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Beschreibung

KOMMISSIONIERSYSTEM MIT EINEM TRANSPORTROBOTER ZUM UNTERFAHREN VON
EINZELREGALEN

[0001] Die Erfindung betrifft ein Kommissioniersystem zum Kommissionieren von in einem
Regallager gelagerten Artikeln in Férdertaschen mit einer Mehrzahl an in Regalreihen und/oder
Regalebenen angeordneten Regallagerplatzen des Regallagers zum Lagern der Artikel und mit
einer Hangeférdertechnik zum Transport von Férdertaschen und mit einem Kommissionierplatz
gemaB dem Ware-zu-Person-Prinzip, an dem eine von einem Steuerrechner vorgegebene
Anzahl von Artikeln in Férdertaschen kommissionierbar ist.

[0002] Die Erfindung betrifft weiters ein Kommissionierverfahren zum Kommissionieren von in
einem Regallager gelagerten Artikeln in Férdertaschen mit einem Steuerrechner zum Abarbei-
ten von Kommissionierauftrdgen, der das Kommissionieren an zumindest einem Kommissio-
nierplatz gemans folgenden Verfahrensschritten vorgibt:

[0003] Transport eines fir einen Kommissionierauftrag benétigten Artikels von dem Regallager
zu dem Kommissionierplatz;

[0004] Kommissionieren der fur den Kommissionierauftrag bendtigten Anzahl an Artikeln in die
dem zumindest einen Kommissionierauftrag zugeordneten Foérdertaschen an dem Kommissio-
nierplatz.

[0005] Das Dokument DE 10 2011 116 081 B3 offenbart ein solches Kommissioniersystem und
Kommissionierverfahren, bei dem eine Lagerbehélterférdertechnik Lagerbehalter in den Ar-
beitsbereich einer Kommissionierperson transportiert, worauf die von einer Steuereinrichtung
angegebene Anzahl an Artikeln von der Kommissionierperson aus dem Lagerbehalter entnom-
men und in Férdertaschen eines Kommissionierauftrags gelegt werden. Eine Hangeférdertech-
nik transportiert die Férdertaschen ab, in die von der Kommissionierperson Artikel kommissio-
niert wurden. Hierbei kann eine Batchkommissionierung durchgefiinrt werden, bei der Artikel
mehrerer Auftrdge in eine Fdrdertasche gelegt werden. In einem anschlieBenden Puffer- und
Sortierbereich werden die Foérdertaschen zwischengespeichert und/oder in die richtige Reihen-
folge gebracht, um die Artikel in einer anschlieBenden Packstation in je einen Auftragsbehélter
je Auftrag zu packen. Die Batchkommissionierung hat den Vorteil, dass die Lagerbehélterférder-
technik entlastet wird, da der Lagerbehalter einer bestimmten Art eines Artikels nicht jedes Mal
aus- und nach der Kommissionierung wieder eingelagert werden muss, sondern gleich mehrere
Artikel dieser Art fir mehrere Auftrdge entnommen und als ,Batch” in eine Foérdertasche kom-
missioniert werden kdnnen.

[0006] Bei diesem bekannten Kommissioniersystem hat sich als Nachteil erwiesen, dass die
Lagerbehalterférdertechnik, trotz Batchkommissionierung ein Nadeldhr fur die Anzahl an Kom-
missionierplatzen darstellt, zu denen parallel Lagerbehélter mit zu kommissionierenden Artikeln
transportiert werden missen. Insbesondere flr sogenannte schnelldrehende Artikel missen die
Lagerbehdlter sehr oft aus dem Regallager ausgelagert und neuerlich eingelagert werden, was
eine Verzdgerung fir anderen Kommissionierplatze bedeuten kann, die den gleichen schnell-
drehenden Artikel zum Kommissionieren benétigt.

[0007] Weiters weist eine fix verbaute Foérdertechnik mehrere Nachteile auf. Sie ist nicht nur
kostenintensiv bei der Herstellung sonder auch starr und schlecht fiir den aktuellen Bedarf
skalierbar. Sie muss auf die maximal benétigte Leistung ausgelegt werden, wird dann in der
Praxis aber Uber weite Zeitbereiche nur zu einem geringen Prozentsatz ausgelastet. Wenn das
Layout des Kommissioniersystems gedndert werden soll, um beispielsweise weitere Kommissi-
onierplatze einzubinden, dann sind meist gréBere und kostenintensive Umbauten nétig.

[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde ein Kommissioniersystem zu schaffen, bei
dem die vorstehenden Nachteile vermieden sind. ErfindungsgemanB wird diese Aufgabestellung
bei einem Kommissioniersystem dadurch gelést, dass das Regallager modular in Form von
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unabhangigen Einzelregalen ausgebildet ist und, dass zumindest ein durch den Steuerrechner
gesteuerter oder autonomer Transportroboter vorgesehen ist, der zum Unterfahren eines Ein-
zelregals und zum Transport des Einzelregals zu dem Kommissionierplatz ausgebildet ist, wenn
zumindest ein in dem Einzelregal gelagerter Artikel in eine Férdertasche zu kommissionieren
ist.

[0009] ErfindungsgemaB wird diese Aufgabestellung bei einem Kommissionierverfahren
dadurch geldst, dass folgende weitere Verfahrensschritte vorgesehen sind:

[0010] Dass der Transport des fiir den Kommissionierauftrag bendtigten Artikels derart durch-
gefiihrt wird, dass ein Einzelregal des Regallagers, in dem der Artikel gelagert ist, mit einem
Transportroboter von dem Regallager zu dem Kommissionierplatz transportiert wird und, dass
die fir den Kommissionierauftrag benétigte Anzahl an Artikeln in Férdertaschen kommissioniert
wird.

[0011] Hierdurch ist der Vorteil erhalten, dass auf eine klassische Lagerbehalterférdertechnik
zum Auslagern von Lagerbehéltern und zum Transport der Lagerbehélter von dem Regallager
zu dem Kommissionierplatz verzichtet werden kann. Gegebenenfalls kann sogar auf das Vor-
sehen von Lagerbehaltern ganzlich verzichtet werden, da ja das gesamte Einzelregal transpor-
tiert wird. Dadurch, dass das Regallager modular durch aneinander gereihte Einzelregale gebil-
det ist, kann jederzeit ein beliebiges einen zu kommissionierenden Artikel enthaltendes Einzel-
regal aus der Reihe der Einzelregale heraustransportiert werden. Hierflir ist zumindest ein durch
einen Steuerrechner des Kommissioniersystems gesteuerter oder autonom fahrender Trans-
portroboter vorgesehen, der klein genug ausgebildet ist, um unter das Einzelregal zu fahren.
Besonders vorteilhaft ist weiters, dass auf einem Einzelregal kundenspezifisch n verschiedene
Artikel transportiert und gleichzeitig bereit gestellt werden kénnen. Anderungen des Layouts
und Erweiterungen sind wesentlich einfacher zu bewerkstelligen, da nur andere Punkte im
Layout vorgegeben werden bzw. Transportroboter hinzugefligt werden. Auch das Anbinden von
neuen Kommissionierplatzen ist bei einem erfindungsgemafBen Kommissioniersystem beson-
ders einfach durchfihrbar. Die Transportleistung muss nicht fix im Vorfeld festgelegt werden, da
zeitweiliges hinzufiigen von Transportrobotern zu einer Erhéhung der Transportleistung fuhrt.

[0012] Es kann erwdhnt werden, dass solche Transportroboter zum Transport von Einzelrega-
len beispielsweise von der Firma Kiva oder Swisslog verkauft werden. Es sind Kommissionier-
systeme bekannt, bei denen diese Transportroboter die Einzelregale aus dem Regallager zu
dem Ware-zu-Person Kommissionierplatz transportieren, wobei Artikel ausschlieBlich von den
Einzelregalen des Regallagers in andere Regale kommissioniert werden. Obwohl diese Trans-
portroboter schon seit Jahren am Markt erhaltlich sind hat jedoch keiner der mit diesen Techno-
logien vertrauten Fachleuten die erfindungsgemafBe Kombination des Transports von Einzelre-
galen zu einem Ware-zu-Mann Kommissionierplatz geschaffen, an dem Batchkommissionie-
rung in Férdertaschen erfolgt. Nur durch diese erfindungsgemaBe Kombination an sich bekann-
ter MaBnahmen ist ein effektives Kommissioniersystem und Kommissionierverfahren mit be-
sonders wenigen Transportfahrten zwischen dem Regallager und dem Kommissionierplatz
ermdglicht.

[0013] Vorteilhaft ist es Einzelregaltransportwege in dem Kommissioniersystem festzulegen,
entlang der die Transportroboter die Einzelregale transportieren kdnnen ohne an Objekten
anzustoBen oder mit anderen Transportrobotern zu kollidieren. Diese Einzelregaltransportwege
kénnen auch in bestimmten Abschnitten unter der Hangeférdertechnik durchgefihrt werden, um
mdglichst kurze Einzelregaltransportwege zu schaffen. Besonders vorteilhaft ist es Einzelregal-
transportwege zwischen Kommissionierplatzen vorzusehen, um Einzelregale mit zuerst bei
einem Kommissionierplatz und spéter bei dem anderen Kommissionierplatz zum Kommissionie-
ren bendtigten Artikeln nicht Giber das Regallager sondern direkt zu transportieren.

[0014] Besonders vorteilhaft ist es die Transportroboter mit einem Laserscanner auszuristen,
der beispielsweise in einem Offnungswinkel von 270 Grad und einer Wiederholfrequenz von
beispielsweise 12Hz die Umgebung des Transportroboters abscannt, um Objekte, die sich im
Transportweg befinden kdnnten, zu erkennen und, um die Festlegung der Transportrichtung zu
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unterstiitzen. Hierdurch ist eine besonders zuverl&ssige und kostengiinstige Steuerungseinheit
erhalten, um Objekte zu detektieren und Kollisionen mit diesen Objekten zu vermeiden.

[0015] Vorteilhaft ist weiters dem Transportroboter in einem Lernmodus das Layout des Regal-
lagers, also die Positionen und Ausdehnungen von Objekten, wie Stehern der Lagerhalle, Wan-
de oder Tlren abscannen und speichern zu lassen. Diese Positionsinformationen kénnen dann
fir die Festlegung der Transportrichtung genutzt werden, um entlang der Einzelregaltransport-
wege zu fahren. In diesem Lernmodus kann der Transportroboter manuell mit der Hand oder
auch motorisch angetrieben entlang den Einzelregaltransportwegen transportiert werden. Das
sich daraus ergebende gescannte Abbild von Objekten neben den Einzelregaltransportwegen
kann manuell am Computer der Steuerungseinheit nachgebessert werden, um beispielsweise
sich bei der Fahrt im Lernmodus im Weg befindliche FliBe der Bedienperson wieder zu l6schen.
AnschlieBend kdnnen diese Positionsinformationen an alle Transportroboter des Kommissio-
niersystems Ubertragen werden. GemaRB einer weiteren Ausflihrungsvariante kénnte auf den
Lernmodus verzichtet werden und das Layout des Kommissioniersystems mit seinen Ein-
zeltransportwegen vom Steuerrechner direkt in die Transportroboter eingespielt und dort ge-
speichert werden.

[0016] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen des erfindungsgeméaBen Kommissioniersystems
und Kommissionierverfahrens werden im Folgenden anhand der Figuren né&her erlautert.

[0017] Figur 1 zeigt ein Einzelregal unter dem ein Transportroboter steht.

[0018] Figur2 zeigt mehrere Kommissionierplatze mit von Transportrobotern aus einem
Regallager transportierten Einzelregalen und mit einer Hangefdérdertechnik
zum Abtransport von Férdertaschen mit kommissionierten Artikeln in einer
Schragansicht.

[0019] Figur 3 zeigt die von einem Transportroboter in einem Lernmodus gespeicherten
Positionsinformationen.

[0020] Figur 4 zeigt mehrere Kommissionierpldtze mit von Transportrobotern aus einem
Regallager transportierten Einzelregalen und mit einer Hangeférdertechnik
zum Abtransport von Férdertaschen mit kommissionierten Artikeln und mit ei-
nem Bandférderer zum Abtransport von Auftragsbehalterkisten mit kommissi-
onierten Artikeln in einer Schragansicht.

[0021] Figur 1 zeigt ein Einzelregal 1 eines Regallagers, das aus einer Vielzahl solcher neben-
einander und hintereinander angeordneter Einzelregale 1 besteht und zum Lagern von Artikeln
2 vorgesehen ist. Das Einzelregal 1 weist Rollen 3 an den FiBen des Einzelregals 1 auf, um
das Einzelregal 1 ohne besonders groBen Energieaufwand am Boden entlang zu rollen. Unter
dem Einzelregal 1 ist ein Transportroboter 4 zu sehen, der elektrisch angetrieben wird und eine
Steuerungseinheit aufweist, die durch einen Steuerrechner des in Figur 2 dargestellten Kom-
missioniersystems 5 gesteuert wird. Solche Transportroboter 4 werden beispielsweise von der
Firma Kiva oder Swisslog verkauft, wobei der Transportroboter 4 besondere erfindungsgemaie
Merkmale aufweist.

[0022] Der Transportroboter 4 hebt das Einzelregal 1 nicht an, sondern rollte es mit seinen
Rollen 3 entlang des Bodens, wodurch der Transportroboter 4 technisch einfach aufgebaut und
weniger Energie verbraucht, als wenn er jedes zu transportierende Einzelregal 1 vom Boden
anheben misste. Der Transportroboter 4 weist weiters einen Laserscanner 6 auf, der in einem
Offnungswinkel 7 befindliche Objekte scannt, um mdgliche Kollisionen mit diesen Objekten zu
vermeiden. Der Transportroboter 4 kann weitere Sensoren aufweisen, um die Navigation inner-
halb des Kommissioniersystems 5 zu verbessern. Hierflir kann er ein Gyroskop zur Lagebe-
stimmung des Transportroboters 4 aufweisen. Der Transportroboter 4 kann weiters einen Re-
flektordetektor zur Detektion von Reflektoren an Objekten, wie Lagerregalen oder Wénden,
aufweisen. Der Transportroboter 4 kann weiters einen RFID-Reader zur Detektion von RFID-
Tags an Objekten oder im Boden aufweisen. Durch diese RFID-Tags kdnnen Einzelregaltrans-
portwege 8 gekennzeichnet sein, die fiir den Transport von Einzelregalen 1 durch Transportro-
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boter 4 vorgesehen sind. Der Transportroboter 4 kann weiters einen Barcode-Scanner zur
Detektion von Barcodes an Objekten oder Einzelregaltransportwegen 8 aufweisen. Der Trans-
portroboter 4 kann weiters ein Indoor-GPS zur Positionsbestimmung aufweisen oder ein WLAN-
Netzwerk in dem Regallager zur WLAN-Triangulation verwenden. Der Transportroboter 4 kann
weiters Odometrie zur Detektion der Lageveranderung anhand von Radumdrehungen des
Transportroboters 4 anwenden. All diese Sensoren ermdglichen dem Transportrobotern 4 des
Kommissioniersystems 5 Einzelregale 1 zwischen dem Regallager und Kommissionierplatzen 9
ohne Kollisionen mit Objekten oder Personen zu transportieren.

[0023] Der Transportroboter 4 verfligt weiters Uber ein Not-Halt-Sicherheitssystem, das den
Transportroboter 4 immer anhalt, wenn ein Objekt oder eine Person unerwartet in einem Si-
cherheitsbereich um den Transportroboter 4 detektiert wird. Der Sicherheitsbereich kann bei-
spielsweise durch den Laserscanner 6 Uberwacht werden und einen Bereich von 50 Zentime-
tern vor dem Transportroboter 4 in Transportrichtung umfassen. Der Sicherheitsbereich kénnte
aber auch nur 30 Zentimeter oder einen Meter gro3 sein. Hierdurch ist sichergestellt, dass es zu
keinen Kollisionen kommen kann.

[0024] Der Transportroboter 4 ist nunmehr weiters dazu ausgebildet in einem Lernmodus die
Position und Ausdehnung von Objekten entlang der Einzelregaltransportwege 8 durch Vermes-
sen mit dem Laserscanner 6 und Speichern der Vermessungsergebnisse zu lernen. Hierfir wird
der Transportroboter 4 von einer Bedienperson manuell entlang den Einzeltransportwegen 9
bewegt, wobei der Laserscanner 6 Positionsinformationen ermittelt, wie diese beispielhaft in
Figur 3 dargestellt sind. Jeder Punkt in der Draufsicht auf einen Teil des Kommissioniersystems
5 zeigt die von dem Laserscanner 6 ermittelten Positionsinformationen. Hierbei sind Wénde und
andere Objekte zu sehen. Sollten in dem Lernmodus Objekte von dem Laserscanner 6 vermes-
sen worden sein, die nicht dauerhaft in dem Kommissioniersystem 5 vorhanden sind, wie bei-
spielsweise Beine der Bedienperson, dann kann man diese Positionsinformation an einem
Computer des Steuerrechners des Kommissioniersystems 5 wieder |6schen. Die korrigierten
Positionsinformationen, die ein Abbild des Layouts des Kommissioniersystems 5 und hierbei
insbesondere das Umfeld der Einzeltransportwege 8 wiedergeben, wird anschlieBend von dem
Steuerrechner des Kommissioniersystems 5 an die in den Transportrobotern 4 vorgesehenen
Steuerungseinheiten Ubermittelt. Hierdurch ist der Vorteil erhalten, dass jeder Transportroboter
4 genaue Positionsinformationen fur den Transport von Einzelregalen entlang Einzelregaltrans-
portwegen 8 zwischen dem Regallager und den Kommissionierplatzen 9 zur Verfliigung hat.

[0025] Figur 2 zeigt nunmehr mehrere Kommissionierplatze 9 des Kommissioniersystems 5 mit
Einzelregalen 1 in einer Schragansicht. Die Einzelregale 1 wurden von Transportrobotern 4 aus
einem Regallager Uber Einzeltransportwege 8 zu den Kommissionierplatzen 9 transportiert. An
den Kommissionierplatzen 9 ist weiters eine Hangefdrdertechnik 10 zum Abtransport von For-
dertaschen 11 vorgesehen. An jedem Kommissionierplatz 9 steht eine Kommissionierperson
12, die an einem Computer 13 des Steuerrechners angezeigt erhalt welche Anzahl welches
Artikels 2 in dem Einzelregal 1 aus dem Einzelregal 1 enthommen und in eine oder mehrere
Fordertaschen 11 kommissioniert werden soll. Hierbei ist der Steuerrechner auch dazu ausge-
bildet eine Batchkommissionierung durchzufihren, um Artikel 2 mehrerer Auftrage vorerst in nur
eine Foérdertasche 11 zu kommissionieren. Die Artikel 2 werden dann an einer nachgelagerten
Sortier- und Packstation den einzelnen Auftrdgen zugeordnet in Auftragsbehélter gelegt und
versandt.

[0026] Durch das Vorsehen der Transportroboter 4, um ganze Einzelregale 1 aus dem Regalla-
ger zu holen, in Kombination mit der Batchkommissionierung in Behélter und insbesondere in
Fordertaschen 11 ist der Vorteil erhalten, dass besonders wenige Transporte zwischen dem
Regallager und dem Kommissionierplatz 9 erfolgen missen. Auf eine klassische Lagerbehalter-
férdertechnik kann génzlich verzichtet werden, wodurch Kosten gespart und eine hohe Flexibili-
tat erreicht wird. Dies insbesondere deshalb, weil jederzeit recht einfach neue oder veranderte
Einzelregaltransportwege 8 festgelegt werden kénnen. Durch eine besondere Flhrung der
Hangeférdertechnik 10 und der Einzelregaltransportwege 8 ist erreicht, dass Einzelregaltrans-
portwege 8 abschnittsweise unter der Hangeférdertechnik 10 gefiihrt werden, wodurch der Platz
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in dem Kommissioniersystem 5 besonders platzsparend ausgenutzt wird. Wie anhand von Figur
2 ersichtlich sind auch die Kommissionierplatze 9 untereinander mit Einzelregaltransportwegen
8 verbunden, wodurch Einzelregale 1 auch direkt von einem Kommissionierplatz 9 zu einem
anderen Kommissionierplatz 9 transportiert werden kénnen, wenn ein Artikel 2 aus dem Einzel-
regal 1 dort zum Kommissionieren bendtigt werden. Hierdurch kann die Kommissionierung
besonders effizient und zeitsparend durchgefihrt werden.

[0027] Figur 4 zeigt ein Kommissioniersystem 14 gemaB einem weiteren Ausfihrungsbeispiel
der Erfindung, wobei im Vergleich zu dem Kommissioniersystem 5 gemaB Figur 2 zusatzlich an
jeden Kommissionierplatz 15 Bandférderer 16 zum Zu- und Abtransport von Auftragsbehélter-
kisten 17 mit kommissionierten Artikeln 2 vorgesehen sind. Hierdurch ist der Vorteil erhalten,
dass an den Kommissionierplatzen 15 parallel oder auch aufeinanderfolgend sowohl in Férder-
taschen 11 als auch in Auftragsbehalterkisten 17 kommissioniert werden kann. Hierdurch sind
eine Batchkommissionierung und eine Auftragskommissionierung parallel in Férdertaschen 11
und/oder Auftragsbehalterkisten 17 durchflhrbar.

[0028] Es kann erwéhnt werden, dass der Transportroboter auch autonom und nicht unmittelbar
vom Steuerrechner gesteuert im Kommissioniersystem Einzelregale transportieren kdnnte. In
diesem Fall wiirde der Steuerroboter an den Transportroboter beispielsweise nur eine Liste von
Einzelregalen und Kommissionierpldtzen Ubermitteln, zu denen die Einzelregale transportiert
werden sollen. Der Transportroboter kénnte dann autonom die hierfir nétigen Transporte pla-
nen und durchfihren.

[0029] GemaB eines weiteren Ausflhrungsbeispiels der Erfindung weisen die Einzelregale
keine Rollen an den FiBen auf, weshalb die Transportroboter eine Anhebetechnik aufweisen,
um Einzelregale geringfligig vom Boden abzuheben und danach erst zu transportieren. Geman
diesem Ausfuhrungsbeispiel ist sichergestellt, dass die Einzelregale immer zuverldssig an ihrer
Position stehen.
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Anspriiche

1.  Kommissioniersystem (5; 14) zum Kommissionieren von in einem Regallager gelagerten
Artikeln (2) in Férdertaschen (11) mit
einer Mehrzahl an in Regalreihen und/oder Regalebenen angeordneten Regallagerplatzen
des Regallagers zum Lagern der Artikel (2) und mit
einer Hangeférdertechnik (10) zum Transport von Fdrdertaschen (11) und mit einem Kom-
missionierplatz (9; 15) gemaB dem Ware-zu-Person-Prinzip, an dem eine von einem Steu-
errechner vorgegebene Anzahl von Artikeln (2) in Férdertaschen kommissionierbar ist,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Regallager modular in Form von unabhangigen Einzelregalen (1) ausgebildet ist und,
dass zumindest ein durch den Steuerrechner gesteuerter oder autonomer Transportroboter
(4) vorgesehen ist, der zum Unterfahren eines Einzelregals (1) und zum Transport des Ein-
zelregals (1) zu dem Kommissionierplatz (9; 15) ausgebildet ist, wenn zumindest ein in
dem Einzelregal (1) gelagerter Artikel (2) in eine Férdertasche (11) zu kommissionieren ist.

2. Kommissioniersystem (5; 14) gemaB Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass Einzel-
regaltransportwege (8) vorgesehen sind, die einen Transport eines beliebigen Einzelregals
(1) des Regallagers mit dem Transportroboter (4) aus dem Regallager zu dem zumindest
einen Kommissionierplatz (9; 15) erméglichen.

3. Kommissioniersystem (5; 14) gemaB Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Einzelregaltransportwege (8) zumindest abschnittsweise unter der Hangeférdertechnik (10)
vorgesehen sind.

4. Kommissioniersystem (14) gemaB einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeich-
net, dass eine Auftragsbehalterférdertechnik (16) zum Transport von Auftragsbehaltern
(17) zu dem zumindest einen Kommissionierplatz (15) vorgesehen ist und, dass der Steu-
errechner zum Vorgeben der Anzahl von Artikeln (2) ausgebildet ist, die in den Auftragsbe-
hélter (17) und die in die Férdertaschen (11) zu kommissionieren sind.

5. Kommissioniersystem (5; 14) gemaRB einem der Anspriche 1 bis 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass zumindest zwei Kommissionierplatze (9; 15) vorgesehen sind und dass ein
Einzeltransportweg (8) zwischen den beiden Kommissionierpldtzen (9; 15) vorgesehen ist,
um das Einzelregal (1) mit dem Transportroboter (4) von dem einen Kommissionierplatz (9;
15) zu dem zweiten Kommissionierplatz (9; 15) zu transportieren.

6. Kommissioniersystem (5; 14) gemaB einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Transportroboter (4) eine Steuerungseinheit mit einem Laserscanner
(6) aufweist, um Objekte zu detektieren und Kollisionen mit diesen Objekten zu vermeiden.

7.  Kommissioniersystem (5; 14) gemaB Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass der
Steuerungseinheit in einem Lernmodus die Position und Ausdehnung von Objekten entlang
von Einzelregaltransportwegen (8) durch Vermessen mit dem Laserscanner (6) und Spei-
chern der Vermessungsergebnisse beibringbar sind.

8. Kommissioniersystem (5; 14) gemaB einem der Anspriiche 6 bis 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Transportroboter (4) einen oder mehrere der folgenden Sensoren zur
verbesserten Navigation aufweist: Gyroskop zur Lagebestimmung; Reflektordetektor zur
Detektion von Reflektoren an Objekten; RFID-Reader zur Detektion von RFID-Tags an Ob-
jekten oder Einzelregaltransportwegen; Barcode-Scanner zur Detektion von Barcodes an
Objekten oder Einzelregaltransportwegen; Indoor-GPS; WLAN-Triangulation; Odometrie
zur Detektion der Lageveranderung anhand von Radumdrehungen.

9. Kommissioniersystem (5; 14) gemaB einem der Anspriiche 6 bis 8, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Transportroboter (4) Uber ein Not-Halt-Sicherheitssystem verfiigt, das
den Transportroboter (4) anhalt, wenn ein Objekt oder eine Person unerwartet in einem Si-
cherheitsbereich um den Transportroboter (4) detektiert wird.
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10. Kommissionierverfahren zum Kommissionieren von in einem Regallager gelagerten Arti-
keln (2) in Fordertaschen (11) mit einem Steuerrechner zum Abarbeiten von Kommissio-
nierauftrdgen, der das Kommissionieren an zumindest einem Kommissionierplatz (9; 15)
gemap folgenden Verfahrensschritten vorgibt:

Transport eines flr einen Kommissionierauftrag benétigten Artikels (2) von dem Regallager
zu dem Kommissionierplatz (9; 15);

Kommissionieren der fur den Kommissionierauftrag benétigten Anzahl an Artikeln (2) in die
dem zumindest einen Kommissionierauftrag zugeordneten Fordertaschen (11) an dem
Kommissionierplatz (9; 15); dadurch gekennzeichnet, dass

der Transport des flir den Kommissionierauftrag benétigten Artikels (2) derart durchgefiihrt
wird, dass ein Einzelregal (1) des Regallagers, in dem der Artikel (2) gelagert ist, mit einem
Transportroboter (4) von dem Regallager zu dem Kommissionierplatz (9; 15) transportiert
wird und, dass die fir den Kommissionierauftrag benétigte Anzahl an Artikeln (2) in Férder-
taschen (11) kommissioniert wird.

11. Kommissionierverfahren gemaB Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass der Trans-
portroboter (4) in einem Lernmodus entlang von Einzelregaltransportwegen (8) manuell
bewegt wird beziehungsweise fahrt, wobei ein Sensor, insbesondere ein Laserscanner (6)
die Position und Ausdehnung von Objekten entlang der Einzelregaltransportwege (8) ver-
misst und speichert, um diese bei nachfolgenden Transportfahrien auf dem Einzelregal-
transportweg (8) zur Richtungssteuerung zu detektieren.

Hierzu 2 Blatt Zeichnungen
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Dieser Recherchenbericht wurde zu den am 19.10.2016 eingereichten Ansprliichen 1-11 erstellt.

| Bezeichnung der Verdffentlichung:
Kategorie) Landercode, Verdffentlichungsnummer, Dokumentart (Anmelder),
Veréffentlichungsdatum, Textstelle oder Figur soweit erforderlich

Betreffend
Anspruch

Y WO 2016023869 A2 (SSI SCHAFER NOELL GMBH LAGER UND 1-11
SYSTEMTECHNIK) 18. Februar 2016 (18.02.2016)
Zusammenfassung; Figuren 1, 2A-2B, 5, 7A; Beschreibung der
Figuren; Anspriche 1-28;

Y WO 2015043563 A2 (GRENZEBACH MASCHB GMBH) 02. April 2015 1-11
(02.04.2015)

Zusammenfassung; Figuren 1-4, 7; Beschreibung der Figuren;
Anspriliche 1-11;

A WO 2004069699 A2 (DISTROBOT SYSTEMS INC) 19. August 2004 1-11
(19.08.2004)

Zusammenfassung; Figuren 1, 2A, 3, 9A-9C; Beschreibung der
Figuren; Anspriche 1-120;

A US 2013103552 Al (HOFFMAN ET AL.) 25. April 2013 (25.04.2013) 1-11
Zusammenfassung; Figuren 2, 4A-4B, 5; Beschreibung der
Figuren; Anspriiche 1-42;

Datum der Beendigung der Recherche: Seite 1 1 Prufer(in):
24.10.2016 elte 1 von STOLL Judith

) Kategorien der angefiihrten Dokumente: A Verdffentlichung, die den allgemeinen Stand der Technik definiert.

X  Verdffentlichung von besonderer Bedeutung: der Anmeldungs- P Dokument, das von Bedeutung ist (Kategorien X oder Y), jedoch nach
gegenstand kann allein aufgrund dieser Druckschrift nicht als neu bzw. auf dem Prioritatstag der Anmeldung verdffentlicht wurde.
erfinderischer Téatigkeit beruhend betrachtet werden. E Dokument, das von besonderer Bedeutung ist (Kategorie X), aus dem

Y Verdffentlichung von Bedeutung: der Anmeldungsgegenstand kann nicht ein ,alteres Recht" hervorgehen kénnte (friiheres Anmeldedatum, jedoch
als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden, wenn die nachveroffentlicht, Schutz ist in Osterreich maéglich, wirde Neuheit in Frage
Veroffentlichung mit einer oder mehreren weiteren Verdffentlichungen stellen).
dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und diese Verbindung fiir & Veroffentlichung, die Mitglied der selben Patentfamilie ist.

einen Fachmann naheliegend ist.
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