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(54) Leergut-Ricknahmeautomat

(57)  Es werden eine Vorrichtung und ein Verfahren
zur Erfassung von Erkennungsmerkmalen von liegenden
Leergutbehéltern in Leergut-Riicknahmeautomaten vor-
geschlagen. Die Vorrichtung ist ausgestattet mit einer
Rotationseinrichtung, (1) um die liegenden Leergutbe-
halter (4) um ihre Langsachse zu rotierten, mit einer er-
sten optischen Erkennungseinrichtung (2), um minde-

stens ein Erkennungsmerkmal (5) an einem Leergutbe-
hélter (4) zu lokalisieren und zusammen mit der Rotati-
onseinrichtung (1) den Leergutbehélter (4) mit dem Er-
kennungsmerkmal (5) in einer vorgegebenen Richtung
auszurichten und mit einer zweiten optischen Erken-
nungseinrichtung (3), um das Erkennungsmerkmal (5)
des ausgerichteten Leergutbehalters (4) zu erfassen und
auszuwerten.
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Beschreibung
Stand der Technik

[0001] Die Erfindung geht aus von einer Vorrichtung
und einem Verfahren zur Erfassung von Erkennungs-
merkmalen von Leergutbehéltern in Leergut-Ricknah-
meautomaten.

[0002] Leergut-Riicknahmeautomaten dienen dazu,
einzelne Leergutbehélter, insbesondere Flaschen oder
Dosen, aufzunehmen und in Abh&ngigkeit von charak-
teristischen Merkmalen der eingegebenen Leergutbe-
héalter ein Pfand an den Benutzer auszugeben. Aus dem
Stand der Technik sind Leergut-Ricknahmeautomaten
bekannt, die einzelne Leergutbehélter in liegender Aus-
richtung aufnehmen und in dieser Position anhand einer
Erkennungseinrichtung die charakteristischen Merkmale
der einzelnen Leergutbehalter ermitteln. Zu den charak-
teristischen Merkmalen z&hlen beispielsweise die Form,
das Material, ein Strichcode und eine DPG-Logoerken-
nung. Um die liegenden Leergutbehélter so auszurich-
ten, dass bestimmte charakteristische Merkmale, wie
beispielsweise ein Strichcode, einer optischen Erken-
nungseinrichtung zugewandt sind und von dieser abge-
tastet werden kdnnen, werden die Leergutbehalter mit-
tels Rollen oder Walzen um ihre Achse gedreht. An-
schlieBend an die Erfassung der charakteristischen
Merkmale werden die Leergutbehélter weiter transpor-
tiert um sie zu sammeln oder der weiteren Bearbeitung
zuzufihren. Als Nachteil erweist sich, dass das Ausrich-
ten und Erfassen der Erkennungsmerkmale viel Zeit be-
ansprucht. In dieser Zeit kann der Kunde keine weiteren
Leergutbehalter in die Vorrichtung eingeben. Er wartet
vor der Vorrichtung, bis der Leergutbehéalter erfasst und
abtransportiert ist. Erst dann ist die Vorrichtung zur Ein-
gabe des nachsten Leergutbehélters frei gegeben.
[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine
Vorrichtung und ein Verfahren zur Erfassung von Erken-
nungsmerkmalen von liegenden Leergutbehéltern in
Leergut-Rucknahmeautomaten zur Verfiigung zu stel-
len, bei welchen die Erfassung der Erkennungsmerkma-
le eines Leergutbehdlters in einer kiirzeren Zeit erfolgt
als bei bekannten Vorrichtungen und Verfahren.

Die Erfindung und ihre Vorteile

[0004] Die Aufgabe wird durch eine Vorrichtung mit
den Merkmalen des Anspruchs 1 und einem Verfahren
mit den Merkmalen des Anspruchs 9 geldst. Die Vorrich-
tung zeichnet sich dadurch aus, dass sie mit zwei opti-
schen Erkennungseinrichtungen ausgestattet ist. Die er-
ste optische Erkennungseinrichtung dient zum Lokalisie-
ren eines Erkennungsmerkmals an der Oberflache eines
Leergutbehélters und zum Ausrichten des Leergutbehél-
ters. Die zweite optische Erkennungseinrichtung dient
zum Erfassen und Auswerten des Erkennungsmerkmals
an dem ausgerichteten Leergutbehalter. Befindet sich
bei einem in die Vorrichtung eingegebenen Leergutbe-
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hélter das gewlinschte Erkennungsmerkmal, beispiels-
weise ein Strichcode oder Barcode, an der fur das Er-
fassen durch die zweite optische Erkennungseinrichtung
vorgegebenen Position, so muss der Leergutbehalter
nicht ausgerichtet werden. Stimmt die Ausrichtung des
Leergutbehélters mit seinem Erkennungsmerkmal je-
doch nicht mit der fir die Erfassung vorgegebenen Aus-
richtung Uberein, so muss der Leergutbehdlter mittels
einer Rotationseinrichtung so lange gedreht werden, bis
der Leergutbehélter mit seinem Erkennungsmerkmal in
der vorgegebenen Richtung ausgerichtet ist. Diese Aus-
richtung erfolgt mit der ersten optischen Erkennungsein-
richtung und gegebenenfalls der Rotationseinrichtung.
Da mit der ersten optischen Erkennungseinrichtung le-
diglich festgestellt wird, an welcher Position des Leergut-
behélters sich das gewiinschte Erkennungsmerkmal be-
findet, werden an die Auflésung der ersten optischen Er-
kennungseinrichtung geringe Anforderungen gestellt.
Die zweite optische Erkennungseinrichtung, die das Er-
kennungsmerkmal erfasst, auswertet und identifiziert,
weist eine héhere Auflésung als die erste Erkennungs-
einrichtung auf. Da beim Lokalisieren des Erkennungs-
merkmals auf dem Leergutbehélter mittels der ersten op-
tischen Erkennungseinrichtung weniger Informationen
gesammelt werden als bei bekannten Vorrichtungen mit
nur einer optischen Erkennungseinrichtung, und da au-
Rerdem das Erfassen des Erkennungsmerkmals eines
bereits ausgerichteten Leergutbehalters so rasch erfol-
gen kann, dass es auch im Durchlauf mdglich ist, erfor-
dert die Erfassung und Auswertung eines Erkennungs-
merkmals eines Leergutbehdlters weniger Zeit als bei
bekannten Vorrichtungen. Bei derartigen bekannten Vor-
richtungen erfolgt sowohl die Ausrichtung eines Leergut-
behalters als auch die Erfassung eines Erkennungs-
merkmals mit einer optischen Erkennungseinrichtung.
[0005] Die Erfassung des Erkennungsmerkmals im
Durchlauf bedeutet, dass der Leergutbehélter wahrend
des Erfassens eines Erkennungsmerkmals mit der zwei-
ten optischen Erkennungseinrichtung auf einer Trans-
porteinrichtung weiter transportiert werden kann, so dass
der Benutzer bereits einen weiteren Leergutbehalter in
die Vorrichtung einlegen kann. Der Transportvorgang
muss fur die Detektion des Erkennungsmerkmals durch
die zweite Erkennungseinrichtung nicht unterbrochen
werden.

[0006] Um die Ausrichtung eines runden Leergutbe-
halters bis zum Abschluss des Vorgangs des Erfassens
eines Erkennungsmerkmals beizubehalten, werden als
Transporteinrichtungen bevorzugt zwei V-férmig ange-
ordnete Fordergurte oder Transportbdnder eingesetzt.
Diese stutzen den Leergutbehélter an zwei Seiten ab und
verhindern somit, dass er aufgrund einer Rollbewegung
seine Ausrichtung verandern kann.

[0007] Bei der ersten und zweiten optischen Erken-
nungseinrichtung kann es sich beispielsweise um eine
Kamera oder einen sonstigen optischen Sensor handeln.
Die Abtastung der Leergutbehélter erfolgt optisch und
damit bertihrungsfrei. Mit Hilfe einer Bildverarbeitung
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wird aus den durch die erste optische Erkennungsein-
richtung erfassten Daten die Position eines Erkennungs-
merkmals bestimmt. Durch die zweite optische Erken-
nungseinrichtung werden mit Hilfe einer Bildverarbeitung
alle weiteren Eigenschaften des Erkennungsmerkmals
mit Ausnahme der Position bestimmt. Das Erkennungs-
merkmal wird durch die zweite optische Erkennungsein-
richtung gelesen.

[0008] Die beiden optischen Erkennungseinrichtun-
gen kdnnen nebeneinander oder hintereinander ange-
ordnet sein. Es besteht aulRerdem die Méglichkeit, eine
optische Erkennungseinrichtung oberhalb der Rotations-
einrichtung und die andere optische Erkennungseinrich-
tung neben der Rotationseinrichtung anzuordnen. Die
Position der zweiten Erkennungseinrichtung gibt die
Richtung vor, unter der der Leergutbehdlter mit seinem
Erkennungsmerkmal mittels der ersten optischen Erken-
nungseinrichtung und der Rotationseinrichtung ausge-
richtet wird. Der Leergutbehélter wird dabei derart aus-
gerichtet, dass das zu erfassende Erkennungsmerkmal
mit dem kiirzesten Abstand zu der zweiten optischen Er-
kennungseinrichtung ausgerichtet ist.

[0009] Wird eine spezielle Beleuchtung zur Erfassung
eines Erkennungsmerkmals eines Leergutbehélters ein-
gesetzt, so kann die Beleuchtungszeit und die Intensitat
der Beleuchtung gegeniiber bekannten Vorrichtungen
reduziert werden.

[0010] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestal-
tung der Erfindung ist die Rotationseinrichtung mit einem
Antrieb ausgestattet, der eine erste Rotationsrichtung
und eine zweite entgegengesetzte Rotationsrichtung
aufweist. Befindet sich das gewiinschte Erkennungs-
merkmal bereits bei Eingabe des Leergutbehélters in die
Vorrichtung an einer Position, welche das Lokalisieren
des Erkennungsmerkmals mittels der ersten optischen
Erkennungseinrichtung ermdglicht, also im Sichtfenster
der ersten optischen Erkennungseinrichtung, so wird der
Leergutbehalter mit der Rotationseinrichtung in die erste
Rotationsrichtung gedreht. Die Drehbewegung wird so
lange ausgefihrt, bis der Leergutbehélter mit dem Er-
kennungsmerkmal in der durch die zweite optische Er-
kennungseinrichtung vorgegebene Richtung ausgerich-
tet ist. Befindet sich dagegen das Erkennungsmerkmal
zu Beginn nicht im Sichtfenster der ersten optischen Er-
kennungseinrichtung, so wird der Leergutbehalter mit
der Rotationseinrichtung in die zweite Rotationsrichtung
gedreht, bis der Leergutbehdlter mit dem Erkennungs-
merkmal in der durch die zweite optische Erkennungs-
einrichtung vorgegebene Richtung ausgerichtet ist. Zur
VergrofRerung des Sichtfensters der ersten optischen Er-
kennungseinrichtung kann ein Spiegel seitlich an der Ro-
tationseinrichtung angeordnet sein. Vorteilhafterweise
deckt das Sichtfenster der ersten optischen Erkennungs-
einrichtung die Halfte der Mantelflache eines Leergutbe-
halters ab. Im Vergleich dazu kann das Sichtfenster der
zweiten optischen Erkennungseinrichtung wesentlich
kleiner sein, da der Leergutbehdlter mit seinem Erken-
nungsmerkmal an der zweiten optischen Erkennungs-
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einrichtung bereits ausgerichtet ist. Deckt das Sichtfen-
ster der ersten optischen Erkennungseinrichtung die
Halfte der Mantelflache eines Leergutbehalters ab, so
wird durch die beiden Rotationsrichtungen der Rotations-
einrichtung der maximale Drehwinkel auf 180° begrenzt.
Der Drehwinkel ist damit kleiner als bei bekannten Vor-
richtungen, bei denen der Drehwinkel je nach GroRRe des
Sichtfensters bezuglich der Mantelflache des Leergutbe-
hélters auch 270° oder mehr betragen kann. Durch die
Reduzierung des maximalen Drehwinkels wird die Zeit
fur die Ausrichtung eines Leergutbehalters mit seinem
Erkennungsmerkmal in einer vorgegebenen Richtung
gegenuber bekannten Verfahren und Vorrichtungen re-
duziert.

[0011] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestal-
tung der Erfindung ist die Vorrichtung mit einer Trans-
porteinrichtung zur Translation des Leergutbehélters
ausgestattet. Die Transporteinrichtung dient dazu, die
Leergutbehélter der ersten und/ oder der zweiten Erken-
nungseinrichtung zuzufihren und sie von dort ihrer wei-
teren Ver- oder Bearbeitung zuzufiihren. Besonders ge-
eignet sind hierfur V-férmig angeordnete Fordergurte
oder Transportbander, da diese verhindern, dass die
meist runden Leergutbehélter zur Seite rollen.

[0012] Die fir sich geltend gemachte Vorrichtung mit
den Merkmalen des Anspruchs 6, sowie das entspre-
chende Verfahren mit den Merkmalen des Anspruchs 14
zeichnen sich dadurch aus, dass eine Rotationseinrich-
tung mit zwei Rotationsrichtungen vorgesehen ist. Dabei
wird zun&chst mittels mindestens einer optischen Erken-
nungseinrichtung geprift, ob ein vorgegebenes Erken-
nungsmerkmal eines Leergutbehdlters im Sichtfenster
der Erkennungseinrichtung angeordnet ist. Dies bedeu-
tet, dass die Erkennungseinrichtung ein Erkennungs-
merkmal bei der ursprunglichen Ausrichtung eines Leer-
gutbehalters lokalisieren kann. Das Erkennungsmerk-
mal ist flr die optische Erkennungseinrichtung sichtbar.
Ist dies der Fall, so wird der Leergutbehélter mit der Ro-
tationseinrichtung in eine erste Drehrichtung gedreht, bis
der Leergutbehalter mit dem Erkennungsmerkmal in ei-
ner vorgegebenen Richtung ausgerichtet ist. Befindet
sich das Erkennungsmerkmal dagegen nicht in dem
Sichtfenster der optischen Erkennungseinrichtung und
ist daher fUr diese unsichtbar, so wird der Leergutbehél-
ter in die entgegen gesetzte zweite Drehrichtung mittels
der Rotationseinrichtung gedreht, bis der Leergutbehal-
ter mit dem Erkennungsmerkmal in einer vorgegebenen
Richtung ausgerichtet ist. Deckt das Sichtfenster die
Halfte der Oberflache beziehungsweise Mantelflache ei-
nes Leergutbehdlters ab, so betragt der maximale Dreh-
winkel, um den ein Leergutbehélter zur Ausrichtung sei-
nes Erkennungsmerkmals gedreht werden kann, maxi-
mal 180°. Damit wird der maximale Drehwinkel gegen-
Uber bekannten Verfahren und Vorrichtungen mit nur ei-
ner Rotations- oder Drehrichtung und entsprechendem
Sichtfenster einer optischen Erkennungseinrichtung re-
duziert. Auf diese Weise kann die Zeit fir die Erfassung
eines Erkennungsmerkmals eines Leergutbehalters
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ebenfalls entsprechend reduziert werden.

[0013] Nach einervorteilhaften Ausgestaltung der Vor-
richtung und des Verfahrens zur Rotation des Leergut-
behéltersin zweiverschiedene Drehrichtungen sind zwei
optische Erkennungseinrichtungen vorgesehen. Eine er-
ste optische Erkennungseinrichtung dient zum Lokalisie-
ren eines Erkennungsmerkmals eines Leergutbehélters
und zum Ausrichten des Leergutbehélters mit dem Er-
kennungsmerkmal in einer vorgegebenen Richtung. Die
zweite optische Erkennungseinrichtung dient zum Erfas-
sen und Auswerten des Erkennungsmerkmals des aus-
gerichteten Leergutbehalters. Der Vorteil besteht darin,
dass die beiden Erkennungseinrichtungen optimal an ih-
re jeweilige Aufgabe angepasst werden kénnen. Die er-
ste optische Erkennungseinrichtung weist ein mdéglichst
groRRes Sichtfenster zur Erfassung der Halfte der Ober-
flache eines Leergutbehélters, eine vergleichsweise ge-
ringe Aufldsung und eine hohe Geschwindigkeit beim Lo-
kalisieren eines Erkennungsmerkmals auf der Oberfl&-
che eines Leergutbehélters auf. Bei der zweiten opti-
schen Erkennungseinrichtung kann das Sichtfenster
klein sein, da der Leergutbehalter mit seinem Erken-
nungsmerkmal bereits an der zweiten optischen Erken-
nungseinrichtung ausgerichtetist. Dafiir ist die Auflosung
deutlich hdher, als bei der ersten optischen Erkennungs-
einrichtung. Dies ermdglicht das Erfassen und Auswer-
ten des Erkennungsmerkmals in zuverlassiger Weise.
Das Erfassen des Erkennungsmerkmals durch die zwei-
te optische Erkennungseinrichtung kann so schnell ab-
laufen, dass der Leergutbehélter wahrend des Vorgangs
nicht ruhen muss. Unter Beibehaltung der Ausrichtung
des Leergutbehélters kann der Leergutbehalter mittels
einer Transporteinrichtung geradlinig weitergefiihrt wer-
den. Hierfur eignet sich beispielsweise eine Transport-
einrichtung mit zwei V-férmig angeordneten Transport-
bandern oder Foérdergurten.

[0014] Weitere Vorteile und vorteilhafte Ausgestaltun-
gen der Erfindung kdnnen der nachfolgenden Beschrei-
bung, der Zeichnung und den Anspriichen entnommen
werden.

Zeichnung

[0015] InderZeichnungistein Ausfiihrungsbeispiel ei-
ner erfindungsgemafen Vorrichtung dargestellt. Es zei-
gen:
Figur 1 Vorrichtung gemafl einem ersten Ausfih-
rungsbeispiel in einer Seitenansicht mit Leer-
gutbehalter,

Vorrichtung geman Figur 1 mit ausgerichte-
tem Leergutbehélter,

Vorrichtung gemanR Figur 1 und 2 mit Leergut-
behalter an der zweiten optischen Erken-
nungseinrichtung,

schematische Darstellung eines Leergutbe-
halters mit erster optischer Erkennungsein-
richtung und Spiegel, Ansicht in Transport-

Figur 2

Figur 3

Figur 4
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richtung,

Alternative zu der Anordnung geman Figur 4
mit zwei Spiegeln,

Darstellung der beiden verschiedenen Dreh-
richtungen in Abhé&ngigkeit von der Position
eines Erkennungsmerkmals auf einem Leer-
gutbehdlter,

zweites Ausfiihrungsbeispiel einer Vorrich-
tung mit schrag stehender optischer Erken-
nungseinrichtung.

Figur 5

Figur 6

Figur 7

Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele

[0016] IndenFiguren 1bis3istschematisch ein erstes
Ausfiihrungsbeispiel einer Vorrichtung zur Erfassung
von Erkennungsmerkmalen an liegenden Leergutbehal-
tern dargestellt. Die Vorrichtung weist eine Rotations-
und Transporteinrichtung 1, eine erste optische Erken-
nungseinrichtung 2 und eine zweite optische Erken-
nungseinrichtung 3 auf. Die Rotations- und Transport-
richtung 1 besteht aus zwei V-férmig angeordneten
Transportbandern und einem Paar darunter angeordne-
ter Rotationswalzen. Die Transportbé&nder sind schwenk-
bar angeordnet und kénnen auseinander bewegt wer-
den, so dass ein Leergutbehdlter auf die darunter ange-
ordneten Rotationswalzen fallen kann. Nach Abschluss
der Rotationshewegung werden die Transportb&nder
wieder unter den Leergutbehalter geschoben. Derartige
Rotations- und Transporteinrichtungen sind bei Leergut-
ricknahmeautomaten bekannt. Die Transportbander
und Rotationswalzen der Rotations- und Transportein-
richtung 1 sind in der Zeichnung nicht erkennbar.
[0017] Auf der Rotations- und Transporteinrichtung 1
liegt ein Leergutbehalter 4 mit einem Erkennungsmerk-
mal 5. Bei dem Erkennungsmerkmal handelt es sich um
einen Barcode.

[0018] In Figur 1 befindet sich der Leergutbehélter 4,
in diesem Fall eine Flasche, unter der ersten optischen
Erkennungseinrichtung 2. Das Sichtfenster der ersten
optischen Erkennungseinrichtung ist durch ein Trapez 6
gekennzeichnet. Das Sichtfenster der zweiten optischen
Erkennungseinrichtung 3 ist ebenfalls durch ein Trapez
mit der Bezugsziffer 7 gekennzeichnet. Das Sichtfenster
der zweiten optischen Erkennungseinrichtung ist we-
sentlich kleiner, als das Sichtfenster der ersten optischen
Erkennungseinrichtung.

[0019] In Figur 1 ist der Leergutbehalter 4 derart aus-
gerichtet, dass sich das Erkennungsmerkmal 5 auf der
Seite befindet. Mit Hilfe der Rotations- und Transportein-
richtung 1 und der ersten optischen Erkennungseinrich-
tung 2 wird der Leergutbehélter 4 so lange rotiert, bis der
Leergutbehalter 4 mit seinem Erkennungsmerkmal 5 ge-
mal Figur 2 ausgerichtet ist. Die Rotation des Leergut-
behalters 4 ist in Figur 1 durch einen Pfeil symboalisiert.
In Figur 2 weist der Leergutbehélter 4 mit seinem Erken-
nungsmerkmal 5 nach oben. Diese Ausrichtung des
Leergutbehélters wird gehalten und der Leergutbehalter
wird mittels der Rotations- und Transporteinrichtung 1 in
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Richtung der zweiten optischen Erkennungseinrichtung
3 geradlinig transportiert. Dies ist in Figur 2 durch einen
Pfeil dargestellt.

[0020] Sobald sich das Erkennungsmerkmal 5 des
Leergutbehélters 4 im Sichtfenster 7 der zweiten opti-
schen Erkennungseinrichtung 3 befindet, wird das Er-
kennungsmerkmal durch die zweite optische Erken-
nungseinrichtung gelesen und ausgewertet. Dies ist in
Figur 3 dargestellt. Wahrend des Vorgangs des Erfas-
sens des Erkennungsmerkmals durch die zweite opti-
sche Erkennungseinrichtung ruht der Leergutbehalter
nicht. Er wird mit konstanter Geschwindigkeitin die durch
einen Pfeil in Figur 3 gekennzeichnete Richtung trans-
portiert.

[0021] Figur 4 zeigt den Leergutbehélter 4 mit Blick-
richtung in Transportrichtung gemaR den in Figuren 2
und 3 angegebenen Pfeilen sowie die erste optische Er-
kennungseinrichtung 2. Seitlich ist ein Spiegel 8 ange-
ordnet. Der Spiegel dient dazu, Licht, das von der Ober-
flache des Leergutbehalters 4 reflektiert wird, in Richtung
der ersten optischen Erkennungseinrichtung 2 umzulen-
ken. Sollte die erste optische Erkennungseinrichtung 2
aulerdem mit einer Lichtquelle zur Beleuchtung des
Leergutbehélters 4 ausgestattet sein, so kann der Spie-
gel 8 Licht, das nicht auf die Oberflache des Leergutbe-
hélters trifft, in dessen Richtung umlenken. Die Strahlen-
gange des Lichts sind in Figur 4 als Geraden dargestellt.
Aus Figur 4 wird deutlich, dass die erste optische Erken-
nungseinrichtung 2 zusammen mit dem Spiegel 8 unge-
fahr die Halfte der Oberflache des Leergutbehélters 4
abtasten kann, ohne den Leergutbehdlter zu rotieren.
Durch eine Rotation des Leergutbehélters kann die ge-
samte Oberflache mit Ausnahme des Bodens und der
parallel zum Boden verlaufenden Offnung an dem dem
Boden entgegengesetzten Ende des Leergutbehélters
abgetastet werden.

[0022] Figur5 zeigt eine Alternative zu der Anordnung
geman Figur 4. Im Unterschied zu Figur 4 ist in Figur 5
ein zweiter Spiegel 9 vorgesehen. Auf diese Weise kann
die erste optische Erkennungseinrichtung 2 nicht nur die
Halfte sondern ca. 70% der Oberflache des Leergutbe-
héalters 4 abtasten ohne ihn zu drehen.

[0023] InFigur6istein Leergutbehalter 4 mit Blickrich-
tung in Transportrichtung in vier Bereiche 1 bis 4 unter-
teilt. Befindet sich das Erkennungsmerkmal in den Be-
reichen 1 oder 2 des Leergutbehélters 4 der Oberflache
des Leergutbehdlters, so wird der Leergutbehéalter 4 mit-
tels der Rotations- und Transporteinrichtung 1 entgegen
dem Uhrzeigersinn rotiert. Dies ist in Figur 6 durch einen
Pfeil markiert, der mit Richtung 1 beschriftet ist. Bei der
Anordnung geman Figur 4 befindet sich in diesem Fall
das Erkennungsmerkmal 5 im Sichtfenster der ersten op-
tischen Erkennungseinrichtung 2. Ist der Leergutbehélter
4 dagegen derart ausgerichtet, dass das Erkennungs-
merkmal 5 in dem Bereich 3 oder 4 gemal Figur 6 an-
geordnet ist, so wird der Leergutbehélter 4 mit der Rota-
tions-und Transporteinrichtung 1 im Uhrzeigersinn ro-
tiert. Diese zweite Drehrichtung ist in Figur 6 durch einen
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Pfeil gekennzeichnet, der mit Richtung 2 beschriftet ist.
Beider Anordnung gemaf Figur 4 sind Erkennungsmerk-
male in den Bereichen 3 oder 4 gemaf Figur 6 fur die
erste optische Erkennungseinrichtung 2 nicht sichtbar.
Bei der Anordnung gemaf Figur 5 gilt dies nur fur Erken-
nungsmerkmale, die im Bereich 3 des Leergutbehélters
geman Figur 6 angeordnet sind.

[0024] Figur 7 zeigt ein zweites Ausfiihrungsbeispiel
einer Vorrichtung zur Erfassung von Erkennungsmerk-
malen an liegenden Leergutbehdltern. Die Vorrichtung
ist genau wie das erste Ausfuhrungsbeispiel gemaf Fi-
gur 1 bis 3 mit einer Rotations- und Transporteinrichtung
10 ausgestattet. Im Unterschied zu dem ersten Ausfiih-
rungsbeispiel weist das zweite Ausfuhrungsbeispiel ge-
mald Figur 7 jedoch nur eine optische Erkennungsein-
richtung 11 auf. Diese ist nicht wie die beiden optischen
Erkennungseinrichtungen des ersten Ausfiihrungsbei-
spiels senkrecht Uber der Rotations- und Transportein-
richtung 10 angeordnet, sondern unter einem Winkel ge-
gen die Vertikale. In diesem Fall betragt der Winkel zwi-
schen der optischen Achse 12 der optischen Erken-
nungseinrichtung 11 und der Vertikalen 13 55°. Das
Sichtfenster der optischen Erkennungseinrichtung 11 ist
als Trapez 14 in Figur 7 markiert. Zunachst befindet sich
ein Leergutbehalter 15 mit seinem Erkennungsmerkmal
16 an der in Figur 7 mit Position 1 markierten Stelle. An
diesem Ort reicht die Auflésung der optischen Erken-
nungseinrichtung 11 aus, um die Position des Erken-
nungsmerkmals 16 auf dem Leergutbehélter 15 zu loka-
lisieren, aber nicht um den Inhalt des Erkennungsmerk-
mals zu lesen. An der Position 1 wird daher lediglich der
Leergutbehélter 15 mit seinem Erkennungsmerkmal 16
derart ausgerichtet, dass das Erkennungsmerkmal nach
oben weist. Die Rotation des Leergutbehélters 15 ist wie
in Figur 7 durch einen gekrimmten Pfeil dargestellt. So-
bald der Leergutbehélter mit seinem Erkennungsmerk-
mal ausgerichtet ist, wird er in Richtung des zweiten ge-
radlinigen Pfeils in Figur 7 transportiert. Befindet sich der
Leergutbehélter 15 mit seinem Erkennungsmerkmal 16
im Sichtfenster 14 der optischen Erkennungseinrichtung
11 und weist der Abstand zwischen dem Erkennungs-
merkmal 16 und der optischen Erkennungseinrichtung
11 den kleinst mdglichen Wert auf, so wird der Inhalt des
Erkennungsmerkmals 16 durch die optische Erken-
nungseinrichtung 11 gelesen. Dies ist in Figur 7 mit Po-
sition 2 gekennzeichnet. An der Position 2 ist die Aufl6-
sung der optischen Erkennungseinrichtung 11 hoch ge-
nug, um den Inhalt des Erkennungsmerkmals 16 zu le-
sen.

[0025] Séamtliche Merkmale kénnen sowohl einzeln als
auch in beliebiger Kombination miteinander erfindungs-
wesentlich sein.

Bezugszeichenliste
[0026]

1 Rotations- und Transporteinrichtung
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Patentanspriiche

1.

Vorrichtung zur Erfassung von Erkennungsmerkma-
len von liegenden Leergutbehdltern in Leergut-
Ricknahmeautomaten

mit einer Rotationseinrichtung (1) um die liegenden
Leergutbehélter (4) umihre Langsachse zurotierten,
mit einer ersten optischen Erkennungseinrichtung
(2) um mindestens ein Erkennungsmerkmal (5) an
einem Leergutbehalter (4) zu lokalisieren und zu-
sammen mit der Rotationseinrichtung (1) den Leer-
gutbehalter (4) mit dem Erkennungsmerkmal (5) in
einer vorgegebenen Richtung auszurichten,

mit einer zweiten optischen Erkennungseinrichtung
(3) um das Erkennungsmerkmal (5) des ausgerich-
teten Leergutbehdlters (4) zu erfassen und auszu-
werten.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Rotationseinrichtung (1) mit ei-
nem Antrieb ausgestattet ist, und dass der Antrieb
eine erste Rotationsrichtung und eine zweite, entge-
gengesetzte Rotationsrichtung aufweist.

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass sie zusatzlich mit einer Trans-
porteinrichtung (1) zur Translation der Leergutbehal-
ter (4) ausgestattet ist, um die Leergutbehalter (4)
der ersten und/oder der zweiten Erkennungseinrich-
tung (2, 3) zuzufiihren und von dort weiterzutrans-
portieren.

Vorrichtung nach Anspruch 1, 2 oder 3, dadurch
gekennzeichnet, dass die zweite Erkennungsein-
richtung (3) eine héhere Auflésung hat als die erste
Erkennungseinrichtung (2).
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5.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass seitlich
an der Rotationseinrichtung (1) mindestens ein Spie-
gel (8, 9) angeordnet ist, um von der Oberflache ei-
nes Leergutbehdlters (4) reflektiertes Licht zu der
ersten Erkennungseinrichtung (2) umzulenken.

Vorrichtung zur Erfassung von Erkennungsmerkma-
len von liegenden Leergutbehaltern (4) in Leergut-
Ricknahmeautomaten

mit einer Rotationseinrichtung (1, 10), um die liegen-
den Leergutbehélter (4, 15) um ihre Langsachse zu
rotierten,

mit einem Antrieb der Rotationseinrichtung (1, 10),
der eine erste Rotationsrichtung und eine entgegen
gesetzte zweite Rotationsrichtung aufweist,

mit mindestens einer optischen Erkennungseinrich-
tung (2, 3, 11), um mindestens ein Erkennungsmerk-
mal (5, 16) an einem Leergutbehalter (4, 15) zu lo-
kalisieren, zusammen mit der Rotationseinrichtung
(1, 10) den Leergutbehalter (4, 15) mit dem Erken-
nungsmerkmal (5, 16) in einer vorgegebenen Rich-
tung auszurichten, und das Erkennungsmerkmal (5,
16) an dem ausgerichteten Leergutbehélter (4, 15)
zu erfassen und auszuwerten.

Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass sie eine erste optische Erkennungs-
einrichtung (2) zum Lokalisieren eines Erkennungs-
merkmals (5) eines Leergutbehdlters (4) und zum
Ausrichten des Leergutbehélters (4) mit dem Erken-
nungsmerkmal (5) in einer vorgegebenen Richtung
aufweist, und dass sie eine zweite optische Erken-
nungseinrichtung (3) zum Erfassen und Auswerten
des Erkennungsmerkmals (5) des ausgerichteten
Leergutbehélters (4) aufweist.

Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die optische Erkennungseinrichtung
(11) oberhalb der Rotationseinrichtung (10) und mit
ihrer optischen Achse (12) unter einem Winkel zwi-
schen 10° und 80° gegen die Vertikale (13) ausge-
richtet ist.

Verfahren zur Erfassung von Erkennungsmerkma-
len von liegenden Leergutbehaltern in Leergut-
Riucknahmeautomaten, gekennzeichnet durch fol-
gende Verfahrensschritte :

Erfassen des Teils der Oberflache eines Leer-
gutbehélters (4), der einer ersten optischen Er-
kennungseinrichtung (2) zugewandt ist,
Prifen, ob ein vorgegebenes Erkennungsmerk-
mal (5) des Leergutbehalters (4) im Sichtfenster
der ersten Erkennungseinrichtung (2) angeord-
net ist,

Drehen des Leergutbehélters (4) um seine
Langsachse mittels einer Rotationseinrichtung
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(1) bis der Leergutbehalter (4) mit dem Erken-
nungsmerkmal (5) in einer vorgegebenen Rich-
tung ausgerichtet ist,

Erfassen des Erkennungsmerkmals (5) mit ei-
ner zweiten Erkennungseinrichtung (3), welche
unter der vorgegeben Richtung angeordnet ist.

Verfahren nach Anspruch 9, dadurch gekenn-
zeichnet, dass, falls das Erkennungsmerkmal (5)
beim Prifen in dem Sichtfenster der ersten Erkenns-
einrichtung (2) angeordnet ist, der Leergutbehélter
(4) in eine erste Drehrichtung mittels der Rotations-
einrichtung (1) gedreht wird, bis der Leergutbehélter
(4) mit dem Erkennungsmerkmal (5) in einer vorge-
gebenen Richtung ausgerichtet ist, und dass, falls
das Erkennungsmerkmal (5) nicht in dem Sichtfen-
ster der ersten Erkennungseinrichtung (2) angeord-
net ist, der Leergutbehélter (4) in eine zweite Dreh-
richtung mittels der Rotationseinrichtung (1) gedreht
wird, bis der Leergutbehalter (4) mit dem Erken-
nungsmerkmal (5) in einer vorgegebenen Richtung
ausgerichtet ist.

Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Sichtfenster der ersten Er-
kennungseinrichtung (2) durch mindestens einen
Spiegel (8, 9) vergréRert wird, der von der Oberfla-
che eines Leergutbehéalters (4) reflektiertes Licht zu
der ersten Erkennungseinrichtung (2) umlenkt.

Verfahren nach einem der Anspriiche 9 bis 11, da-
durch gekennzeichnet, dass ein Leergutbehalter
(4) nach seiner Ausrichtung mittels einer Transport-
einrichtung (1) geradlinig unter Beibehaltung seiner
Ausrichtung bis zu der zweiten Erkennungseinrich-
tung (3) transportiert wird.

Verfahren nach Anspruch 12, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Erkennungsmerkmal (5) eines
Leergutbehélters (4) wéhrend der Translationsbe-
wegung auf der Transporteinrichtung (1) erfasst
wird.

Verfahren zur Erfassung von Erkennungsmerkma-
len von liegenden Leergutbehdltern in Leergut-
Rucknahmeautomaten, gekennzeichnet durch fol-
gende Verfahrensschritte :

Erfassen des Teils der Oberflache eines Leer-
gutbehalters (4, 15), der mindestens einer opti-
schen Erkennungseinrichtung (2, 3, 11) zuge-
wandt ist,

Prifen, ob ein vorgegebenes Erkennungsmerk-
mal (5, 16) des Leergutbehéltersim Sichtfenster
der ersten Erkennungseinrichtung (2, 3, 11) an-
geordnet ist,

falls das Erkennungsmerkmal (5, 16) beim Pri-
fen in dem Sichtfenster der optischen Erken-
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16.

17.

18.

12
nungseinrichtung (2, 3, 11) angeordnet ist:

Drehen des Leergutbehélters (4, 15) in eine
erste Drehrichtung mittels einer Rotations-
einrichtung (1, 10), bis der Leergutbehalter
(4, 15) mitdem Erkennungsmerkmal (5, 16)
in einer vorgegebenen Richtung ausgerich-
tet ist, und

falls das Erkennungsmerkmal (5, 16) nicht
in dem Sichtfenster der optischen Erken-
nungseinrichtung (2, 3, 11) angeordnet ist:

Drehen des Leergutbehélters (4, 15) in
eine zweite Drehrichtung mittels der
Rotationseinrichtung (1, 10), bis der
Leergutbehélter (4, 15) mit dem Erken-
nungsmerkmal (5, 16) in einer vorge-
gebenen Richtung ausgerichtet ist.

Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Erkennungsmerkmal (5) nach
dem Ausrichten des Leergutbehalters (4) durch eine
zweite optische Erkennungseinrichtung (3) erfasst
und ausgewertet wird.

Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Erkennungsmerkmal (16) eines
Leergutbehélters (15) mittels einer unter einem Win-
kel zwischen 10° und 80° mit ihrer optischen Achse
(12) gegen die Vertikale (13) angeordneten opti-
schen Erkennungseinrichtung (11) lokalisiert wird,
dass der Leergutbehalter (15) mit seinem Erken-
nungsmerkmal (16) in Richtung der optischen Er-
kennungseinrichtung (11) ausgerichtet wird, dass
der Leergutbehalter (15) unter Beibehaltung seiner
Ausrichtung weiter in Richtung der optischen Erken-
nungseinrichtung (11) transportiert wird,

dass das Erkennungsmerkmal (16) an einer Position
des Leergutbehdlters (15) durch die optische Erken-
nungseinrichtung (11) erfasst wird, an der sich das
Erkennungsmerkmal (16) im Sichtfenster der Erken-
nungseinrichtung (11) befindet und der Abstand zwi-
schen dem Erkennungsmerkmal (16) und der opti-
schen Erkennungseinrichtung (11) den Kkleinsten
moglichen Wert annimmt.

Verfahren nach einem Anspruch 14, 15 oder 16, da-
durch gekennzeichnet, dass ein Leergutbehalter
(4, 15) nach seiner Ausrichtung mittels einer Trans-
porteinrichtung (1, 10) geradlinig unter Beibehaltung
seiner Ausrichtung transportiert wird.

Verfahren nach einem der Anspriche 14 bis 17, da-
durch gekennzeichnet, dass das Sichtfenster der
mindestens einen Erkennungseinrichtung (2, 11)
durch mindestens einen Spiegel (8, 9) vergroRert
wird, der von der Oberflache eines Leergutbehélters
(4, 15) reflektiertes Licht zu der Erkennungseinrich-
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