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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Schragfachbodenre-
gal mit schragen Fachbdden, auf denen Kanale zur Auf-
nahme von Reihen von Gegenstanden gebildet sind.
[0002] InEP 0991037 B1 (Willach) ist ein Warenaus-
gabeautomat mit einem Schragfachbodenregal be-
schrieben. Das Schragfachbodenregal hat zahlreiche
Ubereinander angeordnete schrage Fachbdden mit Fiih-
rungsschienen oder Teilern, die jeweils einzelne Kanale
seitlich begrenzen. Die Kanéle dienen zur Aufnahme ei-
ner Reihe von Waren, die durch die Schwerkraft in Rich-
tung auf das untere vordere Ende des Schragfachbodens
bewegt werden. Vor den Abgabeenden der Schragfach-
bdden befindet sich ein Freiraum, in dem ein rechnerge-
steuerter Manipulator bewegbar ist. Der Manipulator
kann vor einen der Kanale gefahren werden, um den
vordersten Gegenstand aus diesem Kanal zu entneh-
men. Alle weiteren Gegenstande, die in demselben Ka-
nal enthalten sind, rutschen dann nach. Ublicherweise
werden in jedem Kanal Gegensténde gelagert, die ein-
ander gleich sind. Dies fihrt dazu, dass die Raumaus-
nutzung des Schragfachbodenregals eingeschrankt ist.
Eine rechnergesteuerte Lagerverwaltung ermdglicht es,
Gegenstande an beliebigen freien Lagerplatzen zu la-
gern, wobei der jeweilige Lagerplatz nach bestimmten
Kriterien ausgewahlt wird. Bei einem Kanalsystem ist ei-
ne solche Wahlfreiheit nicht mdglich, da die Reihenfolge
der Entnahme von Gegenstanden aus einem Kanal vor-
gegeben ist. Es besteht daher nicht die Méglichkeit, bei-
spielsweise den "dritten Gegenstand von unten" aus dem
Lager zu entnehmen, bevor nicht zunachst der erste und
der zweite Gegenstand von unten enthommen worden
ist.

[0003] Ein Schragfachbodenregal mit den Merkmalen
des Oberbegriffs des Patentanspruchs 1 ist ebenfalls be-
kannt aus EP 1 439 502 A. Das Schragfachbodenregal
weist schrage Regalbdden auf, auf denen die dicht an
dicht gestapelten Gegenstédnde zum niedrigsten Punkt
hinabgleiten. In einem Freiraum an den Abgabeenden
der Fachbdden ist ein Manipulator bewegbar, der den
jeweils vordersten bzw. untersten Gegenstand aus ei-
nem Regalboden entnehmen und ihn einer Ausgabe zu-
fihren kann. Die Gegenstande sind von gleichem For-
mat, so dass das Problem der Lagerung und Lagerver-
waltung von Gegenstanden unterschiedlicher GréRen
nicht auftritt.

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
Schragfachbodenregal zu schaffen, das hinsichtlich der
Lagermdoglichkeiten keine Bindung eines Gegenstandes
an einen bestimmten Kanal erfordert, so dass eine gro-
Rere Flexibilitdt der Lagerorganisation erhalten wird.
[0005] Das Schragfachbodenregal nach der vorlie-
genden Erfindung ist durch den Anspruch 1 definiert. Es
weist eine von dem Manipulator anfahrbare Riickflihrpo-
sition auf, von der eine Ruckfiihrvorrichtung zu der riick-
wartigen Seite der Fachbdden fiihrt.

[0006] Bei dem erfindungsgemaRen Regal kénnen
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Gegenstande von dem Manipulator an der Entnahme-
seite der Schragfachbdden, also an deren Vorderseite,
entnommen werden und diese Gegensténde kénnen in
einer Ruckfuhrschleife zundchst auf die Regalriickseite
zuriickgefuhrt werden. An der Regalriickseite befindet
sich entweder eine Vorrichtung, die die dort angekom-
menen Gegenstande wieder in ein Regalfach einlagert,
oder eine Speichervorrichtung, die diese Gegensténde
so lange sammelt, bis sie manuell von der Rickseite her
in das Lagerregal eingegeben werden kdnnen.

[0007] Aufdiese Weise besteht die Mdglichkeit, gezielt
einen Gegenstand zu entnehmen, der beispielsweise in
dem bestimmten Kanal erst an dritter Stelle verfligbar
ist, so dass die Gegensténde der ersten und zweiten Stel-
le erst enthommen werden mussen, bevor der ge-
winschte Gegenstand die Ausgabeposition erreicht hat.
[0008] Gemal einer bevorzugten Ausgestaltung der
Erfindung ist ein an der Ruckseite der schragen Fach-
bdden bewegbarer zweiter Manipulator vorgesehen, der
die von der Rickfuhrvorrichtung riickgefiihrten Gegen-
stédnde Ubernimmt und in ausgewahlte Kanéale eingibt.
Dadurch wird eine zeitnahe Rickgabe der rezirkulierten
Gegenstande in einen der Kanale sichergestellt. Dieser
Kanal muss nicht notwendigerweise derselbe sein, aus
dem der Gegenstand enthommen wurde. Samtliche Ak-
tionen der Manipulatoren sind von einem Lagerverwal-
tungsrechner gesteuert. Dieser enthalt auch Angaben
Uber die Positionen, an denen sich die einzelnen Gegen-
sténde befinden, beispielsweise den betreffenden Kanal
und die laufende Nummer in dem Kanal. Ferner enthalt
der Rechner die GréRenangaben der einzelnen Gegen-
stédnde. Bei den Gegenstdnden handelt es sich in der
Regel um quaderférmige Packungen, deren Lange, Brei-
te und H6he im Rechner enthalten sind. Gespeichert sind
ferner die Breiten der einzelnen Kanale. Der Rechner
kann demnach fiir jeden einzulagernden Gegenstand ei-
nen Kanal geeigneter GréRe auswahlen. Die Parameter
der Packungen erhalt der Rechner durch Abtasten eines
auf der Packung enthaltenen Barcodes.

[0009] Gemal einer bevorzugten Ausfiihrungsform
der Erfindung weist die Rickfiihrvorrichtung mindestens
eine Rutsche auf. Die Rutsche verlauft in einer zu den
Kanalen parallelen Ebene, jedoch mit entgegengesetz-
tem Gefalle. Alternativ hierzu kann die Rutsche auch eine
Wendelrutsche sein. In jedem Fall verbindet sie die Ent-
nahmeseite des Automaten mit der Bestlickungsseite.
[0010] Der Manipulator weist vorzugsweise einen
Kippboden auf, derzum Abgeben der Gegenstande kipp-
bar ist. Verwendet werden kann aber auch ein anderer
Manipulator, z. B. mit einem Greiforgan.

[0011] Im Folgenden wird unter Bezugnahme auf die
Zeichnungen ein Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung na-
her erlautert.

[0012] Es zeigen:

Figur 1 eine schematische perspektivische Ansicht
des Schragfachbodenregals und
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Figur 2  eine Stirnansicht aus Richtung des Pfeils II.
[0013] Das Schragfachbodenregal 10 istin einem Ge-
hause 11 enthalten, welches eine Vorderwand 12 mit
einem Entnahmefenster 13, eine Riickwand 14 sowie
Stirnwande aufweist. In der Vorderwand 12 befindet sich
eine Ausgabetffnung 15 zum Ausgeben von Gegenstan-
den aus dem Schragfachbodenregal. Die durch die Aus-
gabedffnung ausgegebenen Gegenstande gelangen auf
eine Rutsche 15a und werden von einem nicht darge-
stellten Forderer zu einem Arbeitsplatz geliefert, an dem
die Warenanforderung aufgegeben worden war. Das
Schragfachbodenregal enthélt zahlreiche Schragfach-
bdden 16, die zur Vorderseite hin (gemaf Figur 2 nach
links) abfallen und unter einem solchen Winkel geneigt
sind, dass die auf den Schragfachbdden 16 abgelegten
Gegensténde 17 aufgrund ihres Gewichts gegen ein am
unteren Ende des Schragfachbodens vorgesehenes An-
schlagelement stolRen. Die Schragfachbdden sind durch
langslaufende Teiler 18 in parallele Kanale 19 unterteilt,
in denen jeweils eine Reihe von Gegenstanden 17 an-
geordnet werden kann. Die Gegenstande einer Reihe
stutzen sich auf dem untersten Gegenstand dieser Reihe
ab.

[0014] In einem Freiraum 20, der an die unteren Ab-
gabeenden 21 der Schragfachbdden 16 angrenzt, ist ein
Manipulator 22 bewegbar. Der Manipulator 22 weist eine
vertikale Saule 23 auf, die entlang von Fuihrungsschie-
nen horizontal verfahrbarist. An der Saule 23 ist ein Trag-
boden 24 vertikal verfahrbar angebracht. Der Tragboden
24 befindet sich normalerweise in einer Stellung, in der
seine Flache die Flache eines Schragfachbodens 16 ver-
langert, also die gleiche Schragstellung hat. Der Trag-
boden 24 ist als Kippboden ausgebildet, derin die in Figur
2 gestrichelte Position 24a geschwenkt werden kann.
[0015] Zum Entnehmen eines Gegenstandes aus ei-
nem der Kanale 19 wird der Tragboden 24 des Manipu-
lators von dem Lagerverwaltungsrechnerin eine Position
gefahren, in der er sich gegeniiber dem Abgabeende 21
eines ausgewahlten Kanals 19 befindet. Der Manipulator
weist einen (nicht dargestellten) Finger auf, der den vor-
dersten Gegenstand A dieses Kanals 19 am vorderen
Ende Uber das Anschlagelement des Fachbodens 16
hebt, so dass der Gegenstand auf den Tragboden 24
des Manipulators 22 (iberflihrt wird. Nachfolgende Ge-
genstande B, C und D rutschen dann nach, bis sie durch
das Anschlagelement des Fachbodens abgestiitzt wer-
den. Alternativ kann auch das Anschlagelement des
Fachbodens gesteuert bewegt werden, um den vorder-
sten Gegenstand in einem Kanal an den Manipulator zu
ibergeben. Nach Ubernahme eines Gegenstandes auf
den Tragboden 24 des Manipulators wird der Manipulator
22 in eine Ausgabeposition gefahren, in der der Tragbo-
den 24 hinter die Ausgabedffnung 15 gelangt, so dass
die Ware von dem Tragboden 24 auf die Rutsche 15a
abgegeben wird.

[0016] IndenZeichnungenistderFalldargestellt, dass
in einem Kanal unterschiedliche Gegenstande 17 ent-
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halten sind, die hier mit A, B, C und D bezeichnet sind.
Es sei angenommen, dass der dritte Gegenstand C aus
dem Regal ausgegeben werden soll. Bevor dies moglich
ist, missen erst die Gegensténde A und B entfernt wer-
den. Dies geschieht dadurch, dass der Rechner veran-
lasst, dass die Gegenstande A und B auf den Tragboden
24 des Manipulators entlassen werden, bis der geforder-
te Gegenstand C auf dem Fachboden 16 in vorderster
Stellung liegt.

[0017] Der Manipulator 22 fahrt dann zu einer Riick-
fUhrposition 27, die hier am rechten Ende der Lange der
Fachbdden angeordnet ist. Hier befindet sich ein stirn-
seitiger Freiraum 28, welcher die Ruckfihrvorrichtung 29
aufnimmt. Diese besteht aus mindestens einer Rutsche
30, die vom vorderen zum riickwartigen Ende hin abfallt.
Das vordere Ende der Rutsche 30 grenzt an den vorde-
ren Freiraum 20 an und das rickwartige Ende grenzt an
einen riickwartigen Freiraum 31 an, in welchem ein zwei-
ter Manipulator 32 mit einem Tragboden 33 verfahrbar
ist. Der Manipulator 32 ist ebenfalls von dem Rechner
gesteuert und sein Tragboden 33 kann vor das Aufnah-
meende 34 eines Fachbodens 16 gefahren werden, um
einen Gegenstand auf diesen Fachboden zu tbertragen.
Der Tragboden 33 ist ebenfalls um eine horizontale Ach-
se zwischen einer Aufnahmeposition und einer Abgabe-
position schwenkbar.

[0018] Generell reicht als Rickfuhrvorrichtung 29 eine
einzige Rutsche 30 aus. Im vorliegenden Fall sind meh-
rere Rutschen 30 (ibereinander angeordnet, um einen
Puffer zu bilden, der in dem Fall, dass der Manipulator
32 mit anderen Aufgaben beschéaftigt ist, Gegenstande
aufnehmen kann. Der Manipulator 32 holt von der Riick-
fuhrvorrichtung 29 einen der Gegenstande ab und fahrt
ihn an eine Aufnahmeposition eines der Fachbdden 16.
Auf diese Weise kdnnen Gegenstande, die aus dem Re-
gal vorne entnommen wurden, hinten wieder hineinge-
fuhrt werden.

[0019] Es besteht auch die Mdglichkeit, mehrere Ge-
genstande gleichzeitig auf den Manipulator 22 zu tber-
fiihren, beispielsweise die Gegenstande A, B in dieser
Reihenfolge. Wenn die Gegenstande dann auf die Riick-
fuhrvorrichtung 29 transferiert werden, liegen sie dort in
der Reihenfolge B, A. Wenn sie von dem zweiten Mani-
pulator 32 auf einen der Fachbdden 16 lGbertragen wur-
den, liegen sie dort wieder in der Reihenfolge A, B. Durch
das zweimalige Umsetzen wird also die urspringliche
Reihenfolge wieder hergestellt.

[0020] Das erfindungsgemafe Schragfachbodenre-
gal eignet sich insbesondere als Ausgabevorrichtung flr
Apotheken, wo eine Vielzahl unterschiedlicher Produkte
in Packungen enthalten ist, so dass eine umfangreiche
Lagerhalterung erforderlich ist. Prinzipiell ist das Schrag-
fachbodenregal auch fir andere Anwendungen geeig-
net, beispielsweise als Ausgabe- oder Verkaufsautomat
fiir beliebige Gegenstande.
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Patentanspriiche

1.

Schragfachbodenregal mit schrdgen Fachbdden
(16), auf denen Kanale (19) zur Aufnahme von Rei-
hen von Gegensténden (17) gebildet sind, und mit
einem Manipulator (22), der in einem an die Abga-
beenden (21) der Fachbdden (16) angrenzenden
vorderen Freiraum (20) bewegbar ist, um von einem
Kanal (19) jeweils den untersten Gegenstand (A) der
in dem Kanal befindlichen Reihe von Gegenstéanden
zu Ubernehmen und an eine Abgabeposition zu
transportieren,

dadurch gekennzeichnet,

dass eine von dem Manipulator (22) anfahrbare
Ruckflhrposition (27) vorgesehen ist, von der eine
Ruckfihrvorrichtung (29) zu der riickwartigen Seite
der Fachboéden (16) fiihrt.

Schragfachbodenregal nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass ein an der Rickseite der
schragen Fachbdden (16) bewegbarer zweiter Ma-
nipulator (32) vorgesehen ist, der die von der Rick-
fuhrvorrichtung (29) rickgefihrten Gegensténde
(17) Gbernimmt und in ausgewahlte Kanale (19) ein-
gibt.

Schragfachbodenregal nach Anspruch 1 oder 2, da-
durch gekennzeichnet, dass die Rickfiihrvorrich-
tung (29) mindestens eine Rutsche (30) aufweist,
die in einer zu den Kanélen (19) parallelen Ebene,
jedoch mit entgegengesetztem Gefalle, verlauft.

Schragfachbodenregal nach einem der Anspriiche
1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, dass ein den
Manipulator (22) steuernder Rechner Angaben tber
die Grolke der Gegenstande (17) und uber den La-
gerort enthalt, und dass bei Anforderung eines Ge-
genstandes (17) aus einem Kanal (19) der Rechner
veranlasst, dass die vor dem angeforderten Gegen-
stand in dem Kanal (19) befindlichen anderen Ge-
genstande durch den Manipulator (22) enthommen
und an die Rickfuhrposition (27) verbracht werden.

Schragfachbodenregal nach einem der Anspriiche
1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der Mani-
pulator einen als Kippboden ausgebildeten Tragbo-
den (24) aufweist, der zum Abgeben der Gegenstan-
de kippbar ist.

Claims

Inclined shelf case comprising inclined shelves (16)
on which channels (19) are provided to receive rows
of objects (17), and comprising a manipulator (22)
movable in a front free space (20), which borders
the dispensing ends (21) of the shelves (16), in order
to accept from a channel (19) the respective lower-
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most object (A) of the row of objects in the channel
and to transport the same to a dispensing position,
characterized in that

the manipulator (22) is capable of traveling to areturn
position (27) from which a return device (29) leads
to the rear side of the shelves (16).

Inclined shelf case of claim 1, characterized in that
a second manipulator (32), movable at the rear side
of the inclined shelves (16), is provided, said manip-
ulator accepting the objects (17) returned by the re-
turn device (29) and introduces them into selected
channels (19).

Inclined shelf case of claim 1 or 2, characterized in
that the return device (29) comprises at least one
slide (30) extending in a plane parallel to the chan-
nels (19) but with an oppositely directed inclination.

Inclined shelf case of one of claims 1 to 3, charac-
terized in that a computer controlling the manipu-
lator (22) holds information about the size of the ob-
jects (17) and their storage position, and that, when
an object (17) is called from a channel (19), the com-
puter causes the other objects in the channel (19)
located in front of the object called to be removed by
the manipulator (22) and to be transported to the
return position (27).

Inclined shelf case of one of claims 1 to 4, charac-
terized in that the manipulator has a support bottom
(24) configured as a tiltable bottom that can be tilted
to dispense the objects.

Revendications

Systéme d’étagéres obliques avec des étagéres
obliques (16) sur lesquelles sont formés des canaux
(19) de réception de rangées d’'objets (17), et avec
un manipulateur (22) déplagable dans un espace li-
bre avant (20) voisinant avec les extrémités de dis-
tribution (21) des étagéres obliques (16) pour accep-
terd’un canal (19) 'objet (A) le plus bas d’'une rangée
d’objets située dans un canal et de transporter cet
objet jusqu’a une position de distribution,
caractérisé en ce

qu’une position de retour (27) est prévue, a laquelle
ledit manipulateur (22) peut se positionner, un dis-
positif de retour (29) s’étendant de cette position jus-
gu’au c6té arriére des étagéres (16).

Systéme d’'étagéres obliques selon la revendication
1, caractérisé en ce qu’un deuxiéme manipulateur
(32) est prévu, qui est déplacable au coté arriére des
étagéres obliques (16) et qui accueille les objets (17)
retournés par le dispositif de retour (29) et introduit
ces objets dans des canaux (19) choisis.
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Systéme d’étagéres obliques selon la revendication
1 ou 2, caractérisé en ce que le dispositif de retour
(29) comprend au moins une chute (30) s’étendant
dans un plan paralléle aux canaux (19), mais avec
une inclinaison opposée. 5

Systéeme d’étagéres obliques selon 'une quelcon-

que des revendications 1 a 3, caractérisé en ce
qu’un ordinateur commandant ledit manipulateur
(22) comprend des informations sur les dimensions 70
et la position de stockage des objets (17), et que si

un objet (17) est demandé d’un canal (19), ledit or-
dinateur cause le manipulateur (22) d’enlever les
autres objets situés dans le canal (19) avant I'objet
demandé et de les transporter jusqu’a la positionde 15
retour (27).

Systéeme d’étagéres obliques selon 'une quelcon-
que des revendications 1 a 4, caractérisé en ce
que le manipulateur comprend un fond de support 20
(24) réalisé comme un fond battant propre a étre
basculé pour distribuer ledit objet.
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