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Zusammenfassung

Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von einem
Stapel (2), wobei ein Ladegut (1) mittels einer automatischen Transfervorrich-
tung (8) vom Stapel (2) entnommen und an ein Transportsystem (7c¢) Ubergeben
wird, wobei mittels einer Bilderfassungseinheit (9) ein Bild des Stapels (2) erfasst
wird, welches mittels einer Auswerteeinheit (10) ausgewertet wird, um auf eine
dem Ladegut (1) angeordnete Identifikationsmarke (4) zu erkennen und das Lade-
gut (1) zu identifizieren. Aus einer Datenbank (12) werden dem Ladegut (1) zuge-
ordnete Ladegutdaten ausgelesen, aus welchen eine Kantenposition des Lade-
guts (1) berechnet werden kann. Die Transfervorrichtung (8) kann auf Basis der
Kantenposition angesteuert werden, um das Ladegut (1) zu entnehmen. Ferner
betrifft die Erfindung eine Transferstation (6) mit einer Transfervorrichtung (8) so-
wie ein computerimplementiertes Verfahren zur Erstellung einer Bewegungsvor-

schrift fur die automatische Transfervorrichtung (8).

Fig. 3a
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Die Erfindung betrifft ein Verfanren zum Entnehmen eines Ladeguts von einem
Stapel aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegutern in einer Transfersta-

tion.

Dartber hinaus betrifft die Erfindung eine Transferstation zum Entnehmen eines
Ladeguts von einem Stapel aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegutern
umfassend ein Transportsystem zum Abférdern von Ladegutern, eine automati-
sche Transfervorrichtung, welche eine Greifeinheit zum Greifen von Ladegutern
aufweist, wobei die Transfervorrichtung dazu eingerichtet ist, das Ladegut vom
Stapel abzunehmen und an das Transportsystem zu Ubergeben, eine Bilderfas-
sungsvorrichtung mit einer Bilderfassungseinheit, welche dazu eingerichtet ist, ein
Bild einer Seite des Stapels zu erfassen, eine Auswerteeinheit, welche dazu ein-
gerichtet ist, ein von der Bilderfassungseinheit erfasstes Bild mittels Bilderkennung
auszuwerten, wobei die Bilderfassungseinheit mit der Auswerteeinheit datentech-
nisch verbunden ist um das erfasste Bild an die Auswerteeinheit zu Ubermitteln,
eine datentechnisch mit der Auswerteeinheit verbundenen Datenbank, in welcher
zu den Ladegutern jeweils Ladegutdaten hinterlegt sind, wobei die Ladegutdaten
jeweils eine Identifikationsposition umfassen, welche relativ zu zumindest einer
Ladegutkante des jeweiligen Ladeguts angibt, wo eine dem jeweiligen Ladegut zu-
geordnete ldentifikationsmarke auf dem jeweiligen Ladegut angebracht ist, und
eine Steuervorrichtung, welche dazu eingerichtet ist, die Entnahmevorrichtung
derart anzusteuern, dass die Greifeinheit relativ zu einem vom Stapel zu entneh-

menden Ladegut ausgerichtet wird.

Ferner betrifft die Erfindung ein Lagersystem mit einer derartigen Vorrichtung.
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Schlieflich betrifft die Erfindung ein computerimplementiertes Verfahren zur Er-
stellung einer Bewegungsvorschrift fur eine Greifeinheit einer automatischen

Transfervorrichtung.

Aus dem Stand der Technik sind Verfahren und Vorrichtungen zum Entnehmen ei-

nes Ladeguts von einem Stapel bekannt.

Aus der DE 10 2017 002 478 A1 ist beispielsweise bekannt, dass ein Bild eines
Stapels aus mehreren Ladegutern erfasst und Ladegutkanten mittels Bilderken-
nung erfasst werden. Nachteilig ist hierbei, dass sich eine Erkennung der Ladegut-
kanten mittels Bilderkennung als schwierig erweist und nur unter perfekten Vo-

raussetzungen zuverlassige Ergebnisse liefert.

Ferner ist aus der EP 2 269 925 A1 bekannt, dass ein Strichcode auf Ladegutern
eines Stapels angeordnet ist, zu welchem beispielsweise eine Information Uber die
Hohe des jeweiligen Ladeguts hinterlegt sind. Hierbei kénnen die Strichcodes von
Ladegutern einer obersten Reihe des Stapels ausgelesen werden, um einen erfor-
derlichen Hubweg zu bestimmen, welcher ein AbfUhren der obersten Reihe des
Stapels auf eine Entladeebene ermdglicht. Nachteilig ist hierbei, dass die Absolut-

position der Ladeguter im Stapel nicht bestimmt werden kann.

Eine Aufgabe der Erfindung ist es ein verbessertes Verfahren sowie eine verbes-
serte Transferstation zum Entnehmen eines Ladeguts von einem Stapel zu schaf-

fen.

Die Aufgabe der Erfindung wird erfindungsgemaf dadurch geldst, dass bei einem
Verfahren der eingangs genannten Art ein Ladegut der Ladeguter mittels einer
Greifeinheit einer automatischen Transfervorrichtung vom Stapel entnommen und

an ein Transportsystem zum Abférdern der Ladeguter Ubergeben wird, wobei

- eine Vielzahl der Ladeguter jewells eine dem jeweiligen Ladegut zugeord-
nete Identifikationsmarke aufweisen, welche an einer definierten Identifikationspo-

sition am jeweiligen Ladegut angeordnet ist, und
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- in einer Datenbank zu den Ladegutern jeweils Ladegutdaten hinterlegt sind,
wobei die Ladegutdaten zumindest die jeweilige Identifikationsposition umfassen,
wobei die Identifikationsposition relativ zu zumindest einer Ladegutkante des je-

weiligen Ladeguts angegeben ist,
und wobei das Verfahren folgende Schritte umfasst:

1) Bereitstellen des Stapels in der Transferstation, insbesondere mittels eines

Transportsystems zum Antransport des Stapels;

1)) Erfassen eines Bildes einer ersten Seite des Stapels durch eine, insbeson-
dere elektronische, Bilderfassungsvorrichtung und Ubermitteln des erfassten Bil-

des an eine, vorzugsweise elektronische, Auswerteeinheit;

ii) Auswerten des erfassten Bildes durch die Auswerteeinheit, wobei eine
Identifikationsmarke der Identifikationsmarken mittels Bilderkennung erkannt und
eine Absolutposition der Identifikationsmarke relativ zu einem Referenzpunkt er-

mittelt wird;

V) Identifizieren eines Ladeguts, welches der erkannten Identifikationsmarke
zugeordnet ist, Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten Ladeguts aus der

Datenbank;

V) Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante relativ
zum Referenzpunkt durch die Auswerteeinheit, wobei die Kantenposition aus der
ermittelten Absolutposition der dem identifizierten Ladegut zugeordneten ldentifi-

kationsmarke sowie aus deren Identifikationsposition berechnet wird;

Vi) Ubermitteln der Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante des
identifizierten Ladeguts an eine Steuervorrichtung zur Steuerung der automati-

schen Transfervorrichtung;

vii)  Ansteuern der automatischen Transfervorrichtung durch die Steuervorrich-
tung, sodass die Greifeinheit der automatischen Transfervorrichtung basierend auf

der ermittelten Kantenposition relativ zum identifizierten Ladegut ausgerichtet wird;
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viii)  Entnehmen des identifizierten Ladeguts vom Stapel und Ubergeben dieses

Ladeguts an das Transportsystem durch die automatische Transfervorrichtung.

Durch die Anordnung der Identifikationsmarke an einer definierten Position an den
Ladegutern, namlich der Identifikationsposition, wird erméglicht, dass lediglich die
Identifikationsmarke mittels Bilderkennung erkannt werden muss, um die Position
der jeweiligen Ladeguter im Stapel bzw. deren Ladegutkanten prazise zu bestim-
men, weshalb die Bilderkennung effizient und mit geringem Rechenaufwand
durchgefuhrt werden kann. DarUber hinaus ist die Zuverlassigkeit des Verfahrens
erhéht, da die Erkennbarkeit der einzelnen Identifikationsmarken nicht von einer
Unterscheidbarkeit von Ladegutern bzw. einem Kontrast von Kanten zwischen
zwei Ladegutern abhangt. Dadurch kann das Verfahren auch bei schlechteren

Lichtverhaltnissen zuverlassig durchgefuhrt werden.

Bevorzugt wird der Stapel aus Ladegutern auf einer Transportladehilfe oder einem
Ladungstrager, wie beispielsweise auf einer Palette oder auf einem Rollcontainer,
bereitgestellt. Ein Beispiel fur eine Transportladehilfe ist detailliert in der

WO 2020/014725 A2 oder der WO 2021/142498 A1 beschrieben.

In der Regel umfasst das Ladegut eine Bodenwand, sowie Seitenwénde, welche
sich von der Bodenwand erstrecken und einen Innenraum begrenzen. Bevorzugt
umfasst das Ladegut vier Seitenwéande. Die Seitenwéande des Ladeguts kénnen
jeweils durch eine Ladegutoberkante, eine Ladegutunterkante und Ladegutseiten-
kanten, welche sich von der Ladegutunterkante zur Ladegutoberkante erstrecken,
begrenzt sein. Ferner kann das Ladegut nach oben hin getffnet, geschlossen oder

verschliel3bar, beispielsweise mit einem Deckel, ausgebildet sein.

Mit Vorteil umfasst die zumindest eine Ladegutkante die Ladegutunterkante, die

Ladegutoberkante und/oder die Ladegutseitenkanten.

Gunstig ist es, wenn das Ladegut einen stapelbaren Warentrager umfasst, in wel-
chem Waren abgelegt sind. Der Warentrager kann beispielsweise als stapelbarer
Behalter aus Kunststoff oder als Karton ausgebildet sein. Ublicherweise umfasst

der Stapel Warentrager gleicher Art, also entweder Behalter oder Kartons. Es ist
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jedoch auch ein gemischter Stapel denkbar, wobei ein Stapel sowohl Behalter als

auch Kartons umfasst.

Es kann vorgesehen sein, dass der Stapel aus Ladegutern einerseits eine Vielzahl
von identifizierbaren Ladegutern umfasst, welche eine (erkennbare) Identifikati-
onsmarke aufweisen und daher identifizierbar sind. Besonders gunstig ist es,
wenn alle Ladeguter des Stapels eine (erkennbare) Identifikationsmarke aufwei-
sen und daher identifizierbar sind. Allerdings kann es vorkommen, dass der Stapel
auch ein oder mehrere nicht identifizierbare Ladeguter umfasst, welche keine
Identifikationsmarke aufweisen oder deren Identifikationsmarke nicht durch die
Auswerteeinheit erkennbar ist oder zu welchen die Ladegutdaten nur unvollstandig
in der Datenbank hinterlegt sind. Dies ist beispielsweise dann der Fall, wenn die

Identifikationsmarke verloren gegangen, verschmutzt oder beschadigt ist.

Gunstig ist es, wenn die Identifikationsmarke einen GRAI-Code (,Global Re-
turnable Asset Identifier* — Code) umfasst, welcher zusétzlich zu einer Identifikati-
onsnummer auch eine Behaltertypinformation umfasst. Die Ladegutdaten kdnnen

hierbei Abmessungen des jeweiligen Behaltertyps umfassen.

Die Identifikationsmarke umfasst bevorzugt einen optoelektronisch lesbaren Code,
wie beispielsweise einen Strichcode oder einen zweidimensionalen Code, insbe-
sondere einen QR-Code. Alternativ kdnnen die Identifikationsmarken der Ladegu-

ter auch voneinander unterscheidbare Symbole aufweisen.

DarUber hinaus ist es gunstig, wenn die ldentifikationsmarke, insbesondere zumin-
dest in einem Randbereich der Identifikationsmarke, eine andere Farbe als das
Ladegut aufweist. Die Farbe ist hierbei bevorzugt so gewanhlt, dass ein hoher Kon-
trast zwischen dem Ladegut und der Identifikationsmarke bereitgestellt ist. So
kann beispielsweise auf einem dunklen, insbesondere grauen Ladegut, eine weile
Identifikationsmarke vorgesehen sein. Dadurch wird gewahrleistet, dass die Identi-

fikationsmarke gut durch die Bilderkennung erkennbar ist.
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Vorzugsweise ist die Identifikationsmarke jeweils an einer Seitenwand der Lade-
guter angeordnet. Hierfur kann die Identifikationsmarke einerseits an der Seiten-
wand angebracht sein, beispielsweise angeklebt, in eine Halterung eingesteckt
oder dergleichen. Andererseits kann die Identifikationsmarke integral mit dem je-
weiligen Ladegut ausgebildet sein, beispielsweise in die Seitenwand gepragt, ge-
stanzt oder dergleichen. Der Stapel kann selbstverstandlich ausschliellich Lade-
guter mit angebrachten Identifikationsmarken umfassen. Ebenso kann der Stapel
ausschlielRlich Ladeguter mit integralen Identifikationsmarken umfassen. Alternativ
kann der Stapel auch Ladeguter mit angebrachten Identifikationsmarken sowie La-

deguter mit integralen Identifikationsmarken umfassen.

Die Ladegutkanten erstrecken sich vorzugsweise von einem ersten Endpunkt zu
einem zweiten Endpunkt. Zwischen dem ersten Endpunkt und dem zweiten End-
punkt kann eine Vielzahl von Kantenpunkten liegen, welche auf der Ladegutkante

liegen.

Bevorzugt umfasst die Identifikationsposition einen oder mehrere ID-Vektoren

(Identifikationsmarkenvektor), welche sich jeweils von einem Startpunkt zu einem
beliebigen Punkt auf der Ladegutkante, insbesondere zum ersten Endpunkt oder
zu einem Kantenpunkt erstreckt. Der Startpunkt kann der Mittelpunkt der Identifi-
kationsmarke oder ein beliebiger Punkt auf einem Rand der Identifikationsmarke

sein.

DarUber hinaus kann vorgesehen sein, dass die Ladegutdaten eine Dimension
des jeweiligen Ladeguts, insbesondere eine Breite, Hohe und/oder Tiefe umfas-
sen. Insbesondere kann die Dimension mittels Dimensionsvektoren angegeben
sein. Diese erstrecken sich bevorzugt fur jede Ladegutkante von deren erstem
Endpunkt zu deren zweitem Endpunkt. Uberdies kann vorgesehen sein, dass die
Ladegutdaten eine Inhaltsinformation beinhalten, welche angibt, welche Waren

und/oder wie viele Waren das Ladegut beinhaltet.

Die Absolutposition wird relativ zu einem Referenzpunkt angegeben. Der Refe-

renzpunkt kann beispielsweise ein Koordinatenursprung sein. Bevorzugt ist die
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Absolutposition als Absolutvektor angegeben, welcher sich von dem Referenz-
punkt zu einem Punkt der Identifikationsmarke, insbesondere einem Punkt auf
dem Rand der Identifikationsmarke oder dem Mittelpunkt der Identifikationsmarke,
erstreckt. Bevorzugt wird dieser Punkt der Identifikationsmarke als Startpunkt fur

den ID-Vektor gewanhlt.

Vorteilhaft ist hierbei insbesondere, dass durch den Absolutvektor, einen oder
mehrere ID-Vektoren sowie einen oder mehrere Dimensionsvektoren das Ladegut

bzw. die Position des Ladeguts im Stapel beschreibbar ist.

Mit Vorteil umfasst die Bilderfassungsvorrichtung eine Bilderfassungseinheit, bei-
spielsweise eine Kamera, welche dazu eingerichtet ist, ein Bild von einer Seite des

Stapels zu erfassen.

Die Transfervorrichtung umfasst eine vorzugsweise bewegliche Greifeinheit, wel-
che zum Greifen der Ladeguter ausgebildet ist. Die Greifeinheit kann insbeson-

dere als Sauggreifeinheit und/oder als Klemmgreifeinheit ausgebildet sein.

In einer bevorzugten Ausfuhrung umfasst die Greifeinheit der Transfervorrichtung
einen Grundrahmen und zumindest eine relativ zum Grundrahmen in einer ersten
Richtung (y) zwischen einer zuriickgezogenen Ausgangsstellung und einer ausge-
fahrenen Aufnahmestellung bewegbare Beladezunge. Dartber hinaus kann die
Greifeinheit in einer zweiten Richtung (x) relativ zueinander zwischen einer zu-
rickgezogenen Offnungsstellung und einer angestellten Klemmstellung beweg-
bare Klemmbacken zum Klemmgreifen zumindest eines Ladeguts aufweisen. Eine
derartige Transfervorrichtung, Greifeinheit sowie ein Entnahmevorgang eines La-
deguts mittels einer solchen Greifeinheit ist beispielsweise in der

WO 2020/014725 A2, insbesondere in Zusammenhang mit Fig. 13a bis Fig. 13d,
Fig. 14a bis Fig. 14d, Fig. 15a bis Fig. 15n und Fig. 16a bis 160, beschrieben.

Gunstig ist es, wenn die Identifikationsmarken der Ladeguter an einer ersten Sei-
tenwand und/oder an einer zweiten Seitenwand des jeweiligen Ladeguts angeord-

net sind, wobei
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- im Schritt ii) zusatzlich ein Bild einer zweiten Seite des Stapels durch die

Bilderfassungsvorrichtung erfasst und an die Auswerteeinheit tbermittelt wird und

- Schritt iii) fur das erfasste Bild der ersten Seite des Stapels und/oder fur das

erfasste Bild der zweiten Seite des Stapels durchgefuhrt wird.

Hierfur kann vorgesehen sein, dass der Stapel auf einer Drehvorrichtung in einer
ersten Position bereitgestellt wird, in welcher das Bild der ersten Seite aufgenom-
men wird, und anschlieend durch die Drehvorrichtung, insbesondere um eine
vertikale Drehachse, vorzugsweise um 90°, gedreht wird, sodass die Bilderfas-
sungsvorrichtung ein Bild der zweiten Seite des Stapels erfassen kann. Mit Vorteil
ist vorgesehen, dass die Bilderfassungsvorrichtung eine Bilderfassungseinheit auf-
weist, beispielsweise eine Kamera, welche so angeordnet ist, dass in der ersten
Position die erste Seite des Stapels der Bilderfassungseinheit gegenuberliegt und
in der zweiten Position die zweite Seite des Stapels der Bilderfassungseinheit ge-

genuberliegt.

Wie spater im Zusammenhang mit der Transfervorrichtung beschrieben kann al-
ternativ vorgesehen sein, dass die Bilderfassungsvorrichtung eine erste Bilderfas-
sungseinheit zur Erfassung eines Bildes der ersten Seite des Stapels und eine
zweite Bilderfassungseinheit zur Erfassung eines Bildes der zweiten Seite des

Stapels umfasst.

Bevorzugt ist die Identifikationsmarke des jeweiligen Ladeguts an einer ersten Sei-
tenwand und/oder an einer zweiten Seitenwand angeordnet. Besonders vorteilhaft
ist es, wenn die Identifikationsmarke eine erste ldentifikationsmarke, welche an
der ersten Seitenwand angeordnet ist, und eine zweite (identische) Identifikations-
marke, welche an der zweiten Seitenwand angeordnet ist, umfasst. Dadurch wird
das Verfahren robuster, da beispielsweise auch ein Ladungstrager im Stapel er-
kannt werden kann, bei dem eine der Identifikationsmarken verdeckt ist. Glnstig
ist es hierbei, wenn die erste Seitenwand und die zweite Seitenwand aneinander
anschliel3en, sodass diese eine Ecke des Ladeguts ausbilden. Hierfur kénnen die
erste Seitenwand und die zweite Seitenwand beispielsweise einen Winkel von 90°

einschliel3en.
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Um mehrere Ladeguter des Stapels zu erkennen, ist es vorteilhaft, wenn die
Schritte iii) bis v) fur zumindest eine weitere Identifikationsmarke, insbesondere

eine ldentifikationsmarke eines weiteren Ladeguts, wiederholt werden.

Eine Wiederholung der Schritte iii) bis v) fur ein weiteres Ladegut kann kontinuier-
lich erfolgen, insbesondere vor oder wahrend der Schritte v) bis viii). Hierbei kén-
nen zunachst mehrere Ladeguter erfasst und anschlielRend entnommen werden,

wodurch ein schnelles Entladen einer Vielzahl von Ladegutern ermdéglicht wird.

Ebenso kann eine Wiederholung der Schritte iii) bis v) erfolgen, indem die Schritte
i) bis viii) nach dem AbschlieRen des Schrittes viii) wiederholt werden. Hierbei
werden Ladeguter nacheinander erfasst und sogleich entnommen. Dies erméglicht
insbesondere einen besonders schnellen Zugriff auf das erste Ladegut, welches

entladen werden soll.

Von Vorteil ist auch, wenn der Stapel ein nicht identifizierbares Ladegut umfasst, ,
wobei die Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante des nicht identifizier-
baren Ladeguts aus der Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante von ei-
nem oder mehreren benachbarten Ladegutern ermittelt wird. Somit kann auch die
Position eines Ladeguts im Stapel ermittelt werden, welches nicht identifiziert wer-

den kann.

Insbesondere kann ein Abstand zwischen Identifikationsmarken von zwei im We-
sentlichen Ubereinander bzw. nebeneinander angeordneten (identifizierbaren) La-
degutern bestimmt werden. Wenn beispielsweise der Abstand zwischen den lden-
tifikationsmarken gréfier ist, als dies fur die jeweiligen Ladeguter aufgrund deren
jeweiliger Dimensionierung zu erwarten ware, so kann dies darauf hindeuten, dass
sich zumindest ein nicht identifizierbares Ladegut zwischen den identifizierbaren
Ladegutern befindet. Analoges trifft auf im Wesentlichen nebeneinander angeord-
nete (identifizierbare) Ladeguter zu. ,Im Wesentlichen Ubereinander® bzw. ,im We-
sentlichen nebeneinander® bedeutet hierbel, dass die jeweiligen Ladeguter zwar in
einer Reihe nebeneinander oder in einer Spalte Ubereinander angeordnet sind, al-
lerdings kann sich gegebenenfalls ein weiterer Ladungstrager zwischen diesen be-

finden.
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Ein nicht identifizierbares Ladegut ist beispielsweise

- ein Ladegut, welches keine ldentifikationsmarke aufweist,

- ein Ladegut, dessen ldentifikationsmarke von der Auswerteeinheit im
Schritt iii) nicht erkannt wird, beispielsweise weil die Identifikationsmarke fehlerhaft
oder verschmutzt ist, und/oder

- ein Ladegut, zu welchem die Ladegutdaten unvollstandig in der Daten-

bank hinterlegt sind.

Ladegutdaten sind dann unvollstandig in der Datenbank hinterlegt, wenn beispiels-
weise die ldentifikationsposition, die Dimension des Ladeguts und/oder die In-

haltsinformation nicht hinterlegt oder fehlerhaft ist.

Ein benachbartes Ladegut kann insbesondere ein (neben dem nicht identifizierba-
ren Ladegut angeordnetes) danebenliegendes Ladegut, ein (oberhalb des nicht
identifizierbaren Ladeguts angeordnetes) daruberliegendes Ladegut oder ein (un-
terhalb des nicht identifizierbaren Ladeguts angeordnetes) darunterliegendes La-
degut sein. Der Begriff ,benachbart’ kann somit in diesem Zusammenhang insbe-

sondere danebenliegend, daruber liegend oder darunterliegend umfassen.
Hierbei kénnen

- die Ladegutunterkante eines dartberliegenden Ladeguts der Ladegut-

oberkante des nicht identifizierbaren Ladeguts,

- die Ladegutoberkante eines darunterliegenden Ladeguts der Ladegut-

unterkante des nicht identifizierbaren Ladeguts, und/oder

- die Ladegutseitenkante eines danebenliegenden Ladeguts einer Lade-

gutseitenkante des nicht identifizierbaren Ladeguts

entsprechen. Die Kantenposition kann dann von der Auswerteeinheit an die Steu-

ervorrichtung dbermittelt werden.
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Es erweist sich auch als gunstig, wenn die Schritte vi) bis viii) fur das nicht identifi-
zierbare Ladegut durchgefuhrt werden und das zumindest eine nicht identifizier-
bare Ladegut durch das Transportsystem zu einem Fehlerbehebungsarbeitsplatz
transportiert wird. Am Fehlerbehebungsarbeitsplatz kann beispielsweise die Art
des Ladeguts bzw. die Inhaltsinformation bestimmt werden. Hierbei kann bei-
spielsweise vorgesehen sein, dass ein Inhalt eines Behalters oder eines Kartons
durch eine Person identifiziert wird. Alternativ kann anstelle der Person eine Ein-
richtung zur automatisierten Identifikation eines Inhalts vorgesehen sein, welche
beispielsweise mittels Bilderkennung den Inhalt erkennt. Ferner kann vorgesehen
sein, dass am Fehlerbehebungsarbeitsplatz eine neue ldentifikationsmarke am La-

degut befestigt wird.

Gemal einer Weiterbildung der Erfindung werden die Schritte iii) bis v) fur alle er-
kennbaren Identifikationsmarken wiederholt, wobei im Schritt v) auf Basis der er-
mittelten Kantenpositionen der jeweiligen Ladeguter ein digitales Abbild des Sta-
pels erstellt wird. Auf Basis des digitalen Abbildes kann die Steuervorrichtung be-

sonders effizient angesteuert werden.

Vorzugsweise ist hierbei vorgesehen, dass die Ladegutdaten zusatzlich eine La-
degutabmessung umfassen, wobei das digitale Abbild des Stapels auf Basis der
ermittelten Kantenpositionen sowie auf Basis der Ladegutabmessung der jeweili-
gen Ladeguter erstellt wird. Die Ladegutabmessung kann hierfur eine Lange,

Breite und/oder Héhe des jewelligen Ladeguts umfassen.

Bevorzugt wird auch das nicht identifizierbare Ladegut oder die nicht identifizierba-
ren Ladeguter im digitalen Abbild des Stapels abgebildet, wenn eines oder meh-
rere nicht identifizierbare Ladeguter vorhanden sind. HierfUr werden die Ladegut-
kanten des nicht identifizierbaren Ladeguts wie zuvor beschrieben aus den Lade-

gutkanten der jeweils benachbarten Ladeguter ermittelt.

Um die automatische Transfervorrichtung besonders effizient anzusteuern, ist es
gunstig, wenn das Ubermitteln der Kantenposition der Ladegutkanten der identifi-

zierten Ladeguter im Schritt vi) erfolgt, indem das digitale Abbild des Stapels an
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die Steuervorrichtung Ubermittelt wird. Dadurch kann bereits ein gesamter Entsta-
pelvorgang, bei welchem alle Ladeguter des Stapels an das Transportsystem

Ubergeben werden, vorausgeplant und/oder effizient umgesetzt werden.

Besonders gunstig ist es, wenn die Schritte vi) bis viii) fir zumindest ein weiteres
Ladegut wiederholt werden, insbesondere bis eine definierte Anzahl von Ladegu-

tern des Stapels an das Transportsystem Ubergeben wurden.

Die definierte Anzahl von Ladegutern kann sich beispielsweise aus einem Kom-
missionierauftrag ergeben, welcher vorgibt, wie viele Ladeguter von dem Stapel

bendtigt werden.

In einer bevorzugten Ausfuhrung des Verfahrens ist vorgesehen, dass die Schritte
iv) bis vi) solange wiederholt werden, bis alle Ladeguter vom Stapel an das Trans-
portsystem Ubergeben wurden. Dies ist insbesondere an einem Wareneingang

vorteilhaft, wenn der Stapel zum Einlagern der Ladeguter aufgeldst werden soll.

Unter Ausnutzung der zuvor beschriebenen Wirkungen und Vorteile wird die Auf-
gabe der Erfindung ferner dadurch gelést, dass bei einer Transferstation der ein-
gangs genannten Art die Auswerteeinheit eingerichtet ist zur Durchfuhrung der
Schritte:

- Auswerten des erfassten Bildes, wobei eine ldentifikationsmarke mittels
Bilderkennung erkannt und eine Absolutposition der Identifikationsmarke relativ zu

einem Referenzpunkt ermittelt wird;

- Identifizieren eines Ladeguts, welches der erkannten Identifikationsmarke
zugeordnet ist, Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten Ladeguts aus der
Datenbank und Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante
relativ zum Referenzpunkt durch die Auswerteeinheit, wobei die Kantenposition
aus der ermittelten Absolutposition der dem identifizierten Ladeguts zugeordneten

Identifikationsmarke sowie aus deren ldentifikationsposition berechnet wird;
- Ubermitteln der Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante des

identifizierten Ladeguts an die Steuervorrichtung.
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Das Transportsystem kann eine Férdertechnik umfassen, auf welcher Ladeguter
abgelegt und mittels welcher Ladeguter transportiert bzw. geférdert werden kén-
nen. Die Férdertechnik ist bevorzugt als bodengebundene Fdrdertechnik, bei-

spielsweise als Rollenférdertechnik oder als Gurtférdertechnik, ausgebildet. Hier-

bei handelt es sich jeweils um eine stationare Férdertechnik.

Alternativ dazu oder zusétzlich, beispielsweise abschnittsweise, kann die (boden-
gebundene) Foérdertechnik eine mobile Férdertechnik aufweisen, welche insbeson-
dere autonom verfahrbare Foérderfahrzeuge umfasst. Derartige Forderfahrzeuge
kénnen von einem Ubergeordneten Leitrechner gesteuert werden. Solche Férder-
fahrzeuge sind dem Fachmann unter den Begriffen ,Automated Guided Vehicle*
(kurz: AGV) oder ,Autonomous Mobile Robot* (kurz: AMR) bekannt.

Mit Vorteil umfasst die Transferstation ein Transportsystem zum Antransport des
Stapels, welches dazu eingerichtet ist, den Stapel zur Bilderfassungsvorrichtung
und/oder zur Transfervorrichtung anzutransportieren und an dieser bereitzustellen.
Das weitere Transportsystem kann wie zuvor fur das Transportsystem beschrie-
ben ausgebildet sein. Vorzugsweise ist das weitere Transportsystem als Paletten-

férdertechnik ausgebildet.

DarUber hinaus kann vorgesehen sein, dass die Transferstation ein Transportsys-
tem zum Weitertransport des Stapels aufweist, welches dazu eingerichtet ist, den
Stapel von der Bilderfassungsvorrichtung zur Transfervorrichtung anzutransportie-
ren. Alternativ dazu kann vorgesehen sein, dass die Bilderfassungsvorrichtung
und die Transfervorrichtung ortsgleich angeordnet sind, sodass der Stapel gleich-
zeitig an der Bilderfassungsvorrichtung und an der Transfervorrichtung bereitstell-

bar ist.

Die automatische Transfervorrichtung kann einen Industrieroboter oder einen Por-
talroboter umfassen, an welchem die Greifeinheit angeordnet und mittels welchem

die Greifeinheit bewegbar ist.
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DarUber hinaus ist es gunstig, wenn die Bilderfassungsvorrichtung eine Einrich-
tung zur Ausrichtung und/oder Fixierung des Stapels aufweist. Mit dieser Einrich-
tung kann der Stapel zur Erfassung des Bildes positioniert bzw. ausgerichtet wer-
den, sodass das Bild zuverlassig erfasst werden kann. Hierbei kann insbesondere
vorgesehen sein, dass die erste Seite des Stapels parallel zur Bildebene der

Bilderfassungseinheit ausgerichtet wird.

DarUber hinaus ist es gunstig, wenn die Transfervorrichtung eine Einrichtung zur
Ausrichtung und/oder Fixierung des Stapels aufweist, um den Stapel fUr das Ent-

nehmen eines Ladeguts zu Fixieren.

Die Einrichtung zur Ausrichtung und/oder Fixierung ist bevorzugt als eine Einheit,

insbesondere als Ausrichte- und Fixiereinrichtung ausgebildet.

Mit Vorteil umfasst die Einrichtung zur Ausrichtung und/oder Fixierung mehrere,
insbesondere zwei oder vier, vorzugsweise winkelférmige, Fixierungselemente,
welche an den Stapel anstellbar sind, um diesen auszurichten und/oder zu fixie-
ren. Hierfur sind die Fixierungselemente insbesondere in einer ersten horizontalen

Richtung und in einer zweiten horizontalen Richtung bewegbar.

Gunstig ist es, wenn die Bilderfassungseinheit als Kamera, insbesondere als Zei-
lenkamera, ausgebildet ist. Ferner kann es vorteilhaft sein, wenn die Bilderfas-
sungseinheit entlang einer vertikalen FUhrungsstruktur vertikal verschiebbar gela-
gert ist. Hierbei kann es gunstig sein, wenn eine zu erfassende Seite des Stapels
parallel zur Bilderfassungseinheit ausgerichtet und/oder fixiert wird. Mit Vorteil ist
ein Abstand zwischen der Zeilenkamera und dem Stapel wahrend einer Verschie-

bebewegung der Zeilenkamera konstant haltbar.

Mit Vorteil umfasst die Auswerteeinheit einen Auswerterechner mit einem Spei-
cher. Bevorzugt ist auf dem Auswerterechner ein Algorithmus zur Bilderkennung
implementiert. Ferner kann die Datenbank im Speicher des Auswerterechners hin-
terlegt sein. Hierbei kann die Datenbank vom Auswerterechner verwaltet werden.
Alternativ ist die Datenbank im Speicher einer weiteren Recheneinheit hinterlegt

und wird von dieser verwaltet.

15758
N2021/32000-AT-00



15

Gunstig ist es ferner, wenn die Bilderfassungsvorrichtung zur Erfassung eines Bil-
des einer zweiten Seite des Stapels eingerichtet ist. Dadurch kénnen auch jene
Ladeguter identifiziert werden, deren Identifikationsmarken zur zweiten Seite des
Stapels orientiert sind. Somit wird auch eine erhéhte Zuverlassigkeit der Vorrich-

tung erreicht.

Besonders bevorzugt ist vorgesehen, dass die Bilderfassungsvorrichtung eine
Dreheinheit aufweist, mit welcher der Stapel um eine vertikale Drehachse drehbar
ist, sodass der Stapel in eine erste Position, in welcher die erste Seite des Stapels
der Bilderfassungseinheit gegenuberliegt, und in eine zweite Position, in welcher
die zweite Seite des Stapels der Bilderfassungseinheit gegenuberliegt, bringbar

ist.

DarUber hinaus kann es vorteilhaft sein, wenn die Bilderfassungsvorrichtung eine
erste Bilderfassungseinheit zur Erfassung der ersten Seite des Stapels und eine
zweite Bilderfassungseinheit zur Erfassung der zweiten Seite des Stapels auf-
weist, wobei vorzugsweise die erste Bilderfassungseinheit und die zweite Bilder-
fassungseinheit einen Winkel von 90° einschliel?en. Besonders bevorzugt werden
die erste und zweite Seite des Stapels jeweils parallel zur ersten und zweiten

Bilderfassungseinheit ausgerichtet.

Unter Ausnutzung der zuvor beschriebenen Vorteile und Wirkungen wird die Auf-
gabe ferner durch ein Lagersystem gel6st, welches einen Lagerbereich zum La-
gern von Ladegutern, eine Transferstation zum Entnehmen eines Ladeguts von ei-
nem Stapel aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegitern und ein erstes
Transportsystem zum Anférdern des Stapels zur Transferstation zum Entnehmen,
wobei die Transferstation zum Entnehmen nach einem der zuvor beschriebenen
Aspekte ausgebildet ist. Zum Lagern von Ladegutern umfasst der Lagerbereich
vorzugsweise eine Regalanordnung mit einem automatisiert betriebenen Regalbe-

diengerét.

Das Lagersystem umfasst bevorzugt einen Wareneingang, an welchem Stapel
von Ladegutern angeliefert werden. Ferner kann das Lagersystem ein Transport-

system umfassen, welches dazu eingerichtet ist, einen Stapel vom Wareneingang
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zur Transferstation zu transportieren und den Stapel an der Transfervorrichtung
bereitzustellen. Dieses Transportsystem kann beispielsweise durch das weitere
Transportsystem der Transferstation bereitgestellt sein oder an dieses anschlie-
Ren. Das Transportsystem kann wie zuvor fur das Transportsystem der Transfer-

station oder das weitere Transportsystem der Transferstation ausgebildet sein.

Dartber hinaus wird die Aufgabe unter Ausnutzung der zuvor beschriebenen Vor-
teile und Wirkungen mit einem computerimplementierten Verfahren zur Erstellung
einer Bewegungsvorschrift fur eine Greifeinheit einer automatischen Transfervor-
richtung zum Entnehmen eines Ladeguts von einem Stapel aus mehreren Uberei-
nander angeordneten Ladegutern geldst, wobei das Verfahren die folgenden

Schritte umfasst:

) Empfangen eines durch eine Bilderfassungseinheit erfassten Bildes ei-

ner ersten Seite des Stapels;

i) Auswerten des erfassten Bildes mittels Bilderkennung, wobei eine auf
dem erfassten Bild erkennbare Identifikationsmarke erkannt wird, welche an einer
definierten ldentifikationsposition an einem Ladegut der Ladeguter angeordnet und

dem jeweiligen Ladegut zugeordnet ist;

ii) Identifizieren des Ladeguts, welches der erkannten Identifikationsmarke
zugeordnet ist, und Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten Ladeguts aus
einer Datenbank, in welcher die Ladegutdaten bereitgestellt sind, wobei die Lade-
gutdaten die Identifikationsposition der Identifikationsmarke umfassen und wobei
die ldentifikationsposition relativ zu zumindest einer Ladegutkante des jeweiligen

Ladeguts angegeben ist;

V) Ermitteln einer Absolutposition der Identifikationsmarke relativ zu einem
Referenzpunkt;
V) Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante des

identifizierten Ladeguts relativ zum Referenzpunkt aus der Absolutposition und der

Identifikationsposition der erkannten Identifikationsmarke;
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Vi) Erstellen einer Bewegungsvorschrift fur eine Steuervorrichtung zur Aus-
richtung der Greifeinheit der automatischen Transfervorrichtung relativ zum identi-

fizierten Ladegut.

Von Vorteil ist auch, wenn die Schritte ii) bis v) fur sémtliche auf dem erfassten
Bild erkennbaren Identifikationsmarken und diesen zugeordneten Ladegutern

durchgefuhrt werden, wobei das Verfahren zuséatzlich den Schritt

V) Erstellen eines digitalen Abbildes des Stapels auf Basis der im Schritt v) er-
mittelten Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante der jeweiligen Lade-

guter,

umfasst, wobei die Bewegungsvorschrift im Schritt vi) auf Basis des digitalen Ab-

bildes des Stapels erstellt wird.

Zweckmalig ist es, wenn der Schritt v*) zwischen den Schritten v) und vi) durchge-
fuhrt wird.

Mit Vorteil kann auf Basis des digitalen Abbildes eine Bewegungsvorschrift far
eine vorgebbare Anzahl an Ladegitern des Stapels, insbesondere fur séamtliche

Ladeguter des Stapels, erstellt werden.

Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden

Figuren naher erlautert.

Es zeigen jewells in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

Fig.1 einen Stapel aus mehreren Ladegutern;
Fig. 2 ein Ladegut mit Identifikationsmarke;
Fig. 3a eine erste Ausflhrung einer Transferstation zum Enthehmen eines
Ladeguts;
Fig. 3b eine zweite Ausfuhrung der Transferstation zum Enthehmen eines
Ladeguts;
18 /58
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Fig. 3c eine dritte Ausfihrung der Transferstation zum Entnehmen eines
Ladeguts;

Fig. 4a eine erste Ausflhrung der Bilderfassungsvorrichtung;

Fig. 4b eine zweite Ausfuhrung der Bilderfassungsvorrichtung;

Fig. 4c die Bilderfassungsvorrichtung nach Fig. 4a oder Fig. 4b in einer

Seitenansicht;

Fig. 5 ein Blockschaltbild zu einem Lagersystem mit einer Transfersta-
tion;

Fig. 6a, 6b eine Greifeinheit einer Transfervorrichtung wahrend eines Entnah-
mevorgangs;

Fig. 7 die Verfahrensschritte zu einem Verfahren zum Entnehmen von

Ladegutern von einem Stapel.

Einfuhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfuh-
rungsformen gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbe-
zeichnungen versehen werden, wobei die in der gesamten Beschreibung enthalte-
nen Offenbarungen sinngeman auf gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw.
gleichen Bauteilbezeichnungen uUbertragen werden kénnen. 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 Lagean-

derung sinngemal auf die neue Lage zu Ubertragen.

In Fig. 1 ist eine Vielzahl von Ladegutern 1 dargestellt, welche Ubereinander und
nebeneinander angeordnet sind, sodass diese einen Stapel 2 aus Ladegutern 1
bilden. Hierbei kénnen die Ladeguter 1 als Behalter ausgebildet sein. Alternativ

kénnen die Ladeguter 1 auch als Kartons oder dergleichen ausgebildet sein.

Der Stapel 2 ist im dargestellten Beispiel auf einem Ladungstrager 3 angeordnet.
Vorzugsweise ist der Ladungstrager 3 als Palette ausgebildet, auf welcher die

Vielzahl von Ladegutern 1 abgelegt sind. Alternativ kann der Ladungstrager 3
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auch als Transportladehilfe, Rollwagen, Rollcontainer, Transportrodel oder derglei-
chen ausgebildet sein. Transportladehilfen sind beispielsweise in der

WO 2021/142498 A1 beschrieben. Ebenso kann vorgesehen sein, dass der Sta-
pel 2 unmittelbar auf einem Boden gebildet ist, sodass kein Ladungstrager 3 vor-

handen ist.

Die Ladeguter 1 des Stapels 2 weisen jeweils eine Identifikationsmarke 4 auf, wel-
che dem jeweiligen Ladegut 1 zugeordnet ist, sodass die Ladeguter 1 mit Hilfe der
Identifikationsmarke 4 automatisiert eindeutig identifizierbar sind. Wie in Fig. 1
exemplarisch dargestellt ist, kann es vorkommen, dass eines oder mehrere der
Ladeguter 1‘ des Stapels 2 keine Identifikationsmarke 4 aufweisen, weil diese bei-
spielsweise verloren gegangen oder verschmutzt ist und daher nicht mehr erkenn-
bar ist. Ein derartiges Ladegut 1° kann nicht mehr automatisiert eindeutig identifi-
ziert werden, weshalb ein solches Ladegut 1° als nicht identifizierbares Ladegut 1

bezeichnet wird.

In Fig. 2 ist ein (identifizierbares) Ladegut 1 dargestellt. Dieses Ladegut 1 weist
eine ldentifikationsmarke 4 auf, welche in einer bestimmten Identifikationsposition
am Ladegut angeordnet ist. Die Identifikationsposition ist hierbei relativ zu zumin-
dest einer Ladegutkante 5a, 5b, 5¢c angegeben. Die dargestellten Ladegutkan-
ten 5a, 5b, 5c umfassen eine Ladegutunterkante 5a, Ladegutseitenkanten 5b und

eine Ladegutoberkante 5c.

Bevorzugt ist die Identifikationsposition der ldentifikationsmarke 4 als Normalab-
stand zwischen der zumindest einen Ladegutseitenkante 5a, 5b, 5¢ und einem
Mittelpunkt oder einem Rand der Identifikationsmarke 4 angegeben, wie dies in

Fig. 2 durch Doppelfeile angedeutet ist.

In Fig. 3a und Fig. 3b sind eine erste und zweite Ausflhrung einer Transfersta-
tion 6 dargestellt. Die Transferstation 6 umfasst jeweils ein Transportsystem 7a
zum Antransport des Stapels 2, ein Transportsystem 7b zum Weitertransport des
Stapels 2 und ein Transportsystem 7c zum Abtransport der Ladeguter 1. Ferner

umfasst die Transferstation 6 eine automatische Transfervorrichtung 8, eine
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Bilderfassungsvorrichtung 9, eine Auswerteeinheit 10 und eine Steuervorrich-
tung 11. Die Bilderfassungsvorrichtung 9, die Auswerteeinheit 10 und die Steuer-
vorrichtung 11 sind datentechnisch miteinander verbunden, wie dies aus Grinden

der besseren Ubersicht in den Figuren nicht dargestellt ist.

Das Transportsystem 7a zum Antransport des Stapels ist dazu eingerichtet, den
Stapel 2 in einer Transportrichtung TR zur Bilderfassungsvorrichtung 9 anzutrans-
portieren und an dieser bereitzustellen. DarUber hinaus ist das Transportsys-

tem 7b zum Weitertransport des Stapels 2 dazu eingerichtet, den Stapel 2 in
Transportrichtung TR von der Bilderfassungsvorrichtung 9 zur Transfervorrich-
tung 8 zu transportieren. Schliellich ist das Transportsystem 7c zum Abtransport
der Ladeguter 1 dazu eingerichtet, die Ladeguter 1, welche durch die Transfervor-
richtung 8 an das Transportsystem 7c¢ Ubergeben wurden, in Transportrichtung TR
von der Transfervorrichtung 8 abzutransportieren. Das in Fig. 3a und Fig. 3b dar-
gestellte Transportsystem 7a, 7b, 7¢c umfasst jewells eine stationare (bodengebun-
dene) Foérdertechnik, welche beispielhaft als Rollenférdertechnik dargestellt ist.
Selbstverstandlich ist hierbei eine zur Rollenférdertechnik unterschiedliche Férder-
technik ebenso mdglich, beispielsweise eine Gurtférdertechnik. Alternativ zur stati-
onaren Foérdertechnik oder zusatzlich dazu kann das Transportsystem 7a, 7b, 7¢
auch eine mobile Férdertechnik aufweisen, welche insbesondere autonom verfahr-
bare Fdrderfahrzeuge umfasst. Die einzelnen Transportsysteme 7a, 7b, 7¢ kénnen

auch unterschiedlich aufgebaut sein.

Die Transfervorrichtung 8 ist dazu eingerichtet, Ladeguter 1 vom Stapel 2 zu ent-
nehmen. Hierfur weist die Transfervorrichtung 8 eine Greifeinheit 81 auf. Die Grei-
feinheit 81 ist in drei Raumrichtungen, insbesondere in einer vertikalen Richtung
sowie in einer ersten horizontalen Richtung und einer zweiten horizontalen Rich-
tung bewegbar, sodass die Greifeinheit 81 am Stapel 2 bzw. an einem zu entneh-

menden Ladegut 1 ausgerichtet werden kann.

Hierfur kann die Transfervorrichtung 8 einen Industrieroboter bzw. einen Roboter-
arm umfassen, an welchem die Greifeinheit 81 angeordnet und mittels welchem
die Greifeinheit 81 bewegbar ist. Ebenso kann die Transfervorrichtung 8 einen

Portalroboter umfassen, wie dies in Fig. 3a und Fig. 3b beispielhaft dargestellt ist.
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Die Greifeinheit 81 kann hierbei an einem Rahmen 82 der Transfervorrichtung 8

vertikal und horizontal verfahrbar gelagert sein.

Die in Fig. 3a dargestellte Transferstation 3a umfasst eine erste Ausfihrung der
Bilderfassungsvorrichtung 9, welche in Fig. 4a in perspektivischer Ansicht darge-
stellt ist. In der ersten Ausfuhrung umfasst die Bilderfassungsvorrichtung 9 eine
Bilderfassungseinheit 91, welche dazu eingerichtet ist, Bilder einer ersten Seite
des Stapels 2 zu erfassen. Hierfur kann der Stapel 2 so an der Bilderfassungsvor-
richtung 9 bereitgestellt werden, dass die erste Seite des Stapels 2 der Bilderfas-

sungseinheit 91 gegenuberliegt.

Dartber hinaus kann die Bilderfassungsvorrichtung 9 zur Erfassung von Bildern
einer zweiten Seite des Stapels 2 ausgebildet sein. Hierfur kann wie in Fig. 3a ge-
zeigt eine Dreheinheit 92 vorgesehen sein, mittels welcher der Stapel 2 von der
ersten Position in eine zweite Position bewegbar ist, in welcher die zweite Seite
des Stapels 2 der Bilderfassungseinheit 91 gegenuberliegt. Eine Drehung des Sta-
pels 2 durch die Dreheinheit 92 ist in Fig. 3a durch einen Doppelpfeil angedeutet.
Alternativ dazu kann die Bilderfassungseinheit 91 schwenkbar gelagert sein, so-
dass diese aus einer ersten Position zur Erfassung der ersten Seite des Stapels 2
in eine zweite Position zur Erfassung der zweiten Seite des Stapels 2 schwenkbar

ist.

Alternativ dazu umfasst die in Fig. 3b dargestellte Transferstation 6 eine zweite
Ausfuhrung der Bilderfassungsvorrichtung 9, welche in Fig. 4b in perspektivischer
Ansicht dargestellt ist. Hierbei umfasst die Bilderfassungsvorrichtung 9 eine erste
Bilderfassungseinheit 91a und eine zweite Bilderfassungseinheit 91b, welche or-
thogonal zueinander angeordnet sind, sodass die erste Bilderfassungseinheit 91a
zur Erfassung der ersten Seite des Stapels 2 und die zweite Bilderfassungsein-
heit 91b zur Erfassung der zweiten Seite des Stapels 2 eingerichtet ist. Hierfur
kann der Stapel 2 so an der Bilderfassungsvorrichtung 9 bereitgestellt werden,
dass die erste Seite des Stapels 2 der ersten Bilderfassungseinheit 91a und die

zweite Seite des Stapels 2 der zweiten Bilderfassungseinheit 91b gegenuberliegt.
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Die Bilderfassungsvorrichtung 9 ist datentechnisch mit der Auswerteeinheit 10 ver-
bunden, um erfasste Bilder an diese zu Ubermitteln. Die Auswerteeinheit 10 um-
fasst vorzugsweise einen Auswerterechner, auf welchem ein Algorithmus zur Bild-
erkennung implementiert ist. Im dargestellten Beispiel ist die Auswerteeinheit 10
mit einer Datenbank 12 datentechnisch verbunden. Gleichwirkend kann alternativ

vorgesehen sein, dass die Auswerteeinheit 10 die Datenbank 12 umfasst.

In der Datenbank 12 kénnen eine Vielzahl von Daten hinterlegt sein, insbesondere
Ladegutdaten, welche die Ladeguter 1 betreffen. Die Ladegutdaten eines Lade-
guts 1 umfassen zumindest die ldentifikationsposition der Identifikationsmarke 4
des jeweiligen Ladeguts 1, wobei die Identifikationsposition wie zuvor beschrieben
relativ zu zumindest einer Ladegutkante 5a, 5b, 5¢ angegeben ist. Die Auswer-

teeinheit 10 ist dazu eingerichtet, die Ladegutdaten auszulesen.

Dartber hinaus ist die Auswerteeinheit 10 dazu ausgebildet, auf Basis der Bilder-
kennung einzelne Ladeguter 1 zu identifizieren sowie deren Position im Stapel 2,

insbesondere deren Kantenposition, zu ermitteln.

Ferner ist die Auswerteeinheit 10 mit der Steuervorrichtung 11 verbunden, um die

Kantenposition des jeweiligen Ladeguts 1 an diese zu ubermitteln.

Die Steuervorrichtung 11 ist dazu ausgebildet, die Transfervorrichtung 8 derart an-
zusteuern, dass diese ein Ladegut 1 vom Stapel 2 entnimmt. Die Transfervorrich-

tung 8 und die Steuervorrichtung 11 sind, insbesondere datentechnisch, miteinan-
der verbunden, wie dies aus Grinden der besseren Ubersicht in den Figuren nicht

dargestellt ist.

Zum Ausrichten und/oder Fixieren des Stapels 2 in einer Entnahmeposition um-
fasst die Transferstation 6 eine Einrichtung zur Ausrichtung und/oder Fixierung.
Die Einrichtung zur Ausrichtung und/oder Fixierung umfasst im dargestellten Bei-
spiel zwei winkelférmige Fixierungselemente 13, welche an den Stapel 2 anstell-

bar sind, um diesen auszurichten und/oder zu fixieren.
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In Fig. 3c ist eine weitere Ausfuhrung der Transferstation 6 gezeigt, welche im We-
sentlichen analog zu den in Fig. 3a und Fig. 3b gezeigten Transferstationen 6 aus-
gebildet ist. Hierbei sind jedoch die Bilderfassungsvorrichtung 9 und die Transfer-
vorrichtung 8 im Wesentlichen ortsgleich angeordnet, sodass der Stapel 2 gleich-
zeitig an der Transfervorrichtung 8 und der Bilderfassungsvorrichtung 9 bereitge-
stellt werden kann. Die Erfassung der Bilder kann somit unmittelbar an der Trans-

fervorrichtung 8 erfolgen.

In Fig. 4a ist die erste Ausfuhrung der Bilderfassungsvorrichtung 9 in perspektivi-
scher Ansicht dargestellt. Hierbei umfasst die Bilderfassungsvorrichtung 9 eine
Bilderfassungseinheit 91, welche entlang einer vertikalen Fuhrungsstruktur 93 ver-
tikal verfahrbar ist, wie in Fig. 4a durch einen Doppelpfeil angedeutet ist. Der auf
dem Ladungstrager 3 angeordnete Stapel 2 ist auf der Dreheinheit 92 bereitge-
stellt. Die Dreheinheit 92 ist im Wesentlichen als Drehtisch ausgebildet und um-
fasst eine um eine vertikale Drehachse D drehbare Aufnahmeplattform zur Auf-
nahme des Stapels 2. Somit kann der Stapel 2 um die Drehachse D in einer Hori-
zontalebene aus der ersten Position, in welcher die erste Seite des Stapels 2 zur
Bilderfassungseinheit 91 gerichtet ist, in die zweite Position gedreht werden, in
welcher die zweite Seite des Stapels 2 zur Bilderfassungseinheit 91 gerichtet ist.
Selbstverstandlich kann auch vorgesehen sein, dass der Stapel 2 in eine dritte
und vierte Position gedreht werden kann, in welcher die dritte bzw. vierte Seite des
Stapels 2 zur Bilderfassungseinheit 91 gerichtet ist, sodass gegebenenfalls alle

vier Seiten des Stapels 2 erfasst werden kénnen.

Fig. 4b zeigt die zweite Ausfuhrung der Bilderfassungsvorrichtung 9 in perspektivi-
scher Ansicht. Hierbei weist die Bilderfassungsvorrichtung 9 eine erste Bilderfas-
sungseinheit 91a und eine zweite Bilderfassungseinheit 91b auf, welche orthogo-
nal zueinander ausgerichtet sind. Somit wird erreicht, dass der Stapel so an der
Bilderfassungsvorrichtung 9 bereitgestellt werden kann, dass die erste Seite zur
ersten Bilderfassungseinheit 91a und die zweite Seite zur zweiten Bilderfassungs-
einheit 91b gerichtet ist. Auch hierbei sind die Bilderfassungseinheiten 91a, 91b

jeweils entlang einer vertikalen Fuhrungsstruktur 93 vertikal verfahrbar.
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Dartber hinaus kann auch die zweite Ausfuhrung der Bilderfassungsvorrichtung 9
optional eine zuvor beschriebene Drehvorrichtung 92 aufweisen, um beispiels-

weise auch die dritte und vierte Seite des Stapels zu erfassen.

Um den Stapel 2 fir das Erfassen eines Bildes zu fixieren, umfasst die Bilderfas-
sungseinheit 91 eine Einrichtung zur Fixierung 94, welche in Fig. 4a und Fig. 4b

jeweils gestrichelt dargestellt ist.

Fig. 4c zeigt die Bilderfassungsvorrichtung 9 der ersten bzw. zweiten Ausfuhrung
in einer Seitenansicht. Die Bilderfassungseinheit 91, 91a ist an der vertikalen Fuh-
rungsstruktur 93 verschiebbar gelagert. Die Erfassung des Bildes ist durch einen
gestrichelten Pfeil angedeutet. Oberhalb der Bilderfassungseinheit 91, 91a ist eine
Beleuchtungseinheit 95 zur Beleuchtung eines durch die Bilderfassungsein-

heit 91, 91a erfassten Bereichs angeordnet, welche ebenfalls vertikal verschiebbar
an der Fuhrungsstruktur 93 gelagert ist. Die Beleuchtung ist durch drei parallele

gestrichelte Linien angedeutet.

Wie in Fig. 4c ebenfalls ersichtlich ist, umfasst die Bilderfassungsvorrichtung 9
eine Einrichtung zur Fixierung 94. Die Einrichtung zur Fixierung 94 umfasst einen
Niederhalter 94a, welcher an einer weiteren vertikalen Fuhrungsstruktur 94b verti-
kal verschiebbar gelagert ist. Mit dem Niederhalter 94a kann ein Druck von oben

auf den Stapel 2 ausgelbt werden, um diesen zu fixieren.

Fig. 5 zeigt eine schematische Darstellung eines Lagersystems 14 mit einer
Transferstation 6 und einem Lagerbereich 15. Die Transferstation 6 kann hierbei
wie zuvor beschrieben ausgebildet sein. Der Lagerbereich 15 ist zum Lagern von
Ladegutern 1 ausgebildet. Hierfur umfasst der Lagerbereich 15 bevorzugt eine
nicht dargestellte Regalanordnung mit einem automatisiert betriebenen Regalbe-
diengeréat. Ferner ist die Transferstation 6 Uber das Transportsystem 7¢ zum Ab-

transport der Ladeguter 1 mit dem Lagerbereich 15 verbunden.

Optional kann das Lagersystem 14 einen Wareneingang 141 aufweisen, an wel-
chem Waren, insbesondere die Stapel 2 aus Ladegutern 1, angeliefert werden.

Der optionale Wareneingang 141 ist in Fig. 5 gestrichelt dargestellt. Hierbei sind
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die Stapel 2 Ublicherweise auf Ladungstragern 3, beispielsweise auf Paletten oder
dergleichen, angeordnet. Der Wareneingang 141 ist Uber das Transportsystem 7a

zum Antransport des Stapels 2 mit der Transferstation 6 verbunden.

Dartber hinaus kann das Lagersystem 14 optional einen Kommissionierbe-

reich 142 umfassen, welcher in Fig. 5 gestrichelt dargestellt ist. Im Kommissionier-
bereich werden Waren entsprechend einem Kundenauftrag kommissioniert. Hier-
fur umfasst der Kommissionierbereich 142 Ublicherweise eine Vielzahl von Kom-
missionierstationen, zu welchen Ladeguter 1 durch ein den Lagerbereich 15 und
den Kommissionierbereich 142 verbindendes Transportsystem 7d‘ antransportiert
werden. Dieses Transportsystem 7d‘ ist zum Transport von Ladegutern 1, vor-
zugsweise gleich wie das Transportsystem 7¢ zum Abtransport der Ladeguter 1,

ausgebildet.

Falls ein Kommissionierbereich 142 vorgesehen ist, kénnen an den Kommissio-
nierstationen Waren gemal} dem Kundenauftrag aus den Ladegutern 1 entnom-

men und in einem Zielladungstrager abgelegt werden.

Ferner kann das Lagersystem 14 einen optionalen, in Fig. 5 gestrichelt dargestell-
ten, Warenausgang 143 umfassen. Der Warenausgang 143 ist hierbei ebenfalls
Uber ein Transportsystem 7d"“ mit dem Kommissionierbereich 142 férdertechnisch
verbunden. Das Transportsystem 7d“ kann zum Transport der Zielladungstrager,
insbesondere analog zu den zuvor beschriebenen Transportsystemen 7c, 7d‘ aus-

gebildet sein.

Fig. 6a und Fig. 6b zeigen einen Greifvorgang der Greifeinheit 81 der Transfervor-

richtung 6 beim Entnehmen eines Ladeguts 1 vom Stapel 2.

In der dargestellten AusfUhrungsform umfasst die Greifeinheit 81 einen Grundrah-
men 811 sowie zumindest eine relativ zum Grundrahmen 811 in einer ersten Rich-
tung (y) zwischen einer zurickgezogenen Ausgangsstellung, wie in Fig. 6a ge-
zeigt, und einer ausgefahrenen Aufnahmestellung, wie in Fig. 6b gezeigt, beweg-

bare Beladezunge 812.
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Ferner weist die beispielhaft dargestellte Greifeinheit 81 in einer zweiten Rich-
tung (x) relativ zueinander zwischen einer zuriickgezogenen Offnungsstellung und
einer (an ein Ladegut 1) angestellten Klemmstellung bewegbare Klemmba-

cken 813 zum Klemmagreifen des Ladeguts 1 auf. Die Klemmbacken 813 sind dar-
Uber hinaus relativ zum Grundrahmen 811 in einer dritten Richtung (z) zwischen
einer unteren Héhenstellung, wie in Fig. 6a gezeigt, und einer oberen Hohenstel-

lung, wie in Fig. 6b gezeigt, verfahrbar.

In Fig. 6a wird die Transfervorrichtung 6 relativ zum Stapel 2 ausgerichtet, indem
die Steuervorrichtung 11 die Greifeinheit 81 derart ansteuert, dass die Belade-

zunge 812 im Wesentlichen an der Ladegutunterkante 6a ausgerichtet wird.

Wie in Fig. 6b dargestellt ist, werden die Klemmbacken 813 seitlich neben dem zu
entnehmenden Ladegut 1 positioniert. Die Klemmbacken 813 sind hierbei in der
zuriickgezogenen Offnungsstellung. AnschlieRend werden die Klemmbacken 813
in die angestellte Klemmstellung bewegt, um das Ladegut 1 zu klemmen und an-
zuheben. Wie in Fig. 6b ersichtlich ist, kann das Ladegut 1 durch eine Bewegung
der Klemmbacken 813 aus der unteren Héhenstellung in die obere Hohenstellung
angekippt werden. In einen unter dem angekippten Ladegut 1 entstehenden Spalt
kann die Beladezunge 811 unter das Ladegut 1 eingeschoben werden, um das
Ladegut 1 von unten zu Unterstutzen. Ein Beispiel fur einen Greifvorgang ist ins-
besondere in der WO 2020/014725 A2 detailliert beschrieben.

Die Wirkzusammenhange einzelner im Zusammenhang mit den vorangehenden
Figuren erlauterten Komponenten werden mit Bezug auf ein Verfahren zum Ent-

nehmen eines Ladeguts 1 von einem Stapel 2 naher beschrieben.

Ein derartiges Verfahren ist in Fig. 7 schematisch dargestellt. Hierbei erfolgt zu-
nachst eine Bereitstellung S1 eines Stapels 2 aus Ladegutern 1 an der Transfer-
vorrichtung 8. Wie bereits zuvor beschrieben, kann hierfur der Stapel mittels einer
Transportvorrichtung 7‘ antransportiert werden. Ferner kann der Stapel durch die

Fixierungselemente 13 ausgerichtet und fixiert werden.
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In einem néchsten Schritt erfolgt eine Bilderfassung S2. Hierbei wird ein Bild einer
ersten Seite des Stapels 2 und optional ein Bild einer zweiten Seite des Stapels 2
durch die Bilderfassungseinheit 9 erfasst. Das erfasste Bild wird von der Bilderfas-
sungseinheit 9 an die Auswerteeinheit 10 Ubermittelt. Hierfur sind die Bilderfas-
sungseinheit 9 und die Auswerteeinheit 10 wie zuvor beschrieben datentechnisch
miteinander verbunden. In einer bevorzugten Ausfihrungsform wird hierbei nicht
nur ein Bild der ersten Seite des Stapels 2, sondern zusétzlich ein Bild einer zwei-

ten Seite des Stapels 2 erfasst.

Ferner erfolgt eine Bildauswertung S3 des erfassten Bildes durch die Auswerteein-
heit 10. Hierbei wird das erfasste Bild ausgewertet, um die Identifikationsmarke 4
eines Ladeguts 1 zu erkennen. Hierbei wird eine Absolutposition der Identifikati-
onsmarke 4 relativ zu einem Referenzpunkt ermittelt. Der Referenzpunkt kann bei-
spielsweise ein Koordinatenursprung sein, an welchem der Stapel 2 und/oder der
Ladungstrager 3 ausgerichtet wird. Die Bildauswertung S3 kann fur mehrere Lade-
guter 1 durchgefuhrt werden, sodass mehrere Identifikationsmarken 4 von mehre-
ren Ladegutern 1 erkannt werden und deren jeweilige Absolutposition bestimmt

wird.

Nachfolgend erfolgt eine Ladegutidentifikation S4, wobei das Ladegut 1 anhand
der erkannten Identifikationsmarke 4 identifiziert wird. Hierbei werden Ladegutda-
ten des identifizierten Ladeguts 1 aus der Datenbank 12 ausgelesen, wobei die
Ladegutdaten die Identifikationsposition umfassen. Hierfur ist die Auswerteein-
heit 10 mit der Datenbank 12 datentechnisch verbunden. Auch die Ladegutidentifi-
kation S4 kann fur mehrere Ladeguter 1, insbesondere fur alle Ladeguter 1 deren

Identifikationsmarken 4 bei der Bildauswertung S3 erkannt wurden.

Im einem né&chsten Schritt erfolgt eine Positionsermittiung S5, wobei aus der zuvor
ermittelten Absolutposition und der aus der Datenbank 12 ausgelesenen ldentifi-
kationsposition des Ladeguts 1 eine Kantenposition des Ladeguts 1 berechnet
wird. Dies kann fur die Ladegutunterkante 5a, die Ladegutseitenkanten 5b
und/oder die Ladegutoberkante 5c erfolgen. Die Positionsermittiung S5 kann bei-
spielsweise durch eine Vektoraddition erfolgen, wobei ein erster Vektor die Abso-

lutposition der Identifikationsmarke 4 relativ zum Koordinatenursprung bzw. zum
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Referenzpunkt und ein weiterer Vektor die ldentifikationsposition der Identifikati-
onsmarke 4 relativ zur zu berechnenden Ladegutkante 5a, 5b, 5¢ angibt. Auch die
Positionsermittlung S5 kann fur mehrere Ladeguter 1, insbesondere fur alle Lade-

guter 1 deren Identifikationsmarken 4 bei der Bildauswertung S3 erkannt wurden.

Hierbei kann auch vorgesehen sein, dass die ldentifikationsposition relativ zu einer
der Ladegutkanten 5a, 5b, 5¢c angegeben ist und in den Ladegutdaten zusatzlich
eine Dimension des Ladeguts 1, insbesondere eine Breite, Hohe und Tiefe, hinter-
legt ist. Somit kann ebenfalls die Kantenposition sémtlicher Ladegutkan-

ten 5a, 5b, 5¢ berechnet werden.

Falls der Stapel 2 ein Ladegut 1° umfasst, dessen Identifikationsmarke 4 bei der
Bildauswertung S3 nicht erkannt oder welches bei der Ladegutidentifikation S4
nicht identifiziert werden kann, so wird die Kantenposition des nicht identifizierba-

ren Ladeguts 1° aus der Kantenposition der benachbarten Ladegutern 1 ermittelt.

Ist die Kantenposition bekannt, so erfolgt eine Datentubermittlung S6, wobei die
Kantenposition von der Auswerteeinheit 10 an die Steuervorrichtung 11 Gbermittelt
wird. Dies kann fur sémtliche Kantenpositionen und/oder Ladeguter 1 erfolgen,
welche ermittelt wurden. Insbesondere wird die Kantenposition der Ladegutunter-
kanten 5a eines zu entnehmenden Ladeguts 1 an die Steuervorrichtung 11 Uber-

mittelt.

In einem weiteren Schritt erfolgt eine Ansteuerung S7 der Transfervorrichtung 8
durch die Steuervorrichtung 11. Die Transfervorrichtung 8 wird hierbei derart an-
gesteuert, dass die Greifeinheit 81 der Transfervorrichtung 8 basierend auf der er-
mittelten Kantenposition relativ zum identifizierten Ladegut 1 ausgerichtet wird.
Dies kann wie zuvor im Zusammenhang mit Fig. 6a und Fig. 6b beschrieben erfol-

gen.

Schliel3lich erfolgt eine Ladegutentnahme S8. Hierbei wird das identifizierte Lade-
gut 1 durch die Greifeinheit 81, beispielsweise wie zuvor im Zusammenhang mit

Fig. 6a und Fig. 6b beschrieben, gegriffen und durch die Transfervorrichtung 8 an
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das Transportsystem 7 Ubergeben. Das Transportsystem 7 sorgt fur einen Ab-
transport des Ladeguts 1 von der Transferstation 6 beispielsweise zum Lagerbe-
reich 15.

Falls es sich bei dem an das Transportsystem 7 Ubergebenen Ladegut 1 um ein
nicht identifizierbares Ladegut 1 handelt, so kann dieses Ladegut 1° durch das
Transportsystem 7 zu einem Fehlerbehebungsarbeitsplatz transportiert werden.
Am Fehlerbehebungsarbeitsplatz kann das nicht identifizierbare Ladegut 1 bei-
spielsweise durch eine Person identifiziert und die Identifikationsmarke erneuert

werden.

Wie durch einen gestrichelten Pfeil angedeutet ist, kénnen die Schritte des Aus-
wertens S3 des erfassten Bildes, des Identifizierens S4 des Ladeguts 1 und des
Ermittelns S5 der Kantenposition fur mehrere Ladeguter 1 flr mehrere Ladegu-
ter 1 wiederholt werden. Aus den so ermittelten Kantenpositionen kann ein digita-
les Abbild des Stapels 2 erstellt werden, welches an die Steuervorrichtung 11
Ubermittelt S6 wird. Die Ansteuerung S7 kann dann basierend auf dem digitalen
Abbild des Stapels 2 erfolgen.

Das Verfahren, insbesondere die Ladegutentnahme S8, kann solange wiederholt
werden, bis eine definierte Anzahl von Ladegutern 1, insbesondere alle LadegU-
ter 1 des Stapels 2, an das Transportsystem 7 Ubergeben wurden. Somit kann ein

besonders effizientes Entstapeln eines Stapels 2 erzielt werden.

Abschlie3end wird auch festgehalten, dass der Schutzbereich durch die Patentan-
spruche bestimmt ist. Die Beschreibung und die Zeichnungen sind jedoch zur Aus-
legung der Anspruche heranzuziehen. Einzelmerkmale oder Merkmalskombinatio-
nen aus den gezeigten und beschriebenen unterschiedlichen Ausfuhrungsbeispie-

len kénnen fur sich eigenstandige erfinderische Lésungen darstellen.

Insbesondere wird auch festgehalten, dass die dargestellten Vorrichtungen in der
Realitdt auch mehr oder auch weniger Bestandteile als dargestellt umfassen kén-

nen. Teilweise kénnen die dargestellten Vorrichtungen beziehungsweise deren
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Bestandteile auch unmalfistéblich und/oder vergréfert und/oder verkleinert darge-

stellt sein.
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Bezugszeichenliste

Ladegut

nicht identifizierbares Ladegut
Stapel

Ladungstrager
Identifikationsmarke
Ladegutunterkante
Ladegutseitenkante
Ladegutoberkante
Transferstation
Transportsystem

Transfervorrichtung
Greifeinheit
Grundrahmen
Beladezunge
Klemmbacken
Rahmen

Bilderfassungsvorrichtung
Bilderfassungseinheit

Dreheinheit

Fuhrungsstruktur

Einrichtung zur Fixierung
Niederhalter

weitere vertikale Fuhrungsstruktur

Auswerteeinheit
Steuervorrichtung
Datenbank
Fixierungselemente

Lagersystem
Wareneingang
Kommissionierbereich
Warenausgang

Lagerbereich
Transportrichtung

Bereitstellung
Bilderfassung
Bildauswertung
Ladegutidentifikation
Positionsermittlung
Datenubermittlung
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S7
S8

Ansteuerung
Ladegutentnahme
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von einem Stapel (2)
aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegutern (1) in einer Transfersta-
tion (6), wobei ein Ladegut (1) der Ladeguter (1) mittels einer Greifeinheit (81) ei-
ner automatischen Transfervorrichtung (8) vom Stapel (2) entnommen und an ein

Transportsystem (7c) zum Abtransport der Ladeguter (1) Ubergeben wird, wobei

- eine Vielzahl der Ladeguter (1) jeweils eine dem jeweiligen Ladegut (1)
zugeordnete ldentifikationsmarke (4) aufweisen, welche an einer definierten Identi-

fikationsposition am jeweiligen Ladegut (1) angeordnet ist, und

- in einer Datenbank (12) zu den Ladegutern (1) jeweils Ladegutdaten
hinterlegt sind, wobei die Ladegutdaten zumindest die jeweilige Identifikationsposi-
tion umfassen, wobei die Identifikationsposition relativ zu zumindest einer Lade-

gutkante (5a, 5b, 5¢) des jeweiligen Ladeguts (1) angegeben ist,
umfassend die Schritte:
1) Bereitstellen des Stapels (2) in der Transferstation (6);

1)) Erfassen eines Bildes einer ersten Seite des Stapels durch eine Bilder-
fassungsvorrichtung (9) und Ubermitteln des erfassten Bildes an eine Auswer-
teeinheit (10);

ii) Auswerten des erfassten Bildes durch die Auswerteeinheit (10), wobei
eine ldentifikationsmarke (4) der Identifikationsmarken (4) mittels Bilderkennung
erkannt und eine Absolutposition der Identifikationsmarke (4) relativ zu einem Re-

ferenzpunkt ermittelt wird;

V) Identifizieren eines Ladeguts (1), welches der erkannten Identifikations-
marke (4) zugeordnet ist, Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten Lade-
guts (1) aus der Datenbank (12);
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V) Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen Ladegut-

kante (5a, 5b, 5c¢) relativ zum Referenzpunkt durch die Auswerteeinheit (10), wo-
bei die Kantenposition aus der ermittelten Absolutposition der dem identifizierten
Ladegut (1) zugeordneten Identifikationsmarke (4) sowie aus deren ldentifikations-

position berechnet wird;

Vi) Ubermitteln der Kantenposition der zumindest einen Ladegut-
kante (5a, 5b, 5¢) des identifizierten Ladeguts (1) an eine Steuervorrichtung (11)

zur Steuerung der automatischen Transfervorrichtung (8);

vii) Ansteuern der automatischen Transfervorrichtung (8) durch die Steuer-
vorrichtung (11), sodass die Greifeinheit (81) der automatischen Transfervorrich-
tung (8) basierend auf der ermittelten Kantenposition relativ zum identifizierten La-

degut (1) ausgerichtet wird;

viii) Entnehmen des identifizierten Ladeguts (1) vom Stapel (2) und Uberge-
ben dieses Ladeguts (1) an das Transportsystem (7c¢) durch die automatische

Transfervorrichtung (8).

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Identifi-
kationsmarken (4) der Ladeguter (1) an einer ersten Seitenwand und/oder an einer

zweiten Seitenwand des jeweiligen Ladeguts (1) angeordnet sind, wobei

- im Schritt ii) zusatzlich ein Bild einer zweiten Seite des Stapels (2)
durch die Bilderfassungsvorrichtung (9) erfasst und an die Auswerteeinheit (10)

Ubermittelt wird, und

- Schritt iii) fur das erfasste Bild der ersten Seite des Stapels (2) und/oder

fUr das erfasste Bild der zweiten Seite des Stapels (8) durchgefuhrt wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Schritte iii) bis v) fur zumindest eine weitere Identifikationsmarke (4), insbesondere

eine ldentifikationsmarke (4) eines weiteren Ladeguts (1) wiederholt werden.
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4. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Stapel (2) ein nicht identifizierbares Ladegut (1°) umfasst,
wobei die Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante (5a, 5b, 5¢) des nicht
identifizierbaren Ladeguts (1°) aus der Kantenposition der zumindest einen Lade-
gutkante (5a, 5b, 5¢) von einem oder mehreren benachbarten Ladegutern (1) er-

mittelt wird.

. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Schritte
vi) bis viii) fur das nicht identifizierbare Ladegut (1) durchgefuhrt werden und das
zumindest eine nicht identifizierbare Ladegut (1°) durch das Transportsystem (7¢)

zu einem Fehlerbehebungsarbeitsplatz transportiert wird.

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Schritte iii) bis v) fur alle erkennbaren Identifikationsmar-
ken (4) wiederholt werden, wobei im Schritt v) auf Basis der ermittelten Kantenpo-
sitionen der jeweiligen Ladeguter (1) ein digitales Abbild des Stapels (2) erstellt

wird.

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass das Uber-
mitteln der Kantenposition der Ladegutkanten (5a, 5b, 5¢) der identifizierten Lade-
guter (1) im Schritt vi) erfolgt, indem das digitale Abbild des Stapels (2) an die

Steuervorrichtung (11) Gbermittelt wird.

8. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Schritte vi) bis viii) flr zumindest ein weiteres Ladegut (1)
wiederholt werden, insbesondere bis eine definierte Anzahl von Ladegutern (1)

des Stapels (2) an das Transportsystem (7c¢) Ubergeben wurden.

9. Transferstation (6) zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von einem Sta-

pel (2) aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegutern (1) umfassend

- ein Transportsystem (7c) zum Abférdern von Ladegutern (1),
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- eine automatische Transfervorrichtung (8), welche eine Greifeinheit (81)
zum Greifen von Ladegutern (1) aufweist, wobei die Transfervorrichtung (8) dazu
eingerichtet ist, das Ladegut (1) vom Stapel (2) abzunehmen und an das Trans-

portsystem (7c) zu Ubergeben,

- eine Bilderfassungsvorrichtung (9) mit einer Bilderfassungseinheit (91),

welche dazu eingerichtet ist, ein Bild einer Seite des Stapels zu erfassen,

- eine Auswerteeinheit (10), welche dazu eingerichtet ist, ein von der
Bilderfassungseinheit (9) erfasstes Bild mittels Bilderkennung auszuwerten, wobei
die Bilderfassungseinheit (9) mit der Auswerteeinheit (10) datentechnisch verbun-

den ist um das erfasste Bild an die Auswerteeinheit (10) zu GUbermitteln,

- eine datentechnisch mit der Auswerteeinheit (10) verbundenen Daten-
bank (12), in welcher zu den Ladegutern (1) jeweils Ladegutdaten hinterlegt sind,
wobei die Ladegutdaten jeweils eine Identifikationsposition umfassen, welche rela-
tiv zu zumindest einer Ladegutkante (5a, 5b, 5¢) des jeweiligen Ladeguts (1) an-
gibt, wo eine dem jeweiligen Ladegut (1) zugeordnete Identifikationsmarke (4) auf

dem jeweiligen Ladegut (1) angebracht ist, und

- eine Steuervorrichtung (11), welche dazu eingerichtet ist, die Transfer-
vorrichtung (8) derart anzusteuern, dass die Greifeinheit (81) relativ zu einem vom

Stapel (2) zu entnehmenden Ladegut (1) ausgerichtet wird,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteeinheit (10) eingerichtet ist zur Durchfiihrung der Schritte:

- Auswerten des erfassten Bildes, wobei eine Identifikationsmarke (4)
mittels Bilderkennung erkannt und eine Absolutposition der Identifikations-

marke (4) relativ zu einem Referenzpunkt ermittelt wird;

- Identifizieren eines Ladeguts (1), welches der erkannten Identifikations-
marke zugeordnet ist, Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten Ladeguts (1)

aus der Datenbank (12) und Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen
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Ladegutkante (5a, 5b, 5c¢) relativ zum Referenzpunkt durch die Auswerteein-
heit (10), wobei die Kantenposition aus der ermittelten Absolutposition der dem
identifizierten Ladeguts (1) zugeordneten Identifikationsmarke (4) sowie aus deren

Identifikationsposition berechnet wird;

- Ubermitteln der Kantenposition der zumindest einen Ladegut-

kante (5a, 5b, 5c) des identifizierten Ladeguts (1) an die Steuervorrichtung (11).

10. Transferstation (6) nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die
Bilderfassungsvorrichtung (9) zur Erfassung eines Bildes einer zweiten Seite des

Stapels eingerichtet ist.

11. Transferstation (6) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass
die Bilderfassungsvorrichtung (9) eine Dreheinheit (92) aufweist, mit welcher der
Stapel (2) um eine vertikale Drehachse (D) drehbar ist, sodass der Stapel (2) in
eine erste Position, in welcher die erste Seite des Stapels (1) der Bilderfassungs-
einheit (91) gegenuberliegt, und in eine zweite Position, in welcher die zweite

Seite des Stapels (1) der Bilderfassungseinheit (91) gegenuberliegt, bringbar ist.

12. Transferstation (6) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass

die Bilderfassungsvorrichtung (9) eine erste Bilderfassungseinheit (91a) zur Erfas-
sung der ersten Seite des Stapels (2) und eine zweite Bilderfassungseinheit (91b)
zur Erfassung der zweiten Seite des Stapels (2) aufweist, wobei vorzugsweise die
erste Bilderfassungseinheit (91a) und die zweite Bilderfassungseinheit (91b) einen

Winkel von 90° einschlief3en.

13. Lagersystem (14) umfassend einen Lagerbereich (15) zum Lagern von
Ladegutern (1), eine Transferstation (6) zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von
einem Stapel (2) aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegutern (1), ein
erstes Transportsystem (7a) zum Anférdern des Stapels (2) zur Transfersta-

tion (6), dadurch gekennzeichnet, dass die Transferstation (6) nach einem der An-

spruche 9 bis 12 ausgebildet ist.
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14. Computerimplementiertes Verfahren zur Erstellung einer Bewegungs-
vorschrift fur eine Greifeinheit (81) einer automatischen Transfervorrichtung (8)
zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von einem Stapel (2) aus mehreren tUberei-

nander angeordneten Ladegutern (1), umfassend die Schritte:

) Empfangen eines durch eine Bilderfassungseinheit (9) erfassten Bildes

einer ersten Seite des Stapels;

i) Auswerten des erfassten Bildes mittels Bilderkennung, wobei eine auf
dem erfassten Bild erkennbare Identifikationsmarke (4) erkannt wird, welche an ei-
ner definierten ldentifikationsposition an einem Ladegut (1) der Ladeguter (1) an-

geordnet und dem jeweiligen Ladegut (1) zugeordnet ist;

ii) Identifizieren des Ladeguts (1), welches der erkannten Identifikations-
marke (4) zugeordnet ist, und Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten La-
deguts (1) aus einer Datenbank (12), in welcher die Ladegutdaten bereitgestellt
sind, wobei die Ladegutdaten die Identifikationsposition der ldentifikations-
marke (4) umfassen und wobei die Identifikationsposition relativ zu zumindest ei-

ner Ladegutkante (5a, 5b, 5¢) des jeweiligen Ladeguts (1) angegeben ist;

V) Ermitteln einer Absolutposition der Identifikationsmarke (4) relativ zu ei-

nem Referenzpunkt;

V) Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen Ladegut-

kante (5a, 5b, 5c) des identifizierten Ladeguts (1) relativ zum Referenzpunkt aus
der Absolutposition und der Identifikationsposition der erkannten ldentifikations-
marke (4);

Vi) Erstellen einer Bewegungsvorschrift fur eine Steuervorrichtung (11) zur
Ausrichtung der Greifeinheit (81) der automatischen Transfervorrichtung (8) relativ

zum identifizierten Ladegut (1).
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15. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass die
Schritte ii) bis v) fur sdmtliche auf dem erfassten Bild erkennbaren Identifikations-
marken (4) und diesen zugeordneten Ladegutern (2) durchgefuhrt werden, wobei

das Verfahren zusatzlich den Schritt

V) Erstellen eines digitalen Abbildes des Stapels (2) auf Basis der im
Schritt v) ermittelten Kantenposition der zumindest einen Ladegut-

kante (5a, 5b, 5c) der jeweiligen Ladeguter (1),

umfasst, wobei die Bewegungsvorschrift im Schritt vi) auf Basis des digitalen Ab-

bildes des Stapels erstellt wird.
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Patentanspriche

1. Verfahren zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von einem Stapel (2)
aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegutern (1) in einer Transfersta-
tion (6), wobei ein Ladegut (1) der Ladegtiter (1) mittels einer Greifeinheit (81) ei-
ner automatischen Transfervorrichtung (8) vom Stapel (2) entnommen und an ein

Transportsystem (7c¢) zum Abtransport der LadegUter (1) Ubergeben wird, wobei

- eine Vielzahl der Ladeguter (1) jeweils eine dem jeweiligen Ladegut (1)
zugeordnete Identifikationsmarke (4) aufweisen, welche an einer definierten Identi-
fikationsposition am jeweiligen Ladegut (1) angeordnet ist, und

- in einer Datenbank (12) zu den LadegUtern (1) jeweils Ladegutdaten
hinterlegt sind, wobei die Ladegutdaten zumindest die jeweilige Identifikationsposi-
tion umfassen, wobei die Identifikationsposition relativ zu zumindest einer Lade-

gutkante (5a, 5b, 5c¢) des jeweiligen Ladeguts (1) angegeben ist,
umfassend die Schritte:
i) Bereitstellen des Stapels (2) in der Transferstation (6);

ii) Erfassen eines Bildes einer ersten Seite des Stapels durch eine Bilder-
fassungsvorrichtung (9) und Ubermitteln des erfassten Bildes an eine Auswer-
teeinheit (10);

iv) Identifizieren eines Ladeguts (1), welches einer erkannten ldentifikati-
onsmarke (4) zugeordnet ist, Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten Lade-
guts (1) aus der Datenbank (12);

vi) Ubermitteln einer Kantenposition der zumindest einen Ladegut-
kante (5a, 5b, 5c) des identifizierten Ladeguts (1) an eine Steuervorrichtung (11)
zur Steuerung der automatischen Transfervorrichtung (8);
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vii) Ansteuern der automatischen Transfervorrichtung (8) durch die Steuer-
vorrichtung (11), sodass die Greifeinheit (81) der automatischen Transfervorrich-
tung (8) basierend auf der ermittelten Kantenposition relativ zum identifizierten La-
degut (1) ausgerichtet wird;

viii) Entnehmen des identifizierten Ladeguts (1) vom Stapel (2) und Uberge-
ben dieses Ladeguts (1) an das Transportsystem (7c¢) durch die automatische

Transfervorrichtung (8),

gekennzeichnet durch die Schritte

iif) Auswerten des erfassten Bildes durch die Auswerteeinheit (10), wobei
eine ldentifikationsmarke (4) der Identifikationsmarken (4) mittels Bilderkennung
erkannt und eine Absolutposition der Identifikationsmarke (4) relativ zu einem Re-

ferenzpunkt ermittelt wird;

V) Ermitteln der Kantenposition der zumindest einen Ladegut-

kante (5a, 5b, 5c¢) relativ zum Referenzpunkt durch die Auswerteeinheit (10), wo-
bei die Kantenposition aus der ermittelten Absolutposition der dem identifizierten
Ladegut (1) zugeordneten Identifikationsmarke (4) sowie aus deren ldentifikations-
position berechnet wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Identifi-
kationsmarken (4) der Ladegiter (1) an einer ersten Seitenwand und/oder an einer

zweiten Seitenwand des jeweiligen Ladeguts (1) angeordnet sind, wobei

- im Schritt ii) zusatzlich ein Bild einer zweiten Seite des Stapels (2)
durch die Bilderfassungsvorrichtung (9) erfasst und an die Auswerteeinheit (10)

Ubermittelt wird, und

- Schritt iii) fOr das erfasste Bild der ersten Seite des Stapels (2) und/oder
flr das erfasste Bild der zweiten Seite des Stapels (8) durchgefihrt wird.
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3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass die
Schritte iii) bis v) flr zumindest eine weitere Identifikationsmarke (4), insbesondere

eine Identifikationsmarke (4) eines weiteren Ladeguts (1) wiederholt werden.

4. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Stapel (2) ein nicht identifizierbares Ladegut (1) umfasst,
wobei die Kantenposition der zumindest einen Ladegutkante (5a, 5b, 5¢) des nicht
identifizierbaren Ladeguts (1) aus der Kantenposition der zumindest einen Lade-
gutkante (5a, 5b, 5c¢) von einem oder mehreren benachbarten LadegUtern (1) er-

mittelt wird.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Schritte
vi) bis viii) fur das nicht identifizierbare Ladegut (1) durchgeflhrt werden und das
zumindest eine nicht identifizierbare Ladegut (1°) durch das Transportsystem (7c)
zu einem Fehlerbehebungsarbeitsplatz transportiert wird.

6. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Schritte iii) bis v) fUr alle erkennbaren Identifikationsmar-
ken (4) wiederholt werden, wobei im Schritt v) auf Basis der ermittelten Kantenpo-
sitionen der jeweiligen Ladeguter (1) ein digitales Abbild des Stapels (2) erstellt

wird.

7. Verfahren nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass das Uber-
mitteln der Kantenposition der Ladegutkanten (5a, 5b, 5¢) der identifizierten Lade-
gater (1) im Schritt vi) erfolgt, indem das digitale Abbild des Stapels (2) an die
Steuervorrichtung (11) Gbermittelt wird.

8. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Schritte vi) bis viii) flr zumindest ein weiteres Ladegut (1)
wiederholt werden, insbesondere bis eine definierte Anzahl von LadegUtern (1)
des Stapels (2) an das Transportsystem (7c¢) Gbergeben wurden.
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9. Transferstation (6) zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von einem Sta-
pel (2) aus mehreren Ubereinander angeordneten Ladegutern (1) umfassend

- ein Transportsystem (7¢) zum Abférdern von LadegUtern (1),

- eine automatische Transfervorrichtung (8), welche eine Greifeinheit (81)
zum Greifen von LadegUtern (1) aufweist, wobei die Transfervorrichtung (8) dazu
eingerichtet ist, das Ladegut (1) vom Stapel (2) abzunehmen und an das Trans-

portsystem (7c¢) zu Ubergeben,

- eine Bilderfassungsvorrichtung (9) mit einer Bilderfassungseinheit (91),
welche dazu eingerichtet ist, ein Bild einer Seite des Stapels zu erfassen,

- eine Auswerteeinheit (10), welche dazu eingerichtet ist, ein von der
Bilderfassungseinheit (9) erfasstes Bild mittels Bilderkennung auszuwerten, wobei
die Bilderfassungseinheit (9) mit der Auswerteeinheit (10) datentechnisch verbun-
den ist um das erfasste Bild an die Auswerteeinheit (10) zu Ubermitteln,

- eine datentechnisch mit der Auswerteeinheit (10) verbundenen Daten-
bank (12), in welcher zu den LadegUtern (1) jeweils Ladegutdaten hinterlegt sind,
wobei die Ladegutdaten jeweils eine Identifikationsposition umfassen, welche rela-
tiv zu zumindest einer Ladegutkante (5a, 5b, 5¢) des jeweiligen Ladeguts (1) an-
gibt, wo eine dem jeweiligen Ladegut (1) zugeordnete Identifikationsmarke (4) auf

dem jeweiligen Ladegut (1) angebracht ist, und

- eine Steuervorrichtung (11), welche dazu eingerichtet ist, die Transfer-
vorrichtung (8) derart anzusteuern, dass die Greifeinheit (81) relativ zu einem vom

Stapel (2) zu entnehmenden Ladegut (1) ausgerichtet wird,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Auswerteeinheit (10) eingerichtet ist zur Durchflihrung der Schritte:

- Auswerten des erfassten Bildes, wobei eine Identifikationsmarke (4)
mittels Bilderkennung erkannt und eine Absolutposition der ldentifikations-

marke (4) relativ zu einem Referenzpunkt ermittelt wird;
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- Identifizieren eines Ladeguts (1), welches der erkannten Identifikations-
marke zugeordnet ist, Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten Ladeguts (1)
aus der Datenbank (12) und Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen
Ladegutkante (5a, 5b, 5¢) relativ zum Referenzpunkt durch die Auswerteein-

heit (10), wobei die Kantenposition aus der ermittelten Absolutposition der dem
identifizierten Ladeguts (1) zugeordneten Identifikationsmarke (4) sowie aus deren

Identifikationsposition berechnet wird;

- Ubermitteln der Kantenposition der zumindest einen Ladegut-
kante (5a, 5b, 5c) des identifizierten Ladeguts (1) an die Steuervorrichtung (11).

10. Transferstation (6) nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die
Bilderfassungsvorrichtung (9) zur Erfassung eines Bildes einer zweiten Seite des
Stapels eingerichtet ist.

11. Transferstation (6) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass
die Bilderfassungsvorrichtung (9) eine Dreheinheit (92) aufweist, mit welcher der
Stapel (2) um eine vertikale Drehachse (D) drehbar ist, sodass der Stapel (2) in
eine erste Position, in welcher die erste Seite des Stapels (1) der Bilderfassungs-
einheit (91) gegenlberliegt, und in eine zweite Position, in welcher die zweite
Seite des Stapels (1) der Bilderfassungseinheit (91) gegentberliegt, bringbar ist.

12. Transferstation (6) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass

die Bilderfassungsvorrichtung (9) eine erste Bilderfassungseinheit (91a) zur Erfas-
sung der ersten Seite des Stapels (2) und eine zweite Bilderfassungseinheit (91b)
zur Erfassung der zweiten Seite des Stapels (2) aufweist, wobei vorzugsweise die
erste Bilderfassungseinheit (91a) und die zweite Bilderfassungseinheit (91b) einen

Winkel von 90° einschlie3en.

13. Lagersystem (14) umfassend einen Lagerbereich (15) zum Lagern von
Ladegutern (1), eine Transferstation (6) zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von

einem Stapel (2) aus mehreren Ubereinander angeordneten LadegUtern (1), ein
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erstes Transportsystem (7a) zum Anférdern des Stapels (2) zur Transfersta-
tion (6), dadurch gekennzeichnet, dass die Transferstation (6) nach einem der An-

spriche 9 bis 12 ausgebildet ist.

14. Computerimplementiertes Verfahren zur Erstellung einer Bewegungs-
vorschrift fir eine Greifeinheit (81) einer automatischen Transfervorrichtung (8)
zum Entnehmen eines Ladeguts (1) von einem Stapel (2) aus mehreren Uberei-

nander angeordneten Ladegultern (1), umfassend die Schritte:

i) Empfangen eines durch eine Bilderfassungseinheit (9) erfassten Bildes

einer ersten Seite des Stapels;

ii) Auswerten des erfassten Bildes mittels Bilderkennung, wobei eine auf
dem erfassten Bild erkennbare Identifikationsmarke (4) erkannt wird, welche an ei-
ner definierten Identifikationsposition an einem Ladegut (1) der Ladeguter (1) an-

geordnet und dem jeweiligen Ladegut (1) zugeordnet ist;

i) Identifizieren des Ladeguts (1), welches der erkannten Identifikations-
marke (4) zugeordnet ist, und Auslesen von Ladegutdaten des identifizierten La-
deguts (1) aus einer Datenbank (12), in welcher die Ladegutdaten bereitgestellt
sind, wobei die Ladegutdaten die Identifikationsposition der Identifikations-
marke (4) umfassen und wobei die ldentifikationsposition relativ zu zumindest ei-

ner Ladegutkante (5a, 5b, 5c¢) des jeweiligen Ladeguts (1) angegeben ist;

iv) Ermitteln einer Absolutposition der Identifikationsmarke (4) relativ zu ei-

nem Referenzpunki;

V) Ermitteln einer Kantenposition der zumindest einen Ladegut-
kante (5a, 5b, 5¢) des identifizierten Ladeguts (1) relativ zum Referenzpunkt aus
der Absolutposition und der ldentifikationsposition der erkannten Identifikations-

marke (4);

Vi) Erstellen einer Bewegungsvorschrift fir eine Steuervorrichtung (11) zur
Ausrichtung der Greifeinheit (81) der automatischen Transfervorrichtung (8) relativ

zum identifizierten Ladegut (1).
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15. Verfahren nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet, dass die
Schritte ii) bis v) fir samtliche auf dem erfassten Bild erkennbaren Identifikations-
marken (4) und diesen zugeordneten LadegUtern (2) durchgeflhrt werden, wobei
das Verfahren zusatzlich den Schritt

V) Erstellen eines digitalen Abbildes des Stapels (2) auf Basis der im
Schritt v) ermittelten Kantenposition der zumindest einen Ladegut-

kante (5a, 5b, 5¢) der jeweiligen Ladeguter (1),

umfasst, wobei die Bewegungsvorschrift im Schritt vi) auf Basis des digitalen Ab-
bildes des Stapels erstellt wird.
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