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Die Erfindung betrifft ein System zur Beseitiqung
von Storungen in einem Durchlaufregallager (1) in Form
von hdngengebliebenen Warenkdsten (3). Das System um-
faBt eine Anzahl von Warenkasten-Attrappen (5), die in
einem Depot (4) des Durchlaufregallagers abgestellt
sind und bei Bedarf wvon einem Beschickungsroboter (6)
abgerufen und in den verstopften Schacht (2) eingefiihrt
werden. Die Attrappe (5) hat eine Kennung (26), die ein
Unterscheiden der Attrappe (5) von einem Warenkasten
(3) ermdglicht, so daf ein Entnahmeroboter (16) die At-
trappe (5) aus dem Schacht (2) wieder entnehmen und in
das Depot (4) zuriickfiihren kann.
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Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ein St&rungs-
Beseitigungssystem fir automatische Durchlaufregallager
gemiB dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

Automatische Durchlaufregalliger dieser Gattung werden
vorwiegend in der Lebensmittelindustrie insbesondere der
Fleisch und Wurst verarbeitenden Industrie eingesetzt, um
groRe Warendurchlaufmengen etwa im Versand zu bewaltigen
und gleichzeitig eine optimale Warenfrische zu
gewdhrleisten.

Der allgemeine Aufbau sowie die Funktionsweise bekannter
Durchlaufregallidger 1#BRt sich wie folgt zusammenfassen:

Grundsatzlich hat ein Durchlaufregallager ein
Durchlaufregal bzw. Puffermagazin aus einer Mehrzahl von
Schichten, die horizontal sowie vertikal aneinandergereiht
sind und eine L#nge von mehreren Metern aufweisen. Die
Schiéchte weden dabei an ihren jeweils einen
Schachtdffnungen (im folgenden als Beschickungsseite des
Regals bezeichnet) mittels eines Beschickungsroboters mit
Transportkidsten befiillte, in denen die zu verteilenden
Waren gelagert sind. Die Bodenseite jedes Schachtes wird
von einer Rollenbahn ausgebildet, deren Lauffliache ein
Gefille von der Beschickungsseite in Richtung zur
gegeniberliegenden Regalseite (im folgenden als
Entnahmeseite des Regals bezeichnet) aufweist, soda8 die
vom Beschickungsroboter eingeschobenen K&sten durch die
Schwerkraft selbsttitig zur Entnahmeseite des Regals
rollen und dort von einem Anschlag gestoppt werden.

Auf der Entnahmeseite befindet sich ein Entnahmeroboter,
der die einzelnen Kasten je nach Bedarf aus einem Schacht
entnimmt und in einem Pickregal ablegt, an dem ein

sogenannter Picker, d.h. eine Bedienungsperson,
bestellungsgerecht Waren aus den einzelnen Kasten entnimmt
und entsprechende Versandmengen bestehend aus
unterschiedlichen Waren zusammenstellt. Die

zusammengestellten Waren werden dann in jeweils weiteren
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Kasten per Fliefband 2u einem Versand transportiert.
Sofern Bestellungen vorliegen, die die Menge ganzer Kisten
umfassen, transportiert der Entnahmeroboter die
entnommenen Vollkdsten unter Umgehung des Pickregals
unmittelbar 2zu entsprechenden Fdrderanlagen fiir den
Weitertransport zum Versand.

Durch ein solches Durchlaufregal, das gemiR vorstehender
Beschreibung nach dem "First-in-First-out-Prinzip"
arbeitet, wird folglich eine maximale Frische bei hoher
Funktionalitdt der Lagerung und Verteilung von Waren,
beispielsweise Wurst- und Fleischwaren garantiert.

Aus Griinden hoherer Wirtschaftlichkeit wurde ferner nach
dem Prinzip der Mehrwegeflasche eine Einheitsnorm fir die
Form und Grbhe der verwendeten Transportkisten
beschlossen, um eine Kompatibilitidt der unterschiedlichen
Regalsysteme 2zu erreichen und somit den wirtschaflichen
Verkehr einzelner Unternehmen zu erleichtern. Diese Késten
miissen insbesondere auf dem Lebensmittelsektor zahlreiche
Hygienebestimmungen erftillen, méglichst konstenglinstig
sein und (ber eine ausreichende Beladungskapazitit
verfilgen. Daher werden die Tranportkésten vorzugsweise aus
Spritzgulteilen bestehend aus PE (Polyethylen)
hergestellt, wobel die Kasten aus Kostengriinden mdglichst
dinnwandige Seiten- und Bodenelemente aufweisen.

Es hat sich nunmehr gezeigt, daB die Kisten im Einsatz
erheblichen mechanischen Belastungen ausgesetzt sind, die
im Verlauf ihrer Verwendungszeit zZu deutlichen
Verformungen fihren. Es sei darauf hingewiesen, daB
beispielsweise bei der Wurst und Fleisch verarbeitenden
Industrie, die Kisten ein Flllgewicht von bis zu 45kg
besitzen koénnen und aufgrund fortschreitender Automation
im Transport nicht besonders schonend behandelt werden.
Wird beispielsweise ein voller Kasten in einen Schacht
eines Durchlaufregallagers gemaR vorstehend beschriebenem
Aufbau eingeschoben, rollt dieser aufgrund des vorhandenen
Gefdalles in Richtung zur Entnahmeseite solange, bis der
Kasten entweder auf einen anderen Kasten oder auf den
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Anschlag aufprallt. Auch wenn stofabsorbierende Puffer am
Kasten angebracht sind, werden die Seitenwdnde dennoch
allmihlich eingebeult. Desweiteren bewirkt das stindige
Abrollen der schweren Kasten auf den Rollenbahnen eine
Deformation der dunnen Bodenbleche derart, daf sich eine
wellenférmige Bodenfdche ausbildet. Im ibrigen wurde
festgestellt, daf die Qualitdt der einzelnen Kasten
bereits aus fertigungstechnischen  Grinden erheblich
schwankt und somit Kisten in den Umlauf geraten, deren
Funktionsfahigkeit nicht gewdhrleistet ist.

Diese Derformationen fihren nunmehr dazu, dafR immer
haufiger Kisten in den einzelnen Schachten der
Durchlaufregallager hiéngen bleiben, insbesondere dann,
wenn gegen Ende der Arbeitszeit keine neuen Kasten in die
Schiachte eingeschoben werden k&nnen, welche den ggf.
héngen gebliebenen vorderen Kasten losreifien wilirden, d.h.
also, wenn sich nur noch ein Kasten in dem Jjeweiligen
Schacht befindet. Tritt ein solcher Stoérfall auf, mul} das
Regalsystem abgeschaltet und der hingen gebliebene Kasten
per Hand entnommen werden. Hierdurch verringert sich nicht
nur die Rentabilit3t des Systems infolge der notwendigen
Sstillstandszeit fur die manuelle Entnahme des defekten
Kastens sondern es treten ggf. auch nachtrigliche
Stérungen in dem rechnergestitzen Regalverwaltungssystem
auf. Manuell entnommene Kisten mussen nimlich per Hand im
Rechner ausgebucht werden, um das System tber den
aktuellen Bestand der im Regal befindlichen Kasten 2zu
informieren. Wird ein solcher Ausbuchungsvorgang vergessen
oder fehlerhaft durchgefthrt, treten Fehler in der
Regalverwaltung des Rechners auf, die zu einem erneuten
Stillstand des gesamten Systems fihren.

Auf der Suche einer geeigneten L¥sung des vorstehend
umschriebenen Problems wurde daran gedacht, die
Rollenbahnen zumindest teilweise mit einem motorischen
Antrieb zu versehen, der in einem Stdrfall zeitweilig in
Betrieb genommen werden kann. Jedoch erwies sich eine
nachtrigliche Aufristung pereits bestehender Regalsysteme
mit einem solchen Antrieb aufgrund mangelnden
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Platzangebots als nicht durchftthrbar und die Ausrtistung
neuer Regale als viel zu teuer. Auch die Uberlegung, die
Qualitdt der Kisten selbst zu steigern, konnte nicht in
die Praxis umgesetzt werden, da die Késten von wenigen
Zulieferfirmen hergestellt werden, deren Monopolstellung
bereits ein Preis- und Qualitatsdiktat zulaft.

Die Aufgabe der vorliegenden Erfindung besteht nunmehr
darin, ein System zur automatischen Beseitiqung von
Stoérfillen in Form von hingen gebliebenen Kasten fUr
Durchlaufregalliager zu schaffen, welches kostenginstig und
zur Nachristung bereits bestehender Regale dieser Gattung
geeignet ist.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB durch ein Stdrungs-
Beseitigungssystem mit den Merkmalen des Anspruchs 1
geldst.

Die Erfindung besteht demzufolge darin, an einer von den
Regalfdrderzeugen (Beschickungs- und Entnahmeroboter)
jeweils zugénglichen Stelle (Dummy-Depot) am
Durchlaufregal zumindest einen Dummy zu deponieren, der
beztiglich Gewicht und funktionsrelevanten Abmessungen im
wesentlichen einem vollen Transportkasten nachempfunden
ist und in einem Stdrfall in Form eines h&ngen gebliebenen
Kastens vom Beschickungsroboter angefordert und in den
Schacht eingeworfen wird, in dem der Stérfall gemeldet
wurde. Material und Gewicht des Dummy sind dabei derart
gewdhlt, daB dem hi3ngen gebliebenen Kasten ein
ausreichender Impuls gegeben wird, um ihn aus dem Schacht
in Richtung Entnahmeseite 2u beférdern. Insofern kann
natfirlich auch ein handelsiiblicher Kasten selbst mit
Gewichten beschwert und ggf. zusatzlich ausgesteift als
Dummy verwendet werden. D.h. die Form und das Gewicht des
Dummy sind nahezu beliebig w&hlbar, solange ein sicheres
Abrollen auf einer Rollenbahn des Regals langristig
gewdhrleistet ist und ein¢ hangen gebliebener Kasten
sicher losgel®sst werden kann.

In vorteilhafter Weise kann jeder Dummy mit einer
Kennzeichnung entsprechend vorhandener Sensoren oder
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zusitzlicher Sernoren an dem Beschickungs- und/oder
Entnahmeroboter versehen sein, sodaf der Dummy als solcher
fiir das Regalsystem identifizierbar ist. Auf diese Weise
ist es moglich, den Dummy bei Erreichen der Entnahmeseite
des Durchlaufregals zu erkennen und mittels des
Entnahmeroboters in das Depot zurickzubringen.
Darilberhinaus bietet die Dummy-Kennzeichnung den Vorteil,
daB der Dummy zur Uberprifung der Lagerbesténde und 2zum
Vergleich der gezéhlten Ist-Werte mit den Soll-Werten
verwendet werden kann. Es ist daher moéglich, das System,

insbesondere die rechnergestitzte Lagerverwaltung
automatisch zu aktualisieren und ggf. Programmierfehler
durch falsche Eingabe von Warenkastenzahlen zu
eliminieren.

Weitere vorteilhafte RAusgestaltungen der Erfindung sind
Gegenstand der Unteranspriiche.

Die Erfindung wird nachstehend anhand eines bevorzugten
Ausfihrungsbeispiels unter Bezugnahme auf die begleitenden
Zeichnungen niher erlautert.

Fig. 1 zeigt den vollstindigen Aufbau eines
Durchlaufregallagers in der Seitenansicht, welches mit
einem Stérungs-Beseitigungssystem gemdaB der Erfindung
ausgeriustet ist,

Fig. 2 zeigt das Durchlaufregal wihrend eines stsrfalls
mit in Betrieb genommenem Stérungs-Beseitigungssystem,

Fig. 3a bis 3c zeigen den konstruktiven Aufbau eines
erfindungsgeméfen Dummy, der fir das Befreien eines héngen
gebliebenen Kastens verwendet wird.

Gemif der Fig. 1 hat das automatische Durchlaufregallager
ein Durchlaufregal 1 als puffermagazin mit einer Vielzahl
von Schéchten 2 zur Jjeweiligen Aufnahme von mehreren
Transportkasten 3, die hintereinander in jedem Schacht 2
angeordnet sind. Einer der Schichte 4 ist zur Aufnahme
einer Anzahl von Kastenattrappen 5 (im folgenden als Dummy
bezeichnet) vorgesehen, die von einem Beschickungsroboter



AT 002 598 U1

6 des Durchlaufregals 1 einzeln entnommen und in einen
Schacht 2 eingefiihrt werden k&nnen, in welchem das Héngen:

bleiben eines Kastens 3 registriert wurde, um diesen
Kasten 3 zu l6sen.

Wie insbesondere aus der Fig.lund2 zu entnehmen ist, sind die
Schéchte 2 des Durchlaufregals 1 sowohl ilbereinander unter
Ausbildung einzelner Etagen als auch nebeneinander
angeordnet und weisen Beschickungsdffnungen 7
(Beschickungsseite des Regals) wie auch Entnahmed ffnungen
8 (Entnahmeseite des Regals) auf. Jeder Schacht 2 wird
durch eine Rollenbahn 9 gebildet, die wvon der
Beschickungsseite 7 zur Entnahmeseite 8§ hin beztiglich der
Horizontalen geneigt sind. Die Rollen 10 sind dabei
beidseitig an Langsschienen 11 aus einem
Metallprofiltrager angelenkt, die wiederum an vertikal
sich erstreckenden, in Langsrichtung der Schienen

gleichméfig beabstandeten Stiitzpfeilern 12 abgestiitzt
sind.

Die Hbhe sowie die Breite jedes Schachts 2 ist derart
bemessen, daB ein handelsiblicher Transportkasten 3 mit
einheitlicher GréBe, die ggf. auch einer DIN-Gr&Re
entsprechen kann, in den Schacht 2 knapp eingeschoben
werden kann, wobei die L&nge jedes Schachts 2 und damit
die Breite des Durchlaufregals 1 ausreicht, um in diesem
Ausfihrungsbeipiel zehn Transportkasten 3 hintereinander
aufzureihen. Die Neigung der Rollenbahnen 9 ist ferner
derart vorbestimmt, daB die Transportkisten 3 selbsttdtig .
von der Beschickungsseite 7 zur Entnahmeseite 8 hin
aufgrund der Schwerkraft rollen. Aus diesem Grund werden
derartige Rollenbahnen 9 allgemein auch als
Schwerkraftlaufbahnen bezeichnet.

Auf der Beschickungsseite 7 des Durchlaufregals 1 ist der
Beschickungsroboter 6 mit einer Greifeinrichtung 13 in
Form einer Einschubzunge angeordnet, der Transportkisten
3, die Uber ein FlieBband (nicht ndiher gezeigt) dem
Durchlaufregal 1 zugefthrt werden, aufgreift und je nach
Inhalt in die einzelnen Schiachte 2 einschiebt. Die
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Greifeinrichtung 13 ist dabel aus statischen Grinden
derart ausgebildet, daB jeder Transportkasten 3 nur eine
kurze Strecke in den Schacht 2 geschoben werden kann, um
dann eigenstandig zur Entnahmeseite 8 des Regals 1
weiterzurollen. Der Beschickungsroboter 6 ist hierftr auf
einer Laufschiene 14 gelagert, die sich Léngs des Regals 1
erstreckt, wobei die Greifeinrichtung 13 an einem Lift 15
montiert ist, sodaB somit samtliche Schichte 2 des
Durchlaufregals 1 auf allen Etagen erreicht werden kdnnen.

An der gegeniiberliegenden Entnahmeseite 8 des
Durchlaufregals 1 befindet sich ein Entnahmercboter 16 mit
im wesentlichen gleichem Aufbau und mit gleicher Lagerung
wie der Beschickungsroboter 6.

In Transportrichtung gesehen hinter dem Entnahmerocboter 16
ist ferner ein Pickregal 17 sowie eine Anzahl von
Férderbiandern angeordnet, wobei das Pickregal 17 aus einer
Mehrzahl von Fachern 18 Dbesteht, in denen Jewells
zumindest ein Transportkasten 3 (vorzugsweise zwei Kdsten)
vorbestimmten Inhalts lagert. Das Pickregal 17 dient zur
manuellen Entnahme von Waren aus den Transportkasten 3
durch einen sogenannten Picker, der die Waren entprechend
vorliegender Warenbestellungen in weiteren Kisten oder
anderen geeigneten Behidlter zusammenstellt und diese an
den Versand weiterleitet. Dieses Weiterleiten erfolgt iber
FlieBbiander 19, die unmittelbar an der Entnahmestelle des
Pickers beginnen.

Es besteht natirlich auch die Md8glichkeit, daB je nach Art
und Umfang einer Bestellung der Entnahmeroboter ganze
Warenkasten, d.h. sogenannte Vollk#sten, auf ein FlieBband
absetzt, welches die Vollkdsten unter Umgehung des
Pickregals unmittelbar zum Versand weiterbef&rdert.

Bei dem erfindungsgemaBen Ausfilhrungsbeispiel ist, wie in
der Fig. 1 oder 2 dargestellt wird, der eine Schacht 4,
vorliegend die oberste Etage des Durchlaufregals 1, fur
die Aufnahme bzw. Lagerung einer Anzahl von Dumnies 5
(acht Dummies in diesem Ausfihrungsbeispiel) reserviert,
wobei alternativ hierzu ein beziglich der Regalschéchte
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externes Depot eingerichtet sein kann. Dieser Dummy-
Schacht 4 wird ebenfalls von einer Rollenbahn (nicht niher
gezeigt) gebildet, welche jedoch entweder horizontal oder
mit einem Gefalle in Richtung zur Bechickungsseite 7 des
Durchlaufregals 1 hin ausgerichtet ist. Optional kann die
Rollenbahn fiir die Dummies 5 zusidtzlich mit einer externen
Antriebseinrichtung (nicht gezeigt) versehen sein, durch
die die Laufrollen in eine Umdrehung versetzbar sind und
zwar entgegengesetzt der Transportrichtung der
Transportkdsten 3. Hieraus ergibt sich folglich, daBR eine
Beschickungséffnung 20 des Dummy-Schachts 4 auf der
Entnahmeseite 8 des Durchlaufregals 1 liegt und
dementsprechend vom Entnahmeroboter 16 bedient wird,
wohingegen sich die Entnahmeéffnung 21 des Dummy-Schachts
4 auf der Beschickungsseite 7 des Durchlaufregals 1
befindet. Die Offnungen 20, 21 des Dummy-Schachts 4 sind
dabei derart positioniert, daBR sie von den beiden Robotern
6, 16, d.h. den Regalférderzeugen, problemlos erreichbar
sind.

Wie ferner aus den Fig. 3a bis 3c 2zu entnehmen ist,
besteht jeder Dummy 5 aus einer Bodenplatte 22 aus einem
festen Material, vorzugsweise Polyethylen (PE), die eine
rechteckige Grundform hat und in ihrer Breiten- und
Lingenabmessung einem Transportkasten 3 entspricht. An der
Obberseite der Bodenplatte 22 sind randseitig
Lingsleisten23 ebenfalls aus PE angeklebt und angeschaubt,
die sich im wesentlichen parallel zueinander in
Langsrichtung der Bodenplatte 22 erstrecken. Zur
Verstdrkung der Dbeiden Langsleisten 23 sowie zur
Aussteifung der Bodenplatte sind an deren sich
gegenitberliegenden Innenseiten U-Schienen 24
angelegt, die mittels einer Anzahl von Schrauben 25 an der
Bodenplatte 22 festgeschraubt sind.

Das Gewicht jedes Dummy 5 betragt ca. 15 bis 30kg und
entspricht damit in etwa dem Gewicht eines vollgeladenen
Transportkastens 3. Desweiteren weist Jjeder Dummy 5
zumindest an einer #uReren Seitenflache der L&ngsleiste 23
oder der Bodenplatte 22 einen Lichtreflektor 26 auf, der
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an den Dummy S angeschraubt ist. Optional kénnen auch
Pufferelemente beispielsweise in Form von Gummikndufen
(nicht gezeigt) an den Dummies 5 befestigt werden, die bei
einem Aufprall auf einen Transportkasten 3 die
Aufprallenergie auf eine grbtfere Fléche verteilen und
somit einer Beschidigung des Transportkastens 3 vorbeugen.

Die Form sowie das Gewicht des Dummy 5 ist Jjedoch
beliebig, solange dessen Funktionsfahigkeit langfristig
erhalten bleibt. D.h. Material und konstruktiver Aufbau
mul so gewdlt sein, daB ein Einfihren des Dummy 5 in einen
Regalschacht 2 sowie ein Ergreifen des Dummy 5 durch die
Regalroboter 6, 16 moglich ist. Desweiteren muB eine
ausreichende Verwindungssteifigkeit vorliegen, um ein
sauberes Abrollen auf der Rollenbahnen 9 zu gewdhrleisten.
Grundsitzlich kénnte sich daher auch ein gewdhnlicher
Transportkasten eignen, der mit Gewichten gefilllt ist und
ggf. farblich zur optisch besseren Unterscheidung
gekennzeichnet ist.

Der Dummy-Schacht 4 wie auch die darin auf Abruf
gelagerten Dummies S5 bilden somit die erfindungsgeméfie
stérungs-Beseitigungseinrichtung des Durchlaufregals 1.

Die Verwaltung des Durchlaufregallagers, d.h. die
tlberwachung und Steuerung der Roboter 6, 16 und der
einzelnen F8rdersysteme, sowie die Registrierung der zu
verwaltenden Transportkésten 3 zur Erfassung des
Befilllungszustandes des Durchlaufregals 1 und des
Pickregals 17, Art und Ort der jeweiligen Waren,
Fillgewicht der einzelnen Kisten 3, Khstenzahl in den
jeweilgen Schéchten 2 usw. wird vollautomatisch von einem
Steuerungsrechner- und Verwaltungsrechnerverbund erledigt,
das in Grundziigen wie folgt ausgelegt ist:

An dem Beschickungsroboter 6 wie auch an dem
Entnahmeroboter 16 befinden sich jeweils zwei oder mehrere
Lichttaster 27, 28, 29, 30 die in der Fig. 2
andeutungsweise dargestellt sind. Diese Lichttaster 27, 28
sind dazu geeignet, die Lage der Transportkiasten 3 fur ein

10
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sicheres Greifen und Transportieren durch die
Greifeinrichtungen 13 der Roboter 6, 16 zu erkennen.

Desweiteren sind die Transportkdsten 3 vorzugsweise mit

einer maschinenlesbaren Codierung versehen (z.B.
Strichcode oder Transponder), die an einer exponierten
Stelle an jedem Kasten angebracht ist. In der Produktion
des Verarbeitungsbetriebs werden die gefillten

Transportkdsten 3 manuell eingelesen und dem zentralen
Rechner entsprechende Daten wie z.B. Artikel, Gewicht,
Ziel usw. bezfiglich einer jeweiligen Codierung mitgeteilt.
Ein zielgesteuertes Transportsystem fdrdert dann die

Transportkidsten 3 zur Abnahmeposition des
Beschickungsroboters 6. AnschlieBend ertffnet der
Zentralrechner (nicht gezeigt) Lagerschichte 2

artikelrein, jedoch nach dem chaotischen Prinzip, d.h. ein
gerade leerer Schacht 2 wird einem beliebig neuen Artikel
zugeordnet und dann ausschlieBlich mit diesem Artikel
gefiillt, wobei die Schichte 2 dann nach dem First-in-
First-out-Verfahren abgearbeitet werden. Da sowohl
vorzugsweise im Bereich der Abnahmeposition ein
Codierungslesegerit fUr das Einlesen des Kastens in den
Rechner wie auch am Entnahmeroboter 16 einer der
Lichttaster 27, 28 fur die Registrierung des
Entnahmevorgangs eines Kastens vorgesehen ist, ist dem
zentralen Rechner daher jederzeit fir jeden Kasten 3 der
Ort und die Position innerhalb des Schachts 2 bekannt.

Als Sensoren fur die Positionserfassung haben sich dabei
wie vorstehend bereits ausgeftihrt wurde, vorzugsweise
Lichtschranken bestehend aus einem Lichtgeber und einer
Photodiode als glnstig erwiesen, die derart angeordnet
sind, daf bei  Anwesenheit eines Kastens 3 die
Lichtschranke unterbrochen wird.

Der Funktionsablauf des Durchlaufregallagers sowie die
Funktionsweise des St8rungs-Beseitigungssystems gem#f der
Erfindung 148t sich wie folgt umschreiben:

Im stbrungsfreien Betrieb werden zum Durchlaufregal gemih
vorstehender Beschreibung per FlieBband Transportkésten 3

1"
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gefdrdert, die mit Waren, vorliegend Wurst-  und
Fleischwaren befillt sind, wobei im Bereich der
Abnahmeposition fur den Beschickungsroboter 6 die
Codierung des Jjeweiligen Kastens 3 in den Rechner
eingelesen wird. Sobald der Positionssensor 27 am
Beschickungsroboter 6 vom Jjeweiligen Kasten 3 ausgeldst
wird, ergreift dieser die Transportkasten 3 sequenziell,
um sie in die jeweiligen Schachte 2 des Durchlaufregals 1
einzuschieben. Die  Schichte 2 fir die einzelnen
‘Transportkidsten 3 bestimmt dabei der Zentralrechner anhand
seiner gespeicherten Informationen beziiglich Wareninhalt
des Kastens 3 und Beftillungszustand des Jjeweiligen
Schachts 2, welche er tiber die an den Robotern 6, 16
angeordneten Sensoren 27, 28 kontinuierlich aktualisiert.

Nachdem der jeweilige Transportkasten 3 in den Schacht 2
eingeschoben und von der Greifeinrichtung 13 freigegeben
wurde, rollt dieser entlang der Schwerkraftlaufbahn 9, bis
er durch den Anschlag auf der Entnahmeseite 8 des
Durchlaufregals 1 oder einen bereits vorhandenen Kasten 3
abgebremst wird.

Gleichzeitig tberwacht der Zentralrechner den
Beftillungszustand des Pickregals 17, welches vom Picker
allméhlich geleert wird. Wird nunmehr ein leerer Kasten 3
vom Pickregal 17 entfernt, wird dieser Kasten 3 durch
Eingabe seiner Codierung per Lesegerdt manuell beim
Rechner abgemeldet, worauf dieser dem Entnahmeroboter 16
den Befehl erteilt, einen Kasten 3 mit der entsprechenden
Ware aus dem Durchlaufregal 1 2zu entnehmen und dem
Pickregal 17 erneut zuzufiihren. Dabei haben grunds#étzlich
colche Kisten 3 mit der Jeweils richtigen Ware
Entnahmeprioritit, welche bereits die langste_Zeit in dem
Durchlaufregal 3 liegen. D.h., daf zum einen jeweilils
mehrere Schiéchte 2 die gleiche Ware lagern konnen und zun
anderen der Rechner ttiber detailierte Informationen
beztiglich der Aufenthaltsdauer der jeweiligen Késten 3
verfigt.
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Es liegt auf der Hand, daB, solange eine grdRere Anzahl
von Transportkasten 3 in einem Schacht 2 lagert, deren
Gesamtmasse ausreicht, um den jeweils vordersten Kasten 3
zur Entnahmeseite 8 des Durchlaufregals 1 zu verschieben.
Dies dndert sich jedoch fiur den Fall, wenn nur noch ein
einziger Transportkasten 3 in einem Schacht 2 vorhanden
ist, etwa gegen Ende der Arbeitszeit oder bei allmahlichem
Ruslaufen einer Ware.

Wie bereits eingangs angedeutet wurde, verschlechtert sich
der 4auBere Zustand eines Transportkastens 3 im Laufe
seiner Lebenszeit derart, daR ein reibungsfreies Abrollen
auf den Rollenbahnen der Durchlaufregale 1 nicht mehr
gewdhrleistet ist. Ein Hiangenbleiben zumeist des letzten
Transportkastens 3 in einem Schacht 2 ist nicht selten die
Folge.

Dies bewirkt, daB der entsprechende Positionssenscr 28 am
Entnahmercboter 16 beim Anfahren des entsprechenden
Schachts 2 nicht ausgeldst wird, obgleich der
Zentralrechner vom Vorhandensein des einen
Transportkastens 3 in dem in Rede stehenden Schacht 2
informiert ist.

In einem solchen Fall entscheidet der Rechner auf einen
stérfall in dem Schacht 2 und gibt ein entsprechendes
prioritatsbehaftetes Stérsignal an den Beschickungroboter
6 aus, der sich folglich umgehend, d.h. nach Abarbeiten
des laufenden Befehls, einen vorderen Dummy S aus dem
Dummy-Schacht 4 greift und diesen in den Schacht 2, in dem
der Stdérfall registriert wurde, einschiebt, wie in der
Fig. 2 dargestellt wird. Durch den Impuls des auf den
hangenden Kasten 2 auftreffenden Dummy 5 wird der Kasten 3
in der Regel gel®dst und in Richtung zur Entnahmeseite 8
des Durchlaufregals 1 geschoben. Die Ankunft des Kastens 3
an der Entnahmesffnung 8 des Schachts 2 wird von dem
Sensor 28 des bereits wartenden Entnahmeroboters 16
erkannt, worauf der Entnahmeroboter 16 den Kasten 3
entnehmen und dem Pickregal 17 oder der
Vollkastentransportbahn zufiihren kann.

13
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Mit dem Entnehmen des vorab h#ngen gebliebenen Kastens 3
rilckt natiirlich der Dummy 5 zur Entnahmedéffnung 8 vor, wo
er den am Entnahmeroboter 16 vorhandenen Sensor 28, gemab
diesem Ausfithrungsbeispiel in Form einer Lichtschranke
auslést. Indessen ist der Dummy 5 gemdB vorstehender
Beschreibung seitlich mit dem Reflektor 26 ausgerlistet,
der den von einer am Entnahmeroboter 16 ebenfalls
angeordneten Leuchtdiode 29 ausgesendeten Lichtstrahl zu
einer Photodiode 30 umleitet, die ein entsprechendes
Kennungssignal an den Zentralrechner ausgibt. Auf diese
Weise ist es fir den Zentralrechner mdglich, =zusdtzlich
zur rechnergestitzen Uberwachung den Dummy S5 als solchen
zu erkennen und ein entsprechendes Rickholsignal =zu
erzeugen.

Dieses Rtickholsignal wird in einem Speicher solange
zwischengespeichert, bis der Entnahmeroboter 16 simtliche
vorrangigen Befehle beziglich der Entnahme von
Transportkésten 3 ausgefiithrt hat und kurzfristig
freigestellt ist. In diesem Zeitpunkt gibt der Rechner den
Ruckholbefehl an den Entnahmeroboter 16 aus, der
dementsprechend den Dummy 5 aus dem Schacht 2 greift und
in den Dummy-Schacht 4 zurickfihrt.

Es liegt auf der Hand, daB das Stérungs-Beseitigungssystem
gemaB vorstehendem Aufbau zahlreiche Sonderfunktionen
ausfihren kann, die zu einer Verbesserung des gesamten
Betriebs des Durchlaufregallagers beitragen:

So ist es durchaus mdglich, daB fir den Fall, daB ein
Dummy S5 zur Befreiung eines héngen gebliebenen Kastens 3
nicht ausreichen sollte, auch mehrere Dummies 5 in den
entsprechenden Schacht 2 eingeschoben werden kénnen, um
die Stérung zu beseitigen.

Auch kénnen die Dummies 5 mit einem eigenen Antrieb,
beispielsweise einem Raupenantrieb oder Abtriebsrollen,
versehen sein, die sich seitlich an den Lingsschienen 11
des Durchlauflagers 1 abstutzen.

14
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SchlieBlich kénnen die Dummies 5 unabh#ngig davon, ob eine
Stérung festgestellt wurde, vom 2entralrechner angefordert
werden, um die gespeicherten Informationen beziiglich der
vermeindlichen Anzahl von K&sten 3 in einem Schacht 2
stichprobenhaft oder gezielt beispielsweise durch einen
manuell eingegebenen Prufbefehl zu iberpriifen und ggf.
selbsttdtig zu aktualisieren.

Dies erfolgt einfach dadurch, daR der Rechner einen Dummy
5 in einen Schacht einschiebt, die Zahl der Kisten 3 bis
zur Ankunft des Dummy 5 an der Entnahmeseite 8 z&hlt und
anschliefiend diese Istzahl mit der gespeicherten Sollzahl
vergleicht. Bei einer Abweichung wird daraufhin entweder
eine Fehlermeldung an die jeweilige Bedienungsperson
ausgegeben und/oder die bisherige Sollzahl durch die
Istzahl automatisch erset:zt.

Auf diese Weise ist es m&églich, Programmierfehler infolge
falschen manuellen Ein- oder Ausbuchens von Kisten 3 zu
finden und zu beseitigen.

Auch ist die Art der verwendeten Sensoren nicht auf solche
Lichtschranken beschrankt, die einen Reflektor auf Seiten
des Dummy S5 erfordern. So kénnte durchaus auch eine
Abtasteinrichtung zur Formen- oder Farbenkennung verwendet
werden, mittels der ggf. sogar der erfaBte Dummy 5
individuell identifizierbar widre. Auch kdnnte hierzu ein
Codierungstaster dazu verwendet werden, '~ Dummies zu
identifizieren, die dementsprechend nit einer Codierung
versehen sein mtBSten.

Letztendlich kann auf eine Kennzeichnung der Attrappen
vollstdndig verzichtet werden, wenn die bereits
vorhandenen Sensoren fur eine Dummy-Kennung gemdB
vorstehender Beschreibung ungeeignet sind. In diesem Fall
148t sich das Erkennungsproblem programmtechnisch l&sen,
indem sich der Zentralrechner die Reihenfolge der Kisten
bzw. Dummies in einem Schacht merkt und die entnommenen
Kidsten solange abzdhlt, bis rein rechnerisch der Dummy die
Entnahmeseite des Regals erreichen miufte.
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Grundsttzlich ist es jedoch vorteilhaft, die Dummies 5 je
nach Regalystem zusatzlich mit eilner Kennungsvorrichtung
auszustatten, um zum einen die M&glichkeit zu geben, den
Ist-Lagerbestand und den geftihrten Soll-Lagerbestand im

Rechner zu prifen und zum anderen die Betriebssicherheit
zu erhdéhen.
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Anspriiche

1. Stérungs-Beseitigungssystem eines Durchlaufregalsystems
(1) fur Transportkésten, Trager und dergleichen
Warenbehdltnisse (3), die in einzelnen Regalschichten (2)
auf Rollenbahnen (9) hintereinander gelagert und mittels
rechnergesteuerten Regalforderzeugen (6, 16) in die
Schachte (2) einbringbar und aus den Schdachten (2)
entnehmbar sind,

gekennzeichnet durch

zunindest eine Warenbehéltnis-Attrappe (5), die in einem
von den Regalfdrderzeugen (6, 16) zuganglichen Bereich des
Durchlaufregalsystems (1) deponierbar und in einen jeweils
ausgewdhlten Schacht (2) einbringbar ist.

2. Stérungs-Beseitigungssystem nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daf

eine Mehrzahl von Warenbehdltnis-Attrappen (S) vorgesehen
sind, die Dbeziiglich Gewicht und funktionsrelevanten
Abmessungen im wesentlichen einem vollen Warenbeh#ltnis
(3) entsprechen.

3. stérungs-Beseitigungssystem nach einem der vorstehenden
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daR

17
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die Warenbehaltnis-Attrappen (3) in einem  hierfir
reservierten Schacht (4) des Durchlaufregalsystems (1) als
der Depot-Bereich untergebracht sind und von den
Regalférderzeugen (6, 16) sequenziell aus diesem Schacht
(4) entnehmbar und zurickfihrbar sind.

4. Stérungs-Beseitiqungssystem nach einem der vorstehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daf

die Regalférderzeuge (6, 16) einen Regal-
Beschickungsroboter (6) und einen Regal-Entnahmeroboter
(16) umfassen, wobei der Beschickungsroboter (6) fur die
Entnahme einer Attrappe (5) aus dem Depot-Bereich und der
Entnahmeroboter (16) fiir die Ritckfihrung der Attrappe (5)
in den Depot-Bereich vorgesehen ist.

5. Stdrungs-Beseitigungssystem nach Anspruch 4, dadurch
gekennzeichnet, daB

der Beschickungsroboter (6) in einem Stérfall oder
zeitlich getaktet eine Attrappe (5) aus dem Depot-Bereich
entnimmt und in einen gezielt oder zufillig ausgew&hlten
Schacht (2) einwirft.

6. Stdrungs-Beseitigungssystem nach einem der vorstehenden
Anspriiche, dadurch gekenneichnet, daB

die Attrappe (5) mit einer Kennzeichnung (26) versehen
ist, die von einem am Entnahme-Fdrderzeug (16)
angeordneten Sensor (29, 30) erfafbar ist, sodaf die
Attrappe (5) von einem Warenbehdltnis (3) fur das
Durchlaufregalsystem (1) unterscheidbar ist.

7. Stdrungs-Beseitigungssystem nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, daB

die Kennzeichnung (26) der Attrappe (5)aus einem
Lichtreflektor besteht und der Sensor (29, 30) zur Kennung
der Attrappe (5) eine Leuchtdiode und eine Photodiode hat.

8. Stdrungs-Beseitigungssystem nach einem der Anspriiche 6
oder 7, dadurch gekennzeichnet, daB

18
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das Durchlaufregalsystem (1) mit einem zentralen Rechner
ausgerQstet ist, der an den Sensor (29, 30) zur Erkennung
von Attrappen (5) sowie an Positions- und Kennungssensoren
(27, 28) angeschlossen ist, die an den Regalférderzeugen
(6, 16) angeordnet sind, um Warenbehiltnisse (3) beim
Einbring~ und Entnahmevorgang zu identifizieren und zu
registrieren.

9. Stdérungs-Beseitigungssystem nach Anspruch 8, dadurch
gekennzeichnet, dag

der Rechner fir einen Schacht (2), in dem sich zuf#llig
oder gezielt eine Attrappe (S) befindet, ein
Warenbehdltnis~Z&hlvorgang durchfiihrt, wobei der
Zz3hlvorgang mit dem Einwerfen der Attrappe (5) in den
Schacht (2) beginnt und mit der Entnahme der Attrappe (5)
aus dem Schacht endet.

10. Stdrungs-Beseitigungssystem nach Anspruch 9,
gekennzeichnet durch

einen Vergleicher, der den abgezdhlten Ist-Wert an
vorhandenen Warenbehdltnissen mit einem
rechnergespeicherten Soll-Wert vergleicht und bei einer
Abweichung eine Fehlermeldung ausgibt und/oder den Soll-
Wert an den Ist-Wert angleicht.

11. Stérungs-Beseitigqungssysten nach einem der
vorstehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet daf

die Rollenbahnern (9) als Schwerkraftrollenbahnen
ausgebildet sind, und die Attrappen (5) fUr das Anschieben
stehen gebiebener Warenbehdltnisse (3) auf den

Schwerkraftrollenbahnen verwendbar sind.

12. Stérungs~Beseitigqungssystem nach einem der
vorstehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB

die Attrappen (5) Jjeweils mit einem eigenen Antrieb
versehen sind, der ihnen eine eigenstindige Fortbewegung
innerhaldb eines Schachtes (2) erméglicht.
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13. Stérungs-Beseitigungssystem nach einem der
vorstehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dap®

die Attrappen (5) aus einem stabilen Vollmaterial
vorzugsweise aus Polyethylen oder aus Warenbehiltnissen
selbst gefertigt sind, die hierfur mit Gewichten beschwert
sind.
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