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C

Die Erfindung betrifft ein Hangeférdersystem (1a..1d)
mit Hangetaschen (2, 2a..2d), welche zwischen einer
Transportstellung und einer Beladestellung umstellbar
und zum Transport von Waren (4, 4a..4i) ausgebildet
sind, mit einer Beladestation (5a..5d), an welcher eine
Hangetasche (2, 2a..2d) mit einer Ware (4, 4a..4i)
beladen  werden kann, sowie mit  einer
Hangeférdervorrichtung (6, 6a..6d) zum Antransport
einer Hangetasche (2, 2a..2d) in die Beladestation
(5a..5d) und zum Abtransport der Hangetasche (2,
2a..2d) aus der Beladestation (5a..5d). Das
Hangeférdersystem (1a..1d) umfasst weiterhin eine
Messeinrichtung (11a..11d), mit der eine Ausdehnung
(a) des Taschenkérpers (3) in einer Transportrichtung
der beladenen Hangetasche (2, 2a..2d) in der
Transportstellung des Taschenkorpers (3) ermittelt
wird. Dariiber hinaus betrifft die Erfindung ein
Verfahren zum Betrieb eines solchen
Hangefordersystems (1a..1d).
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Hangeférdersystem mit Hangetaschen, welche jeweils einen zwi-
schen einer Transportstellung und einer Beladestellung umstellbaren Taschenkdrper aus einem
biegeschlaffen Material umfassen und zum Transport von Waren ausgebildet sind. Weiterhin um-
fasst das Hangeférdersystem eine Beladestation, an welcher eine Hangetasche mit einer Ware
beladen werden kann, wenn sich der Taschenkérper in der Beladestellung befindet. SchlieBlich
umfasst das Hangeférdersystem eine Hangefdrdervorrichtung zum Antransport einer Hangeta-
sche in die Beladestation und zum Abtransport der Hangetasche aus der Beladestation.

[0002] Die Erfindung betrifft auch ein Verfahren, bei dem die Hangetasche auf einer Hangefor-
dervorrichtung bereitgestellt wird, welche vom Hangeférdersystem umfasst ist, der Taschenkér-
per in eine Beladestellung umgestellt wird, sofern sich dieser nicht bereits in der Beladestellung
befindet, die Hangetasche mit einer Ware wird und der Taschenkdrper nach dem Beladen in eine
Transportstellung umgestellt wird.

[0003] Ein solches Hangefdrdersystem und ein solches Verfahren sind aus dem Stand der Tech-
nik grundsatzlich bekannt, beispielsweise aus der EP 3 293 130 A1. Hangetaschen werden mit
unterschiedlichen Waren beladen und in weiterer Folge in einem Lager- und Kommissioniersys-
tem je nach Anforderung gelagert, transportiert, sortiert, kommissioniert, und so weiter. Die Ab-
messungen der einzelnen Hangetaschen unterscheiden sich zum Teil erheblich voneinander und
héngen von der Warentype der in die Hangetasche geladenen Ware ab sowie von der Orientie-
rung der Ware in der Hangetasche. Das heif3t, selbst Hangetaschen, die mit gleichen Waren
beladen sind, kbnnen sich hingichtlich ihrer Abmessungen stark voneinander unterscheiden. Dies
betrifft vor allem oder auch ausschlieBlich die Ausdehnung des Taschenkérpers in einer Trans-
portrichtung der Hangetasche.

[0004] Die in einem bekannten Hangeférdersystem ablaufenden Algorithmen basieren auf ange-
nommenen Abmessungen der Hangetaschen, beispielsweise auf einem Mittelwert. Die Planung
in einem Hangeférdersystem kann daher nur mit maBiger Genauigkeit erfolgen, und die Wahr-
scheinlichkeit flir Stérungen, die auf falschen Annahmen der Abmessungen der Hangetaschen
basieren, ist erheblich.

[0005] Aus dem Stand der Technik sind Vermessungseinrichtungen firr verschiedene Anwen-
dungsgebiete bekannt. Aus der DE 202 18 115 U1 ist beispielsweise eine optische Vermessungs-
einrichtung fir Filamentspulen in einer Spinnerei bekannt. Problematisch ist hierbei, dass die
Filamentspule zur Vermessung exakt positioniert werden muss.

[0006] Ferner ist aus der DE 299 06 532 U1 ein Lichtvorhang zur Ermittlung einer Lange von
hangend transportierten Kleidungsstlicken bekannt.

[0007] Eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es daher, ein verbessertes Hangeférdersys-
tem und ein verbessertes Verfahren zum Betrieb eines Hangeférdersystems anzugeben. Insbe-
sondere soll die Planung der in einem Hangeférdersystem ablaufenden Vorgénge verbessert und
das Risiko fir Stérungen verringert werden.

[0008] Diese Aufgabe wird mit einem Hangefbrdersystem der eingangs genannten Art geldst,
welches zusatzlich eine Messeinrichtung umfasst, welche dazu ausgebildet ist, eine Ausdehnung
des Taschenkdrpers in einer Transportrichtung der beladenen (und hangenden) Hangetasche in
der Transportstellung des Taschenkdrpers (das hei3t nach dem Beladen der Hangetasche und
Umstellen des Taschenkorpers in die Transportstellung) zu ermitteln. Mit anderen Worten wird
die Dicke des Taschenkdérpers gemessen. Die Begriffe "Ausdehnung" des Taschenkdrpers in ei-
ner Transportrichtung der Hangetasche und "Dicke" des Taschenkdrpers werden im Folgenden
synonymisch gebraucht.

[0009] Die Aufgabe der Erfindung wird weiterhin mit einem Lager- und Kommissioniersystem ge-
I6st, das ein Hangeférdersystem der oben genannten Art umfasst, sowie ein Hangetaschenlager,
das Uber die Hangeférdervorrichtung mit der Beladestation férdertechnisch verbunden ist. Ein
Hangetaschenlager dient generell der Lagerung beziehungsweise Aufnahme einer Vielzahl von
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Hangetaschen. Das Hangetaschenlager kann insbesondere auch als Puffer (Kurzzeitlager) be-
trieben werden.

[0010] Die genannte Aufgabe wird auch mit einem Verfahren der eingangs genannten Art geldst,
bei dem eine Ausdehnung des Taschenkdrpers in einer Transportrichtung der beladenen (und
hangenden) Hangetasche in der Transportstellung des Taschenkdérpers (das heif3t nach dem Be-
laden der Hangetasche und Umstellen des Taschenkdrpers in die Transportstellung) mit Hilfe
einer Messeinrichtung ermittelt wird. Mit anderen Worten wird die Dicke des Taschenkdrpers ge-
messen.

[0011] Durch die vorgeschlagenen MaBBnahmen ist es mdglich, die in einem Hangefdrdersystem
ablaufenden Algorithmen und insbesondere die in einem Héangefdrdersystem eines Lager- und
Kommissioniersystems ablaufenden Algorithmen basierend auf den tatsachlichen Abmessungen
einer Hangetasche auszufiihren, anstatt auf angenommene Abmessungen zurlickzugreifen, die
in der Regel nicht den Tatsachen entsprechen. Die Planung in einem Hangeférdersystem bezie-
hungsweise in einem Hangeférdersystem Lager- und Kommissioniersystem kann daher genauer
erfolgen, und die Wahrscheinlichkeit fir Stérungen kann auf diese Weise deutlich reduziert wer-
den.

[0012] Im Speziellen kann eine ermittelte Dicke des Taschenkdrpers zur Berechnung einer Auf-
nahmekapazitéat in einem Hangetaschenlager oder in einem Hangetaschenpufer herangezogen
wird. Beispielsweise kann geprift werden, ob eine Hangetasche bekannter Dicke oder wie viele
Hangetaschen bekannter Dicke auf eine Hangebahn eines Hangetaschenlagers/Hangetaschen-
puffers bekannter Lange passen. Insbesondere kann dabei auf eine verbleibende freie Lange
einer Hangeférdervorrichtung (Hangebahn) Bezug genommen werden, wenn diese teilweise mit
Hangetaschen belegt ist. An dieser Stelle wird angemerkt, dass im Hangetaschenlager/Hangeta-
schenpuffer zusatzlich zu den Hangetaschen auch Hangewaren (ohne Hangetaschen) gela-
gert/gepuffert werden kénnen. Demzufolge kann das Hangetaschenlager auch die Funktion eines
Hangewarenlagers tibernehmen und der Hangetaschenpuffer auch die Funktion eines Hangewa-
renpuffers.

[0013] Beispielsweise ist es auch mdglich, eine ermittelte Dicke des Taschenkdrpers in einer
Datenbank zugeordnet zu der betreffenden Hangetasche und/oder zugeordnet zu einer Waren-
type der in der Hangetasche geladenen Ware zu speichern. Demgemaf werden zu jeder Ware
zu den ohnehin vorhandenen Daten, wie Lange, Breite, Dicke, etc. zuséatzlich noch Daten Uber
die Dicke des Taschenkdrpers, welche nach dem automatischen/manuellen Beladen einer Han-
getasche erfasst wird, datentechnisch verknipft. Méglich ist auch, dass die Hangetasche und/
oder ein Transporttrager, auf welchem die Hangetasche hangt, mit einem Identifikationsmittel,
insbesondere einem RFID-Transponder, ausgestattet ist. Das Identifikationsmittel kann die Daten
Uber die Dicke des Taschenkdrpers, welche nach dem automatischen/manuellen Beladen einer
Hangetasche erfasst wird, speichern. Diese gespeicherten Informationen kénnen in Folge fir die
Materialflusssteuerung herangezogen werden. Die Daten (iber die Dicke kénnen aber auch in der
Materialflusssteuerung gespeichert und einer jeweiligen Transporttrager-ID-Nummer (identifica-
tion number) zugeordnet werden.

[0014] Das Hangeférdersystem umfasst die Hangeférdervorrichtung und mit dieser transportierte
Hangetaschen. Die Hangefdrdervorrichtung ist entweder als stationare Hangeférdervorrichtung
oder als mobile Hangeférdervorrichtung ausgebildet. Letztere kann mobile Férderfahrzeuge (ein
sogenanntes ,autonomous guided vehicle - AGV* oder einen ,autonomous mobile robot - AMR")
aufweisen, mit denen die Hangetaschen transportiert werden. An dieser Stelle wird angemerkt,
dass durch die Hangefordervorrichtung zusétzlich zu den Hangetaschen auch Hangewaren (ohne
Héngetaschen) transportiert werden kdénnen.

[0015] Der Taschenkdrper ist jener Teil der Hangetasche, in welchem die Ware aufgenommen
wird. Ublicherweise besteht der Taschenkérper aus einem biegeschlaffen Material, wie einem
Textil, einer Kunststofffolie, einem Geflecht oder einem Gewirke.

[0016] Die Hangetaschen kdnnen jeweils einen zwischen einer Transportstellung und einer Be-

2/26



D sterreichisches AT 522 665 B1 2021-12-15

patentamt

ladestellung umstellbaren Taschenkérper umfassen, welcher eine Hinterwand und eine Vorder-
wand ausbildet, wobei die Hinterwand und die Vorderwand in der Transportstellung aneinander
angenahert gehalten sind, sodass die beladene Hangetasche mit der Ware transportiert werden
kann. In der Beladestellung der Hangetasche sind die Hinterwand und die Vorderwand um einen
solchen Abstand voneinander beabstandet, dass die Hangetasche mit einer Ware beladen wer-
den kann. Ist die Hangetasche beladen, wird eine Ware in der Transportstellung der Hangetasche
zwischen der Hinterwand und Vorderwand gehalten (insbesondere klemmend gehalten). Ist die
Héngetasche unbeladen beziehungsweise leer, kénnen die Hinterwand und die Vorderwand in
der Transportstellung der Hangetasche aneinander anliegen.

[0017] Insbesondere kann der Taschenkdrper

- eine Vorderwand und eine Hinterwand aus biegeschlaffem Material umfassen,

- eine an einer ersten Seite des Taschenkdrpers zumindest bereichsweise zwischen der Vorder-
und Hinterwand ausgebildete Beladeladedffnung und

- einen an einer zweiten Seite des Taschenkdrpers zumindest bereichsweise zwischen der Vor-
der- und Hinterwand ausgebildeten Seitenwandanschlag, gegen welche die Ware anlegbar
ist.

[0018] Der Taschenkdper ist jener Teil der Hangetasche, welcher durch die Messeinrichtung ver-
messen wird. Die Messung kann im produktiven Betrieb erfolgen oder in einem gesonderten
Messschritt, unabhangig vom produktiven Betrieb.

[0019] Eine Beladestation ist ein Arbeitsplatz, an dem eine Hangetasche beladen wird. Dazu
umfasst die Beladestation eine Hangefdrdervorrichtung, mit welcher die (unbeladenen) Hangeta-
schen antransportiert und die (beladenen) Hangetaschen abtransportiert werden. Fir den Bela-
devorgang kann die Hangetasche an einer Beladeposition angehalten werden, denkbar ist aber
auch, dass die Hangetasche wahrend der Beladung durch die Hangeférdervorrichtung fortwah-
rend bewegt wird. Die Beladestation kann fiir eine manuelle Beladung der Hangetaschen oder
fir eine automatische Beladung der Hangetaschen ausgebildet sein. Erfolgt eine automatische
Beladung, so umfasst die Beladestation eine Beladevorrichtung oder einen Beladeroboter, der
insbesondere durch einen Gelenkarmroboter oder einen Portalroboter gebildet sein kann. Gene-
rell erweist es sich als Vorteil, wenn die Hangetaschen jeweils mit einer einzigen Ware beladen
werden.

[0020] In der Beladestation kann der Taschenkdrper aus einer Transportstellung in eine Belade-
stellung umgestellt werden und umgekehrt. Gilinstig ist es, wenn die Beladestation dazu eine
Betatigungsvorrichtung umfasst, durch welche der Taschenkdrper von der Transportstellung in
die Beladestellung und von der Beladestellung in die Transportstellung verstellbar ist. Auf diese
Weise kann der Beladevorgang teilweise oder vollstandig automatisiert werden.

[0021] Der Taschenkorper kann wahrend der Transportbewegung der Hangetasche entlang der
Hangefdrdervorrichtung aus der Transportstellung in die Beladestellung umgestellt (also gedffnet)
werden. Beispielsweise kann ein Rahmengestell der Hangetasche entlang einer Kulissenfiihrung
einer Betatigungsvorrichtung gleiten und die Umstellung aus der Transportstellung in die Belade-
stellung bewirken. Eine derartige Ausfliihrung fiir eine Beladestation ist in der DE 10 2004 018
569 A1 beschrieben. Alternativ wird die Hangetasche vorerst in die Beladeposition transportiert
und in der Beladeposition angehalten, worauf der Taschenkdrper durch eine Betatigungsvorrich-
tung, beispielweise durch einen Schwenkrahmen oder einen Beladeroboter, aus der Transport-
stellung in die Beladestellung umgestellt (also gedffnet) werden kann. Eine solche Ausfiihrung fir
eine Beladestation ist in der WO 2018/130712 A2 oder EP 3 293 130 A1 beschrieben.

[0022] Nach dem Beladen der Hangetasche wird der Taschenkorper aus der Beladestellung in
die Transportstellung umgestellt. So kann wahrend der Transportbewegung der Hangetasche
entlang der Hangefdrdervorrichtung der Taschenkdrper aus der Beladestellung in die Transport-
stellung umgestellt (also geschlossen) werden. Beispielsweise kann ein Rahmengestell der Han-
getasche entlang einer Kulissenfiihrung der Betatigungsvorrichtung gleiten und die Umstellung
aus der Beladestellung in die Transportstellung bewirken. Eine derartige Ausflihrung fiir eine Be-
ladestation ist in der DE 10 2004 018 569 A1 beschrieben. Alternativ wird der Taschenkdrper
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durch eine Betatigungsvorrichtung, beispielweise einen Schwenkrahmen oder einen Beladerobo-
ter, aus der Beladestellung in die Transportstellung umgestellt (also geschlossen) und erst da-
nach die Hangetasche von der Beladeposition wegtransportiert. Eine solche Ausflihrung fir eine
Beladestation ist in der WO 2018/130712 A2 oder EP 3 293 130 A1 beschrieben.

[0023] Wenngleich in einer bevorzugten Ausfiihrung das Umstellen des Taschenkdrpers zwi-
schen der Transportstellung und Beladestellung automatisch erfolgt, kann dies auch manuell er-
folgen. Beispielsweise kann eine Hangetasche in der Beladestation an einer Beladeposition be-
reitgestellt werden, und es kann von einer Bedienperson ein Rahmengestell der genannten Han-
getasche verschwenkt werden, sodass der Taschenkoérper aus der Transportstellung in die Bela-
destellung umgestellt wird. Sobald die Bedienperson das Rahmengestell freigibt, bewegt sich der
Taschenkdrper aus der Beladestellung in die Transportstellung.

[0024] Das Umstellen des Taschenkérpers von der Beladestellung in die Transportstellung oder
von der Transportstellung in die Beladestellung kann also generell manuell oder automatisch er-
folgen.

[0025] Das Bereitstellen der Hangetasche kann den Antransport der Hangetasche in eine Bela-
deposition oder das Aufhangen der Hangetasche an einer Beladeposition umfassen.

[0026] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich
nun aus den Unteranspriichen sowie aus der Beschreibung in Zusammenschau mit den Figuren.

[0027] Glnstig ist es, wenn die Messeinrichtung in der Beladestation angeordnet ist. Auf diese
Weise stehen die Messergebnisse betreffend die Ausdehnung des Taschenkdrpers unmittelbar
nach der Beladung der Hangetaschen zur Verfliigung.

[0028] Giinstig ist es aber auch, wenn die Messeinrichtung im Verlauf eines auBerhalb der Bela-
destation angeordneten Fdrderabschnitts der Hangeférdervorrichtung angeordnet ist. Auf diese
Weise kdnnen die Messergebnisse betreffend die Ausdehnung des Taschenkérpers dann ermit-
telt werden, wenn sie auch aktuell bendtigt werden, beispielsweise vor einem Lager oder vor
einem Puffer. Dadurch werden auch Verlagerungen der Ware in der Hangetasche berlicksichtigt,
die auf einem Transport der Hangetasche auf dem Hangeférdersystem nach der Beladestation
auftreten.

[0029] Selbstverstandlich kénnen entlang der Hangefdrdervorrichtung mehrere Messeinrichtun-
gen vorgesehen sein, um die Ausdehnung des Taschenkdrpers 6fter als einmal ermitteln zu kén-
nen. Insbesondere kdnnen Messeinrichtungen sowohl in der Beladestation als auch auBerhalb
der Beladestation vorgesehen sein.

[0030] Giinstig ist es, wenn die Hangetasche einen Hangetrager zum hangenden Transport der
Hangetasche an der Hangefdrdervorrichtung und ein Rahmengestell umfasst, tber das der Ta-
schenkdrper an dem Hangetrager hangt und durch welches der Taschenkdrper zwischen der
Transportstellung und der Beladestellung umstellbar ist. Durch das Rahmengestell wird der an
sich biegeschlaffe Taschenkdrper in einer zumindest eingeschrankt vordefinierten Form gehalten,
sowohl in der Beladestellung als auch in der Transportstellung. Damit wird einerseits der Belade-
vorgang vereinfacht, andererseits ist eine Formanderung des Taschenkdrpers wahrend des
Transports Uber die Hangeférdervorrichtung weniger wahrscheinlich.

[0031] Giinstig ist es weiterhin, wenn die Hangeférdervorrichtung zum Antransport der Hangeta-
schen in die Beladestation und zum Abtransport der Hangetaschen aus der Beladestation Trans-
porttrager umfasst, welche durch eine Antriebsvorrichtung bewegbar sind und auf welchen die
Hangetaschen Uber den Hangetrager aufgehangt sind. Generell kann der Taschenkdrper mit sei-
nen Enden an einem oder zwei Transporttragern auf einer Hangeférdervorrichtung aufgehangt
sein. Ist der Taschenkdrper mit seinen Enden an zwei Transporttragern auf einer Hangeférder-
vorrichtung aufgehangt, so ist ein Umstellen von der Transportstellung in die Beladestellung bei-
spielsweise dadurch moglich, dass der Abstand zwischen den beiden Transportiragern vergro-
Bert wird. Zum Umstellen von der Beladestellung in die Transportstellung wird der Abstand zwi-
schen den beiden Transporttrdgern wiederum entsprechend verringert.
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[0032] In einer besonders vorteilhaften Ausfiihrungsform des Hangeférdersystems ist eine im
Bewegungsbereich der Hangetasche angeordnete Schwingungsberuhigungsvorrichtung vorge-
sehen, welche eine Besen- oder Birstenleiste umfasst. Auf diese Weise klingt eine Schwingungs-
bewegung der Hangetasche, welche ungtinstig fir die Ermittlung der Ausdehnung des Taschen-
kérpers ist, rasch ab. Die Messung der Ausdehnung des Taschenkdrpers kann daher rasch und
mit hoher Genauigkeit erfolgen. Die Borsten der Besen- oder Blrstenleiste, welche eine Hange-
tasche berlihren (insbesondere dessen Taschenkdrper) haben dabei im Grunde mehrere Effekte.
Einerseits sorgen sie, wie erwahnt, fiir ein rasches Abklingen einer Schwingungsbewegung, an-
dererseits sorgen sie auch fir eine Ausrichtung der Hangetasche, ermdglichen gleichzeitig aber
auch einen stérungsfreien Transport der Hangetaschen im Bereich der Besen- oder Birsten-
leiste. Die Besen- oder Birstenleiste kann im unteren Bewegungsbereich der Hangetasche, ins-
besondere an einer Unterkante des Taschenkérpers, oder im seitlichen Bewegungsbereich der
Hangetasche, insbesondere an einer Seitenkante des Taschenkdrpers angeordnet sein. Auch
die Anordnung mehrerer Besen- oder Blrstenleisten im Bewegungsbereich ist mdglich, insbe-
sondere im unteren und seitlichen Bewegungsbereich. Dadurch treten die oben genannten Vor-
teile in besonderer Weise hervor.

[0033] In einer weiteren besonders vorteilhaften Ausflihrungsform des Hangeférdersystems ist
eine im Bewegungsbereich der Hangetasche angeordnete Positioniervorrichtung vorgesehen,
welche eine quer (insbesondere rechtwinkelig) zur Transportrichtung der Hangetasche ausge-
richtete Wand umfasst. Auf diese Weise kann eine Schwingungsbewegung der Hangetasche,
welche unglinstig fir die Ermittlung der Ausdehnung des Taschenkdrpers ist, ebenfalls rasch
beruhigt oder liberhaupt verhindert werden. Die Messung der Ausdehnung des Taschenkdrpers
kann daher ebenfalls rasch und mit hoher Genauigkeit erfolgen. Auch die genannte Wand sorgt
einerseits fir ein rasches Abklingen oder Unterbinden einer Schwingungsbewegung, anderer-
seits aber auch in besonderer Weise fir eine Ausrichtung der Hangetasche. Fiir die Vorbereitung
der Messung wird die Hangetasche (insbesondere dessen Taschenkdrper) gegen die quer zur
Transportrichtung ausgerichtete Wand gefahren, wodurch die Hangetasche die Orientierung der
genannten Wand annimmt. Die Wand kann als fixe Wand oder als bewegliche Wand ausgefiihrt
sein. Ist die Wand beweglich, kann sie bedarfsweise in den Bewegungsbereich der Hangeta-
schen verstellt, insbesondere geschwenkt und/oder geschoben, werden. Ist die Wand fix, dann
wird die Transportrichtung der Hangetaschen geandert, um diese zur und von der Wand zu fah-
ren.

[0034] Vorteilhaft ist es darliber hinaus, wenn die Messeinrichtung als Kamera oder Lichtgitter
(welches einer Anordnung mehrerer Lichtschranken mit gitterférmig angeordneten Lichtstrahlen
entspricht) ausgebildet ist. Die Messeinrichtung kann optoelektronische Sensoren umfassen, mit-
tels welcher die Ausdehnung des Taschenkdrpers auf berlihrungslosem Wege erfasst werden,
beispielweise mittels einer CCD-Kamera (Charge Coupled Device). Demgemal werden erprobte
und leicht verfligbare Mittel fir den angegebenen Zweck eingesetzt. Ein besonderer Vorteil der
Kamera besteht darin, dass damit nicht nur die Ausdehnung des Taschenkdrpers ermittelt werden
kann, sondern auch andere Eigenschaften erfassbar sind. Beispielsweise kann mit der Kamera
eine Warentype der in die Hangetasche geladenen Ware, die Anzahl der in die Hangetasche
geladenen Waren sowie die Orientierung der in die Hangetasche geladenen Ware ermittelt wer-
den. Durch die Verwendung eines Lichtgitters kdnnen insbesondere konvexe Formen des Ta-
schenkérpers mit hoher Genauigkeit vermessen werden.

[0035] Giinstig ist es, wenn die Ausdehnung des Taschenkérpers im Stillstand der Hangetasche
gemessen wird. Dadurch ist das Ergebnis unabhéangig von der fiir die Messung bendtigten Zeit.
Insbesondere eignet sich diese Ausfihrungsvariante fir die Anwendung im Zusammenhang mit
einer Kamera, die als Messeinrichtung fungiert.

[0036] Giinstig ist es aber auch, wenn die Ausdehnung des Taschenkdrpers gemessen wird,
wahrend die Hangetasche auf der Hangeférdervorrichtung transportiert wird (das hei3t die Mes-
sung erfolgt in der Bewegung). Dadurch kann eine Messung der Dicke des Taschenkdrpers ins-
besondere mit einer stillstehenden Messeinrichtung erfolgen, beispielsweise mit einem fix instal-
lierten Lichtgitter.
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[0037] Bei einer besonders vorteilhaften Ausfihrungsvariante des vorgeschlagenen Verfahrens
wird Uber eine (optische und/oder akustische) Ausgabeeinheit, welche von der Beladestation um-
fasst ist, eine Anweisung an eine Bedienperson in der Beladestation oder an einen Beladeroboter
der Beladestation ausgegeben, die in der Hangetasche geladene Ware anders (insbesondere in
einer vorgegeben Orientierung) in der Hangetasche abzulegen, wenn die ermittelte Ausdeh-
nung/Dicke des Taschenkdrpers Uber einem Referenzwert liegt. Die Anweisung fir die Bedien-
person kann eine Bildausgabe, Tonausgabe und/oder Sprachausgabe sein. Die Anweisung fir
den Beladeroboter in der Beladestation ist dahingehend zu verstehen, dass dieser entsprechende
Steuersignale erhalt, durch welche eine automatisierte Umlagerung der Ware in der Hangetasche
und/oder eine Beladung der Hangetaschen mit einer entsprechend zuvor durch den Beladerobo-
ter orientiert ausgerichteten Ware erfolgt.

[0038] Bei dieser Ausfiihrungsvariante wird also davon ausgegangen, dass die Ware in einer
vorgegebenen Orientierung in der Hangetasche abgelegt wird. Diese Vorgabe kann bei manueller
Beladung aktiv erfolgen, beispielsweise Uber eine entsprechende Darstellung auf einem Bild-
schirm in der Beladestation, oder dadurch, dass die Bedienperson an der Beladestation entspre-
chend geschult wird. Erfolgt die Beladung automatisch, dann kann eine entsprechende Anwei-
sung an einen Beladeroboter erfolgen. Ein besonderes Problem bei der Beladung von Hangeta-
schen ist darin begriindet, dass die Ausdehnung/Dicke selbst dann nicht zwangslaufig einem Er-
wartungs- oder Referenzwert entspricht, wenn die Ware korrekt, also entsprechend der Vorgabe,
in der Hangetasche abgelegt wird. Der Grund dafirr ist, dass sich die Orientierung der Ware beim
SchlieBen der Hangetasche, das hei3t beim Umstellen von der Beladestellung in die Transport-
stellung, und/oder wahrend des Transports der Hangetasche auf der Hangeférdervorrichtung in
unerwarteter und unerwlnschter Weise verandern kann. Durch die vorgeschlagenen MaBnah-
men ist aber eine Uberprifung und entsprechende Korrektur mdglich. Die Anweisung an die Be-
dienperson in der Beladestation oder an den Beladeroboter der Beladestation kann dabei insbe-
sondere die Information umfassen, in welcher Orientierung die Ware in der Hangetasche abzule-
gen ist, beispielsweise bei manueller Beladung tber eine entsprechende graphische Darstellung
auf einem Bildschirm in der Beladestation. Denkbar ist aber auch, dass die genannte Anweisung
keine solche Information enthélt. Dies ist insbesondere dann ausreichend, wenn die gewlinschte
Orientierung fir die Bedienperson in der Beladestation oder den Beladeroboter der Beladestation
ohnehin bekannt ist. Im Grunde reicht bei manueller Beladung dazu die Aktivierung einer Signal-
leuchte oder die Ausgabe eines Signaltons aus.

[0039] Besonders vorteilhaft ist es auch, wenn Uiber eine (optische oder akustische) Ausgabeein-
heit, welche von der Beladestation umfasst ist, eine Anweisung an eine Bedienperson in der Be-
ladestation oder an einen Beladeroboter der Beladestation ausgegeben wird, die in der Hange-
tasche geladene Ware anders (insbesondere in einer vorgegeben Orientierung) in der Hangeta-
sche abzulegen, wenn eine ermittelte Orientierung einer in die Hangetasche abgelegten Ware
tber einem Schwellwert von einer Referenz-Orientierung abweicht. Die dazu vorgeschlagenen
Méglichkeiten und daraus resultierenden Vorteile entsprechen den zuvor genannten Ausfiih-
rungsvarianten und Vorteilen. Allerdings wird nicht die Ausdehnung/Dicke des Taschenkérpers
mit einem Referenzwert verglichen, um eine unerwiinschte Orientierung der Ware im Taschen-
korper festzustellen, sondern es wird direkt die Orientierung der Ware mit einer Referenz-Orien-
tierung verglichen, beispielsweise unter Zuhilfenahme einer Kamera. Bei dieser Ausfiihrungsva-
riante wird also wiederum davon ausgegangen, dass die Ware in einer vorgegebenen Orientie-
rung in der Hangetasche abgelegt wird. Diese Vorgabe kann bei manueller Beladung aktiv erfol-
gen, beispielsweise ber eine entsprechende Darstellung auf einem Bildschirm in der Beladesta-
tion, oder dadurch, dass die Bedienperson an der Beladestation entsprechend geschult wird. Er-
folgt die Beladung automatisch, dann kann eine entsprechende Anweisung an einen Beladero-
boter erfolgen. Ein besonderer Vorteil des vorgeschlagenen Verfahrens liegt darin, dass eine un-
erwiinschte Orientierung der Ware in der Hangetasche schon festgestellt werden kann, bevor der
Taschenkdrper in die Transportstellung umgestellt wird. Entspricht die tatséchliche Orientierung
der Ware in der Hangetasche nicht der erwarteten Orientierung, dann kann die Anweisung an die
Bedienperson in der Beladestation oder an den Beladeroboter der Beladestation wiederum ins-
besondere die Information umfassen, in welcher Orientierung die Ware in der Hangetasche ab-
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zulegen ist, beispielsweise bei manueller Beladung liber eine entsprechende Darstellung auf ei-
nem Bildschirm in der Beladestation. Denkbar ist aber auch, dass die genannte Anweisung keine
solche Information enthalt. Dies ist insbesondere dann ausreichend, wenn die gewiinschte Ori-
entierung fir die Bedienperson in der Beladestation oder den Beladeroboter der Beladestation
ohnehin bekannt ist. Im Grunde reicht bei manueller Beladung dazu die Aktivierung einer Signal-
leuchte oder die Ausgabe eines Signaltons aus.

[0040] An dieser Stelle wird angemerkt, dass sich die zu dem vorgestellten Hangeférdersystem
beziehungsweise die zu dem Lager- und Kommissioniersystem offenbarten Varianten und Vor-
teile gleichermaBen auf das vorgestellte Verfahren beziehen und umgekehrt.

[0041] Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden Figuren
naher erldutert.

[0042] Es zeigen jeweils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

[0043] Fig: 1 ein beispielhaftes und schematisch dargestelltes Hangeférdersystem beziehungs-
weise eine Beladestation mit einer Kamera, einer Schwingungsberuhigungsvor-
richtung und einer Hangetasche in Beladestellung in Schragansicht;

[0044] Fig. 2 wie Fig. 1, jedoch mit der beladenen Hangetasche in Transportstellung;

[0045] Fig. 3 ein beispielhaftes und schematisch dargestelltes Hangeférdersystem beziehungs-
weise eine Beladestation mit einer Kamera, einer Positioniervorrichtung und einer
beladenen Hangetasche in Transportstellung in Schragansicht;

[0046] Fig. 4 ein beispielhaftes und schematisch dargestelltes Hangeférdersystem mit einem
Lichtgitter und einer beladenen Hangetasche in Transportstellung in Schragan-
sicht;

[0047] Fig. 5 ein beispielhaftes und schematisch dargestelltes Hangeférdersystem beziehungs-
weise eine Beladestation mit einer Hangetaschen-Betatigungsvorrichtung und ei-
ner Hangetasche in Beladestellung in Schragansicht;

[0048] Fig. 6 ein beispielhaftes und schematisch dargestelltes Lager- und Kommissioniersys-
tem in Draufsicht und

[0049] Fig. 7 ein beispielhaftes Ablaufdiagramm fir die Beladung und das Vermessen einer
Héngetasche.

[0050] Einflhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausflihrungsfor-
men gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen
werden, wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemas auf
gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen Ubertragen wer-
den kdénnen. 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
Lageanderung sinngeman auf die neue Lage zu Ubertragen.

[0051] Die Figuren 1 und 2 zeigen eine erste beispielhafte und schematisch dargestellte Ausfiih-
rungsform eines Hangeférdersystems 1a in Schragansicht. Das Hangeférdersystem 1a umfasst
Hangetaschen 2, welche jeweils einen zwischen einer Transportstellung und einer Beladestellung
umstellbaren Taschenkdrper 3 aus einem biegeschlaffen Material aufweisen und zum Transport
von Waren 4 ausgebildet sind. Der Taschenkdrper 3 bildet jenen Teil der Hangetasche 2, in wel-
chem die Ware 4 aufgenommen wird, und ist tiblicherweise aus einem Textil, einer Kunststofffolie,
einem Geflecht oder einem Gewirke gefertigt. Die Fig. 1 zeigt den unbeladenen Taschenkdrper
3 in der Beladestellung und die Fig. 2 zeigt den mit der Ware 4 beladenen Taschenkdrper 3 in
der Transportstellung.

[0052] Das Hangefdrdersystem 1a umfasst zudem eine Beladestation 5a, an welcher eine Han-
getasche 2 mit einer Ware 4 beladen werden kann, wenn sich der Taschenkérper 3 in der Bela-
destellung befindet. Weiterhin umfasst das Hangeférdersystem 1a eine Hangeférdervorrichtung
6 zum Antransport einer Hangetasche 2 in die Beladestation 5a und zum Abtransport der Han-
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getasche 3 aus der Beladestation 5a. Die Beladestation 5a ist in diesem Beispiel im Wesentlichen
durch einen Haltebereich auf der Hangeférdervorrichtung 6 ausgebildet, sie kann aber natiirlich
auch komplexer aufgebaut sein.

[0053] Die Hangetasche 2 weist in diesem Beispiel einen optionalen Hangetrager 7 zum hangen-
den Transport der Hangetasche 2 an der Hangeférdervorrichtung 6 auf, sowie ein Rahmengestell
8, Uber das der Taschenkdrper 3 an dem Hangetrager 7 hangt und durch welches der Taschen-
korper 3 zwischen der Transportstellung und der Beladestellung umstellbar ist. Konkret hangt der
Hangetrager 7 in diesem Beispiel an einem mit Rollen 9 ausgestatteten Transporttrager (Laufwa-
gen) 10, welcher durch eine Antriebsvorrichtung der Hangeférdervorrichtung 6 bewegbar ist.
Denkbar wére aber natirlich auch eine andere Aufhdngungsart. Unterschiedliche Ausfiihrungen
von Antriebsvorrichtungen und der Transporttrager sind beispielsweise in der Gsterreichischen
Patentanmeldung A50092/2019 beschrieben. Die Transporttrager kbnnen demnach durch einen
Reibschlussantrieb oder einen Formschlussantrieb an der Hangefdérdervorrichtung 6 bewegt wer-
den. Durch das Rahmengestell 8 wird der an sich biegeschlaffe Taschenkdrper 3 in einer zumin-
dest eingeschrankt vordefinierten Form gehalten, sowohl in der Beladestellung als auch in der
Transportstellung. Damit wird einerseits der Beladevorgang vereinfacht, andererseits ist eine For-
manderung des Taschenkérpers 3 wahrend des Transports Uber die Hangeférdervorrichtung 6
weniger wahrscheinlich.

[0054] Der Taschenkdrper 3 bildet im gezeigten Beispiel eine Hinterwand und eine Vorderwand
aus. In der in Fig. 1 dargestellten Beladestellung der Hangetasche 2 sind die Hinterwand und die
Vorderwand des Taschenkdrpers 3 um einen solchen Abstand voneinander beabstandet, dass
die Hangetasche 2 mit der Ware 4 beladen werden kann. In der in Fig. 2 dargestellten Transport-
stellung der Hangetasche 2 sind die Hinterwand und die Vorderwand in der Transportstellung
aneinander angenahert gehalten, sodass die beladene Hangetasche 2 mit der Ware 4 sicher
transportiert werden kann. Die Ware 4 wird in der Transportstellung der Hangetasche 2 insbe-
sondere klemmend zwischen der Hinterwand und Vorderwand gehalten. Ist die Hangetasche 2
unbeladen beziehungsweise leer, konnen die Hinterwand und die Vorderwand in der Transport-
stellung der Hangetasche 2 aneinander anliegen. Denkbar ist auch, dass die Hangetasche 2 eine
an einer ersten Seite des Taschenkérpers 3 zumindest bereichsweise zwischen der Vorder- und
Hinterwand ausgebildete Beladeladedffnung umfasst sowie einen an einer zweiten Seite des Ta-
schenkoérpers 3 zumindest bereichsweise zwischen der Vorder- und Hinterwand ausgebildeten
(ausschlieBlich in Fig. 1 eingetragenen) Seitenwandanschlag 3', gegen welche die Ware 4 anleg-
bar ist. Dieser Seitenwandanschlag verhindert das seitliche Herausrutschen der Ware 2 aus dem
Taschenkdrper 3.

[0055] Dariiber hinaus umfasst das Hangeférdersystem 1a eine Messeinrichtung 11a, welche
dazu ausgebildet ist, eine Ausdehnung a des Taschenkdrpers 3 in einer Transportrichtung der
beladenen Hangetasche 2 in der Transportstellung des Taschenkérpers 3 (also die Dicke des
Taschenkdrpers 3) zu ermitteln. Konkret ist die Messeinrichtung 11a in diesem Beispiel als Ka-
mera ausgebildet, welche Gber der Hangefdrdervorrichtung 6 angeordnet und nach unten ausge-
richtet ist. Selbstversténdlich ware aber auch eine andere Position und/oder eine andere Ausrich-
tung der Kamera 11a denkbar.

[0056] SchlieBlich umfasst das Hangeférdersystem 1a in diesem Beispiel eine optionale, im Be-
wegungsbereich der Hangetasche 2 angeordnete Schwingungsberuhigungsvorrichtung 12, wel-
che eine Besen- oder Birstenleiste umfasst.

[0057] Die Funktion der in den Figuren 1 und 2 dargestellten Hangeférdersystems 1a wird nun
unter Bezugnahme auf die Fig. 7 naher erlautert:

[0058] In einem ersten Schritt 101 wird die Hangetasche 2 in der Beladestation 5a bereitgestellt.
In dem in der Fig. 1 und 2 dargestellten Beispiel erfolgt dies dadurch, dass die Hangetasche 2
Uber die Hangeférdervorrichtung 6 in die Beladestation 5a antransportiert wird. In einem optiona-
len Schritt 102 wird geprift, ob sich die Hangetasche 2 in der Beladestellung befindet. Trifft dies
nicht zu, wird der Taschenkérper 3 in einem Schritt 103 in die Beladestellung umgestellt. Die
explizite Uberprifung der Beladestellung im Schritt 102 kann entfallen, wenn die Hangetaschen
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2 im Schritt 101 stets in der Transportstellung in der Beladestation 5a bereitgestellt werden. In
einem weiteren Schritt 104 wird die Hangetasche 2 mit der Ware 4 beladen. In einem Schritt 105
wird der Taschenkdrper 3 in Folge in die Transportstellung umgestellt. In einem weiteren Schritt
106 wird die Ausdehnung/Dicke a des Taschenkdrpers 3 in der Transportrichtung der beladenen
Hangetasche 2 ermittelt. SchlieBlich wird die Hangetasche 2 in einem Schritt 107 mit der
Hangefdrdervorrichtung 6 aus der Beladestation 5a abtransportiert. Die Messung der Ausdeh-
nung a des Taschenkdrpers 3 kann allgemein im produktiven Betrieb erfolgen oder in einem ge-
sonderten Messschritt, unabhangig vom produktiven Betrieb.

[0059] Die Abfolge der Schritte 106 und 107 trifft fir die in den Fig. 1 und 2 dargestellte Ausfiih-
rungsform des Hangeférdersystems 1a zu, nach der die Messeinrichtung 11ain der Beladestation
5 angeordnet ist. Denkbar ware aber auch, dass die Messeinrichtung 11a im Verlauf eines au-
Berhalb der Beladestation 5a angeordneten Férderabschnitts der Hangeférdervorrichtung 6 an-
geordnet ist. In diesem Fall wiirde die Hangetasche 2 in einem Schritt 108 zuerst aus der Bela-
destation 5a abtransportiert und in einem Schritt 109 vermessen werden.

[0060] Ist die Messeinrichtung 11a, wie in den Fig. 1 und 2 dargestellt, in der Beladestation 5a
angeordnet, stehen die Messergebnisse betreffend die Ausdehnung a des Taschenkérpers 3
rasch, namlich noch vor dem Abtransport der Hangetasche 2 aus der Beladestation 5a, zur Ver-
flgung.

[0061] Ist die Messeinrichtung 11a auBerhalb der Beladestation 5a angeordnet, kénnen die Mes-
sergebnisse betreffend die Ausdehnung a des Taschenkdrpers 3 dann ermittelt werden, wenn
sie auch aktuell bendtigt werden, beispielsweise vor einem Lager oder vor einem Puffer (verglei-
che auch Fig. 6). Dadurch werden auch Verlagerungen der Ware 4 in der Hangetasche 2 ber(ick-
sichtigt, die auf einem Transport der Hangetasche 2 auf der Hangeférdervorrichtung 6 nach der
Beladestation 5a auftreten.

[0062] Selbstverstandlich kdnnen entlang der Hangeférdervorrichtung 6 auch mehrere Messein-
richtungen 11a vorgesehen sein, um die Ausdehnung/Dicke a des Taschenkdrpers 2 ofter als
einmal ermitteln zu kdnnen. Insbesondere kdnnen Messeinrichtungen 11a sowohl in der Bela-
destation 5 als auch auB3erhalb der Beladestation 5 vorgesehen sein. Die genannten Messein-
richtungen 11a kdnnen auch unterschiedlicher Bauart sein.

[0063] Die ermittelte Ausdehnung/Dicke a des Taschenkdrpers 3 kann in einer Datenbank zuge-
ordnet zu der betreffenden Hangetasche 2 und/oder zugeordnet zu einer Warentype der in der
Héngetasche 2 geladenen Ware 4 gespeichert werden.

[0064] Demgemanl werden zu jeder Ware 4 zu den ohnehin vorhandenen Daten, wie Lange,
Breite, Dicke, etc. zusatzlich noch Daten (ber die Ausdehnung/Dicke a des Taschenkdérpers 3,
welche nach dem Beladen einer Hangetasche 2 erfasst wird, datentechnisch verknipft. Méglich
ist auch, dass die Hangetasche 2 mit einem Identifikationsmittel, insbesondere einem RFID-
Transponder, ausgestattet ist. Das Identifikationsmittel kann die Daten ber die Ausdehnung/Di-
cke a des Taschenkérpers 3, welche nach dem Beladen der Hangetasche 2 erfasst wird, spei-
chern. Diese gespeicherten Informationen kénnen in Folge fir die Materialflusssteuerung heran-
gezogen werden.

[0065] Im Speziellen kann die ermittelte Ausdehnung/Dicke a des Taschenkdrpers 3 zur Berech-
nung einer Aufnahmekapazitat in einem Hangetaschenlager oder in einem Hangetaschenpuffer
herangezogen werden. Beispielsweise kann gepriift werden, ob eine Hangetasche 2 bekannter
Dicke a oder wie viele Hangetaschen 2 bekannter Dicke a auf eine Hangeférdervorrichtung 6
(Hangebahn) eines Hangetaschenlagers/Hangetaschenpuffers bekannter Lange passen. Insbe-
sondere kann dabei auf eine verbleibende freie Lange einer Hangefdrdervorrichtung 6 Bezug
genommen werden, wenn diese teilweise mit Hangetaschen 2 und gegebenenfalls Hangewaren
belegt ist (siehe auch Fig. 6).

[0066] Wahrend des Beladevorgangs der Hangetasche 2 und wahrend des Transports derselben
auf der Hangefdérdervorrichtung 6 kann die Hangetasche 2 zu schwingen beginnen, insbesondere
wenn diese beschleunigt oder abgebremst wird. Die Schwingung kann dabei in Transportrichtung
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der Hangetasche 2, quer zur Transportrichtung der Hangetasche 2 oder in allgemeiner Richtung
erfolgen. Generell kann die Messung der Ausdehnung/Dicke a des Taschenkérpers 2 durch die
Schwingungsbewegung in unerwiinschter Weise beeinflusst werden. Dies ist insbesondere dann
der Fall, wenn die Messzeit in der GroBenordnung der Periodendauer der Schwingung der Han-
getasche 2 liegt.

[0067] Um eine Schwingungsbewegung zu vermeiden oder wenigstens rasch zum Abklingen zu
bringen und gleichzeitig fiir eine Ausrichtung der Hangetasche 2 zu sorgen, ist in dem in der Fig.
1 und 2 dargestellten Beispiel die Besen- oder Birstenleiste 12 vorgesehen, welche im Bewe-
gungsbereich der Hangetasche 2 angeordnet ist. Die Besen- oder Birstenleiste 12 ist dazu so
ausgerichtet, dass die Borsten der Besen- oder Birstenleiste 12 die Hangetasche 2 berihren,
insbesondere dessen Taschenkdrper 3. Die Besen- oder Blrstenleiste 12 bietet nicht nur die
oben genannten Vorteile, sondern erméglicht auch einen stérungsfreien Transport der Hangeta-
schen 2 im Bereich der Besen- oder Birstenleiste 12.

[0068] Die Besen- oder Birstenleiste 12 kann, wie in den Fig. 1 und 2 dargestellt, im seitlichen
Bewegungsbereich der Hangetasche 2 angeordnet sein (insbesondere an der Seitenkante des
Taschenkdrpers 3), die Besen- oder Bilrstenleiste 12 kann aber auch im unteren Bewegungsbe-
reich der Hangetasche 2 angeordnet sein (insbesondere an der Unterkante des Taschenkdrpers
3). Auch die Anordnung mehrerer Besen- oder Birstenleisten 12 im Bewegungsbereich ist mdg-
lich, insbesondere sowohl im unteren und seitlichen Bewegungsbereich.

[0069] Bei einer besonders vorteilhaften Ausfihrungsvariante des vorgeschlagenen Verfahrens
wird Uber eine optionale Ausgabeeinheit 13 der Beladestation 5a, welche in diesem Beispiel als
Bildschirm ausgefihrt ist, eine Anweisung an eine Bedienperson in der Beladestation 5a oder an
einen Beladeroboter der Beladestation 5a ausgegeben, die in der Hangetasche 2 geladene Ware
4 anders (insbesondere in einer vorgegeben Orientierung) in der Hangetasche 2 abzulegen,
wenn die ermittelte Ausdehnung/Dicke a des Taschenkdérpers 3 liber einem Referenzwert liegt.
Bei dieser Ausfiihrungsvariante wird also davon ausgegangen, dass die Ware 4 in einer vorge-
gebenen Orientierung in der Hangetasche 2 abgelegt werden soll. Diese Vorgabe kann bei ma-
nueller Beladung aktiv erfolgen, beispielsweise lber eine entsprechende Darstellung auf dem
Bildschirm 13 oder dadurch, dass die Bedienperson an der Beladestation 5 entsprechend ge-
schult wird. Erfolgt die Beladung automatisch, dann kann eine entsprechende Anweisung an ei-
nen Beladeroboter erfolgen (vergleiche Fig. 6). Bei manueller Beladung ist natirlich auch eine
akustische, Uber einen Lautsprecher ausgegebene, Anweisung vorstellbar. Die Ausgabeeinheit
13 umfasst dann diesen Lautsprecher.

[0070] Ein besonderes Problem bei der Beladung von Hangetaschen 2 ist darin begriindet, dass
die Ausdehnung/Dicke a selbst dann nicht zwangslaufig dem Erwartungs- oder Referenzwert ent-
spricht, wenn die Ware 4 korrekt, also entsprechend der Vorgabe, in der Hangetasche 2 abgelegt
wird. Der Grund dafir ist, dass sich die Orientierung der Ware 4 beim SchlieBen der Hangetasche
2, das heif3t beim Umstellen von der Beladestellung in die Transportstellung, und/oder wahrend
des Transports der Hangetasche 2 auf der Hangef6rdervorrichtung 6 in unerwarteter und uner-
wlnschter Weise verandern kann. Durch die vorgeschlagenen MafBnahmen ist aber eine Uber-
prifung und entsprechende Korrektur mdglich. Die Anweisung an die Bedienperson in der Bela-
destation 5a oder an den Beladeroboter der Beladestation 5a kann dabei insbesondere die Infor-
mation umfassen, in welcher Orientierung die Ware 4 in der Hangetasche 2 abzulegen ist, bei-
spielsweise bei manueller Beladung ber eine entsprechende Darstellung auf dem Bildschirm 13
und/oder ber eine akustische (gesprochene) Anweisung. Denkbar ist aber auch, dass die ge-
nannte Anweisung keine solche Information enthalt. Dies ist insbesondere dann ausreichend,
wenn die gewlinschte Orientierung fiir die Bedienperson in der Beladestation 5a oder den Bela-
deroboter der Beladestation 5a ohnehin bekannt ist.

[0071] Besonders vorteilhaft ist es auch, wenn ber die Ausgabeeinheit 13 der Beladestation 5a
eine Anweisung an eine Bedienperson in der Beladestation 5a oder an einen Beladeroboter der
Beladestation 5a ausgegeben wird, die in der Hangetasche 2 geladene Ware 4 anders (insbe-
sondere in einer vorgegeben Orientierung) in der Hangetasche 2 abzulegen, wenn eine ermittelte
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Orientierung einer in die Hangetasche 2 abgelegten Ware 4 (iber einem Schwellwert von einer
Referenz-Orientierung abweicht. Die dazu vorgeschlagenen Mdéglichkeiten und daraus resultie-
renden Vorteile entsprechen den zuvor genannten Ausfiihrungsvarianten und Vorteilen. Aller-
dings wird nicht die Ausdehnung/Dicke a des Taschenkérpers 3 mit einem Referenzwert vergli-
chen, um eine unerwiinschte Orientierung der Ware 4 im Taschenkdrper 3 festzustellen, sondern
es wird direkt die Orientierung der Ware 4 mit einer Referenz-Orientierung verglichen, beispiels-
weise unter Zuhilfenahme der Kamera 11.

[0072] Bei dieser Ausflihrungsvariante wird also wiederum davon ausgegangen, dass die Ware
4 in einer vorgegebenen Orientierung in der Hangetasche 2 abgelegt werden soll. Diese Vorgabe
kann bei manueller Beladung aktiv erfolgen, beispielsweise tber eine entsprechende Darstellung
auf dem optionalen Bildschirm 13, oder dadurch, dass die Bedienperson an der Beladestation 5a
entsprechend geschult wird. Erfolgt die Beladung automatisch, dann kann eine entsprechende
Anweisung an einen Beladeroboter erfolgen. Ein besonderer Vorteil des vorgeschlagenen Ver-
fahrens liegt darin, dass eine unerwiinschte Orientierung der Ware 4 in der Hangetasche 2 schon
festgestellt werden kann, bevor der Taschenkérper 3 in die Transportstellung umgestellt wird.
Entspricht die tatséchliche Orientierung der Ware 4 in der Hangetasche 2 nicht der erwarteten
Orientierung, dann kann die Anweisung an die Bedienperson in der Beladestation 5 oder an den
Beladeroboter der Beladestation 5 wiederum insbesondere die Information umfassen, in welcher
Orientierung die Ware 4 in der Hangetasche 2 abzulegen ist, beispielsweise bei manueller Bela-
dung Uber eine entsprechende Darstellung (Bildausgabe) auf dem Bildschirm 13 und/oder tber
eine akustische (gesprochene) Anweisung (Sprachausgabe). Denkbar ist aber auch, dass die
genannte Anweisung keine solche Information enthalt. Dies ist insbesondere dann ausreichend,
wenn die gewtiinschte Orientierung fiir die Bedienperson in der Beladestation 5a oder den Bela-
deroboter der Beladestation 5a ohnehin bekannt ist.

[0073] In dem in den Fig. 1 und 2 dargestellten Beispiel wird eine Schwingungsbewegung der
Héngetasche 2 durch eine Besen- oder Blrstenleiste 12 abgeschwéacht oder sogar verhindert.
Dies ist jedoch nicht die einzig vorstelloare Moglichkeit. Denkbar ist auch, dass eine im Bewe-
gungsbereich der Hangetasche 2 angeordnete Positioniervorrichtung 14 vorgesehen ist, welche
eine quer (insbesondere rechtwinkelig) zur Transportrichtung der Hangetasche ausgerichtete
Wand umfasst, so wie das in dem in der Fig. 3 dargestellten Beispiel eines Hangeférdersystems
1b der Fall ist, das dem Hangefdrdersystem 1a sehr ahnlich ist. Mit Hilfe dieser Wand 14 kann
eine Schwingungsbewegung der Hangetasche 2, welche unglinstig fir die Ermittlung der Aus-
dehnung a des Taschenkérpers 3 ist, ebenfalls rasch beruhigt oder tiberhaupt verhindert werden.
Die Messung der Ausdehnung a des Taschenkérpers 3 kann daher ebenfalls rasch und mit hoher
Genauigkeit erfolgen. Auch die genannte Wand 14 sorgt einerseits fiir ein rasches Abklingen oder
Unterbinden einer Schwingungsbewegung, andererseits aber auch in besonderer Weise fiir eine
Ausrichtung der Hangetasche 2. Fir die Vorbereitung der Messung wird die Hangetasche 2 (ins-
besondere dessen Taschenkdrper 3) gegen die quer zur Transportrichtung ausgerichtete Wand
14 gefahren, wodurch die Hangetasche 2 die Orientierung der genannten Wand 14 annimmt. Die
Wand 14 kann als fixe Wand oder als bewegliche Wand ausgefihrt sein. Ist die Wand 14 beweg-
lich, kann sie bedarfsweise in den Bewegungsbereich der Hangetaschen 2 geschwenkt und/oder
geschoben werden. Ist die Wand 14 fix, dann wird die Transportrichtung der Hangetaschen 2
geandert, um diese zur und von der Wand 14 zu fahren. Darliber hinaus sind die zu dem in den
Fig. 1 und 2 dargestellten Hangefdrdersystem 1a genannten Ausfiihrungsvarianten und Vorteile
sinngemaf auch fir das Hangeférdersystem 1b der Fig. 3 anwendbar.

[0074] In dem in den Fig. 1 und 2 dargestellten Beispiel ist die Messeinrichtung als Kamera 11a
ausgefiihrt. Dies ist jedoch nicht die einzig vorstellbare Méglichkeit. Denkbar ist auch, dass die
Messeinrichtung als Lichtgitter 11b (welches einer Anordnung mehrerer Lichtschranken mit git-
terférmig angeordneten Lichtstrahlen entspricht) ausgebildet ist, so wie das bei dem in Fig. 4
dargestellten Hangeférdersystem 1c der Fall ist, welches dem Hangeférdersystem 1a ebenfalls
sehr ahnlich ist. Durch die Verwendung eines Lichtgitters 11b kdnnen insbesondere konvexe For-
men des Taschenkdrpers 3 mit hoher Genauigkeit vermessen werden. Ein Vorteil der Kamera
11a besteht dagegen darin, dass damit nicht nur die Ausdehnung a des Taschenkdrpers 3 ermit-
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telt werden kann, sondern auch andere Eigenschaften erfassbar sind. Beispielsweise kann mit
der Kamera 11a eine Warentype der in die Hangetasche 2 geladenen Ware 4, die Anzahl der in
die Hangetasche 2 geladenen Waren 4 sowie die Orientierung der in die Hangetasche 2 gelade-
nen Ware 4 ermittelt werden. Darlber hinaus gelten wiederum die zu dem in den Fig. 1 und 2
dargestellten Hangeférdersystem 1a und zu dem in der Fig. 3 dargestellten Hangeférdersystem
1b genannten Ausfiihrungsvarianten und Vorteile sinngemas auch fir das Hangeférdersystem
1c der Fig. 4.

[0075] Denkbar ist generell, dass die Ausdehnung a des Taschenkoérpers 3 gemessen wird, wah-
rend die Hangetasche 2 auf der Hangeférdervorrichtung 6 transportiert wird (das heif3t die Mes-
sung erfolgt in der Bewegung). Diese Art der Messung eignet sich insbesondere stillstehenden
Messeinrichtungen mit engem Erfassungsbereich, so wie das bei dem Lichtgitter 11b der Fig. 4
der Fall ist.

[0076] Denkbar ist aber auch, dass die Ausdehnung a des Taschenkdrpers 3 im Stillstand der
Hangetasche 2 gemessen wird. Dadurch ist das Ergebnis unabhangig von der fiir die Messung
bendtigten Zeit. Insbesondere eignet sich diese Ausflihrungsvariante fir die Anwendung im Zu-
sammenhang mit einer Kamera 11a, die als Messeinrichtung fungiert. Grundsétzlich kann die
Ausdehnung a des Taschenkdrpers 3 mit der Kamera 11a aber auch wahrend der Transportbe-
wegung der Hangetasche 2 gemessen werden.

[0077] Fig. 5 zeigt nun ein Hangefdrdersystem 1d mit einer Beladestation 5c¢, welche eine Beta-
tigungsvorrichtung 15 umfasst, durch welche der Taschenkdrper 3 von der Transportstellung in
die Beladestellung und von der Beladestellung in die Transportstellung verstellbar ist. Auf diese
Weise kann der Beladevorgang teilweise oder vollstéandig automatisiert werden. Fir den Umstell-
vorgang gleitet das Rahmengestell 8 der Hangetasche 2 entlang einer Kulissenfihrung 16 der
Betatigungsvorrichtung 15 wodurch die Umstellung aus der Transportstellung in die Beladestel-
lung und umgekehrt bewirkt wird. Die Fig. 5 zeigt den Taschenkorper 3 dabei in der Beladestel-
lung.

[0078] Bei der Betatigungsvorrichtung 15 erfolgt die Umstellung zwischen Transportstellung und
Beladestellung wahrend der Bewegung der Hangetasche 2. Denkbar ist aber auch, dass die Han-
getasche 2 in einer Beladeposition angehalten wird und danach der Taschenkdérper 3 durch eine
andere Betatigungsvorrichtung, beispielweise durch einen Schwenkrahmen oder einen Belade-
roboter, von der Transportstellung in die Beladestellung umgestellt wird (also gebdffnet wird) oder
von der Beladestellung in die Transportstellung umgestellt wird (also geschlossen wird).

[0079] Wenngleich das Umstellen des Taschenkoérpers 3 zwischen der Transportstellung und der
Beladestellung bevorzugt automatisch erfolgt, kann dies auch manuell erfolgen. Beispielsweise
kann das Rahmengestell 8 einer in der Beladestation 5a..5¢ bereitgestellten Hangetasche 2 ma-
nuell verschwenkt werden, sodass der Taschenkdrper 3 aus der Transportstellung in die Belade-
stellung umgestellt wird oder von der Beladestellung in die Transportstellung.

[0080] In den bis jetzt offenbarten Beispielen ist der Taschenkdrper 3 mit seinen Enden an einem
(einzigen) Transporttrager 10 auf einer Hangeférdervorrichtung 6 aufgehéangt. Denkbar ist aber
auch, dass der Taschenkdrper 3 mit seinen Enden an zwei Transporttragern 10 auf einer
Hangefdérdervorrichtung 6 aufgehangt ist (nicht dargestellt). In diesem Fall ist ein Umstellen von
der Transportstellung in die Beladestellung beispielsweise dadurch mdglich, dass der Abstand
zwischen den beiden Transporttragern 10 vergréBert wird. Zum Umstellen von der Beladestellung
in die Transportstellung wird der Abstand zwischen den beiden Transporttragern 10 dagegen
entsprechend verringert.

[0081] An dieser Stelle wird angemerkt, dass die oben offenbarten Varianten zum Umstellen des
Taschenkdrpers zwischen der Beladestellung und der Transporistellung beliebig mit den
Hangefdérdersystemen 1a..1c der Fig. 1 bis 4 anwendbar sind. Auch die Merkmale der Hangefér-
dersysteme 1a..1c der Fig. 1 bis 4 sind beliebig untereinander kombinierbar.

[0082] Die Fig. 6 zeigt nun eine schematische Darstellung eines beispielhaften Lager- und Kom-
missioniersystems 17 in Draufsicht.
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[0083] Konkret sind eine Beladestation 5d, ein Hangetaschenlager 18, eine Umladestation 19,
ein Liegewarenlager 20 und eine Kommissionierstation 21 in einem Gebaude 22 untergebracht.
Das Gebaude 22 weist zudem zwei Gebaudedffnungen 23 und 24 auf, welche als Wareneingang
und/oder Warenausgang fungieren kénnen.

[0084] Die Beladestation 5d kann einen ersten Roboter 25a, eine erste Andienposition auf einer
Liegeforderbahn 26a und eine zweite Andienposition auf einer Hangeférdervorrichtung 6a um-
fassen. Auf der Liegeférderbahn 26a sind beispielhaft mehrere Waren 4a..4d angeordnet. Die
Waren 4c und 4d liegen dabei in einem Liegewaren-Ladehilfsmittel 27a, die Waren 4a und 4b
liegen lose (das heiBt, ohne Liegewaren-Ladehilfsmittel 27a) auf der Liegeférderbahn 26a. Die
Liegeforderbahn 26a fihrt von der Gebaudedffnung 23 zum ersten Roboter 25a, und die
Hangefordervorrichtung 6a flihrt vom ersten Roboter 25a zum Hangetaschenlager 18, das meh-
rere Hangeférdervorrichtungen 6b umfasst. Uber die Hangeférdervorrichtung 6a des Hangefér-
dersystems des Lager- und Kommissioniersystems 17 ist die Beladestation 5d also mit dem Han-
getaschenlager 18 férdertechnisch verbunden.

[0085] Im Bereich der Beladestation 5d ist eine erste Messeinrichtung 11¢ angeordnet, und au-
Berhalb der Beladestation 5d, unmittelbar vor den Hangeférdervorrichtungen 6b des Héngeta-
schenlagers 18, befindet sich eine optionale zweite Messeinrichtung 11d. Die beiden Messein-
richtungen 11c und 11d kénnen beispielsweise als Kamera oder Lichtgitter ausgefiihrt sein.

[0086] Auf den Hangefdrdervorrichtungen 6b des Hangetaschenlagers 18, die Uberwiegend der
Lagerung, jedoch auch dem Transport dienen, sind beispielhaft einige Hangetaschen 2a..2¢ dar-
gestellt. Die Hangetasche 2c ist dabei um 90° in die Zeichenebene gedreht gezeichnet, um die
darin gelagerter Ware 4e darstellen zu kdnnen. Natirlich hangt die Hangetasche 2c in der Realitat
wie die Hangetaschen 2a, 2b nach unten. Vom Hangetaschenlager 18 fiihrt eine Hangefoérder-
vorrichtung 6¢ zur Umladestation 19. Die Umladestation 19 kann einen zweiten Roboter 25b, eine
erste Andienposition auf der Hangeférdervorrichtung 6¢ und eine zweite Andienposition auf einer
Liegeférderbahn 26b umfassen, wobei letztere vom zweiten Roboter 25b der Umladestation 19
zum Liegewarenlager 20 fihrt.

[0087] An der ersten Andienposition der Umladestation 19 befindet sich im gezeigten Beispiel
eine Hangetasche 2d mit einer darin gelagerten Ware 4f. Die Hangetasche 2d ist, wie die Han-
getasche 2c, der besseren Darstellbarkeit halber in die Zeichenebene gedreht gezeichnet. An der
zweiten Andienposition der Umladestation 19 befindet sich im gezeigten Beispiel ein Liegewaren-
Ladehilfsmittel 27b mit einer darin gelagerten Ware 4g.

[0088] Das Liegewarenlager 20 umfasst in diesem Beispiel mehrere Lagerregale 28 mit jeweils
mehreren Lagerplatzen, sowie Regalbediengerate 29a und 29b, die in zwischen den Lagerrega-
len 28 verlaufenden Regalgassen verfahren. Am oberen Ende der Regalgassen sind zwei Liege-
férderbahnen 26¢, 26d angeordnet, die vom Liegewarenlager 20 zur Kommissionierstation 21
fOhren.

[0089] Die Kommissionierstation 21 kann einen dritten Roboter 25¢, eine erste Andienposition
auf der Liegeférderbahn 26¢, eine zweite Andienposition auf der Liegeférderbahn 26d und eine
dritte Andienposition auf einer Liegeférderbahn 26e umfassen, wobei letztere den dritten Roboter
25¢ mit der Gebaudedffnung 24 verbindet.

[0090] Weiterhin ist in der Fig. 6 auch eine Hangeférdervorrichtung 6d dargestellt, welche das
Héngetaschenlager 18 mit der Kommissionierstation 21 verbindet.

[0091] An der zweiten Andienposition auf der Liegeférderbahn 26d befindet sich in diesem Bei-
spiel ein Liegewaren-Ladehilfsmittel 27¢, und an der dritten Andienposition auf der Liegeférder-
bahn 26e befindet sich in diesem Beispiel ein Liegewaren-Ladehilfsmittel 27d mit zwei darin ge-
lagerte Waren 4h, 4i.

[0092] In dem in Fig. 6 dargestellten Lager- und Kommissioniersystem 17 befinden sich weiterhin
mehrere autonome Flurférderfahrzeuge 30a..30d mit darauf transportierten Liegewaren-Lade-
hilfsmitteln 27a..27g. Die autonomen Flurférderfahrzeuge 30a und 30b befinden sich dabei kon-
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kret zwischen der Beladestation 5d und der Umladestation 19, und die autonomen Flurférderfahr-
zeuge 30c und 30d befinden sich zwischen der Beladestation 5d und der Kommissionierstation
21.

[0093] Auf den Hangefdrdervorrichtungen 6a..6d des in der Fig. 6 dargestellten Lager- und Kom-
missioniersystems 17 kdénnen zusatzlich oder alternativ zu den dargestellten Hangetaschen
4a..4c auch Hangewaren (ohne Hangetaschen) transportiert werden. Demzufolge kann das Han-
getaschenlager auch die Funktion eines Hangewarenlagers libernehmen.

[0094] Die Funktion des in der Fig. 6 dargestellten Lager- und Kommissioniersystems 17 ist wie
folgt:

[0095] Uber die Gebaudedffnungen 23 und 24 kénnen Waren 4a..4i angeliefert und im Hangeta-
schenlager 18 oder im Liegewarenlager 20 eingelagert werden. Waren 4a..4i kénnen aber auch
aus dem Hangetaschenlager 18 oder aus dem Liegewarenlager 20 ausgelagert und Ober die
Gebaudedffnungen 23 und 24 abtransportiert werden.

[0096] Die Liegeférderbahnen 26a..26e und die Hangeférdervorrichtungen 6a..6d, die Regalbe-
diengerate 29a, 29b und die autonomen Flurférderfahrzeuge 30a..30d dienen dabei dem Trans-
port der Waren 4a..4i innerhalb des Lager- und Kommissioniersystems 17. Die Roboter 25a..25¢
dienen dem Umladen von Waren 4a..4i zwischen den verschiedenen Liegeférderbahnen
26a..26e und Hangeférdervorrichtungen 6a..6d. Anhand eines illustrativen Beispiels werden die
Vorgéange im Lager- und Kommissioniersystem 17 naher beleuchtet.

[0097] Beispielsweise kdnnen Waren 4a..4d an der Gebaudedffnung 23 des Lager- und Kom-
missioniersystems 17 bereitgestellt, auf die Liegeférderbahn 26a abgegeben, und an der ersten
Andienposition der Beladestation 5d angedient werden. An der zweiten Andienposition der Bela-
destation 5d wird eine (leere) Hangetasche 2a..2d angedient. Die Waren 4a..4d werden in Folge
vom ersten Roboter 25a von der Liegeférderbahn 26a oder vom Liegewaren-Ladehilfsmittel 27a
aufgenommen und in die angediente Hangetasche 2a..2d geladen.

[0098] Im Anschluss wird die Ausdehnung/Dicke a des Taschenkdrpers 3 in einer beladenen
Hangetasche 2a..2d mit Hilfe der ersten Messeinrichtung 11c ermittelt. Dabei kénnen die im Zu-
sammenhang mit den Figuren 1 bis 5 und 7 offenbarten MaBBnahmen ergriffen werden. Insbeson-
dere kann die Ausdehnung a des Taschenkérpers 3 mit einem Referenzwert verglichen werden,
eine Orientierung einer in die Hangetasche 2a..2d abgelegten Ware 4a..4d mit einer Referenz-
Orientierung verglichen werden und/oder in einer Datenbank zugeordnet zu der betreffenden
Hangetasche 2a..2d und/oder zugeordnet zu einer Warentype der in der Hangetasche 2a..2d
geladenen Ware 4a..4d gespeichert werden.

[0099] Mit Hilfe der optionalen zweiten Messeinrichtung 11d kann die Ausdehnung/Dicke a des
Taschenkdrpers 3 der beladenen Hangetaschen 2a..2d ein weiteres Mal ermittelt werden, um
Verlagerungen der Ware 4a..4d wahrend des Transports der Hangetaschen 2a..2d Uber die
Hangefdrdervorrichtung 6a zu berticksichtigen. Insbesondere kann die ermittelte Ausdehnung a
des Taschenkdrpers 3 zur Berechnung einer Aufnahmekapazitat im Hangetaschenlager 18 her-
angezogen werden. Beispielsweise kann gepriift werden, ob eine Hangetasche 2a..2d oder wie
viele Hangetaschen 2a..2d auf einer Hangefdrdervorrichtung 6b im Hangetaschenlager 18 auf-
genommen werden kdnnen. Insbesondere kann dabei auf eine verbleibende freie Lange einer
Hangeférdervorrichtung 6b Bezug genommen werden, wenn diese bereits teilweise mit Hange-
taschen 2a..2d belegt ist, so wie dies in der Fig. 6 der Fall ist. In Folge werden die beladenen
Héngetaschen 2a..2d in das Hangetaschenlager 18 transportiert. Mit anderen Worten kann die
vorhandene Pufferkapazitat auf der Hangefdrdervorrichtung 6b beziehungsweise im Hangeta-
schenlager 18 optimal genutzt werden, und auf der jeweiligen Hangefdrdervorrichtung 6b kann
eine maximale Anzahl an befllliten Hangetaschen 2a..2d aufgenommen werden.

[00100] In einem weiteren Schritt werden die in den Hangetaschen 2a..2d enthaltenen Waren
4a..4f vom zweiten Roboter 25b der Umladestation 19 von den Hangetaschen 2a..2d in ein Lie-
gewaren-Ladehilfsmittel 27b umgeladen. Dazu wird eine beladene Hangetasche 2a..2d an der
ersten Andienposition der Umladestation 19 und ein Liegewaren-Ladehilfsmittel 27b an der zwei-
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ten Andienposition der Umladestation 19 angedient. Im Anschluss wird das Liegewaren-Lade-
hilfsmittel 27b mit den umgeladenen Waren 4a..4f in das Liegewarenlager 20 eingelagert. Dazu
wird das Liegewaren-Ladehilfsmittel 27b von der Liegeférderbahn 26b zu einem der beiden Re-
galbediengerate 29a, 29b transportiert, von diesem bernommen und in das Lagerregal 28 ein-
gelagert.

[00101] Wird ein Kommissionierauftrag zum Kommissionieren von Waren 4a..4g erfasst, so wird
ein Liegewaren-Ladehilfsmittel 27b, welches die dem Kommissionierauftrag zugeordnete Waren
4a..4g enthalt, mit einem der beiden Regalbediengerate 29a, 29b aus dem Lagerregal 28 ausge-
lagert und auf die entsprechende Liegeférderbahnen 26¢, 26d ibergeben. Mit Hilfe der Liegefér-
derbahnen 26¢, 26d wird die Ware 4a..4g zur ersten oder zweiten Andienposition der Kommissi-
onierstation 21 transportiert und dort angedient. An der dritten Andienposition der Kommissio-
nierstation 21 wird ein Liegewaren-Ladehilfsmittel 27¢ angedient. In Folge werden die dem Kom-
missionierauftrag zugeordneten Waren 4a..4g vom dritten Roboter 25¢ vom Liegewaren-Lade-
hilfsmittel 27b in das Liegewaren-Ladehilfsmittel 27¢ geladen. Alternativ oder zusatzlich ist es
natlrlich auch méglich, dass eine aus dem Hangetaschenlager 18 stammende Ware 4a..4g Gber
die Hangeférdervorrichtung 6d zur Kommissionierstation 21 transportiert, dort angedient und in
Folge vom dritten Roboter 25¢ in das Liegewaren-Ladehilfsmittel 27¢ geladen wird.

[00102] In einem weiteren Schritt erfolgt schlieBlich der Versand der Waren 4a..4i, indem das
beladene Liegewaren-Ladehilfsmittel 27¢ von der Liegeférderbahnen 26e zur Gebaudedffnung
23 gefdrdert und von dort abtransportiert wird.

[00103] An dieser Stelle wird nochmals darauf hingewiesen, dass das oben ausgefihrte Beispiel
rein illustrativ ist, und es noch viele weitere Mdglichkeiten gibt, wie Waren 4a..4i im Lager- und
Kommissioniersystem 17 gehandhabt werden.

[00104] Generell werden die Ablaufe im Lager- und Kommissioniersystem 17 durch ein zentrales
Steuersystem 31 gesteuert. Im gezeigten Beispiel ist eine Funkverbindung zu den Férdervorrich-
tungen des Lager- und Kommissioniersystems 17 angedeutet, selbstverstandlich ist aber auch
eine drahtgebundene Kommunikation mdglich. Konkrete Ausfiihrungsbeispiele fir ein solches
zentrales Steuersystem 31 sind ein an sich bekannter Materialflussrechner oder ein an sich be-
kanntes Warehouse Management System.

[00105] In dem in Fig. 6 dargestellten Beispiel ist die Hangefdrdervorrichtung 6a..6d als statio-
nare Hangefdrdervorrichtung ausgebildet. Denkbar ist aber auch, dass die Hangetaschen 2a..2d
mit den autonomen Flurférderfahrzeugen 30a..30d transportiert werden, sodass die Hangefér-
dervorrichtung zusatzlich oder alternativ als mobile Hangeférdervorrichtung ausgebildet ist. Zur
Befbérderung der Hangetaschen 2a..2d kénnen die autonomen Flurférderfahrzeuge 30a..30d bei-
spielsweise Hangestangen aufweisen.

[00106] Die Roboter 25a..25¢ sind in dem in Fig. 6 dargestellten Beispiel durch einen Gelenk-
armroboter gebildet. Denkbar ware aber auch, dass ein Teil der Roboter 25a..25¢ oder alle Ro-
boter 25a..25¢ durch Portalroboter gebildet sind.

[00107] Das Umstellen des Taschenkdrpers 3 von der Beladestellung in die Transportstellung
oder von der Transportstellung in die Beladestellung kann generell manuell oder automatisch
erfolgen. Erfolgt dies automatisch, dann kénnen die Roboter 25a..25¢ dafiir eingesetzt werden.
Denkbar ist aber auch, dass in der Beladestation 5d eine Betatigungsvorrichtung 15 nach Art der
in der Fig. 5 dargestellten Betatigungsvorrichtung 15 angeordnet ist.

[00108] Durch die vorgeschlagenen MaBnahmen ist es mdglich, die in einem Hangeférdersys-
tem 1a..1d beziehungsweise in einem Lager- und Kommissioniersystem 17 ablaufenden Algo-
rithmen basierend auf den tatsachlichen Abmessungen einer Hangetasche 2, 2a..2d auszufiih-
ren, anstatt auf angenommene Abmessungen zuriickzugreifen, die in der Regel nicht den Tatsa-
chen entsprechen. Die Planung in einem Hangeférdersystem 1a..1d / Lager- und Kommissionier-
system 17 kann daher genauer erfolgen, und die Wahrscheinlichkeit fiir Stérungen kann auf diese
Weise deutlich reduziert werden.
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[00109] AbschlieBend wird festgehalten, dass der Schutzbereich durch die Patentanspriiche be-
stimmt ist. Die Beschreibung und die Zeichnungen sind jedoch zur Auslegung der Ansprliche
heranzuziehen. Einzelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den gezeigten und beschrie-
benen unterschiedlichen Ausfihrungsbeispielen kénnen fir sich eigenstandige erfinderische L6-
sungen darstellen. Die den eigenstandigen erfinderischen Lésungen zugrundeliegende Aufgabe
kann der Beschreibung entnommen werden.

[00110] 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 unmafstablich und/o-
der vergréBert und/oder verkleinert dargestellt sein.
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BEZUGSZEICHENLISTE

1a..1d Hangefdrdersystem

2,2a..2d Héngetasche

3 Taschenkdrper

3 Seitenwandanschlag des Taschenkdrpers
4, 4a..4i Ware

5a..5d Beladestation

6, 6a..6d Hangefdrdervorrichtung

7 Héangetrager

8 Rahmengestell

9 Rolle

10 Transporttrager (Laufwagen)

11a..11d Messeinrichtung

12 Schwingungsberuhigungsvorrichtung (Besen- oder Birstenleiste)
13 Ausgabeeinheit (Bildschirm)

14 Positioniervorrichtung (Wand)

15 Betatigungsvorrichtung

16 Kulissenfiihrung

17 Lager- und Kommissioniersystem

18 Héngetaschenlager

19 Umladestation

20 Liegewarenlager

21 Kommissionierstation

22 Gebéaude

23 Gebaudedffnung

24 Gebaudedffnung

25a..25¢c Roboter

26a..26e Liegefdrderbahn

27a..27g Liegewaren-Ladehilfsmittel

28 Lagerregal

29a, 29b Regalbediengerat

30, 30a..30d  autonomes Flurférderfahrzeug

31 zentrales Steuersystem des Lager- und Kommissioniersystems
a Ausdehung/Dicke des Taschenkorpers
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Patentanspriiche

1.

Hangeférdersystem (1a..1d), umfassend

- Hangetaschen (2, 2a..2d), welche jeweils einen zwischen einer Transportstellung und ei-
ner Beladestellung umstellbaren Taschenkdrper (3) aus einem biegeschlaffen Material
umfassen und zum Transport von Waren (4, 4a..4i) ausgebildet sind,

- eine Beladestation (5a..5d), an welcher eine Hangetasche (2, 2a..2d) mit einer Ware (4,
4a..4i) beladen werden kann, wenn sich der Taschenkdrper (3) in der Beladestellung be-
findet,

- eine Hangefdrdervorrichtung (6, 6a..6d) zum Antransport einer Hangetasche (2, 2a..2d)
in die Beladestation (5a..5d) und zum Abtransport der Hangetasche (2, 2a..2d) aus der
Beladestation (5a..5d),

gekennzeichnet durch

- eine Messeinrichtung (11a..11d), welche dazu ausgebildet ist, eine Ausdehnung (a) des
Taschenkdrpers (3) in einer Transportrichtung der beladenen Hangetasche (2, 2a..2d) in
der Transportstellung des Taschenkdérpers (3) zu ermitteln.

Hangefdérdersystem (1a..1d) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Mess-
einrichtung (11a..11d) in der Beladestation (5a..5d) angeordnet ist.

Hangefdérdersystem (1a..1d) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Mess-
einrichtung (11a..11d) im Verlauf eines auBerhalb der Beladestation (5a..5d) angeordneten
Forderabschnitts der Hangeférdervorrichtung (6, 6a..6d) angeordnet ist.

Hangeférdersystem (1a..1d) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
dass die Beladestation (5a..5d) eine Betatigungsvorrichtung (15) umfasst, durch welche der
Taschenkdrper (3) von der Transportstellung in die Beladestellung und von der Beladestel-
lung in die Transporistellung verstellbar ist.

Hangeférdersystem (1a..1d) nach einem der Anspriiche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass die Hangetasche (2, 2a..2d)

- einen Hangetrager (7) zum hangenden Transport der Hangetasche (2, 2a..2d) an der
Hangeférdervorrichtung (6, 6a..6d) und

- ein Rahmengestell (8) umfasst, Uber das der Taschenkérper (3) an dem Hangetrager (7)
hangt und durch welches der Taschenkdrper (3) zwischen der Transportstellung und der
Beladestellung umstellbar ist.

Hangefdérdersystem (1a..1d) nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
dass die Hangefdrdervorrichtung (6, 6a..6d) zum Antransport der Hangetaschen (2, 2a..2d)
in die Beladestation (5a..5d) und zum Abtransport der Hangetaschen (2, 2a..2d) aus der
Beladestation (5a..5d) Transporttrager (10) umfasst, welche durch eine Antriebsvorrichtung
bewegbar sind und auf welchen die Hangetaschen (2, 2a..2d) (ber den Hangetrager (7) auf-
gehangt sind.

Hangeférdersystem (1a..1d) nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet,
dass zusatzlich eine im Bewegungsbereich der Hangetasche (2, 2a..2d) angeordnete
Schwingungsberuhigungsvorrichtung (12) vorgesehen ist, welche eine Besen- oder Biirsten-
leiste umfasst.

Hangefdérdersystem (1a..1d) nach einem der Anspriiche 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet,
dass zusaizlich eine im Bewegungsbereich der Hangetasche (2, 2a..2d) angeordnete Posi-
tioniervorrichtung (14) vorgesehen ist, welche eine quer zur Transportrichtung der Hangeta-
sche (2, 2a..2d) ausgerichtete Wand umfasst.

Hangeférdersystem (1a..1d) nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet,
dass die Messeinrichtung (11a..11d) als Kamera oder Lichtgitter ausgebildet ist.
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Lager- und Kommissioniersystem (17), gekennzeichnet durch
- ein Hangeférdersystem (1a..1d) geman einem der Anspriiche 1 bis 9 und

- ein Hangetaschenlager (18), das Uber die Hangeférdervorrichtung (6, 6a..6d) mit der Be-
ladestation (5a..5d) férdertechnisch verbunden ist.

Verfahren zum Ermitteln einer Ausdehnung (a) eines Taschenkdrpers (3) einer Hangetasche
(2, 2a..2d) eines Hangeférdersystems (1a..1d), umfassend die Schritte

- Bereitstellen (101) der Hangetasche (2, 2a..2d) auf einer Hangeférdervorrichtung (6,
6a..6d), welche vom Hangeférdersystem (1a..1d) umfasst ist,

- Umstellen (103) des Taschenkdrpers (3) in eine Beladestellung,

- Beladen (104) der Hangetasche (2, 2a..2d) mit einer Ware (4, 4a..4i) und

- nach dem Beladen Umstellen (105) des Taschenkdrpers (3) in eine Transportstellung,
dadurch gekennzeichnet, dass

- die Ausdehnung (a) des Taschenkdrpers (3) in einer Transportrichtung der beladenen
Hangetasche (2, 2a..2d) in der Transportstellung des Taschenkérpers (3) mit Hilfe einer
Messeinrichtung (11a..11d) ermittelt wird (106, 109).

Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Ausdehnung (a) des Ta-
schenkdrpers (3) im Stillstand der Hangetasche (2, 2a..2d) gemessen wird.

Verfahren nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Ausdehnung (a) des Ta-
schenkdrpers (3) gemessen wird, wahrend die Hangetasche (2, 2a..2d) auf der Hangefor-
dervorrichtung (6, 6a..6d) transportiert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 13, dadurch gekennzeichnet, dass Uber eine
Ausgabeeinheit (13) der Beladestation (5a..5d) eine Anweisung an eine Bedienperson in der
Beladestation (5a..5d) oder an einen Beladeroboter (25a..25¢) der Beladestation (5a..5d)
ausgegeben wird, die in der Hangetasche (2, 2a..2d) geladene Ware (4, 4a..4i) anders in der
Héngetasche (2, 2a..2d) abzulegen, wenn die ermittelte Ausdehnung (a) des Taschenkdr-
pers (3) Uber einem Referenzwert liegt.

Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass Uber eine
Ausgabeeinheit (13) der Beladestation (5a..5d) eine Anweisung an eine Bedienperson in der
Beladestation (5a..5d) oder an einen Beladeroboter (25a..25c) der Beladestation (5a..5d)
ausgegeben wird, die in der Hangetasche (2, 2a..2d) geladene Ware (4, 4a..4i) anders in der
Hangetasche (2, 2a..2d) abzulegen, wenn eine ermittelte Orientierung einer in die Hangeta-
sche (2, 2a..2d) abgelegten Ware (4, 4a..4i) lber einem Schwellwert von einer Referenz-
Orientierung abweicht.

Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 15, dadurch gekennzeichnet, dass eine er-
mittelte Ausdehnung (a) des Taschenkdrpers (3) in einer Datenbank zugeordnet zu der be-
treffenden Hangetasche (2, 2a..2d) und/oder zugeordnet zu einer Warentype der in der Han-
getasche (2, 2a..2d) geladenen Ware (4, 4a..4i) gespeichert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 16, dadurch gekennzeichnet, dass eine er-
mittelte Ausdehnung (a) des Taschenkdérpers (3) zur Berechnung einer Aufnahmekapazitat
in einem Hangetaschenlager (18) oder in einem Hangetaschenpuffer herangezogen wird.

Hierzu 7 Blatt Zeichnungen
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