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Beschreibung

Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren zum Steuern einer zum Verteilen von Sortiergutsticken auf physika-
lische Zielstellen dienenden Vorrichtung, die eine Anzahl von langs eines Foérderweges an den physikalischen Zielst-
ellen vorbeitransportierbaren Aufnahmeelementen flr je ein Sortiergutstlick und mindestens einen Zuférderer, durch
den die Sortiergutstiicke an die Aufnahmeelemente lbergebbar sind, aufweist, bei dem jeweils ein auf den einzelnen
Sortiergutstiicken vorgesehener Informationssatz, dessen Bedeutungsinhalt jeweils einer Adresse entspricht, erfaBt
und das Sortiergutstick in Abh&ngigkeit von dem erfaBten Informationssatz aus seinem Aufnahmeelement bei dessen
Vorbeitransport selektiv an eine der physikalischen Zielstellen abgegeben wird, und auf eine zur Durchfihrung dieses
Verfahrens geeignete steuereinrichtung.

Derartige zum Verteilen von Sortiergutstiicken auf physikalische Zielstellen dienende Vorrichtungen werden bei-
spielsweise in Postamtern zum Sortieren von Briefen nach Zustellbezirken oder nach Empfangerorten verwendet. Die
Steuerung dieser Vorrichtungen beruht herkdmmlich darauf, da3 jedem der Zustellbezirke oder Empféangerorte, nach
denen sortiert wird, jeweils eine der physikalischen Zielstellen fest zugeordnet ist. Dadurch sammeln sich die die Sor-
tiergutstiicke bildenden Briefe an den den Zustellbezirken bzw. Empfangerorten zugeordneten physikalischen Zielst-
ellen im Lauf des Sortiervorgangs an, wodurch schlie8lich die gesamten dem Sortiervorgang unterworfenen Briefe
nach Zustellbezirken bzw. Empfangerorten sortiert an diesen physikalischen Zielstellen vorliegen und dort zur Weiter-
verarbeitung entnommen werden kénnen.

Allerdings ist bei den meisten Anwendungsfallen der Durchsatz, d. h. die Menge der pro Zeiteinheit zu Uberge-
benden Sortiergutstiicke, von Zielstelle zu Zielstelle verschieden. Auch andern sich diese Durchsatze in Abh&ngigkeit
von dem zu verarbeitenden Sortiergut. Beispielsweise kann im Anwendungsfall des Sortierens von Briefen die flr
einen bestimmten Zustellbezirk oder einen bestimmten Empfangerort anfallende Menge an Briefen tber den Zeitraum
eines Jahres in nicht vorhersagbarer Weise starken Schwankungen unterliegen. Wegen der festen Zuordnung der
physikalischen Zielstellen fallen infolge dieser Schwankungen die besonders groBen Durchsatze an wechselnden
Zielstellen an, was bedeutet, daf3 méglicherweise die flr eine rasche Weiterverarbeitung rAumlich am wenigsten gin-
stig gelegene physikalische Zielstelle den gréBten Durchsatz aufnehmen muf. Auch kann es vorkommen, daf3 wegen
dieser festen Zuordnung Zielstellen belegt sind, an denen nur ein sehr geringer oder liberhaupt kein Durchsatz anfallt,
wahrend andere Zielstellen durch einen sehr hohen Durchsatz sehr rasch gefillt werden und Wartezeiten fir ein hau-
figes Entleeren der gefillten Zielstellen in Kauf genommen werden mussen.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren der eingangs genannten Art zu schaffen, bei dem die
Zuordnung der physikalischen Zielstellen an die wechselnden Gegebenheiten der Sortiervorgadnge angepaft wird,
sowie eine zur Durchfihrung des Verfahrens geeignete Steuereinrichtung anzugeben.

Hinsichtlich des Steuerverfahrens wird diese Aufgabe dadurch geldst, daB jedem Sortiergutstiick eine in einer
vorgegebenen Abhangigkeit von dem erfaf3ten Informationssatz bestimmte logische Zielstelle zugeordnet und die phy-
sikalische Zielstelle, an die das dieser logischen Zielstelle zugeordnete Sortiergutstiick abgegeben wird, in Abhangig-
keitvon wahrend des Verfahrensablaufs ermittelten Werten der Durchséatze von den logischen Zielstellen zugeordneten
Sortiergutstiicken bestimmt wird.

Bei der erfindungsgeméaBen Lésung wird also aufgrund der Erfassung des die Adresse des Bestimmungsortes
eines an ein leeres Aufnahmeelement zu Ubergebenden Sortiergutstiickes darstellenden Informationssatzes dem Sor-
tiergutstiick zun&chst nur eine logische Zielstelle zugeordnet. Die diese Zuordnung bestimmende Abhéngigkeit zwi-
schen den Informationssatzen und den logischen Zielstellen ist, beispielsweise in Form einer Sortiertabelle, vorgege-
ben. In einer solchen Sortiertabelle ist beispielsweise beim Sortieren nach Zustellbezirken fiir jeden eine Adresse
darstellenden Informationssatz ein den zustandigen Zustellbezirk darstellender Datensatz als logische Zielstelle an-
gegeben. Sofern die Erfassung des Informationssatzes eines Sortiergutstliickes mangels Lesbarkeit nicht méglich ist
oder der erfaBte Informationssatz in der Sortiertabelle nicht enthalten ist, ist hierfir ebenfalls eine bestimmte logische
Zielstelle zugeordnet.

Auf diese Weise ist schlieBlich jedem der in die Aufnahmeelemente Ubergebenen Sortiergutstiicke genau eine
logische Zielstelle zugeordnet. Zur Bestimmung der physikalischen Zielstellen, an die die den logischen Zielstellen
zugeordneten Sortiergutstiicke aus den Aufnahmeelementen bei deren Vorbeitransport an den physikalischen Zielst-
ellen abgegeben werden, werden die Durchsatze von Sortiergutstiicken flr die verschiedenen logischen Zielstellen
bestimmt. Im einfachsten Fall kann es sich dabei um die Anzahlen der den logischen Zielstellen jeweils pro Zeiteinheit
zugeordneten Sortiergutstiicke handeln. Fir Sortiergutstiicke wechselnder GréBe kénnen aber auch differenziertere
Ermittlungen durchgefihrt werden, bei denen im Wert des Durchsatzes auch beispielsweise mindestens eine Abmes-
sung bericksichtigt wird. In Abh&ngigkeit von den flr die verschiedenen logischen Zielstellen ermittelten Werten der
Durchsatze werden sodann die physikalischen Zielstellen bestimmt, an die die den logischen Zielstellen zugeordneten
Sortiergutstiicke beim Vorbeitransport der Aufnahmeelemente abgegeben werden. Beispielsweise kann fur die den
gréBten Wert des Durchsatzes aufweisende logische Zielstelle eine rAumlich besonders giinstig gelegene physikali-
sche Zielstelle bestimmt werden, von der aus eine rasche Entnahme des abgegebenen Sortiergutes zur Weiterverar-
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beitung mdglich ist. Diese Bestimmung der physikalischen Zielstellen wird wahrend des Verfahrensablaufs entspre-
chend den dabei auftretenden Anderungen der Werte der Durchséatze geandert. Es versteht sich, daB bei dieser An-
derung jeweils nur- solche physikalische Zielstellen neu bestimmt werden diirfen, in denen sich kein vor der Anderung
abgegebenes Sortiergut befindet, d. h. nur solche physikalische Zielstellen, die leer sind. Die Einhaltung dieser Be-
dingung l1&Bt sich durch eine Uberwachung des Fillzustandes der Zielstellen leicht verwirklichen.

Beim Beginn eines Sortiervorgangs erfordert diese Bestimmung der physikalischen Zielstellen eine Anlaufzeit,
wéahrend der die Aufnahmeelemente nur geflllt, aber nicht entleert werden kénnen. Diese Anlaufzeit ist also durch die
Aufnahmekapazitat der Vorrichtung, also durch die Anzahl der zur Verfigung stehenden Aufnahmeelemente, begrenzt.
Statt die erstmalige Bestimmung der physikalischen Zielstellen wahrend dieser Anlaufzeit auszufiihren, kann aber
auch mit einer vorgegebenen Bestimmung der physikalischen Zielstellen, die beispielsweise nach empirischen Ge-
sichtspunkten gewahlt werden kénnte, begonnen werden, was eine sofortige Entleerung der Aufnahmeelemente er-
mdglicht. Diese vorgegebene Bestimmung wird dann entsprechend den im weiteren Verfahrensablauf ermittelten Wer-
ten der Durchsatze geandert.

In einer vorteilhaften Ausfihrungsform des erfindungsgeméaBen Verfahrens ist vorgesehen, daf3 als Wert des
Durchsatzes von einer logischen Zielstelle zugeordneten Sortiergutsticken die Summe der langs einer vorgegebenen
Raumrichtung gemessenen Dicken der dieser logischen Zielstelle wahrend einer Zeiteinheit zugeordneten Sortiergut-
stlicke ermittelt wird. Diese Art der Durchsatzermittlung eignet sich vor allem fiir das Sortieren von Briefen, die an den
physikalischen Zielstellen mit ihren Hauptflachen aneinanderliegend abgelegt werden, wobei sich beispielsweise die
Hauptflache horizontal erstreckt. Die wahrend einer Zeiteinheit auflaufende Summe dieser Dicken entspricht dabeider
sich pro Zeiteinheit an der physikalischen Zielstelle aufbauenden Stapelhéhe und liefert damit ein MafB3 dafur, wie
schnell diese physikalische Zielstelle geraumt werden muf3.

Der Einfachheit des MefB3- bzw. Erfassungsvorganges dient es, daf3 in weiteren Ausgestaltungen des Verfahrens
die Dicke jeweils vor der Ubergabe des Sortiergutstiickes an das Aufnahmeelement gemessen wird und/oder der auf
dem Sortiergutstiick vorgesehene Informationssatz jeweils vor dessen Ubergabe an das Aufnahmeelement erfaBt wird.

Ein erheblicher Vorteil wird durch eine solche Ausgestaltung des Verfahrens erreicht, bei der vorgesehen ist, dai3
far eine einen im Vergleich zu anderen logischen Zielstellen hohen Durchsatz aufweisende logische Zielstelle mehr
als eine physikalische Zielstelle bestimmt wird. Wegen des hohen Durchsatzes wird diejenige physikalische Zielstelle,
die von den mit den der logischen Zielstelle zugeordneten Sortiergutstiicken besetzten Aufnahmeelementen langs des
Férderweges zuerst erreicht wird, verhaltnismaBig rasch gefillt und nach Erreichung der maximalen Flllmenge ge-
sperrt. Da fur diese logische Zielstelle hohen Durcnsatzes langs des Férderweges mindestens eine weitere physika-
lische Zielstelle bestimmt ist, kdnnen die betrerfenden Sortiergutstliicke dennoch ohne Unterbrechung an diese weitere
physikalische Zielstelle abgegeben werden. Inzwischen kann die vorher maximal gefillte physikalische Zielstelle ge-
raumt und wieder entsperrt werden, so daf3 sie erneut zur Aufnahme von Sortiergutstiicken zur Verfligung steht. Dieser
far zwei physikalische Zielstellen beispielhaft erlauterte Vorgang kann zyklisch umlaufend auch furr eine héhere Anzahl
von physikalischen Zielstellen durchgefiihrt werden.

Gemaf einem anderen Gesichtspunkt der Erfindung kann das Verfahren auch derart ausgefihrt werden, daf3 die
einer einen im Vergleich zu anderen logischen Zielstellen niedrigen Durchsatz aufweisenden logischen Zielstelle zu-
geordneten Sortiergutstlicke wé&hrend der Dauer einer Verweilzeit in ihren Aufnahmeelementen behalten werden und
far diese logische Zielstelle wahrend dieser Verweilzeit keine physikalische Zielstelle bestimmt wird. Der niedrige
Durchsatz bedeutet, da3 pro Zeiteinheit nur wenige dieser logischen Zielstelle zugeordnete Sortiergutstiicke in die
langs des Férderweges transportierten Aufnahmeelemente eingelegt werden. Da diese Sortiergutstiicke also nur we-
nige Aufnahmeelemente belegen, kénnen sie ohne Stérung des Ubergabe- und Abgabebetriebs der Gibrigen Aufnah-
meelemente eine Zeitlang verweilen, so daB es wahrend dieser Verweilzeit nicht erforderlich ist, fiir die betreffende
logische Zielstelle eine physikalische Zielstelle zu bestimmen. Damit stehen mehr physikalische Zielstellen fir die
einen héheren Durchsatz aufweisenden logischen Zielstellen zur Verfigung.

Im Rahmen der Erfindung ist auch vorgesehen, dafB die durch die vorgegebene Abhangigkeit bestimmte Zuord-
nung der logischen Zielstellen wéhrend des Verfahrensablaufs neu vorgegeben wird und flr die den Sortiergutstiicken
unter der neu vorgegebenen Abhangigkeit aufgrund der erfaten Informationssétze zugeordneten logischen Zielstellen
physikalische Zielstellen bestimmt werden, die aus der Menge der unter der vorher vorgegebenen Abhangigkeit be-
stimmten physikalischen Zielstellen entnommen werden.

Durch diese Verfahrensfihrung werden Leistungsminderungen vermieden, die beispielsweise dann auftreten,
wenn von einer Art des Sortierbetriebs auf eine andere Art Gibergegangen wird, beispielsweise vom Sortieren nach
Empfangerorten auf das Sortieren nach Zustellbezirken. In der erstgenannten Art des Sortierbetriebs enthélt eine die
vorgegebene Abhéngigkeit darstellende Sortiertabelle die Zuordnung zwischen den méglichen Informationssatzen der
Sortiergutstiicke und den die logischen Zielstellen darstellenden Empféngerorten, wahrend in der zweitgenannten Art
die Sortiertabelle die Zuordnung zwischen den méglichen Informationssétzen und den Zustellbezirken als logische
Zielstellen beinhaltet. Ohne die erfindungsgeman vorgesehenen Vorkehrungen ist es beim Ubergang von der einen
Art des Sortierbetriebs zur anderen Art erforderlich, zuerst alle nach der Sortiertabelle der ersten Art zu sortierenden
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Sortiergutstiicke aus den Aufnahmeelementen an die physikalischen Zielstellen abzugeben. Erst wenn alle Aufnah-
meelemente und anschlieBend alle Zielstellen entleert sind, kann damit begonnen werden, Sortiergutstiicke an die
Aufnahmeelemente zu tbergeben, die unter der Sortiertabelle der zweiten Art zu sortieren sind. Dieser Entleerungs-
vorgang erweist sich als leistungsmindernd, weil trotz der im Laufe des Entleerungsvorganges immer mehr abneh-
menden Durchséatze das Verfahren zur Aufnahme weiteren Sortiergutes nicht bereit ist.

Da bei dem erfindungsgemafBen Verfahren die Abnahme der Durchsatze erkannt wird, kdnnen entsprechend die-
ser Abnahme nach und nach physikalische Zielstellen, die fiir den Sortierbetrieb der ersten Art bestimmt waren, ab-
gezogen und fur den mit zunehmendem Durchsatz anlaufenden Sortierbetrieb der zweiten Art zur Verfigung gestellt
werden. Damit ist ein llickenloser Wechsel zwischen den Sortierbetrieben der ersten und zweiten Art ohne merklichen
Leistungseinbruch méglich. Es versteht sich, daB die aus dem Sortierbetrieb der ersten Art abgezogenen und dem
Sortierbetrieb der zweiten Art zugewiesenen physikalischen Zielstellen vor der Neuzuweisung leer sein mlssen, was
durch eine Fillstandsiberwachung der physikalischen Zielstellen ohne weiteres sichergestellt werden kann.

Eine zur Durchfihrung des erfindungsgemafBen Verfahrens geeignete Steuereinrichtung flr eine zum Verteilen
von Sortiergutstlicken auf physikalische Zielstellen dienende Vorrichtung, die eine Anzahlvon langs eines Férderweges
an den physikalischen Zielstellen vorbeitransportierbaren Aufnahmeelementen fir je ein Sortiergutstiick, mindestens
einen Zuférderer, durch den die Sortiergutstiicke an die Aufnahmeelemente lbergebbar sind, eine Einrichtung zum
Erfassen von auf den von dem Zuférderer an die Aufnahmeelemente zu libergebenden Sortiergutstilicken vorgesehe-
nen Informationssatzen, deren Bedeutungsinhalt jeweils einer Adresse entspricht, und eine beim Vorbeitransport der
Aufnahmeelemente zur Abgabe der Sortiergutsticke an die physikalischen Zielstellen betétigbare Einrichtung auf-
weist, die von der Steuereinrichtung in Abhangigkeit von den erfaB3ten Informationssatzen zur selektiven Abgabe der
Sortiergutstiicke an die physikalischen Zielstellen betatigt wird, zeichnet sich erfindungsgeman dadurch aus, daB3 die
Steuereinrichtung eine den Sortiergutstiicken logische Zielstellen geman einer vorgegebenen Abhangigkeit von den
erfaBten Informationsséatzen zuordnende Einrichtung, eine Werte der Durchséatze von den logischen Zielstellen zuge-
ordneten Sortiergutstliicken ermittelnde Einrichtung und eine die physikalischen Zielstellen, an die die den logischen
Zielstellen zugeordneten Sortiergutsticke abgegeben werden, in Abhangigkeit von den ermittelten Werten der Durch-
satze bestimmende Einrichtung aufweist.

Neben zweckmaBigen Ausflhrungsformen, die in den Anspriichen 9 bis 12 angegeben sind, ist insbesondere die
ZweckmanBigkeit einer Ausfiihrungsform zu erwahnen, bei der vorgesehen ist, daB3 die Steuereinrichtung eine zur Um-
programmierung des ersten Speicherbereichs der die logischen Zielstellen zuordnenden Einrichtung dienende Ein-
richtung aufweist. Damit kann auf einfache Weise die Abhangigkeit zwischen den méglichen Informationssatzen und
den logischen Zielstellen geandert, insbesondere die Art der Sortiertabelle gewechselt werden.

SchlieBlich ist es wegen der durch die Erfindung bewirkten dynamischen Bestimmung bzw. Zuweisung der phy-
sikalischen Zielstellen zweckmaBig, die Vorrichtung derart auszugestalten, daf3 jeder physikalischen Zielstelle eine
von der Steuereinrichtung angesteuerte Sichtanzeige zugeordnet ist, auf der eine die jeweils zugehdrige logische
Zielstelle darstellende Information angezeigt wird. Dem Benutzer wird dadurch zu jeder Zeit angezeigt, welche Sor-
tiergutstiicke gerade an jeder physikalischen Zielstelle anfallen.

Weitere Merkmale, Einzelheiten und Vorteile der Erfindung ergeben sich aus der folgenden Beschreibung, in der
ein Ausfuhrungsbeispiel unter Bezugnahme auf die Zeichnung naher erlautert ist. Darin zeigt:

Fig. 1 (a) und (b) eine schematische Ansicht einer Vorrichtung zum Verteilen von Sortiergutstlicken von der
Seite bzw. von oben,

Fig. 2 einen Querschnitt durch die Vorrichtung gemas der Linie II-Il von Fig. 1 (a), und
Fig. 3 eine ausschnittsweise Detaildarstellung der Vorrichtung von Fig. 1 in seitlicher Ansicht.

Eine in der Zeichnung dargestellte Vorrichtung 10 zum Verteilen von Sortiergutstiicken in Form von Briefen weist
geman Fig. 1 taschenférmige Aufnahmeelemente 12 auf, die in den Fig. 2 und 3 detaillierter dargestellt sind. Die
Aufnahmeelemente 12 sind unter gleichbleibendem gegenseitigen Abstand hintereinander an einem langs eines Fér-
derweges 14 endlos umlaufend gefuhrten Férderorgan 16 aufgehangt, wodurch die Aufnahmeelemente 12 langs die-
ses Férderweges 14 transportiert werden.

Langs eines in Fig. 1 links dargestellten Abschnittes 18 des Férderweges 14 sind Beschickungsstationen 20, 22
mit zu dem Férderweg 14 hin wirksamen Zuférderern 24 angeordnet, von deren jedem jeweils ein Sortiergutstlick 26,
namlich ein Brief, an ein an dem betreffenden Zuférderer 24 vorbeitransportiertes Aufnahmeelement 12 Ubergeben
wird. Die Aufnahmeelemente 12 werden im weiteren Verlauf ihres Transports von dem Abschnitt 18 in einen in Fig. 1
(a) ersichtlichen oberen Abschnitt 28 des Férderweges 14 angehoben und werden dort an einer Anzahl von langs des
oberen Abschnittes 28 angeordneten physikalischen Zielstellen 30, an die die Sortiergutstiicke aus den Aufnahme-
elementen 12 abgegeben werden, vorbeitransportiert. Danach durchlauft der Férderweg 14 der Aufnahmeelemente
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12 einen Wendeabschnitt 32 und geht in einen unteren Abschnitt 34 Uber, I&ngs dem ebenfalls eine Anzahl physika-
lischer Zielstellen 30 angeordnet ist. Danach durchlauft der Férderweg 14 einen Wendeabschnitt 36, an den sich ein
unterer Abschnitt 38 anschlieBt, langs dem wiederum eine Anzahl physikalischer Zielstellen 40 angeordnet ist. Der
Férderweg 14 setzt sich im Anschluf3 daran in einem Wendeabschnitt 42 fort und steigt zu einem oberen Abschnitt 44
an, langs dem ebenfalls eine Anzahl physikalischer Zielstellen 40 angeordnet ist. Im AnschluB3 daran kehrt der Fér-
derweg 14 in einem eine Vertikalkurve bildenden Abschnitt 46 zu dem die Beschickungsstationen 20, 22 aufweisenden
Abschnitt 18 zuriick. Wie aus Fig. 1 ersichtlich ist, verlaufen die oberen Abschnitte 28 und 44 in einer Horizontalebene,
wéahrend sich die unteren Abschnitte 34 und 38 in einer daruntergelegenen Horizontalebene erstrecken.

Die in Fig. 1 dargestellte Gestalt des Férderweges 14 ist nur beispielhaft. Es ist jede Form des Férderweges 14
geeignet, bei der die Aufnahmeelemente 12 an den Zuférderern 14 und den physikalischen Zielstellen 30, 40 vorbei-
transportiert werden.

Aus Fig. 2 und 3 geht hervor, daf3 die an einem ihrer Enden an dem Férderorgan 16 aufgehangten taschenférmige
Aufnahmeelemente 12 an ihrem dazu entgegengesetzten Ende mit einer Klappe 48 versehen sind, die durch Federkraft
in eine das jeweilige Aufnahmeelement 12 verschlieBende Stellung gespannt ist, wobei diese Klappe 48, wie in Fig.
3 bei dem Aufnahmeelement 12' dargestellt, jedoch auch in eine Offnungsstellung verschwenkt werden kann. Zu die-
sem Zweck weist die Klappe 48 einen in seinen Einzelheiten nicht dargestellien seitlichen Hebel auf, der beim Transport
des Aufnahmeelementes 12 langs des Férderweges 14 an einer in Fig. 2 schematisch dargestellten ortsfesten Abga-
beeinrichtung 50 vorbeilauft, die bei ihrer Betatigung einen Offnungsnocken ausfahrt, auf den der Betétigungshebel
auflauft und dadurch die Klappe 48 gedfinet wird. Dagegen lauft das Aufnahmeelement 12 im unausgefahrenen Zu-
stand des Offnungsnockens an der Abgabeeinrichtung vorbei, ohne daB die Klappe 48 gedifnet wird.

Jeder der physikalischen Zielstellen 30, 40 ist eine derartige Abgabeeinrichtung 50 zugeordnet. Durch die vorste-
hend beschriebene Betatigung der Abgabeeinrichtung 50 ist es mdglich, die Klappen 48 der Aufnahmeelemente 12
wahrend ihres Vorbeitransports an den physikalischen Zielstellen 30, 40 selektiv zu &ffnen und dadurch die in den
Aufnahmeelementen 12 transportierten Sortiergutstiicke durch Schwerkraftwirkung an die betreffende physikalische
Zielstelle abzugeben.

Weiter geht aus Fig. 2 hervor, daf3 in dem den unteren Abschnitt 38 und den oberen Abschnitt 44 aufweisenden
Bereich der Vorrichtung 10 die physikalischen Zielstellen 40 mit je einem Sammelbehélter 52 bestlckt sind, an den
die Sortiergutstiicke aus den Aufnahmeelementen 12 abgegeben werden. Dem Abtransport der gefilliten Sammelbe-
halter 52 und der Zufuhr leerer Sammelbehélter 52 dient ein Handhabungsroboter 54, der gemaf einem in Fig. 1 (b)
dargestellten Doppelpfeil 56 langs den Abschnitten 38, 44 verfahrbar ist und der ferner auch langs einem in Fig. 1 (a)
dargestellten Doppelpfeil 58 vertikal verfahrbar ist, wodurch er auf alle langs dieser Abschnitte 38, 44 angeordnete
physikalische Zielstellen 40 zugreifen kann. Der Handhabungsroboter 54 wird ferner von einem in Fig. 1 schematisch
angedeuteten Bandférderer 60 unterstitzt, durch den der weitere Transport der Sammelbehalter 52 zu und von dem
Bereich der Vorrichtung 10 erfolgt.

In dem den oberen Abschnitt 28 und den unteren Abschnitt 34 aufweisenden Bereich der Vorrichtung 10 sind die
physikalischen Zielstellen gemaf der Darstellung von Fig. 3 in der Form von stationaren Fachern ausgebildet, an die
die Sortiergutsticke aus den Aufnahmeelementen 12 abgegeben werden. In Fig. 2 ist gezeigt, daB in diesem Falle
die Leerung der physikalischen Zielstellen 30 manuell durch eine Bedienungsperson 62 erfolgt.

Die Vorrichtung 10 wird durch eine in der Zeichnung nicht dargestelite mikrocomputerisierte Steuereinrichtung
nach einem Verfahren gesteuert, das zu dem nachstehend beschriebenen Betriebsablauf fihrt:

Jedes Sortiergutstiick 26 ist mit einem Informationssatz versehen, bei dem es sich in dem beschriebenen Aus-
fahrungsbeispiel um die auf dem das Sortiergutstiick bildenden Brief angebrachte Empfangeradresse, die eine Stra-
Benangabe, eine Postleitzahl und eine Ortsangabe enthalt, handelt. Diese Informationssatze werden an den die Sor-
tiergutstiicke zufihrenden Beschickungsstationen 20 dadurch erfaBt, daf3 sie automatisch mittels eines an die Steu-
ereinrichtung angeschlossenen Scanners gelesen werden. Dagegen erfolgt an den Beschickungsstationen 22 die Er-
fassung der Informationssatze manuell durch Bedienungspersonen, welche den Informationsséatzen entsprechende
Daten in die Steuereinrichtung eingeben.

Wenn auf diese Weise der Informationssatz eines Sortiergutstliickes 26 erfafBt ist, wird es von dem betreffenden
Zuférderer 24 an das gerade an diesem Zuférderer 24 vorbeitransportierte Aufnahmeelement 12 Gbergeben. Zur Iden-
tifikation des das Sortiergutstiick 26 aufnehmenden Aufnahmeelements 12 geht der Steuereinrichtung ein die Rela-
tivstellung zwischen einer zusammen mit den Aufnahmeelementen 12 langs des Férderweges 14 mitbewegten Marke
und einem den Vorbeilauf dieser Marke erfassenden station&ren Fihler anzeigendes Signal zu.

Aufgrund dieser Identifikation der Aufnahmeelemente 12 und der erfaBBten Datensatze der darin aufgenommenen
Sortiergutstiicke 26 unterhalt die Steuereinrichtung ein logisches Abbild aller Aufnahmeelemente 12 und der Informa-
tionssétze der darin befindlichen Sortiergutstiicke 26. Ferner ist in einem ersten Speicherbereich eine Sortiertabelle
abgespeichert, welche eine Zuordnung zwischen allen méglichen auftretenden Informationssatzen und logischen
Zielstellen wiedergibt. Letztere entsprechen beispielsweise Zustellbezirken, wenn nach solchen sortiert wird, oder
Empfangerorten, wenn nach solchen sortiert wird. AuBerdem ist mindestens eine logische Zielstelle vorgesehen, die
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allen Sortiergutstlicken zugeordnet wird, deren Informationsséatze nicht lesbar sind oder die Gberhaupt nicht mit einem
Informationssatz versehen sind.

Aufgrund dieser in dem ersten Speicherbereich ausgedrickien Abhangigkeit zwischen den Informationssatzen
und den logischen Zielstellen ordnet die Steuereinrichtung in dem in einem weiten Speicherbereich abgespeicherten
logischen Abbild der Aufnahmeelemente 12 jedem identifizierten Aufnahmeelement 12 die dem Informationssatz des
darin befindlichen Sortiergutstiickes 26 zugeordnete logische Zielstelle zu. Der erste und der zweite Speicherbereich
stellen daher einen Bestandteil einer in der Steuereinrichtung vorgesehenen Einrichtung zur Zuordnung der logischen
Zielstellen dar.

Die diesem Vorgang der Zuordnung der logischen Zielstellen vorangegangene Ubergabe der Sortiergutstiicke 26
in die Aufnahmeelemente 12 ist in dem in Fig. 1 dargesteliten Ausflhrungsbeispiel dadurch besonders einfach aus-
fahrbar, daB die in dem oberen Abschnitt 44 von dem Férderorgan 16 nach unten hangenden Aufnahmeelemente 12
infolge des Durchgangs durch den die Vertikalkurve bildenden Abschnitt 46 in dem die Beschickungsstationen 20, 22
aufweisenden Abschnitt 18 von dem Férderorgan 16 aus nach oben abstehen, so daf3 ihre durch die Klappe 48 ab-
geschlossene Offnung nach oben weist. Somit brauchen die Klappen 48 im Bereich der Zufdrderer 24 lediglich auf
ahnliche Weise gedffnet zu werden, wie es mittels der Abgabeeinrichtung 50 der Fall ist, wodurch die Zuférderer 24
die Sortiergutstliicke 26 von oben her in die Aufnahmeelemente 12 einfihren kdnnen.

Im Bereich jeder Beschickungsstation 20, 22 ist eine MeBeinrichtung vorgesehen, die wahrend der von den Zu-
forderern 24 bewirkten Ubergabe der Sortiergutstiicke 26, namlich der Briefe, deren zur Hauptebene der Briefe senk-
rechte Dickenabmessung feststellt und in eine in der Steuereinrichtung vorgesehene Einrichtung eingibt, die fir jede
logische Zielstelle die gemessenen Dicken der dieser logischen Zielstelle aufgrund der erfa8ten Informationssétze
zugeordneten Sortiergutsticke Uber eine bestimmte Zeiteinheit aufsummiert. Dieser aufsummierte Wert stellt also in
volumenmaBiger Hinsicht den Durchsatz der der betreffenden logischen Zielstelle zugeordneten Sortiergutstliicke 26
dar.

Eine weitere Einrichtung der Steuereinrichtung bestimmt fir jede logische Zielstelle diejenige physikalische Zielst-
elle 30, 40, an der die der betreffenden logischen Zielstelle zugeordneten Sortiergutstlicke 26 aus den Aufnahmeele-
menten 12 abgegeben werden. Sobald die physikalische Zielstelle bestimmt ist, gibt diese Einrichtung ein Betatigungs-
signal fiir den Offnungsnocken der an der betreffenden physikalischen Zielstelle 30, 40 angeordneten Abgabeeinrich-
tung 50 aus, wenn dort ein Aufnahmeelement 12 vorbeitransportiert wird, das ein der betreffenden logischen Zielstelle
zugeordnetes Sortiergutstick 26 enthalt. Die Bestimmung der physikalischen Zielstellen 30, 40 erfolgt dabei in Ab-
hangigkeit von den fiir die logischen Zielstellen ermittelten Werten des Durchsatzes. Beispielsweise wird flr die den
maximalen Durchsatzwert aufweisende logische Zielstelle jeweils diejenige physikalische Zielstelle 40 zugewiesen,
auf die der Handhabungsroboter 54 in der kilirzesten Zugriffszeit zugreifen kann, wahrend die lUbrigen physikalischen
Zielstellen 40 in der weiteren Rangfolge dieser Zugriffszeiten zugewiesen werden. Auch kénnen einer einen besonders
hohen Durchsatz aufweisenden logischen Zielstelle mehrere physikalische Zielstellen 30, 40 zugewiesen werden,
wobei vollstandig gefllite Zielstellen durch Sperrung der Abgabeeinrichtung 50 jeweils gesperrt und statt dessen, bei-
spielsweise in zyklischer Reihenfolge, die Abgabeeinrichtungen 50 der Ubrigen zugewiesenen physikalischen Zielst-
ellen 30, 40 betatigt werden, wobei in diesem Zyklus die jeweils gefillten physikalischen Zielstellen 30, 40 durch die
Bedienungsperson 62 bzw. den Handhabungsroboter 54 entleert werden, so daf3 sie erneut fur den Abgabevorgang
zur Verflgung stehen.

Im einzelnen weist die die physikalischen Zielstellen 30, 40 bestimmende Einrichtung einen dritten Speicherbereich
auf, in dem die sich im Verlauf der Zeit dynamisch &ndernde Zuordnung zwischen den logischen Zielstellen und den
physikalischen Zielstellen 30, 40 jeweils abgespeichert wird. In diesem dritten Speicherbereich kann auch fir jede
physikalische Zielstelle 30, 40 ein Kennzeichen gesetzt werden, das die Verfligbarkeit fur eine erneute Bestimmung
signalisiert, indem es insbesondere anzeigt, daf3 diese physikalische Zielstelle 30, 40 leer ist, was durch eine geeignete
Uberwachung der physikalischen Zielstellen 30, 40 erméglicht wird.

An jeder der physikalischen Zielstellen 30, 40 ist eine in der Zeichnung nicht dargestellte Sichtanzeige angeordnet.
Diese Sichtanzeige wird von der Steuereinrichtung derart angesteuert, daf auf ihr jeweils eine Information angezeigt
wird, welche die dieser physikalischen Zielstelle 30, 40 zugeordnete logische Zielstelle anzeigt. Beispielsweise kann
dies beim Sortieren nach Zustellbezirken eine Klartextanzeige des Zustellbezirks sein.

Der erste Speicherbereich der die logischen Zielstellen zuordnenden Einrichtung ist mittels einer in der Steuer-
einrichtung vorgesehenen Einrichtung umprogrammierbar, wodurch beispielsweise die darin abgespeicherte Sortiert-
abelle durch eine neue Sortiertabelle ersetzt werden kann. Auch ist es moglich, mehr als eine Sortiertabelle in dem
ersten Speicherbereich abzuspeichern und durch einen Umschaltbefehl den Sortiervorgang von einer Sortiertabelle
auf eine andere Sortiertabelle umzustellen. Dies bedeutet, daB nach dem Umschaltbefehl die Gesamtzahl der Sortier-
gutstiicke 26, denen die logischen Zielstellen unter der vor dem Umschaltbefehl geltenden Sortiertabelle zugeordnet
worden sind, rasch abnimmt, indem diese Sortiergutstiicke aus den Aufnahmeelementen 12 an die entsprechenden
physikalischen Zielstellen 30, 40 abgegeben werden, wahrend an die frei gewordenen Aufnahmeelemente 12 nur noch
solche Sortiergutstiicke 26 neu Ubergeben werden, denen die logischen Zielstellen nach der nach dem Umschaltbefehl



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

EP 0 827 786 A1

geltenden Sortiertabelle zuzuordnen sind. Die Steuereinrichtung reduziert in entsprechendem MaBe die fir die vor
dem Umschaltbefehl geltenden logischen Zielstellen bestimmten physikalischen Zielstellen 30, 40 und weist diese frei
gewordenen physikalischen Zielstellen 30, 40 nach und nach den unter der nunmehr geltenden Sortiertabelle zuge-
ordneten logischen Zielstellen zu. Hierdurch kann ohne nennenswerte Leistungsminderung von einer Sortiertabelle
auf eine andere Sortiertabelle Ubergegangen werden.

Patentanspriiche

1.

Verfahren zum Steuern einer zum Verteilen von Sortiergutstiicken auf physikalische Zielstellen dienenden Vor-
richtung, die eine Anzahl von langs eines Férderweges an den physikalischen Zielstellen vorbeitransportierbaren
Aufnahmeelementen fir je ein Sortiergutstiick und mindestens einen Zuférderer, durch den die Sortiergutsticke
an die Aufnahmeelemente Ubergebbar sind, aufweist, bei dem jeweils ein auf den einzelnen Sortiergutstliicken
vorgesehener Informationssatz, dessen Bedeutungsinhalt jeweils einer Adresse entspricht, erfaBt und das Sor-
tiergutstick in Abhangigkeit von dem erfa3ten Informationssatz aus seinem Aufnahmeelement bei dessen Vor-
beitransport selektiv an eine der physikalischen Zielstellen abgegeben wird, dadurch gekennzeichnet, daf3 jedem
Sortiergutstiick eine in einer vorgegebenen Abhangigkeit von dem erfaBten Informationssatz bestimmte logische
Zielstelle zugeordnet und die physikalische Zielstelle, an die das dieser logischen Zielstelle zugeordnete Sortier-
gutstiick abgegeben wird, in Abhangigkeit von wahrend des Verfahrensablaufs ermittelten Werten der Durchséize
von den logischen Zielstellen zugeordneten Sortiergutstiicken bestimmt wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daf3 als Wert des Durchsatzes von einer logischen Zielst-
elle zugeordneten Sortiergutsticken die Summe der langs einer vorgegebenen Raumrichtung gemessenen Dicken
der dieser logischen Zielstelle wéhrend einer Zeiteinheit zugeordneten Sortiergutstiicke ermittelt wird.

Verfahren nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Dicke jeweils vor der Ubergabe des Sortiergut-
stlickes an das Aufnahmeelement gemessen wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dal3 der auf dem Sortiergutstiick vorge-
sehene Informationssatz jeweils vor dessen Ubergabe an das Aufnahmeelement erfaBt wird.

Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB fir eine einen im Vergleich zu an-
deren logischen Zielstellen hohen Durchsatz aufweisende logische Zielstelle mehr als eine physikalische Zielstelle
bestimmt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, da3 die einer einen im Vergleich zu
anderen logischen Zielstellen niedrigen Durchsatz aufweisenden logischen Zielstelle zugeordneten Sortiergut-
stlicke wahrend der Dauer einer Verweilzeit in ihren Aufnahmeelementen behalten werden und fir diese logische
Zielstelle wahrend dieser Verweilzeit keine physikalische Zielstelle bestimmt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daf3 die durch die vorgegebene Abhan-
gigkeit bestimmte Zuordnung der logischen Zielstellen wéahrend des Verfahrensablaufs neu vorgegeben wird und
far die den Sortiergutstiicken unter der neu vorgegebenen Abhangigkeit aufgrund der erfaBBten Informationssétze
zugeordneten logischen Zielstellen physikalische Zielstellen bestimmt werden, die aus der Menge der unter der
vorher vorgegebenen Abhangigkeit bestimmten physikalischen Zielstellen entnommen werden.

Steuereinrichtung fir eine zum Verteilen von Sortiergutstiicken (26) auf physikalische Zielstellen (30, 40) dienende
Vorrichtung (10), die eine Anzahl von langs eines Férderweges (14) an den physikalischen Zielstellen (30, 40)
vorbeitransportierbaren Aufnahmeelementen (12) flr je ein Sortiergutstiick (26), mindestens einen Zuférderer (24),
durch den die Sortiergutstiicke (26) an die Aufnahmeelemente (12) Ubergebbar sind, eine Einrichtung zum Erfas-
sen von auf den von dem Zuférderer (24) an die Aufnahmeelemente (12) zu Ubergebenden Sortiergutstiicken (26)
vorgesehenen Informationssatzen, deren Bedeutungsinhalt jeweils einer Adresse entspricht, und eine beim Vor-
beitransport der Aufnahmeelemente (12) zur Abgabe der Sortiergutstiicke (26) an die physikalischen Zielstellen
(30, 40) betétigbare Einrichtung (50) aufweist, die von der Steuereinrichtung in Abhangigkeit von den erfal3ten
Informationssatzen zur selektiven Abgabe der Sortiergutstiicke (26) an die physikalischen Zielstellen (30, 40) be-
tatigt wird, dadurch gekennzeichnet, daf3 die Steuereinrichtung eine den Sortiergutstiicken (26) logische Zielst-
ellen gemaB einer vorgegebenen Abhangigkeit von den erfaBten Informationssatzen zuordnende Einrichtung, eine
Werte der Durchsétze von den logischen Zielstellen zugeordneten Sortiergutstiicken (26) ermittelnde Einrichtung
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und eine die physikalischen Zielstellen (30, 40), an die die den logischen Zielstellen zugeordneten Sortiergutsticke
(26) abgegeben werden, in Abh&ngigkeit von den ermittelten Werten der Durchséatze bestimmende Einrichtung
aufweist.

Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, daf3 die die logischen Zielstellen zuordnende Einrichtung
einen ersten Speicherbereich, in dem die vorgegebene Abhangigkeit zwischen allen mdglichen Informationssatzen
und den logischen Zielstellen abgespeichert ist und aus dem flr jeden erfaB3ten Informationssatz die jeweils zu-
geordnete logische Zielstelle ausgelesen wird, aufweist, sowie einen zweiten Speicherbereich, in dem fir jedes
Aufnahmeelement (12) die dem daran Ubergebenen Sortiergutstiick (26) zugeordnete ausgelesene logische Zielst-
elle abgespeichert wird.

Vorrichtung nach Anspruch 8 oder 9, dadurch gekennzeichnet, daf3 die die physikalischen Zielstellen (30, 40)
bestimmende Einrichtung einen dritten Speicherbereich aufweist, in dem die Zuordnung zwischen den logischen
Zielstellen und den physikalischen Zielstellen (30, 40) abgespeichert wird.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 8 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daf3 die die Werte der Durchséize
ermittelnde Einrichtung eine zur Messung der Dicken der einzelnen, an die Aufnahmeelemente zu libergebenden
Sortiergutstiicke (26) langs einer vorgegebenen Raumrichtung dienende Einrichtung und eine zur Summation der
gemessenen Dicken der jeder logischen Zielstelle zugeordneten Sortiergutstiicke (26) Uber eine bestimmte Zeit-
einheit dienende Einrichtung aufweist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 8 bis 11, dadurch gekennzeichnet, daf3 ansprechend auf einen externen
Umschaltbefehl die die logischen Zielstellen zuordnende Einrichtung die Zuordnung geman einer anderen vorge-
gebenen Abhangigkeit vornimmt und die die physikalischen Zielstellen (30, 40) bestimmende Einrichtung fir die
geman der anderen Abhangigkeit zugeordneten logischen Zielstellen physikalische Zielstellen (30, 40) aus der
Menge der unter der vor dem Umschalibefehl vorgegebenen Abhangigkeit bestimmten physikalischen Zielstellen
(30, 40) entnimmt.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 9 bis 12, dadurch gekennzeichnet, daB die Steuereinrichtung eine zur
Umprogrammierung des ersten Speicherbereichs der die logischen Zielstellen zuordnenden Einrichtung dienende
Einrichtung aufweist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 8 bis 13, dadurch gekennzeichnet, daf3 jeder physikalischen Zielstelle
(30, 40) eine von der Steuereinrichtung angesteuerte Sichtanzeige zugeordnet ist, auf der eine die jeweils zuge-
hérige logische Zielstelle darstellende Information angezeigt wird.
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