages v Z Write <{JTagV ili QuickFilter Search <Ctr

(! Notification - Safety Vest Violation am... 16:04

arning (No—vest)

% Reply & Reply All| v || @ Forward || B8 Archive | @ Junk | i Delete | More*

Subject Notification - Safety Vest Violation

A person without a safety vest was detected in the yard

Location: camera 1
Date and time: 11-11-22 16:04:12

Pg

mning (No-—vest)

face0.84
L |

vations



RTL &RS Anwendungsfalle

Anwendungsfall 2: Arbeitssicherheit vations

Weitere Beispiele: Person zu nahe an einem rangierenden Fahrzeug

- -




RTL &RS Anwendungsfalle

2021-09-16 16:45.07 GateArea-8 | | low_forklift_75725 | - entered area y | Ceiling came
2021-09-16 16:45:07 C 600 [ low_forklift_75722 Forklift has picked item(s) from '1 Ceiling camera
2021-09-16 16:45:07 | 620 ) ( low_forkiift_75716 ) [Forkiift has picked item(s) from.dl (Ceiling camera
2021-09-16 16:45:07 [ 540 ) ( low_forklift_76725 ) Forklift has picked item(s) from 1 Ceiling camera
2021-09-16 16:45:06  (  GateAreas ) ( low_forklift_75726 | rorkifi entered ares LA (Ceiing camera
[ GateArea-6 ][ low_forklift_75714 ][Forkhft entered area 1[&ning camera
2021-09-16 16:44:59 [ GateArea-5 | [ low_forklift_75727 | Forkifientered area ’ eiling camera
2021-09-16 16:44:59 [ GateArea-4 | | low_forklift_75727 | okt entered area ‘1 Ceiling camera
2021-09-16 16:44:59 [ GateArea-4 low_forklift_75592 Forklift entered area 1 Ceilin 1 camera
2021-09-16 16:44.58 | GateArea-5 | | low_forklift_75572 Forklift entered area y Ceil ‘,‘_:1 camera
2021-09-16 164451  (  GateArea8 | ( low_forklift_75725 | orilft enterad aren v [[e—
2021-09-16 16:44:44 | GateArea-8 | [ low_forklift_75725 | Forkifi entered area ¥y Ceiling camera
2021-09-16 16:44:44 ‘ GateArea-6 | | low_forklift_75715 Forklift entered area 1 Cei ‘_1 cam
2021-09-16 16:44:37 [ GateArea5 || low forklift 75715 | kit anterad ares y

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved
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o Arbeitssicherhelt: Liste der beobachteten Events

Logivations

Alle zu beobachtenden Events werden auf eine Eventliste gesetzt. Dann wird definiert, welche Reaktion erfolgen soll

Fur jedes beobachtete

Event bzw. den dabei
beteiligten Objekten
kdnnen bestimmte
Reaktionen definiert
werden

Reaktionen kbnnen u.

U. sein

 Email-Versand

« Lampen, Sirenen
steuern

 Alarme
* USW.
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RTL &RS Anwendungsfalle

¢ Anwendungsfall 3: Flachenuberwachung

Nutzung von Echtzeitflllgraden von Flachen zur Vereinfachung von Nachschubprozessen

lelsiiiel . Nachschubsteuerung rein auf Basis von Durchschnittswerten g2
e

Q

1) Uberwachung von Flachenfillgraden auch bei flexibler
Spurbreite durch Nutzung von Kl-Kameras

Selellzlilenisn 2) Echtzeitinformation Uber aktuellen Flachenbedarf bzw.
LOsung aktuelle Flachennutzung

3) Fullgradabhangige Erzeugung von Events, z.B. zur
Steuerung von Nachschubprozessen

i

« Automatisierte Uberwachung von Flachen verhindert
verzogerten Nachschub

|
Mehrwert

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved
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Logivations

Heraus-® « Uberwachen von Flachenfiillgraden meist nur auf Sicht Beispiel: Uberwachung von Flachen

..—Ll TS le,j

.
'.“““‘
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RTL &RS Anwendungsfalle

¢ Anwendungsfall 4: Automatische Warenverbuchung Logivations

Automatische Warenverbuchung durch Nutzung von Echtzeitpositionen ermdglicht eine scan-freie Logistik

Heraus—® « Warenbuchung auf Flachen nur durch viele manuelle Scans Beispiel: Automatische Warenverbuchung

{elelcdlislel o Aktuelle Position von Waren oft unklar

i
1) Verfolgung von Paletten nach einer einmaligen Erkennung
der Palette (z.B. durch ein Identifikationsgate)

2) Tracken der Position durch Tracking der Staplerposition
sowie der Paletten Position

3) Erkennung von Be- und Entladevorgangen von
Flurférderzeugen

4) Automatische Buchung von Pick- und Puts vermeidet
Scanvorgange

5) Position jeder Palette im Lager jederzeit bekannt
i

| <+ Einsparung von bis zu 10 sec. pro transportierter Palette
Mehrwert durch Vermeidung manueller Scans

» Schaffung von Transparenz tber aktuelle Paletten Positionen

Logivations
Losung
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RTL &RS Anwendungsfalle

Anwendungsfall 4. Automatisches Verbuchen von Ein- und vations
Auslagerungen

Uber den digitalen Zwilling sind
die Koordinaten der Facher
bekannt

Lokalisierung erkennt x,y,z-
z-Koordinate Koordinate des Ladeguts

Hohe aus Schnittpunkt

Erkennung leere/beladene Gabel
berechnet

Automatisches Buchen

maoglich flr Palettenregale oder
Bodenplatze

X,y-Koordinate aus
Staplerlokalisierung



RTL &RS Anwendungsfalle

¢ Anwendungsfall 5: Tracking auf Fordertechnik Logivations

Kamera-basiertes Tracking reduziert Fehler und erhéht Durchsatz um bis zu 15%

Heraus-® « Keine Nachverfolgung von Waren auf der Férdertechnik Beispiel: Fordertechnikiracking
llelslifinel o Blockaden, Dubletten, Beschadigungen, Diebstahl, Fehler

i

1) Verfolgung von Boxen nach einer einmaligen Erkennung der
Palette (z.B. durch Barcodescanner)

2) Kl-basiertes Tracking ohne Tags oder Labels
3) Position jedes Transportguts jederzeit bekannt

4) Umfangreiche Visualisierung und Optimierungsalgorithmen
Im W2MO digitalen Zwilling

Logivations
Losung

i

ad . Nachverfolgbarkeit & Dokumentation des Weges aller Giter
* Vermeidung von Stillstandszeiten & Fehlern

Mehrwert
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RTL &RS Technischer Hintergrund

Erfassungseinheiten: Commercial off-the-shelf vations

Standardkomponenten ermdglichen eine kostengtinstige, weltweit verfligbare L6sung

Kameras e H H H H H
» Aufldsung: 5MP, 120 Grad Blickwinkel (andere Blickwinkel optional) ‘

Industrie-Kameras direkt an Verarbeitungseinheit angebunden
* NVIDIAAGX Orin Xavier
» Verarbeitet 4, 8 oder 12 Kamera-Inputs parallel

« Erkennung erfolgt dezentral, direkt auf den GPUs § L T H
Kein Streamen von Videos — nur Ubermittlung von Positionsdaten \ :
« Kann unabhangig von den Kameras geupgraded werden /

Flachenabdeckung je nach Genauigkeit der Lokalisierung (Imm - 10 cm): \ \
100m? - 1.500m?

Sehr schnell: Latenzzeit < 50ms

Ca. 380 € je Industriekamera

1. Generation (2018): 0.003 TOPS — Raspberry Pl mit ML-Stick

2. Generation (2020): 0.5 TOPS — NVIDIA Jetson

3. Generation (2023/24): 22 TOPS — NVIDIA Orin (verwendet)

eneration (Ende 25/Anfang 26): NVIDIA Thor voraussichtlich > 100 TOPS

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Res4e-r\'/ec§;



RTL &RS Technischer Hintergrund

RTL&RS Network Topologie

Objektlokalisierung direkt an den Kameras ermdglicht eine verteilte, dezentralisierte und parallelisierte

Softwarearchitektur

Optional
(Installationen an
beliebigen Orten):

Logivations
Application Server

X
[¢eo
I B
Logivations
Application &
Kamera Server
X
. [eeo
- z.B. VPN oder LAN, normale Latenz _
User I
(Kunde)

Logivations Support

(Remote)
Alle Verbindungen gemaf vereinbarte VPN-
Servicelevel

Identifikations Gate  Gabelstapler Onboard Unit

externe Stromversorgung bendtigt *1  externe Stromversorgung benétigt *1

LT =

!I & =

Lan*2, Latenz < 10 ms

Wifi, Latenz < 200 ms

vations

Logivations Support

(vor Ort)

Alle Verbindungen per Wifi, Latenz < 200

AMR

mit W2MO Navigation

Wifi, Latenz < 200 ms

Lan*2, Latenz <10 ms

ms

*1: Externe Stromversorgung: direkt 24V DC oder Standard 230V AC Uber Netztell

*2: Max. Lan/PoE Kabellange fur jede Verbindung: 100m

Recognition Unit
externe Stromversorgung
bendtigt *1

Industrie Kameras

angeschlossen tiber Po E*2 (min. Kat. 6)



RTL &RS Technischer Hintergrund

Digitaler Echtzeit-Zwilling

Verfolgen und erkennen, was auch immer passiert

an der Decke montierte Erfassungs-
einheiten, die Objekte und deren
Bewegungen verfolgen.

* Gabelstapler oder AMR mit

vations

Interfaces
* Integration mit ERP

oder LVS (z. B.

(Barcode-) Scan-Kamera zur ersten [\
Identifikation. > 1= 0
1iNle=0

1MMiN1=90

W2MO Camera Server

» Konsolidierung aller
Datenquellen

« Aggregierung der Daten im

» Identifikationsgate & Arbeitsplatz
digitalen Zwilling

* zur Identifikation und Vermessung von

Produkten
-> Tracking aller

Bewegungen der trainierten
Objekte

© 2010-2026 Logivations GmbH. All Rights Reserved
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* Nutzung des
Digitalen Zwillings

uber ein Browser
Interface




RTL &RS Technischer Hintergrund

RTL&RS — unternehmenswelites Netzwerk

W2MO
Server
 Cloud
 Company
Network

° ¥
Kamera-
Server '

Kamera =
CIrene Server t

Server

vations



O s T N
’ Indexing | [ . ] s g
S | Embedded Model 9 | I Log| vations
: | Queries Agent
: Indexes Indexes :
| Attach Sources )
; : / \ | (eg. links to coda pages, Final Result
C | [ Coda Pages ] [ W2MO Help Pages ] | used sgl tables)
M e e /F —————— - Get result
— [ Access via APIs ]
! Retrieve from Retrieve from Select t(§
e s S — s |
! Zulip API Tools |
| Retrieve Coda Pages Retrieve W2MO Pages W2MO SQL Tool Jira API (get tickets..)
(get messages, streams..) I
" — | ) o0 :
\ /
m ~—_— o
b Return Coda Content Return W2MO Content l
m ¢ ¢ — - - -—-"—--"----—-—"-----F------------------— - - == ~
- e N
Content W2MO Content
q) [ Coda Conten ] [ onten ] {/ w2MO [ User Question ] [ Get Tables and their schemes ] \‘
o) | Database | I |
C : Tool :
O I I
1 | |
'IC-U‘ : Transform to SQL Query :
| \ I
G) | SQL Database |
() | : |
| Fetch Data
) I v |
c | )
I \
\ [ SQL Result ] /
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RTL &RS Technischer Hintergrund

RTL&RS vations

Wirtschaftlichkeit: Nutzenpotenziale

Vermeiden von Scan-Zeiten, i.a. zu Uber 98%
Jederzeit absolute Bestandsgenauigkeit, Bestands Ab-/Zugange kdnnen ggf. visuell dokumentiert werden
Vermeiden von Fehlverladungen, Nachweis des Zustandes der Ware

Tracking der Position von Warenstlicken: wesentlich genauer wie das LVS, da auch noch die Position
eines Warenstucks z. B. in einem Bulk-Bereich bekannt ist — oft wird kein LVS mehr bendtigt

Integration mit Scan- und Messgates

Flottenmanagement: ganzheitlich, tber alle Transportmittel (AGV, Stapler, Handhubwagen, Fordertechnik,
Routenzug,...)

Flotteneffizienz, Produktivitat der Flurférderfahrzeuge
Arbeitszeiterfassung, Prozessanalysen
Arbeitssicherheit: Warnung vor Gefahren

Arbeitssicherheit: nicht nur aktuelle Gefahrensituationen sondern auch allg. Risiken abschéatzbar
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