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(57) Die Erfindung betrifft eine Umladestation (1) zum

wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen
von Waren (2, 2'). Die Umladestation (1) umfasst
einen Roboter (4) mit einem bewegbaren Greifer (5)
zum automatischen Umladen der Waren (2, 2°), einen
Arbeitsbereich (D) fiir eine Bedienperson (8, 8°) zum
manuellen Umladen der Waren (2, 2’), eine
Ausgabeeinheit (9) und eine Eingabevorrichtung
(11a..11¢c) zum Wechsel zwischen dem
automatischen und dem manuellen Umladebetrieb.
Die Umladestation (1) umfasst auf’erdem einen
Parkbereich (E), in den der Greifer (5) im manuellen
Umladebetrieb bewegt wird, um ein ungehindertes
manuelles Umladen der Ware (2, 2’) durch die
Bedienperson (8, 8°) zu ermdglichen. Weiterhin betrifft
die Erfindung ein Kommissioniersystem (20) mit einer
Umladestation (1) der genannten Art sowie Verfahren
zum Betreiben einer solchen Umladestation (1).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Umladestation zum wahlweisen automatischen oder manuellen
Umladen von Waren, insbesondere in einem Kommissioniersystem, und umfasst einen Bereit-
stellbereich zum Bereitstellen einer Ware und einen Abgabebereich zum Abgeben der Ware, wel-
cher vom Bereitstellbereich entfernt angeordnet ist. Weiterhin umfasst die Umladestation einen
Roboter, in dessen Wirkungsbereich der Bereitstellbereich und der Abgabebereich liegen und
welcher einen (mittels einer Antriebsvorrichtung) im Raum bewegbaren Greifer aufweist, um die
Ware im Bereitstellbereich aufzunehmen und im Abgabebereich abzugeben. Darliber hinaus um-
fasst die Umladestation einen Arbeitsbereich, in welchem eine Arbeitsplattform angeordnet ist,
auf der sich eine Bedienperson bewegen kann, wobei der Arbeitsbereich derart angeordnet ist,
dass die Bedienperson die Ware im Bereitstellbereich aufnehmen und im Abgabebereich abge-
ben kann. Zudem umfasst die Umladestation eine Robotersteuerung des Roboters und eine (ins-
besondere im oder beim Arbeitsbereich angeordnete) Ausgabeeinheit, welche mit einem Auf-
tragsrechner verbunden sind und dazu eingerichtet sind, vom Auftragsrechner gesendete Auf-
trage zum Umladen der Ware zu empfangen. SchlieBlich umfasst die Umladestation eine Einga-
bevorrichtung zum Empfangen einer Eingabe, wobei mit der Eingabe ein Wechsel in einen auto-
matischen Umladebetrieb oder in einen manuellen Umladebetrieb anforderbar ist. Die Roboter-
steuerung ist weiter dazu eingerichtet, empfangene Auftrage im (ausgewahlten) automatischen
Umladebetrieb zu bearbeiten und ein automatisches Bewegen der dem Auftrag zugeordneten
Ware vom Bereitstellbereich zum Abgabebereich durch den Greifer des Roboters entsprechend
einem der Auftrage zu steuern. Die Ausgabeeinheit ist weiter dazu eingerichtet, empfangene Auf-
trage im (ausgewahlten) manuellen Umladebetrieb zu bearbeiten und (aus den Auftragen abge-
leitete beziehungsweise generierte) Umladeinstruktionen auszugeben und so ein manuelles Be-
wegen der dem Auftrag zugeordneten Ware vom Bereitstellbereich zum Abgabebereich durch
die Bedienperson entsprechend einem der Auftrage zu veranlassen.

[0002] Die Erfindung betrifft weiterhin ein Kommissioniersystem, insbesondere zur Bearbeitung
von Umladeauftragen, wobei das Kommissioniersystem einen Lagerbereich zum Lagern von Wa-
ren, eine Umladestation zum Umladen von Waren und eine Férdertechnik zum Transport der
Waren umfasst. Die Umladestation ist dabei wie oben ausgefiihrt ausgebildet, und die Férder-
technik ist an deren Bereitstelloereich und Abgabebereich angeschlossen.

[0003] Die Umladeauftrage kénnen einen Kommissionierauftrag oder Konsolidierungsauftrag
umfassen, wobei zu letzterem auch eine Inventur der Lagerware (bestimmen der Anzahl der Wa-
ren im Quellbehélter, oder priifen, ob der Quellbehalter sortenrein beladen ist) oder das Erstellen
und die Pflege von Stammdaten (bestimmen bzw. priifen von Gewicht, Form, Dimensionen der
Waren im Quellbehélter) oder das Eintragen dieser Stammdaten in eine Artikelstammdatenbank
oder ein dichtes Packen von Waren in den Quellbehaltern (also optimal halten des Fillgrads der
Quellbehalter) oder das Erkennen von neu hinzugefiigten, also in Quellbehaltern einzulagernden
Waren umfassen kann.

[0004] Dariiber hinaus betrifft die Erfindung ein Verfahren zum wahlweisen automatischen oder
manuellen Umladen von Waren, insbesondere mit einer Umladestation der oben genannten Art
oder insbesondere in einem Kommissioniersystem der oben genannten Art, das die folgenden
Schritte umfasst:

Bereitstellen eines Bereitstellbereichs zum Bereitstellen einer Ware,

Bereitstellen eines Abgabebereichs, welcher vom Bereitstellbereich entfernt angeordnet ist,

Bereitstellen eines Roboters, der einen im Raum bewegbaren Greifer umfasst und in dessen
Wirkungsbereich der Bereitstellbereich und der Abgabebereich liegen,

Bereitstellen eines Arbeitsbereichs, in welchem eine Arbeitsplattform angeordnet ist, auf wel-
cher sich eine Bedienperson bewegen kann, und welcher derart angeordnet ist, dass die Bedien-
person die Ware im Bereitstellbereich aufnehmen und im Abgabebereich abgeben kann,

Bereitstellen einer Robotersteuerung des Roboters und einer Ausgabeeinheit, welche mit
einem Auftragsrechner (datentechnisch) verbunden sind und dazu eingerichtet sind, vom Auf-
tragsrechner gesendete Auftrage zum Umladen der Ware zu empfangen,
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Bereitstellen einer Eingabevorrichtung zum Empfangen einer Eingabe, mittels welcher Ein-
gabe ein Wechsel in einen automatischen Umladebetrieb oder in einen manuellen Umladebetrieb
anforderbar ist,

im automatischen Umladebetrieb, mittels der Robotersteuerung, empfangene Auftrage bear-
beiten und ein automatisches Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware vom Bereitstellbe-
reich zum Abgabebereich durch den Greifer des Roboters entsprechend einem der Auftrage steu-
ern, und

im manuellen Umladebetrieb empfangene Auftrage bearbeiten und aus den Auftragen abge-
leitete Umladeinstruktionen durch die Ausgabeeinheit ausgeben und so ein manuelles Bewegen
der dem Auftrag zugeordneten Ware vom Bereitstellbereich zum Abgabebereich durch die Bedi-
enperson entsprechend einem der Auftrédge veranlassen.

[0005] SchlieBlich betrifft die Erfindung ein Verfahren zum wahlweisen automatischen oder ma-
nuellen Umladen von Waren mit einer Umladestation der oben genannten Art.

[0006] Eine Umladestation, ein Kommissioniersystem und Verfahren der genannten Art sind aus
dem Stand der Technik grundsétzlich bekannt. Beispielsweise offenbart die EP 3 738 719 A1
dazu einen Kommissionierroboter mit einem verfahrbaren Sockel und einem auf dem Sockel an-
geordneten Greifarm zum Kommissionieren von Waren an einem Ware-zu-Person-Kommissio-
nierarbeitsplatz. Der Kommissionierroboter umfasst einen unabhangig vom Greifarm an dem So-
ckel befestigten Tragarm zum Tragen wenigstens einer Kamera zum Erfassen von Bilddaten fiir
den Kommissioniervorgang, um ein Nach- oder Umrlsten eines Kommissionierplatzes zu verein-
fachen.

[0007] Problematisch ist dabei, dass der Roboter bei einem Wechsel des Umladebetriebs in die
beziehungsweise aus der Umladestation bewegt werden muss. Ein Wechsel des Umladebetriebs
ist dadurch unkomfortabel, langsam und sehr fehleranféllig.

[0008] Zudem ermdglicht der bekannte Kommissionierroboter auch keine unkomplizierte Fehler-
behandlung respektive keine unkomplizierte Behebung einer Stérung im Automatikbetrieb, etwa
wenn eine Ware unbeabsichtigt vom Greifer herunterfallt. Fiir eine Behebung einer Stérung muss
der Roboter stillgesetzt werden, eine Arretierung des Roboters muss gelést werden und der Ro-
boter muss weggeschoben werden, um die Stérung beheben zu kénnen. Danach muss der Ro-
boter wieder an seinen Platz geschoben, dort arretiert und wieder in Betrieb genommen werden.
Insbesondere muss der Roboter seine neue Position einlernen, wenn er beim neuerlichen Ab-
stellen auf seinem Platz nicht wieder exakt dieselbe Pose einnimmt wie zuvor.

[0009] SchlieBlich ist an der Umladestation nicht optisch erkennbar, ob der Automatikbetrieb ein-
geschaltet ist, wenn sich Roboter gerade nicht bewegt. Daher kénnen Verwechslungen zwischen
dem manuellen und dem automatischen Umladebetrieb entstehen. Stérungen im Umladebetrieb
und Verletzungen der Bedienperson durch den Roboter kdnnen die Folge sein.

[0010] Eine Aufgabe der Erfindung ist es daher, eine verbesserte Umladestation, ein verbesser-
tes Kommissioniersystem und ein verbessertes Verfahren zum Umladen von Waren anzugeben.
Insbesondere sollen die oben angefiihrten Nachteile Giberwunden werden.

[0011] Die Aufgabe der Erfindung wird durch eine Umladestation der eingangs genannten Art
geldst, bei welcher

der Roboter in der Umladestation ortsfest montiert ist,

die Umladestation einen Parkbereich umfasst, welcher im Wirkungsbereich des Roboters
jedoch auBerhalb des Bereitstellbereichs, des Abgabebereichs und des Arbeitsbereichs liegt, und
in den der Greifer (und gegebenenfalls die Antriebsvorrichtung) bewegt werden kann, um ein
ungehindertes manuelles Umladen der Ware durch die Bedienperson zu ermdéglichen und

die Robotersteuerung weiter dazu eingerichtet ist, im automatischen Umladebetrieb eine Be-
wegung des Greifers aus dem Parkbereich zuzulassen und im manuellen Umladebetrieb ein Par-
ken des Greifers im Parkbereich zu steuern.

[0012] Insbesondere kann die Umladestation dazu eingerichtet sein, eine (optische und/oder
akustische) Ausgabe der Ausgabeeinheit im automatischen Umladebetrieb und im manuellen

2/25



AT 527 585 B1 2025-04-15

7

T

Umladebetrieb unterschiedlich zu behandeln. Beispielsweise kann die Umladestation dazu ein-
gerichtet sein, die Ausgabe von Umladeinstruktionen im automatischen Umladebetrieb und im
manuellen Umladebetrieb unterschiedlich zu behandeln. Die unterschiedliche Behandlung der
Ausgabe der Ausgabeeinheit beziehungsweise die unterschiedliche Behandlung der Ausgabe
von Umladeinstruktionen im automatischen Umladebetrieb und im manuellen Umladebetrieb
kann insbesondere durch die Ausgabeeinheit selbst erfolgen. Denkbar ist aber auch, dass die
Ausgabeeinheit dazu entsprechend angesteuert wird. Eine Ansteuerung kann insbesondere
durch eine mit der Ausgabeeinheit verbundene Steuerungsvorrichtung erfolgen.

[0013] Die Aufgabe der Erfindung wird weiterhin durch ein Kommissioniersystem der eingangs
genannten Art gel6st, bei dem die Umladestation der oben genannten Art entspricht.

[0014] Die Aufgabe der Erfindung wird zudem durch ein erstgenanntes Verfahren der eingangs
beschriebenen Art geldst, bei dem

ein Parkbereich bereitgestellt wird, welcher im Wirkungsbereich des Roboters jedoch auf3er-
halb des Bereitstellbereichs, des Abgabebereichs und des Arbeitsbereichs liegt, und in den der
Greifer bewegt werden kann, um ein ungehindertes manuelles Umladen der Ware durch die Be-
dienperson zu ermdglichen,

im manuellen Umladebetrieb ein Parken des Greifers im Parkbereich gesteuert wird und im
automatischen Umladebetrieb ein Bewegen des Greifers aus dem Parkbereich zugelassen wird,
und

eine Ausgabe der Ausgabeeinheit im automatischen Umladebetrieb und im manuellen Um-
ladebetrieb unterschiedlich behandelt wird.

[0015] Die Aufgabe der Erfindung wird zudem durch ein zweitgenanntes Verfahren der eingangs
beschriebenen Art geldst, umfassend die Schritte

Empfangen einer Anforderung fir eine Umschaltung in den manuellen Umladebetrieb an der
Eingabevorrichtung oder

Empfangen einer Anforderung fiir eine Umschaltung in den automatischen Umladebetrieb an
der Eingabevorrichtung.

[0016] In einer Ausflihrungsvariante kdnnen im manuellen Umladebetrieb die folgenden Schritte
ausgefiihrt werden:

Parken des Greifers (und gegebenenfalls der Antriebsvorrichtung) im Parkbereich durch die
Robotersteuerung,

Empfangen von Auftrédgen, die vom Auftragsrechner gesendet werden, in der Ausgabeeinheit
und

Ausgabe von Umladeinstruktionen zu Auftrdgen an die Bedienperson durch die Ausgabeein-
heit, sodass ein manuelles Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware vom Bereitstellbereich
zum Abgabebereich durch die Bedienperson entsprechend einem der Auftrédge veranlasst wird.

[0017] In noch einer Ausflihrungsvariante kénnen im automatischen Umladebetrieb die folgen-
den Schritte ausgefiihrt werden:

Verhindern oder Verandern der Ausgabe der Ausgabeeinheit durch die Umladestation,

Empfangen von Auftrdgen, die vom Auftragsrechner gesendet werden, in der Robotersteue-
rung und

Bearbeiten der Auftrdge und Steuern eines automatischen Bewegens der dem Auftrag zu-
geordneten Ware vom Bereitstellbereich zum Abgabebereich mit dem Greifer des Roboters ent-
sprechend einem der Auftrage durch die Robotersteuerung.

[0018] Insbesondere kdnnen die Verfahrensschritte in der angegebenen Reihenfolge ausgefihrt
werden. Zudem kdnnen die fir den manuellen Umladebetrieb und den automatischen Umlade-
betrieb offenbarten Abfolgen von Schritten in einer Umladestation auch gemeinsam vorgesehen
werden.

[0019] Unter dem ,Verhindern der Ausgabe“ kann im gegebenen Zusammenhang insbesondere
das Unterdriicken einer Ausgabe, das Schalten der Ausgabeeinheit in einen Standby-Modus oder
das Ausschalten der Ausgabeeinheit verstanden werden.
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[0020] Durch die angegebenen MaBnahmen werden insbesondere die folgenden Vorteile erzielt:
Bei einem Wechsel des Umladebetriebs braucht der Roboter nicht in die beziehungsweise

nicht aus der Umladestation bewegt werden, so wie das im Stand der Technik der Fall ist. Der

Wechsel des Umladebetriebs ist dadurch komfortabler, schneller und weniger fehleranfallig.

Vorteilhafterweise wird durch die vorgeschlagene Umladestation zudem eine unkomplizierte
Fehlerbehandlung respektive eine unkomplizierte Behebung einer Stérung im Automatikbetrieb
ermdglicht. Insbesondere kann wahrend dem Umladevorgang vom Greifer unbeabsichtigt herun-
tergefallene Ware leicht von der Bedienperson entdeckt, gegriffen und entfernt werden. Zu die-
sem Zweck kann die Bedienperson kurzfristig in den manuellen Umladebetrieb schalten, um ein
gefahrloses Eingreifen zu gewahrleisten.

Wenn die Ausgabe der Ausgabeeinheit im automatischen Umladebetrieb und im manuellen
Umladebetrieb unterschiedlich behandelt wird, ist zudem direkt an der Ausgabeeinheit erkennbar,
dass der Automatikbetrieb eingeschaltet ist, auch wenn sich der Roboter (konkret der bewegliche
Teil des stationaren, d.h. ortsfest montierten Roboters) gerade nicht bewegt. Daher kénnen Ver-
wechslungen zwischen dem manuellen und dem automatischen Umladebetrieb vermieden wer-
den.

[0021] Wie bereits erwahnt, liegen der Bereitstellbereich und der Abgabebereich sowohl im Wir-
kungsbereich des Roboters als auch im Arbeitsbereich der Bedienperson. Mit anderen Worten
tberlappen der Wirkungsbereich des Roboters und der Arbeitsbereich der Bedienperson einan-
der und bilden einen Uberlappungsbereich. Eine Bedienperson im Arbeitsbereich kann daher in
ihrem Bewegungsablauf durch den Roboter behindert werden, sofern keine besonderen MaB-
nahmen gesetzt werden. Vorschlagsgeman wird der Greifer des Roboters (und gegebenenfalls
auch eine Antriebsvorrichtung des Roboters) im manuellen Umladebetrieb im Parkbereich ge-
parkt (das hei3t dorthin bewegt und bis zum Umschalten in den automatischen Umladebetrieb
dort belassen). Der Arbeitsbereich erstreckt sich insbesondere zwischen dem Bereitstellbereich
und dem Abgabebereich und beinhaltet diese.

[0022] Sowohl fiir die Bedienperson als auch den Roboter werden vorteilhaft ergonomische Be-
wegungsablaufe ermdglicht. Beispielsweise kann dazu vorgesehen sein, dass die Ausgabeein-
heit und/oder die Eingabevorrichtung in etwa mittig zwischen dem Bereitstellbereich und dem
Abgabebereich angeordnet ist. Bevorzugt ist auch der Roboter symmetrisch zwischen dem Be-
reitstellbereich und Abgabebereich angeordnet. Dadurch kann einseitiger Verschlei3 von Lage-
rungen und dergleichen vermieden werden.

[0023] Die Angabe ,zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen* kann so verstan-
den werden, dass die Umladestation fir eine automatische und manuelle Umladebetriebsart aus-
gebildet ist und aufeinanderfolgend zwischen einer der beiden Betriebsarten gewahlt werden
kann.

[0024] Die Angabe ,Parken des Greifers im Parkbereich* bedeutet insbesondere, dass der Grei-
fer im manuellen Umladebetrieb in den Parkbereich bewegt und bis zum Umschalten in den au-
tomatischen Umladebetrieb dort belassen wird. Vorzugsweise verharrt der Greifer dort bewe-
gungslos, denkbar ware aber auch, dass der Roboter innerhalb des Parkbereichs weitere Aktio-
nen ausfiihren kann, zum Beispiel einen Wechsel eines Greifers.

[0025] Eine ,Arbeitsplattform” kann beispielsweise eine Arbeitsblhne im Arbeitsbereich sein, die
gegebenenfalls relativ zum Bereitstellbereich und Abgabebereich heb- und senkbar ausgebildet
ist, um diese auf die KérpergréBBe der Bedienperson einstellen zu kénnen. Der Arbeitsbereich
kann aber auch beispielsweise auf einem Hallenboden angeordnet sein.

[0026] Unter einer ,Antriebsvorrichtung” eines Roboters kdnnen insbesondere Roboterarme res-
pektive Gelenkarme eines Gelenkarmroboter oder die Bewegungsachsen eines Portalroboters
verstanden werden. Der Roboter kann vorzugsweise eine Roboterbasis umfassen, mit der oder
Uber die er in der Umladestation ortsfest montiert ist.

[0027] ,Auftrage” kdnnen Umladeauftrage, etwa zum Verdichten von Quellbehaltern (Fullstand
eines Lagerbehalters wird verandert), Auftrage im Zusammenhang mit Inventur, Stammdaten-
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pflege etc., oder Kommissionierauftrage mit einer zu einem Kommissionierauftrag zugeordneten
Anzahl an Ware sein. Ein Kommissionierauftrag kann eine oder mehrere Auftragszeilen umfas-
sen, wobei die Auftragszeilen jeweilige einzelne Sub-Auftrdge darstellen. Die Umladeauftrage
kdénnen sich daher auch auf solche Sub-Auftrédge beziehen. Auftrage kdnnen im Roboter und in
der Anzeigeeinheit direkt vom Auftragsrechner empfangen werden oder unter Zwischenschaltung
weiterer Module, insbesondere unter Zwischenschaltung einer Steuerungsvorrichtung. Diese Mo-
dule kdnnen Auftrage unverandert weiterleiten oder auch inhaltlich verandern. Demgeman be-
stehen zwischen dem Roboter unter dem Auftragsrechner und zwischen der Anzeigeeinheit und
dem Auftragsrechner datentechnische Verbindungen, die drahtgebunden und/oder drahtlos aus-
gefihrt sein kbnnen. Denkbar ist weiterhin, dass die Auftrdge im automatischen Umladebetrieb
nur vom Roboter und im manuellen Umladebetrieb nur von der Ausgabeeinheit empfangen wer-
den. Denkbar ist weiterhin, dass Auftrage stets vom Roboter und der Ausgabeeinheit gemeinsam
empfangen werden. Im manuellen Umladebetrieb vom Roboter empfangene Auftrage flihren je-
doch nicht zu einer Ausfihrung derselben im Roboter (werden also unterdriickt). Im automati-
schen Umladebetrieb von der Ausgabeeinheit empfangene Auftrage kdnnen, miissen aber nicht
ausgegeben werden.

[0028] Die Ausgabeeinheit kann beispielsweise als Bildschirm, Laserprojektor zum Markieren der
umzuladenden Ware und/oder des Ablageortes, oder als Lautsprecher ausgebildet sein oder
kann die genannten Bestandteile umfassen und kann stationar oder mobil ausgebildet sein. Die
Umladeinstruktionen, insbesondere Kommissionierinstruktionen, kbnnen demzufolge optisch o-
der akustisch (insbesondere in Form einer Sprachausgabe) erfolgen. Eine Umladeinstruktion
kann beispielsweise die Anzahl und/oder Type der umzuladenden Waren beinhalten.

[0029] Die Eingabevorrichtung kann zum Empfangen einer manuellen Eingabe, insbesondere
einer manuellen Eingabe der Bedienperson oder einer Person in einem Leitstand (zentrale Steu-
erungsanlage), ausgebildet sein. Mittels dieser manuellen Eingabe kann ein Wechsel in den au-
tomatischen Umladebetrieb oder in einen manuellen Umladebetrieb angefordert werden. Mit an-
deren Worten empfangt die Eingabevorrichtung eine Anforderung fir einen Wechsel des Um-
ladebetriebs. Der Leitstand kann insbesondere dazu eingerichtet sein, Vorgange an mehreren
Umladestationen respektive Vorgange in einem Kommissioniersystem mit mehreren solchen Um-
ladestationen zu steuern.

[0030] Die Eingabevorrichtung kann beispielsweise als Taste, Bildschirm, Tastatur, Mikrofon o-
der auch als Lesegerét (insbesondere zum Lesen eines auf der Ware angeordneten Barcodes
oder RFID-Tags) ausgebildet sein und stationar oder mobil ausgebildet sein.

[0031] Die Eingabevorrichtung und die Ausgabeeinheit kénnen auch Teil einer kombinierten Ein-
und Ausgabeeinheit sein und zum Beispiel als Touchscreen ausgebildet sein. Die Eingabevor-
richtung kann zudem als System mehrteilig mit raumlich voneinander entfernten Eingabemitteln
(also mit ersten Eingabemitteln, zweiten Eingabemitteln etc.) ausgefihrt sein.

[0032] Die Eingabevorrichtung kann stationar oder mobil sein und zum Beispiel einen Tastschal-
ter mit Betatigungsknopf zum Umschalten zwischen dem automatischen und dem manuellen Um-
ladebetrieb umfassen. Die Eingabevorrichtung kann auch einen ersten Betétigungsknopf zum
Schalten in den automatischen Umladebetrieb und einen zweiten Betatigungsknopf zum Schalten
in den manuellen Umladebetrieb umfassen. Denkbar ist auch, dass die Eingabevorrichtung keine
physischen Betatigungskndpfe aufweist, sondern als Touchscreen ausgebildet ist, auf dem bild-
liche Betatigungsknopfe dargestellt sind und ein Berlihren des Touchscreens (ein Touch-Event)
mittels Software erfasst wird. Ein Umschaltsignal (Steuersignal) kann zum Beispiel durch einma-
liges oder zweimaliges Tippen auf dem entsprechenden Bereich des Touchscreens erzeugt wer-
den. GemaB einer Ausfiihrung kann das Umschalten in den automatischen Umladebetrieb in ei-
nem zweistufigen Ablauf stattfinden, wobei in einem ersten Schritt auf der als Touchscreen aus-
gebildeten, kombinierten Ein- und Ausgabeeinheit ein erster Betatigungsknopf eine Ausgabe von
Verhaltensinstruktionen fiir die Bedienperson ausldst und in einem zweiten Schritt eine Uberwa-
chung der Erfiillung der Verhaltensinstruktionen erfolgt und im erflliten Fall dann das Steuersig-
nal fir den automatischen Umladebetrieb ausgegeben wird. Die Verhaltensinstruktionen kénnen

5/25



AT 527 585 B1 2025-04-15

T

eine Anweisung an die Bedienperson umfassen, namlich bei Verlassen des Arbeitsbereichs eine
Austrittsquittierung an einer auBerhalb des Arbeitsbereichs angeordneten Eingabevorrichtung
(erste Eingabevorrichtung) vorzunehmen und/oder das Umschalten in den automatischen Um-
ladebetrieb mit der auBerhalb des Arbeitsbereichs angeordneten Eingabevorrichtung (zweite Ein-
gabevorrichtung) vorzunehmen. Die Verhaltensinstruktionen kdnnen weiters eine Anweisung an
die Bedienperson umfassen, die Ausgabeeinheit in eine definierte Position zu bewegen, wobei
die Ausgabeeinheit in diesem Fall beweglich, insbesondere schwenkbar, ausgebildet ist.

[0033] Gemal einem weiteren Aspekt der Erfindung kann die Eingabevorrichtung in einem Leit-
stand angeordnet sein, und es erfolgt die Umschaltanfrage im Leitstand. In diesem Fall kann die
Bedienperson vorab Uber das Umschalten in den manuellen Umladebetrieb informiert werden.
Vorzugsweise kann der Bedienperson eine Nachricht auf ihr Smartphone gesendet werden, zu
welchem Zeitpunkt sie zur Umladestation kommen soll (und falls mehrere Umladestationen vor-
handen sind, zu welcher Umladestation).

[0034] Vorzugsweise (sicherheitstechnisch) ist von der Bedienperson vor jedem Betreten oder
nach dem Verlassen des Arbeitsbereichs eine Ein-/Austrittsquittierung (mittels weiterer Eingabe-
mittel) vorzunehmen (welche an den Auftragsrechner oder die Steuerungsvorrichtung gesendet
wird).

[0035] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich
aus den Unteranspriichen sowie aus der Beschreibung in Zusammenschau mit den Figuren.

[0036] Von Vorteil ist es, wenn eine von der Umladestation im automatischen Umladebetrieb
durchgeflihrte Aktion, insbesondere betreffend die Ausgabe der Ausgabeeinheit, aus der folgen-
den Gruppe gewahlt ist: Ausgabe der Umladeinstruktionen mittels der Ausgabeeinheit in vergré-
Berter und/oder hellerer Darstellung und/oder mit erhdéhter Lautstarke, Unterdriicken der Ausgabe
der Umladeinstruktionen, Versetzen der Ausgabeeinheit in einen Standby-Modus oder Ausschal-
ten der Ausgabeeinheit (d.h. Trennen von einer Energieversorgung), und/oder wenn eine von der
Umladestation im manuellen Umladebetrieb durchgefiihrte Aktion, insbesondere betreffend die
Ausgabe der Ausgabeeinheit, aus der folgenden Gruppe gewahlt ist: Ausgabe der Umladein-
struktionen mittels der Ausgabeeinheit in verkleinerter und/oder dunklerer Darstellung und/oder
mit verringerter Lautstarke, Ausgabe der Umladeinstruktionen, Aufwecken der Ausgabeeinheit
aus dem Standby-Modus oder Einschalten der Ausgabeeinheit (d.h. Verbinden mit einer Ener-
gieversorgung).

[0037] Insbesondere kann ein Ausgeben oder Unterdriicken der Umladeinstruktionen, eine Ver-
anderung der Darstellung der Umladeinstruktionen sowie ein Versetzen in einen Standby-Modus
direkt in der Ausgabeeinheit gesteuert werden. Diese Aktionen sowie das Ein- und Ausschalten
kénnen aber auch von einer Steuerungsvorrichtung gesteuert werden.

[0038] Im automatischen Umladebetrieb kénnen Umladeinstruktionen von der Robotersteuerung
auf Basis der Auftrédge generiert werden und an die Ausgabeeinheit Gbermittelt werden, vorzugs-
weise zur Ausgabe in vergréBerter Darstellung. Dadurch kénnen vorteilhafterweise aktuelle Vor-
gange des Roboters von Personen aus einer Entfernung zur Umladestation (insbesondere von
auBerhalb des Arbeitsbereichs) mit beobachtet werden. Gegebenenfalls knnen von der Ausga-
beeinheit bei einer Umschaltanforderung auch Informationen ausgegeben werden, welche in Zu-
sammenhang mit Umladeinstruktionen stehen, beispielsweise eine verbleibende Bearbeitungs-
zeit der anstehenden Auftrage.

[0039] Alternativ kdnnen die Umladeinstruktionen auf Basis der empfangenen Auftrage von der
Ausgabeeinheit selbst generiert werden. Es kann auch vorgesehen sein, dass die Steuerungs-
vorrichtung die Umladeinstruktionen auf Basis der empfangenen Auftrage generiert und an die
Robotersteuerung und/oder Ausgabeeinheit Gbermittelt. Denkbar ist weiterhin, dass die Umlad-
einstruktionen vom Auftragsrechner generiert und an die Ausgabeeinheit ibermittelt werden.

[0040] Giinstig ist es zudem, wenn in der Umladestation eine Steuerungsvorrichtung vorgesehen
ist, welche mit der Eingabevorrichtung, der Robotersteuerung und der Ausgabeeinheit verbunden
ist und welche aus der an der Eingabevorrichtung empfangenen Eingabe zugeordnete Steuer-
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signale erzeugt und diese an die Robotersteuerung und die Ausgabeeinheit Gbermittelt.

[0041] Die Robotersteuerung und die Ausgabeeinheit kdnnen diese Steuersignale, die einer Um-
schaltung in den automatischen Umladebetrieb oder in den manuellen Umladebetrieb zugeordnet
sind, empfangen und daraus die bereits weiter oben offenbarten MaBnahmen ableiten.

[0042] Die von der Steuerungsvorrichtung erzeugten und an die Robotersteuerung tbermittelten
Steuersignale kdnnen insbesondere ein Automatikbetrieb-Roboter-Signal (AR-Signal) zum
Schalten des automatischen Umladebetriebs und ein Manualbetrieb-Roboters-Signal (MR-Sig-
nal) zum Schalten des manuellen Umladebetriebs umfassen. Die von der Steuerungsvorrichtung
erzeugten und an die Ausgabeeinheit Ubermittelten Steuersignale kénnen insbesondere ein Au-
tomatikbetrieb-Ausgabeeinheit-Signal (AA-Signal) zum Schalten des automatischen Umladebe-
triebs und ein Manualbetrieb-Ausgabeeinheit-Signal (MA-Signal) zum Schalten des manuellen
Umladebetriebs umfassen.

[0043] Die Steuerungsvorrichtung kann zusétzlich mit dem Auftragsrechner verbunden sein und
Auftrage von diesem empfangen und and die Robotersteuerung und die Ausgabeeinheit weiter-
leiten. Eine Eingabe an der Eingabevorrichtung kann durch die Bedienperson oder durch eine
Person an einem Leitstand erfolgen, wobei der Leitstand insbesondere dazu eingerichtet ist, Vor-
gange an mehreren Umladestation respektive Vorgange in einem Kommissioniersystem mit sol-
chen Umladestationen zu steuern.

[0044] Glnstig ist es weiterhin, wenn die Umladestation im Arbeitsbereich eine Quittiervorrich-
tung umfasst, welche mit dem Auftragsrechner datentechnisch verbunden und dazu eingerichtet
ist, eine Eingabe eines Auftragsabschlusses zu einem Auftrag durch die Bedienperson zu erhal-
ten und dem Auftragsrechner die Bearbeitung des Auftrags zu bestatigen. Dadurch erhalt der
Auftragsrechner eine Riickmeldung tber einen fertiggestellten Auftrag, wodurch das Ubermitteln
eines nachsten Auftrags an die Ausgabeeinheit ausgeldst werden kann. Vorzugsweise kann die
Quittiervorrichtung Gber die Steuerungsvorrichtung mit dem Auftragsrechner datentechnisch ver-
bunden sein. Die Steuerungsvorrichtung kann dann dazu ausgebildet sein, eine Meldung zu ei-
nem Auftragsabschluss an den Auftragsrechner weiterzuleiten. Gegebenenfalls kann diese durch
die Steuerungsvorrichtung auch modifiziert werden.

[0045] Von Vorteil ist es zudem, wenn die Steuerungsvorrichtung weiter dazu eingerichtet ist, die
Quittiervorrichtung im manuellen Umladebetrieb zu aktivieren, um eine Quittierung eines Auf-
tragabschlusses zu erhalten, und die Quittiervorrichtung im automatischen Umladebetrieb zu de-
aktivieren. Dazu kann die Steuerungsvorrichtung entsprechende Steuersignale an die Quittier-
vorrichtung senden. Durch die vorgeschlagenen MaBnahmen ist die Quittiervorrichtung nur im
manuellen Umladebetrieb aktiv, wodurch unvorhergesehene Fehlfunktionen vermieden werden,
welche durch Eingaben an der Quittiervorrichtung im Automatikbetrieb hervorgerufen werden
kdénnten.

[0046] Besonders vorteilhaft ist es, wenn der Auftragsrechner oder die Steuerungsvorrichtung
dazu eingerichtet ist,

bei Erhalt einer Anforderung zur Umschaltung des Umladebetriebs vor einem tatsachlichen
Umschalten des Umladebetriebs zu priifen, ob die zu dem Auftrag zugeordnete Ware (von einem
aktuellen Umladeorgan) bereits umgeladen wurde, und

die Umschaltung so lange hinauszuzdgern und eine Bearbeitung des Auftrags (vom aktuellen
Umladeorgan) solange fortzusetzen, bis die zu diesem Auftrag zugeordnete Ware (vom aktuellen
Umladeorgan) umgeladen wurde, und

den Umladebetrieb dann umzuschalten, wenn das Umladen der Ware des Auftrags abge-
schlossen ist.

[0047] Ein ,Umladeorgan ist entweder die Bedienperson oder der Roboter. Vorzugsweise wer-
den von einem Umladeorgan begonnene Auftrage zu Ende gefiihrt, bevor der Umladebetrieb
umgeschaltet und an ein nachfolgendes Umladeorgan tbergeben wird. Hat der Roboter bei-
spielsweise bereits eine Ware eines Auftrags umgeladen, dann werden die restlichen Waren die-
ses Auftrags nach dieser Ausflihrungsform ebenfalls vom Roboter umgeladen. Dazu wird die
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Umschaltung des Umladebetriebs so lange hinausgezdgert, bis der Auftrag vom Roboter erledigt
wurde. Erst dann wird auf manuellen Umladebetrieb umgeschaltet. Eine Umschaltung vom ma-
nuellen Umladebetrieb in den automatischen Umladebetrieb kann in analoger Weise erfolgen.
Hier wird in einem ersten Schritt geprift, ob die Bedienperson bereits eine Ware eines Auftrags
umgeladen hat. Abhangig davon wird sofort oder spater in den automatischen Umladebetrieb
geschaltet.

[0048] Der Begriff ,Ware" bedeutet in obigem Zusammenhang nicht, dass ein Auftrag nur eine
einzige Ware umfassen kann. Selbstverstandlich kann ein Auftrag auch mehrere Waren umfas-
sen. Es ist dann zu prifen, ob alle dem Auftrag zugeordnete Waren (von einem aktuellen Um-
ladeorgan) bereits umgeladen wurden, beziehungsweise wird die Umschaltung so lange hinaus-
gezdgert und eine Bearbeitung des Auftrags so lange fortgesetzt, bis alle zu diesem Auftrag zu-
geordnete Waren (vom aktuellen Umladeorgan) umgeladen wurden.

[0049] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform kann vorgesehen sein, das Umschalten des Um-
ladebetriebs nur dann hinauszuzdégern, wenn in einer zum Bereitstellbereich fihrenden Forderer-
technik weitere zu dem gegenstandlichen Auftrag gehdérende Waren vorhanden sind und auf eine
Bereitstellung im Bereitstellbereich warten, und den Umladebetrieb sofort umzuschalten, wenn
dies nicht zutrifft.

[0050] Besonders vorteilhaft ist es dariiber hinaus, wenn die Umladestation oder der Auftrags-
rechner oder die Steuerungsvorrichtung dazu eingerichtet ist,

bei Erhalt einer Anforderung zur Umschaltung des Umladebetriebs von der Eingabevorrich-
tung vor einem tatséchlichen Umschalten des Umladebetriebs zu prifen, ob in einer zum Bereit-
stellbereich fihrenden Férderertechnik bereits Ware zu einem ersten Auftrag vorhanden ist (oder
zu mehreren ersten Auftragen vorhanden ist) und auf eine Bereitstellung im Bereitstellbereich
wartet, die von einem ablésenden Umladeorgan nicht bearbeitbar ist, und

die Umschaltung so lange hinauszuzdgern und eine Bearbeitung des genannten Auftrags
(oder der genannten Auftrage) vom aktuellen Umladeorgan solange fortzusetzen, bis eine Ware
zu einem zweiten Auftrag, der vom ablésenden Umladeorgan bearbeitbar ist, im Bereitstellbe-
reich bereitgestellt ist oder bereitgestellt werden kann,

wobei als aktuelles Umladeorgan der Roboter und als ablésendes Umladeorgan die Bedien-
person vorgesehen ist oder umgekehrt.

[0051] Das ,Umladeorgan” ist wiederum entweder die Bedienperson oder der Roboter. Es kann
Waren geben, die vom Roboter nicht oder nicht gut gehandhabt werden kénnen (z.B. Waren, die
zu weich sind, zu unférmig, etc.). Genauso kann es Waren geben, die von der Bedienperson nicht
gut gehandhabt werden kdnnen (z.B. Waren, die zu klein sind, zu schwer, etc.). Wird nun bei-
spielsweise eine Umschaltung vom automatischen Umladebetrieb in den manuellen Umladebe-
trieb angefordert, dann wird in einem ersten Schritt geprift, ob in einer zufliihrenden Férderer-
technik bereits Waren vorhanden sind, welche die Bedienperson nicht oder nicht problemlos um-
laden kann. Trifft dies zu, dann bleibt der automatische Betrieb so lange noch aufrecht, bis eben
Waren bereitgestellt sind oder bereitgestellt werden kénnen, welche die Bedienperson umladen
oder problemlos umladen kann. Trifft dies nicht zu, wird gleich in den manuellen Umladebetrieb
umgeschaltet. Eine Umschaltung vom manuellen Umladebetrieb in den automatischen Umlade-
betrieb kann in analoger Weise erfolgen. Hier wird in einem ersten Schritt geprift, ob in einer
zufihrenden Forderertechnik bereits Waren vorhanden sind, welche der Roboter nicht oder nicht
problemlos umladen kann. Abhangig davon wird sofort oder spéter in den automatischen Um-
ladebetrieb geschaltet.

[0052] Der Begriff ,Ware“ bedeutet im gegebenen Zusammenhang wiederum nicht, dass ein Auf-
trag nur eine einzige Ware umfassen kann. Selbstverstéandlich kann ein Auftrag auch mehrere
Waren umfassen. Es ist dann zu prifen, ob alle dem ersten Auftrag oder den ersten Auftragen
zugeordnete Waren von einem aktuellen Umladeorgan bereits umgeladen wurden, beziehungs-
weise wird die Umschaltung so lange hinausgezégert und eine Bearbeitung des ersten Auftrags
oder der ersten Auftrédge so lange fortgesetzt, bis alle diesem Auftrag oder diesen Auftragen zu-
geordnete Waren vom aktuellen Umladeorgan umgeladen wurden.
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[0053] Ginstig ist es weiterhin, wenn zumindest ein Teil des Arbeitsbereichs durch eine raumli-
che Abgrenzung definiert ist, zu dem ein Zutrittsbereich fihrt. Dadurch ist ein unbeabsichtigtes
Betreten des Arbeitsbereichs durch die Bedienperson praktisch ausgeschlossen beziehungs-
weise wird ein Risiko daflr deutlich verringert.

[0054] Vorteilhaft ist es auBerdem, wenn die Umladestation eine Uberwachungsvorrichtung zum
Erfassen der Bedienperson im Wirkungsbereich des Roboters und/oder im Arbeitsbereich, in wel-
chem die Arbeitsplattform angeordnet ist, und zum Abgeben eines Freigabesignals, wenn keine
Bedienperson erkannt wird, und zum Abgeben eines Sicherheitssignals, wenn eine Bedienperson
erkannt wird, aufweist.

[0055] Wie bereits erwahnt, tberlappen der Wirkungsbereich des Roboters und der Arbeitsbe-
reich der Bedienperson einander. Demzufolge ist eine Bedienperson im Arbeitsbereich einer po-
tenziellen Gefahrdung ausgesetzt, sofern keine besonderen MaBBnahmen zur Verhinderung einer
solchen Gefahrdung vorgesehen sind. Durch entsprechende Auswertung des Freigabesignals
und Sicherheitssignals kann verhindert werden, dass sich der Roboter bei Anwesenheit einer
Bedienperson im Wirkungsbereich des Roboters bewegt und die Bedienperson dadurch verletzt,
insbesondere tddlich verletzt. Bei dieser Ausflihrungsvariante ist ein automatischer Umladebe-
trieb nur bei Vorliegen des Freigabesignals méglich. Betritt eine Person den Arbeitsbereich im
automatischen Umladebetrieb in unbefugter Weise, dann kann fiir den Roboter zudem ein Not-
Halt vorgesehen sein, beispielsweise bei dem der Roboter von der Energieversorgung unmittel-
bar entkoppelt wird und dieser somit unmittelbar zum Stillstand kommt, um die Person vor Ver-
letzungen zu bewahren.

[0056] In einer Ausfilhrungsform kann der Zutrittsbereich durch eine Uberwachungsvorrichtung,
die beispielsweise als ein Lichtgitter, als Radarsensor oder als LiDAR-Sensor ausgebildet ist,
abgesichert sein, wobei die Uberwachungsvorrichtung zum Abgeben eines Freigabesignals oder
eines Sicherheitssignals vorgesehen und ausgebildet ist.

[0057] Der Not-Halt kann vorzugsweise durch die Steuerungsvorrichtung in Abhangigkeit des
Vorliegens des Sicherheitssignals gesteuert werden. In einer Ausfiihrungsform kann die Uberwa-
chungsvorrichtung als Distanzsensor ausgebildet sein und ein Sicherheitssignal mit Distanz- oder
Positionsinformationen ausgeben. Der Roboter kann in diesem Fall in Abhangigkeit der Distanz-
oder Positionsinformationen gesteuert werden, beispielsweise in einen Modus, in dem er sich
langsamer bewegt, wenn sich die Bedienperson nahert.

[0058] Giinstig ist es, wenn die Férdertechnik dazu eingerichtet ist, im Bereitstellbereich ein ers-
tes Ladehilfsmittel anzudienen, wobei die Ware in dem ersten Ladehilfsmittel gelagert ist, und im
Abgabebereich ein zweites Ladehilfsmittel anzudienen, wobei die Ware in das zweite Ladehilfs-
mittel umgeladen wird.

[0059] Die Fordertechnik kann eine erste Férdertechnik zum Antransport von ersten Ladehilfs-
mitteln zu einer ersten Andienungsvorrichtung zum Andienen der ersten Ladehilfsmittel im Be-
reitstellbereich und eine zweite Fordertechnik zum Abtransport der ersten Ladehilfsmittel aus dem
Bereitstellbereich umfassen.

[0060] Die Foérdertechnik kann weiters eine dritte Férdertechnik zum Antransport von zweiten
Ladehilfsmitteln zu einer zweiten Andienungsvorrichtung zum Andienen der zweiten Ladehilfs-
mittel im Abgabebereich und eine vierte Fordertechnik zum Abtransport der zweiten Ladehilfsmit-
tel aus dem Abgabebereich umfassen.

[0061] Gemal einer bevorzugten Ausbildung sind die erste und zweite Férdertechnik zumindest
abschnittsweise nebeneinander, bevorzugt annéhernd parallel zueinander verlaufend ausgerich-
tet. Zudem umfasst die erste Andienungsvorrichtung vorteilhaft eine erste Umlenkfoérdertechnik.
Gemap einer weiteren bevorzugten Ausbildung sind die dritte und vierte Férdertechnik zumindest
abschnittsweise nebeneinander, bevorzugt annéhernd parallel zueinander verlaufend ausgerich-
tet. Vorteilhaft umfasst die zweite Andienungsvorrichtung eine zweite Umlenkférdertechnik. Da-
durch ist vorteilhafterweise eine kompakte Umladestation mit vorteilhafter Férdertechnik-Anbin-
dung an insbesondere den Lagerbereich des Kommissioniersystems realisierbar.
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[0062] Die Fordertechnik kann stationare Fordervorrichtungen (z.B. Rollenférderer, Férderban-
der) und/oder mobile Férdertechnik, insbesondere Férdermittel mit eigenem Fahrantrieb, umfas-
sen (z.B. fahrerlose Transportfahrzeuge, autonome mobile Flurférderfahrzeuge).

[0063] An dieser Stelle wird angemerkt, dass die zur Umladestation und zum Kommissioniersys-
tem offenbarten Ausfihrungsvarianten und die daraus resultierenden Vorteile sinngeman auch
fir die offenbarten Verfahren zum Umladen von Ware gelten und umgekehrt.

[0064] Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden Figuren
naher erlautert.

[0065] Es zeigen jeweils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

[0066] Fig. 1 eine schematische Darstellung einer ersten beispielhaften Umladestation in
Draufsicht;

[0067] Fig. 2 eine schematische Draufsicht auf ein beispielhaftes Kommissioniersystem und

[0068] Fig. 3 eine schematische Darstellung einer weiteren beispielhaften Umladestation in
Schragansicht.

[0069] Einflhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfiihrungsfor-
men gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen
sind, wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltene Offenbarung sinngeman auf gleiche
Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen (bertragen werden kann.
Auch sind die in der Beschreibung gewahlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten, seitlich usw.
auf die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und bei einer Lageénderung
sinngemaf auf die neue Lage zu Ubertragen.

[0070] Fig. 1 zeigt eine erste beispielhafte Umladestation 1 in schematischer Draufsicht. Die Um-
ladestation 1 ist zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen von Waren 2, 2’ ge-
eignet und umfasst einen Bereitstellbereich A zum Bereitstellen einer Ware 2 und einen Abgab-
ebereich B zum Abgeben der Ware 2’, welcher vom Bereitstellbereich A entfernt angeordnet ist.
Konkret ist in der Fig. 1 im Bereitstellbereich A ein erstes Ladehilfsmittel 3 mit darin gelagerter
Ware 2 und im Abgabebereich B ein zweites Ladehilfsmittel 3 mit dort abgegebener Ware 2
dargestellt.

[0071] Die Umladestation 1 umfasst dariiber hinaus einen Roboter 4, welcher in diesem Beispiel
ortsfest in der Umladestation 1 montiert ist und in dessen Wirkungsbereich C der Bereitstellbe-
reich A und der Abgabebereich B liegen. Der Roboter 4 umfasst einen im Raum bewegbaren
Greifer 5, um die Ware 2 im Bereitstellbereich A aufzunehmen und im Abgabebereich B abzuge-
ben. Im konkret dargestellten Beispiel wird die Ware 2 aus dem ersten Ladehilfsmittel 3 entnom-
men und in das zweite Ladehilfsmittel 3° abgegeben. Der Greifer 5 kann mittels einer Antriebs-
vorrichtung 6 bewegt werden, welche hier konkret als Gelenkarm des Gelenkarmroboters 4 aus-
gebildet ist. Der Roboter 4 kdnnte aber auch als Portalroboter ausgebildet sein, wobei die An-
triebsvorrichtung dann die Bewegungsachsen des Portalroboters waren.

[0072] Die Umladestation 1 umfasst zudem einen Arbeitsbereich D, in welchem eine Arbeitsplatt-
form 7 angeordnet ist, auf welcher sich eine Bedienperson 8 bewegen kann, und welcher derart
angeordnet ist, dass die Bedienperson 8 die Ware 2 im Bereitstelloereich A aufnehmen und im
Abgabebereich B abgeben kann respektive dass die Bedienperson 8 die Ware 2 aus dem ersten
Ladehilfsmittel 3 entnehmen und in das zweite Ladehilfsmittel 3 abgegeben kann. Der Wirkungs-
bereich C des Roboters 4 und der Arbeitsbereich D der Bedienperson 8 iberlappen einander und
bilden einen Uberlappungsbereich. Die Bedienperson 8‘ kann sich auch auRerhalb des Arbeits-
bereichs D aufhalten (in der Fig. 1 strichliert dargestellt).

[0073] Die Umladestation 1 umfasst dariiber hinaus einen Parkbereich E, welcher im Wirkungs-
bereich C des Roboters 4 jedoch auBerhalb des Bereitstellbereichs A, des Abgabebereichs B und
des Arbeitsbereichs D liegt, und in den der Greifer 5 (und gegebenenfalls die Antriebsvorrichtung
6) bewegt werden kann, um ein ungehindertes manuelles Umladen der Ware 2 durch die Bedi-
enperson 8 zu erméglichen.
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[0074] Die Umladestation 1 umfasst weiterhin eine (in der Fig. 1 nicht dargestellte) Robotersteu-
erung des Roboters 4 und eine Ausgabeeinheit 9, welche mit einem Auftragsrechner 10 verbun-
den sind und dazu eingerichtet sind, vom Auftragsrechner 10 gesendete Auftrage zum Umladen
der Ware 2, 2’ zu empfangen. Die Ausgabeeinheit 9 ist in dem in Fig. 1 dargestellten Beispiel
beim Arbeitsbereich D (jedoch auBerhalb desselben) angeordnet, sie kdnnte aber auch im Ar-
beitsbereich D angeordnet sein.

[0075] Die Umladestation 1 umfasst auBerdem eine Eingabevorrichtung 11a..11¢ zum Empfan-
gen einer Eingabe, mittels welcher Eingabe ein Wechsel in einen automatischen Umladebetrieb
oder in einen manuellen Umladebetrieb anforderbar ist. Die Eingabevorrichtung 11a..11¢ kann
beispielsweise als Taste, Bildschirm, Tastatur, Mikrofon oder auch als Lesegeréat (insbesondere
zum Lesen eines auf der Ware 2, 2° angeordneten Barcodes oder RFID-Tags) ausgebildet sein
und stationar oder mobil ausgebildet sein. Die Eingabevorrichtung 11a..11¢c kann zum Beispiel
einen Tastschalter mit Betatigungsknopf zum Umschalten zwischen dem automatischen und dem
manuellen Umladebetrieb umfassen. Die Eingabevorrichtung 11a..11c kann auch einen ersten
Betatigungsknopf zum Schalten in den automatischen Umladebetrieb und einen zweiten Betati-
gungsknopf zum Schalten in den manuellen Umladebetrieb umfassen. Denkbar ist auch, dass
die Eingabevorrichtung 11a..11c keine physischen Betatigungskndpfe aufweist, sondern als
Touchscreen ausgebildet ist, auf dem bildliche Betatigungskndpfe dargestellt sind und ein Beriih-
ren des Touchscreens (ein Touch-Event) mittels Software erfasst wird. Ein Umschaltsignal (Steu-
ersignal) kann zum Beispiel durch einmaliges oder zweimaliges Tippen auf dem entsprechenden
Bereich des Touchscreens erzeugt werden.

[0076] In einer ersten Ausflihrungsform ist die Eingabevorrichtung 11a in dem in Fig. 1 darge-
stellten Beispiel in die Ausgabeeinheit 9 integriert, wodurch eine kombinierte Ein-/Ausgabeeinheit
gebildet wird, welche zum Beispiel als Touchscreen ausgebildet sein kann. In einer zweiten Aus-
fihrungsform ist die Eingabevorrichtung 11b als gesondertes Bauteil ausgebildet und im Bereich
der Umladestation 1 angeordnet. In einer dritten Ausfiihrungsform ist die Eingabevorrichtung 11¢
in einem Leitstand angeordnet, welcher von der Umladestation 1 auch weiter entfernt sein kann.
Eine Eingabe an der Eingabevorrichtung 11¢ kann durch die Bedienperson oder durch eine Per-
son an einem Leitstand erfolgen, wobei der Leitstand insbesondere dazu eingerichtet ist, Vor-
gange an mehreren Umladestationen 1 respektive Vorgéange in einem Kommissioniersystem mit
solchen Umladestationen 1 zu steuern. Die Eingabevorrichtung 11a..11c kann zudem als System
mehrteilig mit rdumlich voneinander entfernten Eingabemitteln (also mit ersten Eingabemitteln,
mit zweiten Eingabemitteln etc.) ausgefiihrt sein.

[0077] Die Robotersteuerung ist dazu eingerichtet, empfangene Auftrage im (ausgewahlten) au-
tomatischen Umladebetrieb zu bearbeiten und ein automatisches Bewegen der dem Auftrag zu-
geordneten Ware 2 vom Bereitstellbereich A zum Abgabebereich B durch den Greifer 5 des Ro-
boters 4 entsprechend einem der Auftrage zu steuern. Darliber hinaus ist die Robotersteuerung
dazu eingerichtet, im automatischen Umladebetrieb eine Bewegung des Greifers 5 aus dem Park-
bereich E zuzulassen und im manuellen Umladebetrieb ein Parken des Greifers 5 im Parkbereich
E zu steuern.

[0078] Die Ausgabeeinheit 9 ist dazu eingerichtet, empfangene Auftrage im (ausgewahlten) ma-
nuellen Umladebetrieb zu bearbeiten und (aus den Auftragen abgeleitete/generierte) Umladein-
struktionen auszugeben und so ein manuelles Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware 2
vom Bereitstellbereich A zum Abgabebereich B durch die Bedienperson 8 entsprechend einem
der Auftrage zu veranlassen.

[0079] Die Ausgabeeinheit 9 kann beispielsweise als Bildschirm, Laserprojektor zum Markieren
der umzuladenden Ware 2 und/oder des Ablageortes, oder als Lautsprecher ausgebildet sein
oder kann die genannten Bestandteile umfassen und kann stationér oder mobil ausgebildet sein.
Die Umladeinstruktionen kénnen demzufolge optisch oder akustisch (insbesondere in Form einer
Sprachausgabe) erfolgen. Eine Umladeinstruktion kann beispielsweise die Anzahl und/oder Type
der umzuladenden Waren 2 beinhalten.

[0080] Die in der Fig. 1 gezeigte Umladestation 1 weist auch eine optionale Steuerungsvorrich-
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tung 12 auf, welche mit der Eingabevorrichtung 11a..11c¢, der Robotersteuerung und der Ausga-
beeinheit 9 verbunden ist und welche aus der an der Eingabevorrichtung 11a..11c empfangenen
Eingabe zugeordnete Steuersignale erzeugt und diese an die Robotersteuerung und die Ausga-
beeinheit 9 Ubermittelt. Die Robotersteuerung und die Ausgabeeinheit 9 kénnen diese Steuersig-
nale, die einer Umschaltung in den automatischen Umladebetrieb oder in den manuellen Um-
ladebetrieb zugeordnet sind, empfangen und daraus die bereits weiter oben offenbarten Maf3-
nahmen ableiten. Die von der Steuerungsvorrichtung 12 erzeugten und an die Robotersteuerung
Ubermittelten Steuersignale kdnnen insbesondere ein Automatikbetrieb-Roboter-Signal (AR-Sig-
nal) zum Schalten des automatischen Umladebetriebs und ein Manualbetrieb-Roboters-Signal
(MR-Signal) zum Schalten des manuellen Umladebetriebs umfassen. Die von der Steuerungs-
vorrichtung 12 erzeugten und an die Ausgabeeinheit 9 lbermittelten Steuersignale kédnnen ins-
besondere ein Automatikbetrieb-Ausgabeeinheit-Signal (AA-Signal) zum Schalten des automati-
schen Umladebetriebs und ein Manualbetrieb-Ausgabeeinheit-Signal (MA-Signal) zum Schalten
des manuellen Umladebetriebs umfassen. Die Steuerungsvorrichtung 12 kann zusatzlich mit dem
Auftragsrechner 10 verbunden sein und Auftrage von diesem empfangen und and die Roboter-
steuerung und die Ausgabeeinheit 9 weiterleiten so wie das in der Fig. 1 der Fall ist.

[0081] Die Umladestation 1 kann weiterhin im Arbeitsbereich D eine Quittiervorrichtung 13 um-
fassen, so wie das in der Fig. 1 dargestellt ist. Die Quittiervorrichtung 13 ist mit dem Auftrags-
rechner 10 datentechnisch verbunden und dazu eingerichtet, eine Eingabe eines Auftragsab-
schlusses zu einem Auftrag durch die Bedienperson 8 zu erhalten und dem Auftragsrechner 10
die Bearbeitung des Auftrags zu bestatigen. Dadurch erhalt der Auftragsrechner 10 eine Rlick-
meldung Ober einen fertiggestellten Auftrag, wodurch das Ubermitteln eines nachsten Auftrags
an die Ausgabeeinheit 9 ausgeldst werden kann. Vorzugsweise kann die Quittiervorrichtung 13
Uber die Steuerungsvorrichtung 12 mit dem Auftragsrechner 10 datentechnisch verbunden sein.
Die Steuerungsvorrichtung 12 kann dann dazu ausgebildet sein, eine Meldung zu einem Auf-
tragsabschluss an den Auftragsrechner 10 weiterzuleiten. Gegebenenfalls kann diese durch die
Steuerungsvorrichtung 12 auch modifiziert werden.

[0082] Die Steuerungsvorrichtung 12 kann dazu eingerichtet sein, die Quittiervorrichtung 13 im
manuellen Umladebetrieb zu aktivieren, um eine Quittierung eines Auftragabschlusses zu erhal-
ten, und die Quittiervorrichtung 13 im automatischen Umladebetrieb zu deaktivieren. Dazu kann
die Steuerungsvorrichtung 12 entsprechende Steuersignale an die Quittiervorrichtung 13 senden.
Durch die vorgeschlagenen MaBnahmen ist die Quittiervorrichtung 13 nur im manuellen Umlade-
betrieb aktiv, wodurch unvorhergesehene Fehlfunktionen vermieden werden, welche durch Ein-
gaben an der Quittiervorrichtung 13 im Automatikbetrieb hervorgerufen werden kénnten.

[0083] Im Bereich der in Fig. 1 dargestellten Umladestation 1 ist weiterhin eine zum Bereitstell-
bereich A hinfiilhrende erste Férderertechnik 14, eine vom Bereitstellbereich A wegfiihrende
zweite Forderertechnik 15, eine zum Abgabebereich B hinflihrende dritte Férderertechnik 16 und
eine vom Abgabebereich B wegfiihrende vierte Forderertechnik 17 vorgesehen. Die Fordertech-
nik 14..17 ist an den Bereitstellbereich A und an den Abgabebereich B angeschlossen und zum
Transport der Waren 2, 2’ vorgesehen. Die Férdertechnik 14..17 kann auch mit einem Lager ver-
bunden sein (siehe hierzu auch Fig. 2).

[0084] Die Fordertechnik 14, 16 kann dazu eingerichtet sein, im Bereitstellbereich A ein erstes
Ladehilfsmittel 3 anzudienen, wobei die Ware 2 in dem ersten Ladehilfsmittel 3 gelagert ist, und
im Abgabebereich B ein zweites Ladehilfsmittel 3* anzudienen, wobei die Ware 2’ in das zweite
Ladenhilfsmittel 3° umgeladen wird, so wie das in dem in Fig. 1 dargestellten Beispiel der Fall ist.
DemgemanB kann die erste Férdertechnik 14 zum Antransport von ersten Ladehilfsmitteln 3 zu
einer ersten Andienungsvorrichtung und zum Andienen der ersten Ladehilfsmittel 3 im Bereitstell-
bereich A ausgebildet sein. Die zweite Fordertechnik 15 kann zum Abtransport der ersten Lade-
hilfsmittel 3 aus dem Bereitstellbereich A ausgebildet sein. Die dritte Férdertechnik 16 kann zum
Antransport von zweiten Ladehilfsmitteln 3 zu einer zweiten Andienungsvorrichtung zum Andie-
nen der zweiten Ladehilfsmittel 3° im Abgabebereich B ausgebildet sein. Die vierte Fordertechnik
17 kann zum Abtransport der zweiten Ladehilfsmittel 3° aus dem Abgabebereich B ausgebildet
sein.
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[0085] Gemaf einer bevorzugten Ausbildung sind die erste und zweite Férdertechnik 14, 15 zu-
mindest abschnittsweise nebeneinander, bevorzugt annahernd parallel zueinander verlaufend
ausgerichtet so wie das in der Fig. 1 der Fall ist. Zudem umfasst die erste Andienungsvorrichtung
vorteilhaft eine erste Umlenkférdertechnik (in der Fig. 1 nicht dargestellt, siehe jedoch Fig. 3).
Gemaf einer weiteren bevorzugten Ausbildung sind die dritte und vierte Férdertechnik 16, 17
zumindest abschnittsweise nebeneinander, bevorzugt annéhernd parallel zueinander verlaufend
ausgerichtet so wie das in der Fig. 1 der Fall ist. Vorteilhaft umfasst die zweite Andienungsvor-
richtung eine zweite Umlenkférdertechnik (in der Fig. 1 nicht dargestellt, siehe jedoch wiederum
Fig. 3). Dadurch ist vorteilhafterweise eine kompakte Umladestation mit vorteilhafter Férdertech-
nik-Anbindung an einen Lagerbereich eines Kommissioniersystems realisierbar.

[0086] Die Fordertechnik kann stationare Férdervorrichtungen (z.B. Rollenférderer, Forderban-
der) und/oder mobile Férdertechnik, insbesondere Férdermittel mit eigenem Fahrantrieb, umfas-
sen (z.B. fahrerlose Transportfahrzeuge, autonome mobile Flurférderfahrzeuge).

[0087] Vorteilhaft ist zumindest ein Teil des Arbeitsbereichs D durch eine raumliche Abgrenzung
18 definiert, zu dem ein Zutrittsbereich F fiihrt, so wie das in der Fig. 1 dargestellt ist. Dadurch ist
ein unbeabsichtigtes Betreten des Arbeitsbereichs D durch die Bedienperson 8° praktisch ausge-
schlossen beziehungsweise wird ein Risiko dafiir deutlich verringert.

[0088] Zudem umfasst die Umladestation 1 eine optionale Uberwachungsvorrichtung 19 zum Er-
fassen der Bedienperson 8 im Wirkungsbereich C des Roboters 4 und/oder im Arbeitsbereich D,
und zum Abgeben eines Freigabesignals, wenn keine Bedienperson 8 erkannt wird, und zum
Abgeben eines Sicherheitssignals, wenn eine Bedienperson 8 erkannt wird.

[0089] Wie bereits erwahnt, Uiberlappen der Wirkungsbereich C des Roboters 4 und der Arbeits-
bereich D der Bedienperson 8 einander. Demzufolge ist die Bedienperson 8 im Arbeitsbereich D
einer potenziellen Geféahrdung ausgesetzt, sofern keine besonderen MaBBnahmen zur Verhinde-
rung einer solchen Gefahrdung vorgesehen sind. Durch entsprechende Auswertung des Frei-
gabesignals und Sicherheitssignals kann verhindert werden, dass sich der Roboter 4 bei Anwe-
senheit einer Bedienperson 8 im Wirkungsbereich C des Roboters 4 bewegt und die Bedienper-
son 8 dadurch verletzt, insbesondere tédlich verletzt. Bei dieser Ausfihrungsvariante ist ein au-
tomatischer Umladebetrieb nur bei Vorliegen des Freigabesignals mdglich. Betritt eine Bedien-
person 8° den Arbeitsbereich im automatischen Umladebetrieb in unbefugter Weise, dann kann
fir den Roboter 4 zudem ein Not-Halt vorgesehen sein, beispielsweise bei dem der Roboter 4
von der Energieversorgung unmittelbar entkoppelt wird und dieser somit unmittelbar zum Still-
stand kommt, um die Bedienperson 8° vor Verletzungen zu bewahren.

[0090] Beispielsweise kann der Zutrittsbereich F durch ein Lichtgitter abgesichert sein, wobei das
Lichtgitter zum Abgeben eines Freigabesignals oder eines Sicherheitssignals vorgesehen und
ausgebildet ist.

[0091] Der Not-Halt kann vorzugsweise durch die Steuerungsvorrichtung 12 in Abhangigkeit des
Vorliegens des Sicherheitssignals gesteuert werden. In einer Ausfiihrungsform kann die Uberwa-
chungsvorrichtung 19 als Distanzsensor ausgebildet sein und ein Sicherheitssignal mit Distanz-
oder Positionsinformationen ausgeben. Der Roboter 4 kann in diesem Fall in Abh&angigkeit der
Distanz- oder Positionsinformationen gesteuert werden, beispielsweise in einen Modus, in dem
er sich langsamer bewegt, wenn sich die Bedienperson 8, 8° néhert.

[0092] Vorteilhaft kann die Umladestation 1 dazu eingerichtet sein, eine (optische und/oder akus-
tische) Ausgabe der Ausgabeeinheit 9 im automatischen Umladebetrieb und im manuellen Um-
ladebetrieb unterschiedlich zu behandeln. Insbesondere kann die Umladestation 1 dazu einge-
richtet sein, die Ausgabe von Umladeinstruktionen im automatischen Umladebetrieb und im ma-
nuellen Umladebetrieb unterschiedlich zu behandeln. Die unterschiedliche Behandlung der Aus-
gabe der Ausgabeeinheit 9 beziehungsweise die unterschiedliche Behandlung der Ausgabe von
Umladeinstruktionen im automatischen Umladebetrieb und im manuellen Umladebetrieb kann
durch die Ausgabeeinheit 9 selbst erfolgen. Denkbar ist aber auch, dass die Ausgabeeinheit 9
dazu entsprechend angesteuert wird. Eine Ansteuerung kann insbesondere durch die mit der
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Ausgabeeinheit 9 verbundene Steuerungsvorrichtung 12 erfolgen.

[0093] Eine von der Umladestation 1 im automatischen Umladebetrieb durchgefiihrte Aktion, ins-
besondere betreffend die Ausgabe der Ausgabeeinheit 9, kann aus der folgenden Gruppe ge-
wahlt sein: Ausgabe der Umladeinstruktionen mittels der Ausgabeeinheit 9 in vergréBerter und/o-
der hellerer Darstellung und/oder mit erhdhter Lautstarke, Unterdriicken der Ausgabe der Umlad-
einstruktionen, Versetzen der Ausgabeeinheit 9 in einen Standby-Modus oder Ausschalten der
Ausgabeeinheit 9 (d.h. Trennen von einer Energieversorgung). Eine von der Umladestation 1 im
manuellen Umladebetrieb durchgefiihrte Aktion, insbesondere betreffend die Ausgabe der Aus-
gabeeinheit 9, kann aus der folgenden Gruppe gewahlt sein: Ausgabe der Umladeinstruktionen
mittels der Ausgabeeinheit 9 in verkleinerter und/oder dunklerer Darstellung und/oder mit verrin-
gerter Lautstarke, Ausgabe der Umladeinstruktionen, Aufwecken der Ausgabeeinheit 9 aus dem
Standby-Modus oder Einschalten der Ausgabeeinheit 9 (d.h. Verbinden mit einer Energieversor-

gung).
[0094] Insbesondere kann ein Ausgeben oder Unterdriicken der Umladeinstruktionen, eine Ver-
anderung der Darstellung der Umladeinstruktionen sowie ein Versetzen in einen Standby-Modus

direkt in der Ausgabeeinheit 9 gesteuert werden. Diese Aktionen sowie das Ein- und Ausschalten
kénnen aber auch von der Steuerungsvorrichtung 12 gesteuert werden.

[0095] Im automatischen Umladebetrieb knnen Umladeinstruktionen von der Robotersteuerung
auf Basis der Auftrage generiert werden und an die Ausgabeeinheit 9 libermittelt werden, vor-
zugsweise zur Ausgabe in vergréBerter Darstellung. Dadurch kénnen vorteilhafterweise aktuelle
Vorgange des Roboters 4 von Personen aus einer Entfernung zur Umladestation 1 (insbesondere
von Personen auBBerhalb des Arbeitsbereichs) D mit beobachtet werden. Gegebenenfalls kénnen
von der Ausgabeeinheit 9 bei einer Umschaltanforderung auch Informationen ausgegeben wer-
den, welche in Zusammenhang mit Umladeinstruktionen stehen, beispielsweise eine verblei-
bende Bearbeitungszeit der anstehenden Auftrage.

[0096] Alternativ kdnnen die Umladeinstruktionen auf Basis der empfangenen Auftrége von der
Ausgabeeinheit 9 selbst generiert werden. Es kann auch vorgesehen sein, dass die Steuerungs-
vorrichtung 12 die Umladeinstruktionen auf Basis der empfangenen Auftrage generiert und an die
Robotersteuerung und/oder Ausgabeeinheit 9 Ubermittelt. Denkbar ist weiterhin, dass die Umlad-
einstruktionen vom Auftragsrechner 10 generiert und an die Ausgabeeinheit 9 Gbermittelt werden.

[0097] Auftrage kénnen im Roboter 4 und in der Anzeigeeinheit 9 direkt vom Auftragsrechner 10
empfangen werden oder unter Zwischenschaltung weiterer Module, insbesondere unter Zwi-
schenschaltung der Steuerungsvorrichtung 12. Diese Module kénnen Auftrage unverandert wei-
terleiten oder auch inhaltlich verédndern. Demgemaf bestehen zwischen dem Roboter 4 unter
dem Auftragsrechner 10 und zwischen der Anzeigeeinheit 9 und dem Auftragsrechner 10 daten-
technische Verbindungen, die drahtgebunden und/oder drahtlos ausgefiihrt sein kébnnen. Denk-
bar ist weiterhin, dass die Auftradge im automatischen Umladebetrieb nur vom Roboter 4 und im
manuellen Umladebetrieb nur von der Ausgabeeinheit 9 empfangen werden. Denkbar ist weiter-
hin, dass Auftrage stets vom Roboter 4 und der Ausgabeeinheit 9 gemeinsam empfangen wer-
den. Im manuellen Umladebetrieb vom Roboter 4 empfangene Auftrage flihren jedoch nicht zu
einer Ausfiihrung derselben im Roboter 4. Im automatischen Umladebetrieb von der Ausgabe-
einheit 9 empfangene Auftrage kénnen, missen aber nicht ausgegeben werden.

[0098] Auftrage kénnen generell Umladeauftrage, etwa zum Verdichten von Quellbehaltern (Full-
stand eines Lagerbehélters wird verandert), oder Kommissionierauftrage mit einer zu einem Kom-
missionierauftrag zugeordneten Anzahl an Ware 2,2° sein. Ein Kommissionierauftrag kann eine
oder mehrere Auftragszeilen umfassen, wobei die Auftragszeilen jeweilige einzelne Sub-Auftrage
darstellen. Die Umladeauftrage kdnnen sich daher auch auf solche Sub-Auftrédge beziehen.

[0099] Fig. 2 zeigt in diesem Zusammenhang ein Kommissioniersystem 20 in schematischer
Draufsicht, das insbesondere zur Bearbeitung von Umladeauftrédgen, welche einen Kommissio-
nierauftrag oder Konsolidierungsauftrag umfassen kénnen, ausgebildet ist. Das Kommissionier-
system 20 umfasst einen Lagerbereich 21 zum Lagern von Waren 2, 2’, eine Umladestation 1
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zum Umladen von Waren 2, 2’ der oben angegebenen Art sowie die an den Bereitstellbereich A
und an den Abgabebereich B angeschlossene Fordertechnik 14..17 zum Transport der Waren 2,
2’ (gegebenenfalls mit Ladehilfsmitteln 3, 3°) zwischen dem Lagerbereich 21 und der Umladesta-
tion 1.

[00100] Zusammenfassend werden in einem vorgeschlagenen Verfahren zum wahlweisen auto-
matischen oder manuellen Umladen von Waren 2, 2’ mit einer Umladestation 1:

im manuellen Umladebetrieb ein Parken des Greifers 5 im Parkbereich E gesteuert und im
automatischen Umladebetrieb ein Bewegen des Greifers 5 aus dem Parkbereich E zugelassen,

im automatischen Umladebetrieb, mittels der Robotersteuerung, empfangene Auftrage bear-
beitet und ein automatisches Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware 2 vom Bereitstellbe-
reich A zum Abgabebereich B durch den Greifer 5 des Roboters 4 entsprechend einem der Auf-
trage gesteuert, und

im manuellen Umladebetrieb empfangene Auftrage bearbeitet und aus den Auftradgen abge-
leitete Umladeinstruktionen durch die Ausgabeeinheit 9 ausgegeben und so ein manuelles Be-
wegen der dem Auftrag zugeordneten Ware 2 vom Bereitstellbereich A zum Abgabebereich B
durch die Bedienperson 8 entsprechend einem der Auftrage veranlasst.

[00101] Ein vorgeschlagenes Verfahren zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umla-
den von Waren 2, 2’ mit einer Umladestation 1 kann weiterhin folgende Schritte umfassen:
Empfangen einer Anforderung firr eine Umschaltung in den manuellen Umladebetrieb an der
Eingabevorrichtung 11a..11c oder
Empfangen einer Anforderung fiir eine Umschaltung in den automatischen Umladebetrieb an
der Eingabevorrichtung 11a..11c.

[00102] In einer Ausfiihrungsvariante kénnen im manuellen Umladebetrieb die folgenden Schrit-
te ausgefiihrt werden:

Parken des Greifers 5 (und gegebenenfalls der Antriebsvorrichtung 6) im Parkbereich E
durch die Robotersteuerung,

Empfangen von Auftragen, die vom Auftragsrechner 10 gesendet werden, in der Ausgabe-
einheit 9 und

Ausgabe von Umladeinstruktionen zu Auftragen an die Bedienperson 8 durch die Ausgabe-
einheit 9, sodass ein manuelles Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware 2 vom Bereitstell-
bereich A zum Abgabebereich B durch die Bedienperson 8 entsprechend einem der Auftrage
veranlasst wird.

[00103] In noch einer Ausfihrungsvariante konnen im automatischen Umladebetrieb die folgen-
den Schritte ausgefiihrt werden:

Verhindern oder Verandern der Ausgabe der Ausgabeeinheit 9 durch die Umladestation 1,

Empfangen von Auftrdgen, die vom Auftragsrechner 10 gesendet werden, in der Roboter-
steuerung und

Bearbeiten der Auftrage und Steuern eines automatischen Bewegens der dem Auftrag zu-
geordneten Ware 2 vom Bereitstellbereich A zum Abgabebereich B mit dem Greifer 5 des Robo-
ters 4 entsprechend einem der Auftrage durch die Robotersteuerung.

[00104] Insbesondere kénnen die Verfahrensschritte in der angegebenen Reihenfolge ausge-
fihrt werden. Zudem kénnen die fiir den manuellen Umladebetrieb und den automatischen Um-
ladebetrieb offenbarten Abfolgen von Schritten in einer Umladestation auch gemeinsam vorge-
sehen werden.

[00105] Unter dem ,Verhindern der Ausgabe“ kann im gegebenen Zusammenhang insbeson-
dere das Unterdriicken einer Ausgabe, das Schalten der Ausgabeeinheit 9 in einen Standby-
Modus oder das Ausschalten der Ausgabeeinheit 9 verstanden werden.

[00106] Zusammenfassend ist durch die angegebenen MaBnahmen ein Wechsel des Umlade-
betriebs komfortabler, schneller und weniger fehleranfallig als im Stand der Technik. Zudem wird
eine unkomplizierte Fehlerbehandlung respektive eine unkomplizierte Behebung einer Stérung
im Automatikbetrieb ermdglicht. SchlieBlich ist direkt an der Ausgabeeinheit 9 erkennbar, dass
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der Automatikbetrieb eingeschaltet ist, auch wenn sich Roboter 4 gerade nicht bewegt.

[00107] GemanR einer Ausfiihrungsvariante kann das Umschalten in den automatischen Umlade-
betrieb in einem zweistufigen Ablauf stattfinden, wobei in einem ersten Schritt auf der als Touch-
screen ausgebildeten, kombinierten Ein- und Ausgabeeinheit 11a..11c ein erster Betatigungs-
knopf eine Ausgabe von Verhaltensinstruktionen fiir die Bedienperson 8, 8° ausldst und in einem
zweiten Schritt eine Uberwachung der Erfillung der Verhaltensinstruktionen erfolgt und im erfill-
ten Fall dann das Steuersignal fiir den automatischen Umladebetrieb ausgegeben wird. Die Ver-
haltensinstruktionen kénnen eine Anweisung an die Bedienperson 8, 8° umfassen, bei Verlassen
des Arbeitsbereichs D eine Austrittsquittierung an einer auBerhalb des Arbeitsbereichs D ange-
ordneten Eingabevorrichtung (erste Eingabevorrichtung) vorzunehmen und/oder das Umschalten
in den automatischen Umladebetrieb mit der auBerhalb des Arbeitsbereichs angeordneten Ein-
gabevorrichtung (zweite Eingabevorrichtung) vorzunehmen. Die Verhaltensinstruktionen kénnen
weiters eine Anweisung an die Bedienperson 8, 8° umfassen, die Ausgabeeinheit 9 in eine defi-
nierte Position zu bewegen, wobei die Ausgabeeinheit 9 in diesem Fall beweglich, insbesondere
schwenkbar, ausgebildet ist. Demgeman ist es sicherheitstechnisch von Vorteil, wenn die Bedi-
enperson 8, 8° vor jedem Betreten oder nach dem Verlassen des Arbeitsbereichs D eine Ein-/
Austrittsquittierung (mittels weiterer Eingabemittel) vornimmt.

[00108] Erfolgt die Umschaltanfrage in einem Leitstand, kann die Bedienperson 8, 8° vorab Uber
das Umschalten in den manuellen Umladebetrieb informiert werden. Vorzugsweise kann der Be-
dienperson 8, 8° eine Nachricht auf ihr Smartphone gesendet werden, zu welchem Zeitpunkt sie
zur Umladestation 1 kommen soll (und falls mehrere Umladestationen 1 vorhanden sind, zu wel-
cher Umladestation 1).

[00109] Vorzugsweise kénnen die Ausgabeeinheit 9 und/oder die Eingabevorrichtung 11a..11c
in etwa mittig zwischen dem Bereitstellbereich A und dem Abgabebereich B angeordnet sein.
Bevorzugt ist auch der Roboter 4 symmetrisch zwischen dem Bereitstellbereich A und Abgabe-
bereich B angeordnet. Dadurch kann einseitiger Verschlei3 von Lagerungen und dergleichen ver-
mieden werden. Demgemal werden auf diese Weise sowohl fiir die Bedienperson 8, 8 als auch
fir den Roboter 4 ergonomische Bewegungsablaufe ermdglicht.

[00110] In einer weiteren vorteilhaften Ausflihrungsvariante der Umladestation 1 kann der Auf-
tragsrechner 10 oder die Steuerungsvorrichtung 12 dazu eingerichtet sein,

bei Erhalt einer Anforderung zur Umschaltung des Umladebetriebs vor einem tatsachlichen
Umschalten des Umladebetriebs zu priifen, ob die zu dem Auftrag zugeordnete Ware 2 (von
einem aktuellen Umladeorgan) bereits umgeladen wurde, und

die Umschaltung so lange hinauszuzdgern und eine Bearbeitung des Auftrags (vom aktuellen
Umladeorgan) solange fortzusetzen, bis die zu diesem Auftrag zugeordnete Ware 2 (vom aktuel-
len Umladeorgan) umgeladen wurde, und

den Umladebetrieb dann umzuschalten, wenn das Umladen der Ware 2 des Auftrags abge-
schlossen ist.

[00111] Ein ,Umladeorgan* ist in obigem Zusammenhang entweder die Bedienperson 8 oder der
Roboter 4. Vorzugsweise werden von einem Umladeorgan 4, 8 begonnene Auftrdge zu Ende
gefihrt, bevor der Umladebetrieb umgeschaltet und an ein nachfolgendes Umladeorgan 4, 8
Ubergeben wird. Hat der Roboter 4 beispielsweise bereits eine Ware 2 eines Auftrags umgeladen,
dann werden die restlichen Waren dieses Auftrags nach dieser Ausfiihrungsform ebenfalls vom
Roboter 4 umgeladen. Dazu wird die Umschaltung des Umladebetriebs so lange hinausgezdgert,
bis der Auftrag vom Roboter 4 erledigt wurde. Erst dann wird auf manuellen Umladebetrieb um-
geschaltet. Eine Umschaltung vom manuellen Umladebetrieb in den automatischen Umladebe-
trieb kann in analoger Weise erfolgen. Hier wird in einem ersten Schritt geprift, ob die Bedien-
person 8 bereits eine Ware 2 eines Auftrags umgeladen hat. Abhangig davon wird sofort oder
spater in den automatischen Umladebetrieb geschaltet.

[00112] Ein Auftrag kann auch mehrere Waren 2, 2° umfassen. Es ist dann zu prifen, ob alle
dem Auftrag zugeordnete Waren 2, 2° (von einem aktuellen Umladeorgan 4, 8) bereits umgeladen
wurden, beziehungsweise wird die Umschaltung so lange hinausgezdégert und eine Bearbeitung
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des Auftrags so lange fortgesetzt, bis alle zu diesem Auftrag zugeordnete Waren 2, 2° (vom ak-
tuellen Umladeorgan 4, 8) umgeladen wurden.

[00113] In einer bevorzugten Ausfiihrungsform kann vorgesehen sein, das Umschalten des Um-
ladebetriebs nur dann hinauszuzdgern, wenn in der zum Bereitstellbereich A flihrenden Foérderer-
technik 14 weitere zu dem gegenstandlichen Auftrag gehérende Waren 2 vorhanden sind und auf
eine Bereitstellung im Bereitstellbereich A warten, und den Umladebetrieb sofort umzuschalten,
wenn dies nicht zutrifft.

[00114] In einer weiteren vorteilhaften Ausflihrungsvariante der Umladestation 1 kann der Auf-
tragsrechner 10 oder die Steuerungsvorrichtung 12 dazu eingerichtet sein,

bei Erhalt einer Anforderung zur Umschaltung des Umladebetriebs von der Eingabevorrich-
tung 11a..11c vor einem tatséchlichen Umschalten des Umladebetriebs zu priifen, ob in einer
zum Bereitstellbereich A flhrenden Férderertechnik 14 bereits Ware 2, 2° zu einem ersten Auftrag
vorhanden ist (oder zu mehreren ersten Auftragen vorhanden sind) und auf eine Bereitstellung
im Bereitstellbereich A wartet, die von einem ablésenden Umladeorgan 4, 8 nicht bearbeitbar ist,
und

die Umschaltung so lange hinauszuzégern und eine Bearbeitung des genannten Auftrags
(oder der genannten Auftradge) vom aktuellen Umladeorgan 4, 8 solange fortzusetzen, bis eine
Ware 2, 2’ zu einem zweiten Auftrag, der vom ablésenden Umladeorgan 4, 8 bearbeitbar ist, im
Bereitstellbereich A bereitgestellt ist oder bereitgestellt werden kann,

wobei als aktuelles Umladeorgan 4, 8 wiederum der Roboter 4 und als ablésendes Umlade-
organ die Bedienperson 8 vorgesehen ist oder umgekehrt.

[00115] Es kann Waren 2 geben, die vom Roboter 4 nicht oder nicht gut gehandhabt werden
kénnen (z.B. Waren 2, die zu weich sind, zu unférmig, etc.). Genauso kann es Waren 2 geben,
die von der Bedienperson 8 nicht gut gehandhabt werden kénnen (z.B. Waren 2, die zu klein sind,
zu schwer, etc.). Wird nun beispielsweise eine Umschaltung vom automatischen Umladebetrieb
in den manuellen Umladebetrieb angefordert, dann wird in einem ersten Schritt gepruft, ob in der
zum Bereitstellbereich A filhrenden Forderertechnik 14 bereits Waren 2 vorhanden sind, welche
die Bedienperson 8 nicht oder nicht problemlos umladen kann. Trifft dies zu, dann bleibt der au-
tomatische Betrieb so lange noch aufrecht, bis eben Waren 2 bereitgestellt sind oder bereitgestellt
werden kdnnen, welche die Bedienperson 8 umladen oder problemlos umladen kann. Trifft dies
nicht zu, wird gleich in den manuellen Umladebetrieb umgeschaltet. Eine Umschaltung vom ma-
nuellen Umladebetrieb in den automatischen Umladebetrieb kann in analoger Weise erfolgen.
Hier wird in einem ersten Schritt geprift, ob in der zum Bereitstellbereich A filhrenden Fdrderer-
technik 14 bereits Waren 2 vorhanden sind, welche der Roboter 4 nicht oder nicht problemlos
umladen kann. Abhangig davon wird sofort oder spater in den automatischen Umladebetrieb ge-
schaltet.

[00116] Umfasst ein Auftrag mehrere Waren 2, dann wird geprift, ob alle dem ersten Auftrag
oder den ersten Auftragen zugeordnete Waren 2 von einem aktuellen Umladeorgan 4, 8 bereits
umgeladen wurden, beziehungsweise wird die Umschaltung so lange hinausgezdgert und eine
Bearbeitung des ersten Auftrags oder der ersten Auftrage so lange fortgesetzt, bis alle diesem
Auftrag oder diesen Auftragen zugeordnete Waren 2 vom aktuellen Umladeorgan 4, 8 umgeladen
wurden.

[00117] Fig. 3 zeigt ergénzend eine weitere Ausfihrungsform einer Umladestation 1 in Schragan-
sicht. Das zur Umladestation 1 der Fig. 1 Gesagte gilt dabei sinngemaB. Ein Auftragsrechner 10,
eine Eingabevorrichtung 11¢ sowie eine Uberwachungsvorrichtung 19 sind in der Fig. 3 nicht
explizit dargestellt, diese kénnten aber vorhanden sein. Zusétzlich sind in der Fig. 3 jedoch eine
erste Umlenkférdertechnik zwischen der ersten und zweiten Férdertechnik 14, 15 sowie eine
zweite Umlenkférdertechnik zwischen der dritten und vierten Fdrdertechnik 16, 17 vorgesehen.
Diese sind in der Fig. 1 nicht dargestellt, kbnnten dort aber ebenfalls vorgesehen sein.

[00118] AbschlieBend wird festgehalten, dass der Schutzbereich durch die Patentanspriiche be-
stimmt ist. Die Beschreibung und die Zeichnungen sind jedoch zur Auslegung der Anspriiche
heranzuziehen. Einzelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den gezeigten und beschrie-
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benen unterschiedlichen Ausfihrungsbeispielen kdnnen fir sich eigenstandige erfinderische L6-
sungen darstellen. Die den eigenstandigen erfinderischen Losungen zugrundeliegende Aufgabe
kann der Beschreibung entnommen werden.

[00119] Insbesondere wird auch festgehalten, dass die dargestellten Vorrichtungen in der Reali-
tat auch mehr oder auch weniger Bestandteile als dargestellt umfassen kénnen. Teilweise kénnen
die dargestellten Vorrichtungen beziehungsweise deren Bestandteile auch unmaBstablich und/o-
der vergréBert und/oder verkleinert dargestellt sein.
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BEZUGSZEICHENLISTE

1 Umladestation

2,2 Ware

3,3 Ladehilfsmittel

4 Roboter (Umladeorgan)

5 Greifer

6 Roboterarm (Antriebsvorrichtung)
7 Arbeitsplattform

8, 8 Bedienperson (Umladeorgan)

9 Ausgabeeinheit

10 Auftragsrechner

11a..11c  Eingabevorrichtung

12 Steuerungsvorrichtung

13 Quittiervorrichtung

14 Forderertechnik zu Bereitstellbereich
15 Forderertechnik von Bereitstellbereich
16 Forderertechnik zu Abgabebereich
17 Forderertechnik von Abgabebereich
18 raumliche Abgrenzung

19 Uberwachungsvorrichtung

20 Kommissioniersystem

21 Lagerbereich

A Bereitstellbereich

B Abgabebereich

C Wirkungsbereich Roboter

D Arbeitsbereich Bedienperson

E Parkbereich

F Zutrittsbereich
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Patentanspriiche
1.

Umladestation (1) zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen von Waren (2,
2’), insbesondere in einem Kommissioniersystem (20), umfassend

einen Bereitstellbereich (A) zum Bereitstellen einer Ware (2, 2)),

einen Abgabebereich (B) zum Abgeben der Ware (2, 2°), welcher vom Bereitstellbereich
(A) entfernt angeordnet ist,

einen Roboter (4), in dessen Wirkungsbereich (C) der Bereitstellbereich (A) und der Ab-
gabebereich (B) liegen und welcher einen im Raum bewegbaren Greifer (5) umfasst, um die
Ware (2, 2’) im Bereitstellbereich (A) aufzunehmen und im Abgabebereich (B) abzugeben,

einen Arbeitsbereich (D), in welchem eine Arbeitsplattform (7) angeordnet ist, auf wel-
cher sich eine Bedienperson (8, 8°) bewegen kann, und welcher derart angeordnet ist, dass
die Bedienperson (8, 8°) die Ware (2, 2’) im Bereitstellbereich (A) aufnehmen und im Abga-
bebereich (B) abgeben kann,

eine Robotersteuerung des Roboters (4) und eine Ausgabeeinheit (9), welche mit einem
Auftragsrechner (10) verbunden sind und dazu eingerichtet sind, vom Auftragsrechner (10)
gesendete Auftrage zum Umladen der Ware (2, 2°) zu empfangen,

eine Eingabevorrichtung (11a..11c) zum Empfangen einer Eingabe, mittels welcher Ein-
gabe ein Wechsel in einen automatischen Umladebetrieb oder in einen manuellen Umlade-
betrieb anforderbar ist,

wobei die Robotersteuerung weiter dazu eingerichtet ist, empfangene Auftrdge im auto-
matischen Umladebetrieb zu bearbeiten und ein automatisches Bewegen der dem Auftrag
zugeordneten Ware (2, 2°) vom Bereitstellbereich (A) zum Abgabebereich (B) durch den
Greifer (5) des Roboters (4) entsprechend einem der Auftrédge zu steuern, und

wobei die Ausgabeeinheit (9) weiter dazu eingerichtet ist, empfangene Auftrage im ma-
nuellen Umladebetrieb zu bearbeiten und Umladeinstruktionen auszugeben und so ein ma-
nuelles Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware (2, 2’) vom Bereitstellbereich (A) zum
Abgabebereich (B) durch die Bedienperson (8, 8°) entsprechend einem der Auftrage zu ver-
anlassen,
dadurch gekennzeichnet, dass

der Roboter (4) in der Umladestation (1) ortsfest montiert ist,

die Umladestation (1) einen Parkbereich (E) umfasst, welcher im Wirkungsbereich (C)
des Roboters (4) jedoch auBBerhalb des Bereitstellbereichs (A), des Abgabebereichs (B) und
des Arbeitsbereichs (D) liegt, und in den der Greifer (5) bewegbar ist, um ein ungehindertes
manuelles Umladen der Ware (2, 2) durch die Bedienperson (8, 8°) zu erméglichen und

die Robotersteuerung weiter dazu eingerichtet ist, im automatischen Umladebetrieb eine
Bewegung des Greifers (5) aus dem Parkbereich (E) zuzulassen und im manuellen Umlade-
betrieb ein Parken des Greifers (5) im Parkbereich (E) zu steuern.

Umladestation (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass
die Umladestation (1) dazu eingerichtet ist, eine Ausgabe der Ausgabeeinheit (9) im au-
tomatischen Umladebetrieb und im manuellen Umladebetrieb unterschiedlich zu behandeln.

Umladestation (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass eine von der
Umladestation (1) im automatischen Umladebetrieb durchgefiihrte Aktion, insbesondere be-
treffend die Ausgabe der Ausgabeeinheit, aus der folgenden Gruppe gewahlt ist: Ausgabe
der Umladeinstruktionen mittels der Ausgabeeinheit (9) in vergroBerter und/oder hellerer
Darstellung und/oder mit erhéhter Lautstérke, Unterdriicken der Ausgabe der Umladeinstruk-
tionen, Versetzen der Ausgabeeinheit (9) in einen Standby-Modus oder Ausschalten der
Ausgabeeinheit (9), und/oder dass eine von der Umladestation (1) im manuellen Umladebe-
trieb durchgefiihrte Aktion, insbesondere betreffend die Ausgabe der Ausgabeeinheit, aus
der folgenden Gruppe gewahlt ist: Ausgabe der Umladeinstruktionen mittels der Ausgabe-
einheit (9) in verkleinerter und/oder dunklerer Darstellung und/oder mit verringerter Laut-
starke, Ausgabe der Umladeinstruktionen, Aufwecken der Ausgabeeinheit (9) aus dem
Standby-Modus oder Einschalten der Ausgabeeinheit (9).
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Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass eine
Steuerungsvorrichtung (12) vorgesehen ist, welche mit der Eingabevorrichtung (11a..11c),
der Robotersteuerung und der Ausgabeeinheit (9) verbunden ist und welche aus der an der
Eingabevorrichtung (11a..11¢) empfangenen Eingabe zugeordnete Steuersignale erzeugt
und diese an die Robotersteuerung und die Ausgabeeinheit (9) tGbermittelt.

Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass diese
im Arbeitsbereich (D) eine Quittiervorrichtung (13) umfasst, welche mit dem Auftragsrechner
(10) datentechnisch verbunden und dazu eingerichtet ist, eine Eingabe eines Auftragsab-
schlusses zu einem Auftrag durch die Bedienperson (8, 8°) zu erhalten und dem Auftrags-
rechner (10) die Bearbeitung des Auftrags zu bestéatigen.

Umladestation (1) nach Anspruch 5, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuerungsvorrich-
tung (12) weiter dazu eingerichtet ist, die Quittiervorrichtung (13) im manuellen Umladebe-
trieb zu aktivieren, um eine Quittierung eines Auftragabschlusses zu erhalten, und die Quit-
tiervorrichtung im automatischen Umladebetrieb zu deaktivieren.

Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, dass der
Auftragsrechner (10) oder die Steuerungsvorrichtung (12) dazu eingerichtet ist,

bei Erhalt einer Anforderung zur Umschaltung des Umladebetriebs vor einem tatséchli-
chen Umschalten des Umladebetriebs zu priifen, ob die zu dem Auftrag zugeordnete Ware
(2, 2’) bereits umgeladen wurde, und

die Umschaltung so lange hinauszuzdgern und eine Bearbeitung des Auftrags solange
fortzusetzen, bis die zu diesem Auftrag zugeordnete Ware (2, 2’) umgeladen wurde, und

den Umladebetrieb dann umzuschalten, wenn das Umladen der Ware (2, 2’) des Auf-
trags abgeschlossen ist.

Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, dass der
Auftragsrechner (10) oder die Steuerungsvorrichtung (12) dazu eingerichtet ist,

bei Erhalt einer Anforderung zur Umschaltung des Umladebetriebs von der Eingabevor-
richtung (11a..11c) vor einem tatséchlichen Umschalten des Umladebetriebs zu prifen, ob
in einer zum Bereitstellbereich (A) fUhrenden Férderertechnik (14) bereits eine Ware (2, 2°)
zu einem ersten Auftrag vorhanden ist und auf eine Bereitstellung im Bereitstellbereich (A)
wartet, die von einem ablésenden Umladeorgan nicht bearbeitbar ist, und

die Umschaltung so lange hinauszuzdgern und eine Bearbeitung des genannten Auf-
trags vom aktuellen Umladeorgan solange fortzusetzen, bis eine Ware (2, 2°) zu einem zwei-
ten Auftrag, der vom abldésenden Umladeorgan bearbeitbar ist, im Bereitstellbereich (A) be-
reitgestellt ist oder bereitstellbar ist,

wobei als aktuelles Umladeorgan der Roboter (4) und als ablésendes Umladeorgan die
Bedienperson (8, 8°) vorgesehen ist oder umgekehrt.

Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass zu-
mindest ein Teil des Arbeitsbereichs (D) durch eine raumliche Abgrenzung (18) definiert ist,
zu dem ein Zutrittsbereich (F) fuhrt.

Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 9, gekennzeichnet durch eine Uberwa-
chungsvorrichtung (19) zum Erfassen der Bedienperson (8, 8°) im Wirkungsbereich (C) des
Roboters (4) und/oder im Arbeitsbereich (D), und zum Abgeben eines Freigabesignals, wenn
keine Bedienperson (8, 8°) erkannt wird, und zum Abgeben eines Sicherheitssignals, wenn
eine Bedienperson (8, 8°) erkannt wird.

Kommissioniersystem (20), insbesondere zur Bearbeitung von Umladeauftragen, umfas-
send einen Lagerbereich (21) zum Lagern von Waren (2, 2°), eine Umladestation (1) zum
Umladen von Waren (2, 2’) und eine Férdertechnik (14, 15, 16, 17) zum Transport der Waren
(2, 2’), dadurch gekennzeichnet, dass die Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1
bis 10 ausgebildet ist und die Fordertechnik (14..17) an den Bereitstellbereich (A) und an
den Abgabebereich (B) angeschlossen ist.
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Kommissioniersystem (20) nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Forder-
technik (14, 16) dazu eingerichtet ist, im Bereitstellbereich (A) ein erstes Ladehilfsmittel (3)
anzudienen, wobei die Ware (2, 2') in dem ersten Ladehilfsmittel (3) gelagert ist, und im
Abgabebereich (B) ein zweites Ladehilfsmittel (3°) anzudienen, wobei die Ware (2, 2) in das
zweite Ladehilfsmittel (3°) umgeladen wird.

Verfahren zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen von Waren (2, 2’), ins-
besondere mit einer Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 10 oder insbeson-
dere in einem Kommissioniersystem nach Anspruch 11 oder 12, umfassend die Schritte:

Bereitstellen eines Bereitstellbereichs (A) zum Bereitstellen einer Ware (2, 2’),

Bereitstellen eines Abgabebereichs (B), welcher vom Bereitstellbereich (A) entfernt an-
geordnet ist,

Bereitstellen eines Roboters (4), der einen im Raum bewegbaren Greifer (5) umfasst
und in dessen Wirkungsbereich (C) der Bereitstellbereich (A) und der Abgabebereich (B)
liegen,

Bereitstellen eines Arbeitsbereichs (D), in welchem eine Arbeitsplattform (7) angeordnet
ist, auf welcher sich eine Bedienperson (8, 8°) bewegen kann, und welcher derart angeordnet
ist, dass die Bedienperson (8, 8°) die Ware (2, 2°) im Bereitstellbereich (A) aufnehmen und
im Abgabebereich (B) abgeben kann,

Bereitstellen eines Parkbereichs (E), welcher im Wirkungsbereich (C) des Roboters (4)
jedoch auBerhalb des Bereitstellbereichs (A), des Abgabebereichs (B) und des Arbeitsbe-
reichs (D) liegt, und in den der Greifer (5) bewegbar ist, um ein ungehindertes manuelles
Umladen der Ware (2, 2°) durch die Bedienperson (8, 8% zu erméglichen,

Bereitstellen einer Robotersteuerung des Roboters (4) und einer Ausgabeeinheit (9),
welche mit einem Auftragsrechner (10) verbunden sind und dazu eingerichtet sind, vom Auf-
tragsrechner (10) gesendete Auftrdge zum Umladen der Ware (2, 2°) zu empfangen,

Bereitstellen einer Eingabevorrichtung (11a..11¢) zum Empfangen einer Eingabe, mittels
welcher Eingabe ein Wechsel in einen automatischen Umladebetrieb oder in einen manuel-
len Umladebetrieb anforderbar ist,

im automatischen Umladebetrieb, mittels der Robotersteuerung, empfangene Auftrage
bearbeiten und ein automatisches Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware (2, 2°) vom
Bereitstellbereich (A) zum Abgabebereich (B) durch den Greifer (5) des Roboters (4) ent-
sprechend einem der Auftrage steuern, und

im manuellen Umladebetrieb empfangene Auftrédge bearbeiten und aus den Auftragen
abgeleitete Umladeinstruktionen durch die Ausgabeeinheit (9) ausgeben und so ein manu-
elles Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware (2, 2’) vom Bereitstellbereich (A) zum
Abgabebereich (B) durch die Bedienperson (8, 8°) entsprechend einem der Auftrage veran-
lassen, und

im manuellen Umladebetrieb ein Parken des Greifers (5) im Parkbereich (E) steuern und
im automatischen Umladebetrieb ein Bewegen des Greifers (5) aus dem Parkbereich (E)
zulassen, und

unterschiedliches Behandeln einer Ausgabe der Ausgabeeinheit (9) im automatischen
Umladebetrieb und im manuellen Umladebetrieb.

Verfahren zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen von Waren (2, 2°) nach
Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass

eine von der Umladestation (1) im automatischen Umladebetrieb durchgefiihrte Aktion
betreffend die Ausgabe der Ausgabeeinheit (9) aus der folgenden Gruppe gewahlt ist: Aus-
gabe der Umladeinstruktionen mittels der Ausgabeeinheit (9) in vergréBerter und/oder helle-
rer Darstellung und/oder mit erhéhter Lautstarke, Unterdriicken der Ausgabe der Umladein-
struktionen, Versetzen der Ausgabeeinheit (9) in einen Standby-Modus oder Ausschalten
der Ausgabeeinheit (9), und/oder dass

eine von der Umladestation (1) im manuellen Umladebetrieb durchgefiihrte Aktion be-
treffend die Ausgabe der Ausgabeeinheit (9) aus der folgenden Gruppe gewahlt ist: Ausgabe
der Umladeinstruktionen mittels der Ausgabeeinheit (9) in verkleinerter und/oder dunklerer
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Darstellung und/oder mit verringerter Lautstarke, Ausgabe der Umladeinstruktionen, Aufwe-
cken der Ausgabeeinheit (9) aus dem Standby-Modus oder Einschalten der Ausgabeeinheit
(9).
15. Verfahren zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen von Waren (2, 2°) mit
einer Umladestation (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 10, umfassend die Schritte:
Empfangen einer Anforderung fiir eine Umschaltung in den manuellen Umladebetrieb
an der Eingabevorrichtung (11a..11c¢) oder
Empfangen einer Anforderung fir eine Umschaltung in den automatischen Umladebe-
trieb an der Eingabevorrichtung (11a..11c).

16. Verfahren zum wahlweisen automatischen oder manuellen Umladen von Waren (2, 2°) nach

Anspruch 15, dadurch gekennzeichnet, dass

der manuelle Umladebetrieb die Schritte umfasst:

-) Parken des Greifers (5) im Parkbereich (E) durch die Robotersteuerung,

-) Empfangen von Auftragen, die vom Auftragsrechner (10) gesendet werden, in der
Ausgabeeinheit (9) und

-) Ausgabe von Umladeinstruktionen zu Auftrégen an die Bedienperson (8, 8°) durch
die Ausgabeeinheit (9), sodass ein manuelles Bewegen der dem Auftrag zugeordneten Ware
(2, 2) vom Bereitstellbereich (A) zum Abgabebereich (B) durch die Bedienperson (8, 8°) ent-
sprechend einem der Auftrage veranlasst wird, oder

der automatische Umladebetrieb die Schritte umfasst:

-) Verhindern oder Verandern der Ausgabe der Ausgabeeinheit (9) durch die Umla-
destation (1),

-) Empfangen von Auftragen, die vom Auftragsrechner (10) gesendet werden, in der
Robotersteuerung und

-) Bearbeiten der Auftrage und Steuern eines automatischen Bewegens der dem
Auftrag zugeordneten Ware (2, 2’) vom Bereitstellbereich (A) zum Abgabebereich (B) mit
dem Greifer (5) des Roboters (4) entsprechend einem der Auftrage durch die Robotersteue-
rung.

Hierzu 2 Blatt Zeichnungen
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