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Leergutbehilters.

(57)  Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Er-
kennen von charakteristischen Merkmalen eines Leer-
gutbehalters mit mindestens einem flachigen Stutzele-
ment, an dem der Leergutbehalter mit einer Mantelflache
desselben an eine Anlageflache des Stiitzelementes an-
legbar ist, mit einem Trager zum Tragen des Leergutbe-
halters und mit mindestens einem optischen Sensor zur
optischen Abtastung des Leergutbehélters, wobei der
Trager durch das mindestens eine Stiitzelement gebildet
ist, und dass das mindestens eine Stutzelement derart
drehbar um eine im Wesentlichen horizontale Antriebs-
achse gelagert ist, dass der Leergutbehalter von einer
Eingabestellung, in der der Leergutbehalter auf das min-
destens eine Stltzelement auflegbar ist, an eine andere
Stelle auf dem Stultzelement verbringbar ist, und nach
der Abtastung einem nachgelagerten Funktionsmodul
(23, 24, 25, 26, 27) Ubergebbar ist.

Vorrichtung und Verfahren zum Erkennen von charakteristischen Merkmalen eines
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Erkennen von charakteristischen Merkmalen eines Leergutbehélters
mit mindestens einem flachigen Stitzelement, an dem der Leergutbehalter mit einer Mantelflache desselben an eine
Anlageflache des Stiitzelementes anlegbar ist, mit einem Trager zum Tragen des Leergutbehalters und mit mindestens
einem optischen Sensor zur Erfassung mindestens eines charakteristischen Merkmals eines Leergutbehalters und mit
einer Transport-/ Sortiereinrichtung, welche die Leergutbehalter nach dem Erfassen des mindestens einen Merkmals
abtransportiert und sortiert.

[0002] Ferner betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Erkennen von charakteristischen Merkmalen eines Leergutbe-
halters, wobei eine Mantelflache des Leergutbehalters mittels eines optischen Sensors abgetastet wird und wobei der
Leergutbehélter wahrend des Abtastens unter Rotation um seine Langsachse mit einer Mantelflache an einem Stiitze-
lement gefiihrt wird.

[0003] Ubliche Leergut-Riicknahmeautomaten verfiigen {iber ein Eingabemodul zur Annahme von Leergutbehéltern,
beispielsweise Flaschen und/oder Getrankedosen. Von einem Transportmodul wird der eingegebene Leergutbehalter
zu einem Erkennungsmodul transportiert. In dem Erkennungsmodul wird der Leergutbehalter mit Hilfe weiterer Antriebe
gedreht, so dass auf dem Leergutbehalter angebrachte Erkennungsmerkmale, z. B. Barcode, Pfandzeichen und/oder
andere Sondermerkmale, mittels eines optischen Sensors erkannt werden kénnen. Zur Bestimmung der Erkennungs-
merkmale ist mindestens ein Sensor, beispielsweise ein Barcodeleser und/oder eine Kamera, an der Vorrichtung an-
geordnet. Es kénnen auch mehrere Sensoren zur Bestimmung verschiedener Merkmale vorgesehen sein. Uber ein
weiteres Transportmodul wird der Leergutbehalter vom Erkennungsmodul einem Sortiermodul zugefiihrt. In dem Sor-
tiermodul wird der Leergutbehalter einem von mehreren moglichen Forderelementen zugefiihrt, die das Leergut, ab-
hangig von den durch die Sensoren ermittelten Erkennungsmerkmalen, zu Sammelstationen leiten. Optional kann dar-
Uber hinaus vorgesehen sein, dass der Leergutbehélter zur Volumenreduzierung einem Kompaktiermodul zugefihrt
wird. Derartige Einrichtungen werden auch als Crusher bezeichnet.

[0004] Aus der DE 101 44 518 C1 sind ein Eingabemodul und ein Transportmodul fur ein Leergutriicknahmesystem
bekannt. Das Eingabemodul weist eine aus zwei gekriimmten Stében gebildete Fallrinne auf, Gber die der durch eine
Eingabedffnung in einer AuRenwand des Leergut-Riicknahmeautomaten eingelegte Leergutbehalter den unterhalb der
Eingabeéffnung angeordneten Transportmodul zugefiihrt werden. An dem den Transportmodul zugewandten Ende der
Fallrinne weist das Eingabemodul Fiihrungsmittel auf, die sicherstellen, dass der Leergutbehélter stehend auf das sich
anschlieBende Transportmodul aufgesetzt wird. Das Transportmodul ist hierbei als ein im Wesentlichen horizontal ori-
entiertes Endlosférderband ausgebildet.

[0005] AusderDE 102008 018 796 A1 ist ein Erkennungsmodul fir Leergut-Riicknahmeautomaten bekannt, bei dem
stehend auf einem Transportband geforderte Leergutbehalter von einem optischen Sensor gescannt werden. Oberhalb
des Transportbandes ist hierzu ein ortsfest angeordnetes plattenférmiges Stiitzelement vorgesehen, das senkrecht zu
dem den Leergutbehalter aufnehmenden Abschnitt des Transportbands ausgerichtet ist und mit der Transportrichtung
einen spitzen Winkel einschiebt. Die auf dem Transportband stehend geférderten Leergutbehalter stiitzen sich wahrend
des Transports an der ortsfest angeordneten Platte ab. Aufgrund der zwischen der Platte und dem Leergutbehalter
wirkenden Reibungskraft wird der Leergutbehalter beim Transport auf dem Transportband in Transportrichtung in Ro-
tation versetzt. Der optische Sensor ist nun derart angeordnet und ausgerichtet, dass er den Leergutbehélter wahrend
dessen Rotation an der Platte abscannt und so die Mantelflache des Leergutbehaltnisses vollumfanglich erfasst. Auf
diese Weise kann sichergestellt werden, dass der Barcode, das Pfandzeichen und/oder ein sonstiges charakteristisches
Merkmal des Leergutbehélters unabhangig von dessen urspriinglicher relativer Lage zum optischen Sensor zuverlassig
identifiziert werden kann.

[0006] AusderDE 10117451 A1isteine Vorrichtung zum Sortieren von Leergutbehaltern bekannt, die der Vorrichtung
Uber ein Transportmodul zugefiihrt werden. Die Sortiervorrichtung weist oberhalb eines Endlosférderbands des Trans-
portmoduls eine sich im Wesentlichen parallel zur Transportrichtung der Leergutbehalter erstreckende Antriebswelle
auf. Mit der Antriebswelle sind Sortierarme drehfest verbunden, die ein im dem Wirkbereich der Sortiervorrichtung
einlaufenden Behalter beidseits mit Abstand umfassen. Durch Antrieb der Antriebswelle in die eine oder andere Dreh-
richtung férdern die Sortierarme den Leergutbehélter zu der einen oder anderen Seite vom Transportband. Die Leer-
gutbehéalter kdnnen hierdurch einem von zwei vorgegebenen Férderelementen zugefiihrt werden. Sollen mehr als zwei
Forderelemente realisiert werden, kénnen mehrere Sortiervorrichtungen hintereinander angeordnet sein.

[0007] Nachteilig an den aus dem Stand der Technik bekannten Lésungen ist, dass die Funktionen Eingeben, Trans-
portieren, Erkennen und Sortieren mittels separater Funktionsmodule realisiert sind. Die Funktionsmodule stellen ge-
trennte Baueinheiten dar, die hintereinander angeordnet und informationstechnisch miteinander gekoppelt sind. Bedingt
hierdurch sind heutige Leergut-Ricknahmeautomaten relativ gro3. Ferner sind sie aufgrund der Vielzahl an Funktions-
modulen teuer in der Herstellung und Wartung sowie vergleichsweise fehleranfallig.

[0008] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher, eine besonders einfache, kompakt bauende und kostenglin-
stige Vorrichtung und ein vereinfachtes Verfahren fir die Riicknahme von Leergutbehéltern zur Verfligung zu stellen.
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[0009] ZurLdsungdieser Aufgabe ist die Erfindungin Verbindung mitdem Oberbegriff des Patentanspruchs 1 dadurch
gekennzeichnet, dass der Trager durch das mindestens eine Stiitzelement gebildet ist und dass das mindestens eine
Stutzelement derart drehbar um eine im Wesentlichen horizontale Antriebsachse gelagert ist, dass der Leergutbehalter
von einer Eingabestellung, in der der Leergutbehalter auf das mindestens eine Stiitzelement auflegbar ist, in wenigstens
eine Weitergabestellung, aus der der Leergutbehélter einem nachgelagerten Funktionsmodul Gbergebbar ist, verbringbar
ist.

[0010] Der besondere Vorteil der Erfindung besteht darin, dass das Stiitzelement den Leergutbehdlter stltzt und
zugleich als Trager des Leergutbehalters dient. Ein separates Transportmodul zum Tragen und Transportieren des
Leergutbehalters ist nicht erforderlich. Kerngedanke der Erfindung ist hierbei, das Eingabemodul, das Erkennungsmodul
und das das Eingabemodul und das Erkennungsmodul verbindende Transport-/ Sortiermodul als eine funktionale und
bauliche Einheit auszufiihren. Hierdurch verringert sich zum einen die BaugréRe des Leergut-Riicknahmeautomaten.
Zum anderen kann die gesamte Vorrichtung mit einem einzigen Antrieb betatigt werden, so dass sich erhebliche Ko-
stenvorteile ergeben. Zudem sinkt das Risiko von Stérungen und Ausféllen, da die Anzahl der Bauteile reduziert und
auf die datentechnische Kopplung getrennter Funktionsmodule fir Eingabe, Transport und Erkennung des Leergutbe-
hélters verzichtet werden kann.

[0011] Nach einer bevorzugten Ausfiihrungsform der Erfindung wird der Leergutbehalter mit seiner Mantelflache
abrollbar an dem Stultzelement gefiihrt und unter Rotation um seine Langsachse von dem optischen Sensor abgetastet.
Vorteilhaft kann hierdurch die Mantelflache des Leergutbehélters voll umfanglich von dem optischen Sensor erfasst
werden. Die charakteristischen Merkmale des Leergutbehalters, beispielsweise seine Geometrie, seine Oberflachen-
beschaffenheit und seine optischen Materialeigenschaften kdnnen ebenso wie ein Barcode und/oder ein Pfandzeichen
unabhangig von der Orientierung des Leergutbehalters bei der Eingabe ausgelesen werden. Die Rotation des Leergut-
behalters um seine Langsachse kann ohne das Vorsehen eines zusatzlichen Antriebs allein aufgrund der Drehbewegung
des Stitzelements, an dem der Leergutbehélter mit seiner Mantelflache abrollbar geflhrt ist, um die Antriebsachse
erfolgen.

[0012] Wird bei einer Drehung der Stiitzelemente in eine Richtung das charakteristische Merkmal nicht erkannt, so
kdénnen die Stitzelemente in die entgegengesetzte Richtung gedreht werden.

[0013] Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist die Langsachse des Leergutbehalters in der Eingabestellung und/
oder in der Weitergabestellung parallel zur Antriebsachse orientiert. Durch die parallele Anordnung von Langsachse
und Antriebsachse rollt der Leergutbehalter bei der Drehung der Stiitzelemente um die Antriebsachse tber seine Man-
telflache ab. Ein Abgleiten bzw. Rutschen des Leergutbehélters entlang des Stiitzelements wird vermieden.

Die Antriebsachse des Stltzelementes kann in Richtung Benutzer unter einem Winkel zwischen 0 und 180 Grad orientiert
sein. Die bevorzugte Orientierung der Antriebsachse ist abhangig von den nachgelagerten Sortierwegen, dem Aufbau
und der Platzierung der Maschine.

[0014] Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist das den Leergutbehalter tragende Stitzelement in der Eingabe-
stellung und/oder in der Weitergabestellung um einen spitzen Winkel nach unten gedreht angeordnet. Der spitze Winkel
ist hierbei gréf3er als 0° und kleiner als 45°. Bevorzugt ist der spitze Winkel gréf3er als 0° und kleiner als 15°. Vorteilhaft
wird der Leergutbehalter hierdurch in der Eingabestellung und/oder in der Weitergabestellung infolge der auf ihn wir-
kenden Gewichtskraft in eine definierte Ruhelage verbracht. Die Ruhelage kann hier beispielsweise durch ein Stltze-
lement selbst und durch ein ortfest montiertes Halteelement mechanisch realisiert werden. Die Eingabe der Leergutbe-
hélter vereinfacht sich insofern, als dass der Kunde den Leergutbehalter nicht exakt positionieren muss. Vielmehr nimmt
der Behalter seine Ruhelage selbsttatig ein. Auch die Weitergabe des Leergutbehélters an ein nachgelagertes Funkti-
onsmodul vereinfacht sich, da die Position des Leergutbehélters nach dem Erkennen desselben durch den optischen
Sensor exakt bekannt ist. Indem der Leergutbehalter allein durch die Gewichtskraft in die Eingabestellung und/oder die
Weitergabestellung gebracht wird, kann zudem auf einen separaten Antrieb verzichtet werden, so dass der Aufbau der
Vorrichtung weiter vereinfacht und die Kosten gesenkt werden.

[0015] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung kann der Leergutbehalter in der Eingabestellung
und/oder in der Weitergabestellung infolge der auf ihn wirkenden Gewichtskraft in eine definierte Ruhelage durch eine
spezielle Geometrie und Ausrichtung des Stlitzelementes auch ohne ein ortfest montiertes Halteelement verbracht
werden.

[0016] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestaltung der Erfindung sind die Stiitzarme der Stiitzelemente in der
Eingabestellung zur Aufnahme eines Leergutbehalters symmetrisch zu einer durch die Antriebsachse verlaufenden
vertikalen Ebene ausgerichtet. Diese Ausgestaltung besitzt die gleichen Vorteile wie die zuvor beschriebene Ausgestal-
tung. Die Konstruktion wird jedoch durch den symmetrischen Aufbau wesentlich vereinfacht.

[0017] Die Stitzelemente kénnen unterschiedliche Geometrien aufweisen.

[0018] Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist das Stiitzelement zumindest abschnittsweise eben und/oder gebo-
gen und/oder abgewinkelt ausgebildet. Ein ebenes Stutzelement ist vorteilhaft, wenn der Leergutbehalter mit einer
vorgegebenen Rotationsgeschwindigkeit auf dem Stltzelement abrollen und von der Eingabestellung in die Weiterga-
bestellung verbracht werden soll. Zudem ist ein ebenes Stiitzelement einfach und kostenglinstig in der Herstellung.
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[0019] Ein gebogenes und/oder abgewinkeltes Stiitzelement bietet den Vorteil, dass der Leergutbehalter in der Ein-
gabestellung und/oder in der Weitergabestellung und/oder beim Verbringen desselben von der Eingabestellung in die
Weitergabestellung an vorgegebenen Positionen auf dem Stitzelement festgelegt werden kann. Diese Geometrie bietet
mindestens eine mégliche Ruhelage in der Eingabestellung und/oder Weitergabestellung, ohne dass zusatzliche Bau-
elemente erforderlich sind.

[0020] Ein abgewinkeltes Stiitzelement ermdglicht, einen im Querschnitt nicht kreisrunden, sondern beispielsweise
rechteckigen Leergutbehélter durch die Drehung des Stltzelements um seine Langsachse zu kippen und einen zunachst
verdeckten, von dem optischen Sensor nicht erfassbaren Teil der Mantelflache zu erfassen.

[0021] Nach einer Weiterbildung der Erfindung weist das Stiitzelement mindestens zwei baugleiche, winkelversetzt
um die Antriebsachse angeordnete Stiitzarme auf. Die Stltzarme ragen hierbei radial von der Antriebsachse ab. Zwi-
schen benachbarten Stiitzarmen ist ein Stlitzwinkel von gleich oder weniger als 180° eingeschlossen. Bevorzugt kdnnen
beispielsweise drei baugleiche Stiitzarme um einen gleichen Stiitzwinkel zueinander versetzt um die Antriebsachse
angeordnet sein. Die drei Stiitzarme kénnen hierbei eine gleiche radiale Lange aufweisen. Vorteilhaft erhalt das Stiitz-
element hierbeidie Form eines Rotors. Je Umdrehung des Rotors kann eine zu der Zahl der Stlitzarme korrespondierende
Anzahl an Leergutbehalter in die Vorrichtung eingelegt, in derselben gescannt und in die Weitergabestellung verbracht
werden. Hierdurch erhéht sich der Durchsatz der Vorrichtung. Zudem bilden die Stiitzarme ein abgewinkeltes Stiitze-
lement mit den beschriebenen Vorteilen.

[0022] Vorteilhaftsind die Abmessungen der Stitzelemente derart gewahlt, dass bei der Rotation des Leergutbehélters
um die Langsachse seine ganze Oberflache mit mindestens einem, vorzugsweise fest stehenden, optischen Sensor
abgetastet werden kann.

[0023] Nach einer Weiterbildung der Erfindung kann der Leergutbehalter nach der optischen Abtastung einem vor-
gegeben Funktionsmodulen, beispielsweise zum Sammeln, Kompaktieren, Weitertransportieren, Zurtickgeben oder zur
Weiterverarbeitung, zugefiihrt werden. Je nach vorgegebenem Funktionsmodul wird das Stiitzelement mit einer indivi-
duell gewahlten Rotationsgeschwindigkeit im und/oder gegen den Uhrzeigersinn um die Antriebsachse gedreht. Bei der
Festlegung der Drehrichtung und der Rotationsgeschwindigkeit des Stltzelements sind insbesondere die Lage der
Funktionsmodule sowie die GroRe und das Gewicht der Leergutbehalter zu berticksichtigen. Vorteilhaft wird hierdurch
auch die Sortierfunktion in die erfindungsgemanie Vorrichtung integriert. Auf das Vorsehen eines separaten Sortiermoduls
kann hierdurch ebenso verzichtet werden so wie auch auf ein das Sortiermodul und das Erkennungsmodul verbindendes
zweites Transportmodul. Die kompakte Bauform der Vorrichtung wird hierdurch weiter geférdert. Ebenso sinken aufgrund
des Verzichts auf weitere Antriebe, Fihrungsmittel oder dergleichen die Kosten sowie die Fehleranfélligkeit der Vor-
richtung.

[0024] Nach einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung sind die Abmessungen der Stiitzarme des Stlitzelements
derart gewahlt sind, dass der Leergutbehalter unter Abrollen desselben an der Anlageflache des Stltzelements vollum-
fanglich abtastbar ist.

[0025] Nach einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung sind zwei versetzt zueinander angeordnete optische
Sensoren vorgesehen. Dadurch wird der durch die Sensoren erfasste Bereich der Oberflache eines Leergutbehalters
vergrofRert. Das Abrollen des Leergutbehalters zur Erfassung der Mantelflache, insbesondere der auf der Mantelflache
angeordneten charakteristischen Merkmale, kann somit in geringerem Umfang stattfinden. Auf den Stltzelementen
liegende oder rollende Leergutbehélter werden durch die beiden Sensoren aus unterschiedlichen Richtungen optisch
abgetastet. Darliber hinaus kénnen die beiden Sensoren mit ihren optischen Achsen derart ausgerichtet sein, dass
mindestens ein erster Sensor die Leergutbehélter insbesondere in der Eingabestellung erfasst und mindestens ein
zweiter Sensor die Leergutbehélter beim Abrollen auf den Stltzelementen und/oder in der Weitergabestellung. Vorteil-
haft, reduziert sich hierbei der zur vollstandigen Erfassung der Mantelflache notwendige Drehwinkel des Leergutbehalters
gegeniber einer vorigen Losung um die GréRe des Winkels zwischen den optischen Achsen der Sensoren. Da der
Drehwinkel der Wegstrecke des Leergutbehalters beim Abrollen proportional ist, reduzieren sich hierdurch zugleich die
radiale Lange der Stitzarme bzw. die Abmessungen des Stitzelements.

[0026] Nach einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung ist die Vorrichtung mit einer Reflektoreinheit ausgestattet,
welche Licht in Richtung des mindestens einen Sensors umlenkt. Dieses Licht wirde ohne die Reflektoreinheit nicht zu
dem Sensor gelangen. Die Reflektoreinheit fiihrt damit dazu, dass der Sensor nicht nur direkt von der Oberflache eines
Leergutbehélters in Richtung des Sensors reflektiertes Licht erfasst, sondern auch Licht, welches aufRerhalb eines um
die optisches Achse des Sensors zentrierten Offnungswinkels des Sensors reflektiert wird. Damit kann der Sensor
beispielsweise nicht nur die ihm zugewandte Oberflache eines Leergutbehdlters erfassen, sondern auch die seitlich
ausgerichteten Bereiche. Die Reflektoreinheit erméglicht den Einsatz lediglich eines einzigen Sensors. Die Reflektor-
einheit ist derart in den Erfassungsbereich oder das Messstrahlbiindel des mindestens einen optischen Sensors einge-
bracht, dass der Erfassungsbereich in Teilerfassungsbereiche oder das Messstrahlbiindel in Teilmessstrahlblindel auf-
teilbar ist, und dass der Leergutbehélter von mindestens zwei um einen Messwinkel versetzten Erfassungsbereiche
oder Messstrahlbiindel mit individuellen Offnungswinkeln abtastbar ist. Bevorzugt kénnen der mindestens eine optische
Sensor und die Reflektoreinheit derart positioniert sein, dass der Erfassungsbereich bzw. das Messstrahlbiindel und/
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oder die Teilerfassungsbereiche bzw. Teilmessstrahlbiindel des Sensors symmetrisch beziglich einer durch die An-
triebsachse vertikal verlaufende Ebene angeordnet sind. Die Reflektoreinheit kann hierbei einen bezlglich dieser Ebene
symmetrisch angeordneten ersten Reflektor mit zwei abgewinkelt zueinander angeordneten Reflektorsegmenten auf-
weisen, die den von dem optischen Sensor ausgehenden Erfassungsbereich oder das Messstrahlbiindel in zwei Teiler-
fassungsbereiche oder Teilmessstrahlbiindel aufteilen. Ferner kann die Reflektoreinheit zwei beabstandet und symme-
trisch zu der Mittelebene und der Antriebsachse angeordnete zweite Reflektoren aufweisen zur Umlenkung der zwei
an dem ersten Reflektor erzeugten Teilerfassungsbereiche oder Teilmessstrahlblindel in Richtung der Stitzelemente.
Vorteilhaft kann hierdurch ein Leergutbehalter gleichzeitig in zwei Erfassungsbereichen angeordnet sein bzw. aus zwei
unterschiedlichen Richtungen optisch mit einzigem Sensor abgetastet werden. Hierbei reduziert sich der zur vollstan-
digen Erfassung der Mantelflache notwendige Drehwinkel des Leergutbehalters um die GréRe des Winkels zwischen
den zwei Beobachtungsrichtungen bzw. Teilmessstrahlblindeln. Da der Drehwinkel der Wegstrecke des Leergutbehél-
ters beim Abrollen proportional ist, reduzieren sich hierdurch zugleich die radiale Lange der Stiitzelemente bzw. die
Abmessungen der Stiitzelemente.

[0027] Die Abmessungen des Stltzelements kénnen weiter reduziert werden, wenn es keine Anforderung fir eine
Abtastung der kompletten Mantelflache gibt, bzw. wenn es eine Aufforderung an den Benutzer zur Ausrichtung des
Leergutbehélters gibt, beispielsweise in der Art, dass der Leergutbehélter mit dem Barcode nach oben in Richtung des
Sensors einzulegen sei. Eine Reduzierung der Abmessungen des Stiitzelements ist auch dann mdglich, falls der Leer-
gutbehalter keinen Barcode besitzt, sondern lediglich nur eine Formerkennung durchgefiihrt wird. In diesem Fall wird
wegen der Rotationssymmetrie des Leergutbehalters dieser tGberhaupt nicht gedreht. Die Abmessungen des Stitzele-
mentes kdnnen daher bis zum Durchmesser des Leergutbehalters reduziert werden.

[0028] Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist ein Abstand des mindestens einen optischen Sensors von der
Antriebsachse derart gewahlt, dass das Messstrahlbliindel im Bereich der Antriebsachse eine quer zur Mittelebene
gemessene Scanfeldbreite aufweist, die wenigstens doppelt so grol} ist wie die radiale Ladnge des wenigstens einen
Stitzarms. Vorteilhaft kann der Leergutbehélter bei seiner Rotation um die Lédngsachse von einem einzigen, vorzugs-
weise fest stehenden optischen Sensor erfasst werden. Sofern die Scanfeldbreite des optischen Sensors der doppelten
radialen Lange des Stiitzarms entspricht und der Leergutbehélter in der Eingabestellung an einem freien Ende eines
ersten Stitzarms und in der Weitergabestellung an einem freien Ende des zweiten Stlitzarms abgestiitzt ist, besitzt das
Stitzelement seinen zur vollstandigen Erfassung des Leergutbehélters notwendigen minimalen Durchmesser. Hierbei
wird der Leergutbehalter in der Eingabestellung und der Weitergabestellung von dem optischen Sensor erfasst.
[0029] Nach einer vorteilhaften Weiterbildung der Erfindung wird die Lage des Leergutbehalters, bzw. die Lage des
Stiitzelementes, wahrend der Erkennungs-oder Sortierbewegung standig analysiert. Werden alle erforderliche Merkmale
erfasst, wird die Drehbewegung, abhangig vom nachgelagerten Sortiervorgang, weiter zur Sortierung, ggf. mit einer
Korrektur der Drehgeschwindigkeit fortgesetzt oder sofort unterbrochen. In diesem Fallist fiir die weitere Sortierbewegung
mindestens ein Richtungswechsel erforderlich. Durch diesen Ablauf wird der Durchsatz der Vorrichtung wesentlich
erhoht.

[0030] Nach einervorteilhaften Weiterbildung der Erfindung kann fiir die Erfassung der Merkmale des Leergutbehélters
das Stiitzelement hin- und hergedreht bzw. gekippt werden. Das ist besonders vorteilhaft in einer Vorrichtung, in der
die Ruhelage durch die Geometrie des Stiitzelementes in der Eingabestellung und/oder Weitergabestellung gewahrleistet
wird. Das Abtastfeld des Sensors verbreitert sich zu beiden Seiten der Achse der Ruhelage. Falls bei der Drehung des
Stutzelementes in eine Richtung die Merkmale nicht erfasst werden, kann die Richtung der Drehung gewechselt werden.
Damit wird der Leergutbehélter in den anderen Teil, bezliglich der Achse der Ruhelage, des Abtastfeldes abgerollt und
der zuvor verdeckte Teil der Mantelflache wird abgetastet.

[0031] Zur Lésung der Aufgabe ist die Erfindung in Verbindung mit dem Oberbegriff des Patentanspruchs 16 als ein
Verfahren dadurch gekennzeichnet, dass der Leergutbehalter infolge einer Drehung des Stlitzelements um eine im
Wesentlichen horizontale Antriebsachse selbsttatig von einer Eingabestellung, in der der Leergutbehalter auf das min-
destens eine Stutzelement aufgelegt wird, in eine oder mehrere Weitergabestellung gelangt, auf der der Leergutbehalter
einem nachgelagerten Funktionsmodul tbergeben wird.

[0032] Der besondere Vorteil der Erfindung besteht darin, dass die Rotation des Leergutbehalters um seine Langs-
achse selbsttatig, das heifl’t ohne zusatzliche Antriebe allein auf Basis der auf den Leergutbehalter wirkenden Gewichts-
kraft erfolgt. Durch die Rotation gerat stédndig ein anderer Teilbereich der Mantelflache des Leergutbehalters in den
Erfassungsbereich des optischen Sensors. Hierdurch kdnnen in der Eingabestellung zunachst verdeckte und vom op-
tischen Sensor nicht erfassbare Teilbereiche der Mantelflache des Leergutbehalters wahrend des Abrollens von der
Eingabestellung in die Weitergabestellung optisch erfasst werden. Ein Barcode oder ein Pfandzeichen wird demzufolge
unabhangig von der urspriinglichen Orientierung des Leergutbehélters in der Eingabestellung wahrend der Rotation
entlang des Stiitzelements von dem optischen Sensor erfasst. Durch den Verzicht auf separate Antriebe wird das
Erfassungsverfahren insofern deutlich vereinfacht.

[0033] Weitere Vorteile der Erfindung ergeben sich aus den weiteren Unteranspriichen.

[0034] Ausflihrungsbeispiele der Erfindung werden nachfolgend anhand der Figuren naher erlautert.
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[0035] Es zeigen:

Figuren 1a-1d  eine Prinzipdarstellung der Funktionsweise einer Vor- richtung zum Erkennung von Leergutbehaltern
in einer ersten Ausfihrungsform,

Figuren 2a-2b  eine zweite Ausfiihrungsform der Vorrichtung,

Figuren 3a - 3e  eine Prinzipdarstellung der Erfassung von im Quer- schnitt rechteckférmigen Leergutbehaltern mittels
der Vorrichtung gemaf Figuren 2a und 2b,

Figur 4 eine dritte Ausfiihrungsform der Vorrichtung,

Figur 5 eine Prinzipdarstellung der Vorrichtung mit Sortierfunkti- on in einer ersten Ausfiihrungsform,
Figur 6 eine Prinzipdarstellung der Vorrichtung mit Sortierfunkti- on in einer zweiten Ausfiihrungsform,
Figur 7 die Prinzipdarstellung der Vorrichtung mit Sortierfunktion in einer dritten Ausfiihrungsform,
Figur 8 eine vierte Ausfiihrungsform der Vorrichtung und

Figur 9 eine finfte Ausfihrungsform der Vorrichtung.

Figur 10 eine sechste Ausflihrungsform der Vorrichtung.

[0036] Eine Vorrichtung 1 zum Erkennen von charakteristischen Merkmalen eines im Querschnitt kreisférmigen Leer-
gutbehalters 2 gemaR der Figuren 1a bis 1d besteht im Wesentlichen aus einem um eine Antriebsachse 3 drehbar
gelagerten Stitzelement 4 und einem in einem radialen Abstand a von der Antriebsachse 3 angeordneten optischen
Sensor 5. Ein von dem optischen Sensor 5 ausgehendes Messstrahlbiindel 6 dient dazu, den an dem Stiutzelement 4
anliegenden Leergutbehélter 2 mittels eines sich von dem optischen Sensor 5 in Richtung des Stitzelements 4 aufwei-
tenden Messstrahlbiindels 6 zu erfassen.

[0037] Die Vorrichtung 1 kommt beispielsweise in Leergut-Riicknahmeautomaten zum Einsatz, die vom Handel auf-
gestellt werden, um den Kunden die selbsttatige, automatische Riickgabe von Leergutbehaltern 2 mit einem Radius r
zu ermoglichen. In derartigen Leergut-Riicknahmeautomaten muissen die Leergutbehalter 2 nach ihrer Eingabe durch
den Kunden zunachst einer Erkennungseinheit zugefuhrt werden. In dieser Erkennungseinheit wird festgestellt, ob es
sich um einen ricknahmefahigen Leergutbehalter 2, beispielsweise eine Einweg- bzw. Mehrweg-Pfandflasche oder
-dose handelt und welches Pfand dem Kunden bei der Riickgabe des Leergutbehélters 2 auszuzahlen ist. Nach der
Erfassung des Leergutbehalters 2 in dem Erkennungsmodul kann der Leergutbehalter 2 in einem nachgelagerten Sor-
tiermodul einem von mehreren Férderelementen zugefiihrt werden und/oder in einem Kompaktiermodul volumenmaRig
verkleinert, zum Beispiel zerdriickt und/oder geschreddert werden. Durch die Automatisierung wird die Leergut-RUck-
nahme besonders wirtschaftlich gestaltet und das Verkaufspersonal signifikant entlastet.

[0038] Das Stutzelement 4 ist rotorformig aufgebaut und besitzt drei im Wesentlichen baugleiche Stiitzarme 7.1, 7.2,
7.3. Die Stitzarme 7.1, 7.2, 7.3 ragen radial von der Antriebsachse 3 ab und besitzen eine gleiche radiale Lange |, so
dass die freien Enden 8.1, 8.2, 8.3 der Stltzarme 7.1, 7.2, 7.3 auf einer gemeinsamen, koaxial zur Antriebsachse 3
orientierten Kreisbahn 9 liegen. Die Stitzarme 7.1, 7.2, 7.3 sind jeweils um einen gleichen Stiitzwinkel y von 120°
winkelversetzt angeordnet. Zwischen zwei benachbarten Stlitzarmen 7.1,7.2, 7.3 ist hierbei eine Winkelkehle 10 gebildet.
Die Stutzarme 7.1, 7.2, 7.3 weisen dariiber hinaus in radialer Richtung eine ebene Anlageflachen 11 zur Fihrung des
Leergutbehalters 2 auf. Das Stiitzelement 4 bildet insofern im Bereich der Stutzarme 7.1, 7.2, 7.3 ebene Anlageflachen
11. Im Bereich der Winkelkehlen 10 ist das Stiitzelement 4 abgewinkelt ausgebildet.

[0039] Der optische Sensor 5 ist beispielsweise als ein Bild gebender Sensor (Kamera) oder als ein Laserscanner
ausgebildet. Der optische Sensor 5 definiert zusammen mit der im Wesentlichen horizontal orientierten Antriebsachse
3 des Stiitzelements 4 eine Mittelebene M der Vorrichtung 1. Beziiglich dieser Mittelebene M ist das Messstrahlbiindel
6 des optischen Sensors 5 symmetrisch ausgebildet. Das Messstrahlbiindel 6 des optischen Sensors 5 weitet sich
ausgehend vom optischen Sensor 5 in Richtung des Stltzelements 4 auf. In Hohe der Antriebsachse 3 besitzt das
Messstrahlbiindel 6 senkrecht zur Mittelebene M eine Scanfeldbreite w, die doppelt so grofRe ist wie die radiale Lange
| der Stiitzarme 7.1, 7.2, 7.3. Als freie Designparameter zur Wahl der Scanfeldbreite w stehen zum einen der Abstand
a des optischen Sensors 5 von der Antriebsachse 3 und zum anderen ein Offnungswinkel & des Messstrahlbiindels 6
zur Verfiigung. Allgemein gilt, dass mit kleinerem Offnungswinkel & der Abstand a vom Sensor 5 und der Antriebsachse
3 vergréRert werden muss. Mit zunehmenden Offnungswinkel 8 kann der Abstand a reduziert werden. Typische Off-
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nungswinkel 8 handelslblicher optischer Sensoren liegen hierbei im Bereich zwischen 0° und 120°, beispielsweise 30°
oder 60°.

[0040] Zur Erfassung der charakteristischen Merkmale des Leergutbehalters 2 wird wie folgt verfahren: Der Leergut-
behalter 2 wird in einer Grundstellung der Vorrichtung 1 geman Figur 1a mit einer Mantelflache 12 desselben auf die
dem optischen Sensor 5 zugewandte Anlageflache 11 eines ersten Stiitzarms 7.1 des Stltzelements 4 aufgelegt. Das
Stlitzelement 4 ist hierbei so positioniert, dass der erste Stitzarm 7.1 um einen spitzen W inkel o. aus der Horizontalen
nach unten gedreht angeordnet ist. Der spitze W inkel o ist gréRer als 0° und kleiner als 45°. Bevorzugt ist der spitze
Winkel o gréRer als 0° und kleiner als 15°. Der Leergutbehalter 2 kann hierbei von einem Kunden manuell durch eine
Ausnehmung in einem nicht dargestellten Gehause der Vorrichtung 1 an einer beliebigen Stelle auf den ersten Stlitzarm
7.1 aufgelegt werden. Aufgrund der auf den Leergutbehalter 2 wirkenden Gewichtskraft wird der Leergutbehalter 2 in
Richtung des freien Endes 8.1 des ersten Stiitzarms 7.1 selbsttatig bewegt, bis der Leergutbehalter 2 unter Anlage an
ein erstes, ortsfest montiertes Halteelement 13.1 des Leergut-Riicknahmeautomaten in einer Eingabestellung (erste
Ruhelage) gehalten ist. Hierbei liegt die Mantelflache 12 des Leergutbehalters 2 auf der dem optischen Sensor 5 zuge-
wandten Anlageflache 11 des ersten Stiitzarms 7.1 und an dem ersten Halteelement 13.1 an. Eine Langsachse 14 des
Leergutbehalters 2 ist hierbei parallel zu der Antriebsachse 3 orientiert angeordnet.

[0041] Nach der Eingabe des Leergutbehalters 2 wird das Stiitzelement 4 durch einen nicht dargestellten Antrieb um
die Antriebsachse 3 im Gegenuhrzeigersinn gedreht. Sobald der erste Stiitzarm 7.1 - wie in Figur 1a dargestellt - die
Horizontale Uberstreicht, bewegt sich der Leergutbehalter 2 selbsttatig und unter Rotation um seine Langsachse 14 von
dem freien Ende 8.1 des ersten Stiitzarms 7.1 in Richtung der Antriebsachse 3. Der Leergutbehélter 2 erreicht gemaf
Figur 1c die Winkelkehle 10 zwischen dem ersten Stitzarm 7.1 und einem zweiten Stlitzarm 7.2 zu einem Zeitpunkt,
zu dem sowohl der erste Stiitzarm 7.1 als auch der zweite Stlitzarm 7.2 oberhalb der Antriebsachse 3 angeordnet sind.
Das Stltzelement 4 wird weiter entgegen Uhrzeigersinn gedreht, bis der zweite Stiitzarm 7.2 gemaR Figur 1d unterhalb
der Antriebsachse 3 angeordnet ist und mit der Horizontalen einen spitzen Winkel  einschlief3t. Der spitze Winkel f ist
groéRer als 0° und kleiner als 45°, bevorzugt gréRRer als 0° und kleiner als 15°. Der spitze Winkela und der spitze Winkel
B kénnen gleich grof} gewahlt sein.

[0042] Sobald der zweite Stiitzarm 7.2 die Horizontale berstreicht, bewegt sich der Leergutbehalter 2 aus der Win-
kelkehle 10 in Richtung des freien Endes 8.2 des zweiten Stiitzarms 7.2. Er rotiert hierbei um seine Langsachse 14 und
erreicht eine Weitergabestellung (zweite Ruhelage), sobald er mit seiner Mantelfliche 12 an dem zweiten, ebenfalls
ortsfest vorgesehenen Halteelement 13.2 anliegt. Zum Verbringen des Leergutbehalters 2 von der Eingabestellung in
die Weitergabestellung ist eine Drehung des Stiitzelements 4 um weniger als 90° erforderlich. Aus der Weitergabestellung
kann der Leergutbehalter 2 einem nicht dargestellten, nachgelagerten Funktionsmodul, beispielsweise einem Trans-
portmodul mit mindestens einem Férderelement 27 oder einem Kompaktiermodul oder mindestens einem Ablagebehalter
23, 24, 25, 26, zugefiihrt werden.

[0043] Die Rotationsgeschwindigkeit des Leergutbehalters 2 um seine Langsachse 14 gleicht so lange der Winkel-
geschwindigkeit des um die Antriebsachse 3 drehenden Stltzelements 4, wie der Leergutbehalter 2 an den freien Enden
8.1, 8.2 der Stitzarme 7.1, 7.2 oder in der Winkelkehle 10 festliegt und keine Relativbewegung in Bezug auf das
Stiitzelement 4 ausflhrt. Sobald der Leergutbehalter 2 auf den Stlitzarmen 7.1, 7.2 des Stlitzelements 4 abrollt, iberlagert
sich die Rotation des Leergutbehalters 2 um seine Langsachse 14 mit der Drehbewegung des Stiitzelements 4 um die
Antriebsachse 3. In der Folge ist die Rotationsgeschwindigkeit des Leergutbehalters 2 gréfRer als die Winkelgeschwin-
digkeit des Stitzelements 4.

[0044] Dem Stitzelement 4 kommt beim Erfassen des Leergutbehélters 2 eine Doppelfunktion zu. Zum einen dient
es als Stutzflache, an der der Leergutbehalter 2 unter Rotation um seine Langsachse 14 anliegt. Darlber hinaus tragt
das Stiitzelement 4 den Leergutbehalter 2, so dass auf einen separaten Trager, beispielsweise ein Transportband,
verzichtet werden kann.

[0045] Wenn die Scanfeldbreite w des Messstrahlblindels 6 wenigstens der doppelten Lange | der Stiitzarme 7.1,
7.2, 7.3 entspricht, wird der Leergutbehéalter 2 unabhangig von seiner Lage auf dem Stitzelement 4 von dem optischen
Sensor 5 erfasst. Die radiale Lange | der Stutzarme 7.1, 7.2, 7.3 kann hierbei so gewahlt werden, dass die Mantelflache
12 des Leergutbehalters 2 von dem optischen Sensor 5 vollumfanglich erfasst wird. Die minimal erforderliche radiale
Lange | des Stitzarms 7.1, 7.2, 7.3 definiert sich hierbei aus dem Verhaltnis des Produkts der Kreiszahl Pi und dem
maximalen Radius r des groRten akzeptierten Leergutbehélters 2 und dem zur vollumfénglichen Erfassung der Mantel-
flache 12 des Leergutbehalters 2 erforderlichen Drehwinkel des Leergutbehalters 2 einerseits zu 360° anderseits. Hier-
durch ist sichergestellt, dass die charakteristischen Merkmale des Leergutbehalters 2, beispielsweise seine duflere
Form, seine Oberflachenbeschaffenheit und/oder seine optischen Materialeigenschaften ebenso wie ein auf der Man-
telflache des Leergutbehalters 2 aufgebrachter Barcode bzw. ein Pfandzeichen unabhangig von der Orientierung des
Leergutbehélters 2 bei der Eingabe durch den Kunden mit dem optischen Sensor 5 erfasst werden kénnen.

[0046] Nach einer alternativen Ausfihrungsform der Vorrichtung 1 gemaf der Figuren 2a und 2b kann der auf dem
Stltzelement 4 getragene Leergutbehalter 2 von zwei optischen Sensoren 5, 15 abgetastet werden. Die optischen
Sensoren 5, 15 sind hierbei symmetrisch beziiglich der Mittelebene M zu beiden Seiten derselben angeordnet. Die
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optischen Sensoren 5, 15 sowie von den Sensoren 5, 15 ausgehende Teilmessstrahlbiindel 16.1, 16.2 sind um einen
Messwinkel € versetzt angeordnet. Der Messwinkel € ist grofier als 0° und kleiner als 180°, bevorzugt grof3er als 20°
und kleiner als 150° und in einer besonders bevorzugten Ausflihrungsform gréRer als 60° und kleiner als 120°.

[0047] Gleiche Bauteile und Bauteilfunktionen sind mit den gleichen Bezugszeichen versehen.

[0048] In bekannter Weise wird der Leergutbehalter 2 unter Rotation desselben um seine Langsachse entlang des
ersten Stltzarms 7.1 und des zweiten Stltzarms 7.2 aus der Eingabestellung in die Weitergabestellung verbracht. Die
Mantelflache 12 des Leergutbehalters 2 wird hierbei im Bereich des freien Endes 8.1 des ersten Stiitzarms 7.1 von dem
Teilmessstrahlbiindel 16.1 des ersten optischen Sensors 5 und im Bereich des freien Endes 8.2 und des zweiten
Stiitzarms 7.2 von dem Teilmessstrahlbiindel 16.2 des zweiten optischen Sensors 15 erfasst. Im Bereich der Winkelkehle
10 zwischen dem ersten Stltzarm 7.1 und dem zweiten Stiitzarm 7.2 ist die Mantelflache 12 des Leergutbehalters 2
von den beiden Teilmessstrahlblindeln 16.1, 16.2 der optischen Sensoren 5, 15 erfasst.

[0049] Durch das Vorsehen von zwei optischen Sensoren 5, 15 kann der Leergutbehélter 2 mittels der zwei Teil-
messstrahlblindel 16.1, 16.2 besonders vorteilhaft und in einfacher Weise abgetastet werden. Im Vergleich zur Ein-
Sensor-Losung wird von den Teilmessstrahlbliindeln 16.1, 16.2 aufgrund des Messwinkels € zwischen den Sensoren 5,
15 bereits ohne Rotation ein grofRerer Teil der Mantelflache 12 des Leergutbehalters 2 erfasst. Hierdurch reduziert sich
der zur vollstandigen Erfassung der Mantelflache notwendige Drehwinkel des Leergutbehalters 2 um den Messwinkel
€ zwischen den zwei Teilmessstrahlblindeln 16.1, 16.2. Da der Drehwinkel proportional zur Wegstrecke des auf dem
Stitzelement 4 abrollenden Leergutbehélters 2 ist, reduzieren sich hierdurch zugleich die radiale Lange | der Stutzarme
7.1,7.2, 7.3 bzw. die Abmessungen des Stltzelements 4.

[0050] Einen weiteren Vorteil bietet die Zwei-Sensor-Losung gemaR der Figuren 2a und 2b bei der Erfassung von
nicht abrollfahigen, beispielsweise im Querschnitt quadratischen Leergutbehaltern 17. Gemaf der Figuren 3a bis 3e,
in denen lediglich die zur Funktion erforderlichen Stiitzarme 7.1 und 7.2 eingezeichnet sind, gleitet der im Querschnitt
rechteckige Leergutbehalter 17 unter Anlage einer ersten Seitenflaiche 18.1 desselben an der Anlageflache 11 des
ersten Stutzarms 7.1 aus der Eingabestellung in Richtung der Winkelkehle 10 zwischen dem ersten Stiitzarm 7.1 und
dem zweiten Stiitzarm 7.2. In der Eingabestellung gemaR Figur 3a kann von dem ersten Sensor 5 allein eine zweite
Seitenflache 18.2 des Leergutbehélters 17 gescannt werden. Mit zunehmender Rotation des Stlitzelements 4 im Ge-
genuhrzeigersinn geman Figur 3b wird eine dritte Seitenflache 18.3 des Leergutbehalters 17 derartin das Teilmessstrahl-
biindel 16.1 des ersten Sensors 5 gedreht, dass auch eine dritte Seitenflache 18.3 des Leergutbehélters 17 von dem
ersten Sensor 5 abgetastet werden kann.

[0051] Bei weiterer Drehung des Stiitzelements 4 erreicht der Leergutbehalter 17 die Winkelkehle 10 (Figur 3c) und
kippt infolge der auf ihn wirkenden Gewichtskraft in Richtung des zweiten Stiitzarms 7.2, sobald ein Schwerpunkt des
Leergutbehalters 17 die Mittelebene M Uberstreicht (Figur 3d). Durch das Abgleiten des Leergutbehalters 17 in Richtung
der Winkelkehle 10 und das Kippen desselben in Richtung des zweiten Stlitzarms 7.2 gelangt, eine vierte Seitenflache
18.4 des Leergutbehélters 17 in den Wirkbereich des Teilmessstrahlblindels 16.2 des zweiten Sensors 15.

[0052] Sobald der zweite Stiitzarm 7.2 iber die Horizontale hinausgedreht ist und sich unterhalb der Antriebsachse
3 befindet, rutscht der Leergutbehalter 17 unter Anlage der zweiten Seitenflache 18.2 desselben an der Anlageflache
11 des zweiten Stlitzarms 7.2 von der Winkelkehle 10 in Richtung des freien Endes 8.2 des zweiten Stiitzarms 7.2.
Spatestens mit Erreichen der Weitergabestellung geman der Figur 3e gelangt die erste Seitenflache 18.1, die zunachst
ander Anlageflache 11 des ersten Stiitzarms 7.1 anlag und optisch nicht erfasst werden konnte, in den Erfassungsbereich
des zweiten Teilmessstrahlbiindels 16.2 des zweiten optischen Sensors 15.

[0053] Eine alternative Ausfihrungsform der Erfindung gemaf der Figur 4 sieht vor, dass in das Messstrahlbiindel 6
des optischen Sensors 5 eine Reflektoreinheit 19 eingebracht ist. Die Reflektoreinheit 19 besteht aus einem ersten
Reflektor 20 und zwei zweiten Reflektoren 21.1, 21.2. Der erste Reflektor 20 ist wie der Sensor 5 in der Mittelebene M
angeordnet und aus zwei abgewinkelt zueinander angeordneten Reflektorsegmenten 20.1, 20.2 gebildet. Die abgewin-
kelt zueinander angeordneten Reflektorsegmente 20.1, 20.2 des ersten Reflektors 20 dienen zur Aufteilung des von
dem optischen Sensor 5 ausgehenden Messstrahlbuindels 6 in zwei Teilmessstrahlbiindel 22.1, 22.2, die sich wie das
urspriingliche Messstrahlbiindel 6 symmetrisch beziiglich der Mittelebene M ausbreiten. Die zwei Teilmessstrahlbiindel
221, 22.2 treffen auf die zweiten Reflektoren 21.1, 21.2 und werden von dort in Richtung des Stitzelements 4 reflektiert.
Hierbei schlielen die Teilmessstrahlblindel 22.1, 22.2 den Messwinkel €’ ein. Die zweiten Reflektoren 21.1, 21.2 sind
hierbei derart zwischen dem Sensor und dem Stiitzelement sowie seitlich beabstandet zu der Mittelebene M angeordnet,
dass wenigstens das erste Teilmessstrahlbiindel 22.1 den Leergutbehdlter 2 in der Eingabestellung und wenigstens
das zweite Teilmessstrahlblindel 22.2 den Leergutbehélter 2 in der Weitergabestellung abtastet.

[0054] Bezlglich derVorteile und der Reduzierung der Abmessung des Stlitzelements 4 entspricht die Reflektorlésung
gemal Figur 4 der Zwei-Sensor-Lésung gemaR der Figuren 2a und 2b. Da jedoch lediglich ein Sensor 5 vorgesehen
ist, der in der Mittelebene M angeordnet ist, kbnnen die Abmessungen der Vorrichtung 1 gegeniber der Zwei-Sensor-
Lésung weiter reduziert werden. Beispielsweise ist es bei der Verwendung der Reflektorlésung gelungen, eine Breite b
auf weniger als 300 mm und eine Tiefe t auf weniger als 600 mm zu reduzieren.

[0055] Gegeniiber der Ausfiihrungsform der Erfindung gemaf Figur 1 kann die radiale Léange | der Stiitzarme 7.1,
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7.2, 7.3 bei der Zwei-Sensor-Losung nach den Figuren 2a und 2b und bei der Reflektorldsung gemafn Figur 4 um das
Verhaltnis aus dem Produkt der Kreiszahl Pi, dem Messwinkel €, €’ und der radialen Lange | einerseits und 360° ande-
rerseits reduziert werden. Beispielsweise reduziert sich die Lange | der Stutzarm 7.1, 7.2, 7.3 bei dem Messwinkel €, €
von 120° um ein Drittel und bei dem Messwinkel g, €’ von 60° um ein Sechstel.

[0056] Nach einer weiteren Ausfiihrungsform der Erfindung gemaR Figur 5 kann die Vorrichtung 1 eine Sortierfunktion
realisieren. Der Leergutbehalter 2 wird abhangig von der Drehrichtung und der Drehgeschwindigkeit des Stltzelements
4 aus der Weitergabestellung dem vorgegebenen Ablagebehélter 23 eine Anzahl von insgesamt vier Ablagebehéltern
23, 24, 25, 26 zugeflhrt. Wird das Stltzelement 4 aus der Weitergabestellung langsam entgegen dem Uhrzeigersinn
um die Antriebsachse 3 gedreht, gelangt der Leergutbehalter 2 in den ersten Ablagebehalter 23. Bei einer schnellen
Drehbewegung des Stiitzelements 4 in Gegenuhrzeigersinn wird der als Trager des Leergutbehalters 2 dienende zweite
Stltzarm 7.2 unter dem Leergutbehalter 2 hinweggedreht, so dass der Leergutbehélter 2 von dem Stlitzelement 4 nicht
mehr getragen wird und infolge der auf ihn wirkenden Gewichtskraft in den zweiten Ablagebehalter 24 fallt. Sofern das
Stiltzelement 4 im Uhrzeigersinn gedreht wird und der zweite Stiitzarm 7.2 die Horizontale Uberstreicht, rollt der Leer-
gutbehalter 2 vom freien Ende 8.2 des zweiten Stiitzarms 7.2 in Richtung der Winkelkehle 10 und wird schlieBlich dort
gehalten. Wird das Stltzelement 4 langsam im Uhrzeigersinn weitergedreht, gelangt der Leergutbehalter 2 in den dritten
Ablagebehalter 25, der beispielsweise als eine Riickgabeschale fiir nicht ricknahmefahige Leergutbehalter 2 ausgebildet
und dem Kunden zugewandt angeordnet sein kann. Wird das Stitzelement 4 nach Erreichen der Winkelkehle 10 statt
dessen schnell im Uhrzeigersinn gedreht, gelangt der Leergutbehalter 2 in den vierten Ablagebehélter 26.

[0057] Figur 6 zeigt eine weitere Moglichkeit zur Realisierung der Sortierfunktion. Nach Erreichen der Weitergabe-
stellung wird das Stiitzelement 4, von dem hier lediglich der fiir die Funktion relevante Stiitzarm 7.2 eingezeichnet ist,
zunachst im Uhrzeigersinn gedreht. Der Leergutbehalter 2 rollt von dem freien Ende 8.2 des Stiitzarms 7.2 in Richtung
der Winkelkehle 10 und wird hierin gehalten. AnschlieRend wird das Stutzelement 4 so im Gegenuhrzeigersinn gedreht,
dass der Leergutbehéalter 2 abhangig von der Rotationsgeschwindigkeit des Stiitzelements 4 und der Winkelendlage
desselben einem vorgegebenen von insgesamt drei auf einer gemeinsamen Seite der Mittelebene M angeordneten
Ablagebehaltern 23, 24, 25 zugefiihrt wird. Optional kann das Gewicht und die GroRe des Leergutbehalters 2 ermittelt
und zur Bestimmung der Rotationsgeschwindigkeit herangezogen werden.

[0058] Statt Ablagebehalter 23, 24, 25, 26 vorzusehen, kann der abgetastete Leergutbehélter 2 gemaf Figur 7 dem
durch ein Forderband, eine Forderrutsche oder dergleichen gebildeten Férderelement 27 zugefiihrt werden. Selbstver-
standlich kann alternativ eine andere Anzahl von Férderelementen 27 und/oder Ablagebehéltern 23, 24, 25, 26 ange-
ordnet sein. Ebenso kénnen Ablagebehélter 23, 24, 25, 26 und Foérderelemente 27 in einer gemeinsamen Anordnung
kombiniert werden.

[0059] Nach einer alternativen Ausfiihrungsform der Erfindung geman Figur 8 kann die Eingabestellung statt an einem
freien Rand 8.1 des ersten Stiitzarms 7.1 in der Winkelkehle 10 eingenommen werden. Der Leergutbehalter 2 wird
hierbei von dem Kunden derartin der Vorrichtung 1 positioniert, dass sein Barcode und/oder Pfandzeichen dem optischen
Sensor 28 zugewandt ist. Der optische Sensor 28 ist so ausgelegt, dass er mit einem kleinen Scanfeld den ihm zuge-
wandten Teil der Mantelflache 12 des Leergutbehalters 2 erfasst. Nach dem Abtasten des Leergutbehalters 2 wird das
Stiitzelement 4 in bekannter Weise im Gegenuhrzeigersinn gedreht. Der Leergutbehalter 2 I0st sich aus der Winkelkehle
10, sobald der zweite Stiitzarm 7.2 die Horizontale lberstrichen und unterhalb der Antriebsachse 3 angeordnet ist. Er
bewegt sich unter Rotation um seine Langsachse in Richtung des freien Endes 8.2 des zweiten Stlitzarms 7.2 und
gelangt in bekannter Weise in die Weitergabestellung. Vorteilhaft kann bei dieser Ausflihrungsalternative ein besonders
kostengtinstiger optischer Sensor 28 mit einer geringen Scanfeldbreite w genutzt werden. Aufgrund der hohen Integra-
tionsdichte und der geringen Anzahl an Bauteilen, insbesondere der Antriebe, wird die ohnehin kostengunstige Vorrich-
tung 1 durch den glinstigen Sensor 28 weiter kostenmafig reduziert. Da keine Drehung der Flasche erforderlich ist,
kdénnen die Stltzelemente und damit die gesamte Maschine geringer dimensioniert werden.

[0060] Nach einer weiteren alternativen Ausfiihrungsform geman Figur 9 ist das Stiitzelement 4 vollstdndig eben
ausgebildet. Im Gegensatz zu den bisherigen Ausfiihrungsformen gemaf der Figuren 1 bis 8 wird auf die Ausbildung
einer Winkelkehle verzichtet. Bei Rotation des Stiitzelements 4 im Gegenuhrzeigersinn bewegt sich der Leergutbehalter
2 kontinuierlich von der Eingabestellung in die Weitergabestellung. Vorteilhaft gelangt der Leergutbehélter 2 demzufolge
bereits bei einer Drehung des Stltzelements 4 um wenige Grad im Gegenuhrzeigersinn in die Weitergabestellung.
Zudem ist das Stltzelement 4 besonders einfach gestaltet und damit kostengiinstig in der Herstellung.

[0061] Dasebenausgebildete Stiitzelement 4 kann selbstverstandlich mitder Zwei-Sensor-Lésung gemaR der Figuren
2 und 3 sowie mit der Reflektorldsung geman der Figur 4 kombiniert werden.

[0062] Nach einer nicht dargestellten alternativen Ausfiihrungsform der Erfindung kann die Anlageflache 11 des Stut-
zelements 4 eine beliebige Kontur aufweisen, insbesondere konkav bzw. konvex gekrimmt sein.

[0063] Nach einer weiteren alternativen Ausfiihrungsform gemaf Figur 10 ist das Stitzelement 4 abgewinkelt aus-
gebildet. Diese winklige Auspragung bietet eine Ruhelage zwischen den Stiitzarmen des Stiitzelements. Das Abtastfeld
des Sensors verbreitert sich zu beiden Seiten der Antriebsachse, bzw. der Ruhelage. Der Leergutbehalter wird hierbei
von einem Kunden manuell durch eine Ausnehmung in einem nicht dargestellten Gehause der Vorrichtung 1 an einer
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beliebigen Stelle des Stutzelementes aufgelegt. Aufgrund der auf den Leergutbehalter wirkenden Gewichtskraft wird
der Leergutbehalterin seiner Eingabestellung in der Ruhelage gehalten. Wird das charakteristische Erkennungsmerkmal
vom optischen Sensor in dieser Eingabestellung nicht erkannt, wird das Stltzelement zuerst im Uhrzeigersinn, wie in
Fig. 10a und Fig. 10b erkennbar, gedreht. Dabei rollt das Leergut auf einem Stiitzarm des Stutzelements ab. Reicht die
radiale Lange | des Stiitzarms oder die Breite des rechts neben der Antriebsachse platzierten Abtastfeldes des Sensors
nicht aus, um die Merkmale zu erfassen, wird das Stiitzelement im Gegenuhrzeigersinn tber die Eingabestellung hinaus
zuriickgedreht (Fig. 10c und Fig. 10d), bis das charakteristische Merkmal erfasst ist.

[0064] Samtliche Merkmale der Erfindung kénnen sowohl einzeln als auch in beliebiger Kombination miteinander
erfindungswesentlich sein.

Bezugszeichenliste

[0065]

1 Vorrichtung

2 Leergutbehalter

3 Antriebsachse

4 Stltzelement

5 optischer Sensor

6 Messstrahlbiindel
71,72,73 Stutzarme
8.1,8.2,8.3 freie Enden

9 Kreisbahn

10 Winkelkehle

11 Anlageflache

12 Mantelflache
13.1,13.2 1./2. Halteelement
14 Langsachse

15 optischer Sensor
16.1, 16.2 Teilmessstrahlblindel
17 rechteckiger Leergutbehalter

18.1,18.2, 18.3, 18.4  Seitenflache

19 Reflektoreinheit

20 erster Reflektor
20.1,20.2 Reflektorsegmente
21.1,21.2 zweiter Reflektor

10



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 2 278 562 A1

22.1,22.2 Teilmessstrahlblindel
23 erster Ablagebehalter
24 zweiter Ablagebehalter
25 dritter Ablagebehélter
26 vierter Ablagebehalter
27 Forderelement

28 optischer Sensor

a Abstand

b Breite

I radiale Lange

r Radius

t Tiefe

w Scanfeldbreite

M Mittelebene

o, B spitzer Winkel

5 Offnungswinkel

Y Stitzwinkel

e, € Messwinkel
Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Erkennen von charakteristischen Merkmalen eines Leergutbehalters mit mindestens einem flachi-

gen Stitzelement, an dem der Leergutbehalter mit einer Mantelflache desselben an eine Anlageflache des Stiitz-
elementes anlegbar ist, mit einem Trager zum Tragen des Leergutbehalters und mit mindestens einem optischen
Sensor zur optischen Abtastung des Leergutbehélters, dadurch gekennzeichnet, dass der Trager durch das
mindestens eine Stltzelement (4) gebildet ist, und dass das mindestens eine Stiitzelement (4) derart drehbar um
eine im Wesentlichen horizontale Antriebsachse (3) gelagert ist, dass der Leergutbehalter (2, 17) von einer Einga-
bestellung, in der der Leergutbehalter (2, 17) auf das mindestens eine Stiitzelement (4) auflegbar ist, an eine andere
Stelle auf dem Stiitzelement verbringbar ist, und nach der Abtastung einem nachgelagerten Funktionsmodul (23,
24, 25, 26, 27) Ubergebbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsachse des Stltzelementes zum Benut-
zer unter einem Winkel zwischen 0 und 180 Grad orientiert ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet, dass der Leergutbehélter (2, 17) mit der Mantelflache
abrollbar an dem Stiitzelement (4) gefuhrt ist und unter Rotation um seine Léangsachse (14) mittels des optischen

Sensors (5, 15) abtastbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass die Langsachse (14) des Leergutbehalters
(2, 17) in der Eingabestellung und/oder in der Weitergabestellung parallel zur Antriebsachse (3) orientiert angeordnet

11
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ist.

Vorrichtung nach einem der Anspruiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass das den Leergutbehalter (2, 17)
tragende Stltzelement (4) in der Eingabestellung und/oder in der Weitergabestellung so ausgerichtet wird, dass
seine Stilitzarme mindestens eine Ruhelage bilden, die der Leergutbehalter (2, 17) infolge der auf ihn wirkenden
Gewichtskraft einnehmen kann.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Anlageflache (11) des Stiitz-
elements (4) zumindest abschnittsweise eben und/oder gebogen und/oder abgewinkelt ausgebildet ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass das Stiitzelement (4) zur Durch-
satzerh6hung mindestens zwei baugleiche, winkelversetzt um die Antriebsachse (3) angeordnete Stiitzarme (7.1,
7.2, 7.3) aufweist, wobei die Stiitzarme (7.1, 7.2, 7.3) radial von der Antriebsachse (3) abragen und wobei zwischen
benachbarten Stitzarmen (7.1, 7.2, 7.3) ein Stltzwinkel (y) von kleiner oder gleich 180° eingeschlossen ist.

Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass mindestens drei baugleiche Stiitz-
arme (7.1, 7.2, 7.3) um den gleichen Stltzwinkel (y) zueinander versetzt um die Antriebsachse (3) angeordnet sind
und dass die Stiitzarme (7.1, 7.2, 7.3) eine gleiche radiale Lange (I) aufweisen.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der Leergutbehalter (2, 17) in der
Eingabestellung mittels eines ortsfest montierten ersten Halteelementes (13.1) an einem freien Ende (8.1) des
ersten Stltzarms (7.1) und/oder in der Weitergabestellung tber ein ortsfest montiertes zweites Halteelement (13.2)
an einem freien Ende (8.2) des zweiten Stiitzarms (7.2) abgestitzt ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, dass der Leergutbehalter (2, 17) nach
der Abtastung in Abhangigkeit von der Drehrichtung des Stiitzelements (4) und der Rotationsgeschwindigkeit des-
selben einem vorgegebenen Funktionsmodul ( 23, 24, 25, 26, 27) zufiihrbar ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet, dass die Position des Stiitzelementes
(4) wahrend der Abtast- oder Sortierbewegung zur Optimierung der weiteren Sortierbewegung sténdig analysiert
wird.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Abmessungen der Stiitzarme
(7.1, 7.2, 7.3) des Stiitzelements (4) derart gewahlt sind, dass der Leergutbehélter (2, 17) unter Abrollen desselben
an der Anlageflache (11) des Stiitzelements (4) vollumfénglich abtastbar ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, dass die Mantelflache (12) des Leer-
gutbehalters (2, 17) durch zwei oder mehr Sensoren (5, 15) aus unterschiedlichen Richtungen optisch abgetastet
wird.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass die Mantelflache (12) des Leer-
gutbehalters (2, 17) durch einen Sensor (5) mit Hilfe einer Reflektoreinheit (19) optisch abgetastet wird.

Verwendung einer Vorrichtung zum Erkennen der charakteristischen Merkmale eines Leergutbehélters (2, 17) nach
einem der Anspriiche 1 bis 15 in einem Leergut-Ricknahmeautomaten zur automatischen Riicknahme von Leer-
gutbehaltern (2, 17).

Verfahren zum Erkennen von charakteristischen Merkmalen eines Leergutbehélters, wobei eine Mantelflache des
Leergutbehalters mittels wenigstens einem optischen Sensors abgetastet wird und wobei der Leergutbehalter wah-
rend des Abtastens unter Rotation um seine Langsachse mit einer Mantelflache an einem Stiitzelement gefiihrt
wird, dadurch gekennzeichnet, dass der Leergutbehalter (2, 17) infolge einer Drehung des Stlitzelements (4) um
eine im Wesentlichen horizontale Antriebsachse (3) selbsttatig von einer Eingabestellung, in der der Leergutbehalter
(2) auf das mindestens eine Stiitzelement (4) aufgelegt wird, und nach der Abtastung einem nachgelagerten Funk-
tionsmodul (23, 24, 25, 26, 27) Ubergeben wird.

Verfahren nach Anspruch 17 dadurch gekennzeichnet, dass das Abrollen des Leergutbehalters (2, 17) wahrend

der Abtastung der Mantelflache (12) zur Erkennung des charakteristischen Merkmals einem Richtungswechsel
unterliegt.
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Figur 5
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Figur 6
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Fig. 10
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