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(57)  Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steue-
rung eines Flurférderzeugs (1) mittels einer Steuerungs-
einrichtung (6), die eine mit einem Steuerungsprogramm
programmierbare Datenverarbeitungseinrichtung um-
fasst, sowie ein Flurférderzeug (1) zur Durchfiihrung des
Verfahrens. Es wird vorgeschlagen, dass fir eine indivi-
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duelle Kleinfunktionalitat des Flurférderzeugs (1) ein Pro-
grammablauf mit einer Folge von Steuerungsanweisun-
gen (Makro-Programm) in der Datenverarbeitungsein-
richtung hinterlegt wird, und zur Ausfiihrung der Klein-
funktionalitdt das Makro-Programm mit einem einfachen
Steuerungsbefehl gestartet wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Steue-
rung eines Flurférderzeugs mittels einer Steuerungsein-
richtung, die eine mit einem Steuerungsprogramm pro-
grammierbare Datenverarbeitungseinrichtung umfasst,
sowie ein Flurférderzeug zur Durchfiihrung des Verfah-
rens.

[0002] Flurférderzeuge werden beispielsweise zum
Kommissionieren verwendet, also zum Zusammenstel-
len von Warenlieferungen in einem Warenlager. Hierfiir
werden sehr hdufig Kommissionierflurférderzeuge als ei-
ne Form von Flurférderzeugen eingesetzt. Dabei wird
das Kommissionierflurférderzeug einem auf Lastgabeln
befindlichen Ladungstréager, etwa einer Palette oder ei-
nem Drahtgitterkorb, durch die Regalgénge eines Wa-
renlagers bewegt, in denen die zu kommissionierenden
bzw. aufzunehmenden Waren gelagert sind. Der Kom-
missionierer bzw. die ausfihrende Person entnimmt da-
bei je nach Auftrag die im Regal befindlichen Waren, legt
diese aufbzw. in den Ladungstrager des Kommissionier-
flurférderzeugs und muss sodann zum néachsten Auf-
nahmeort innerhalb des Warenlagers bzw. des Regal-
gangs des Warenlagers fur die nachste Ware fahren.
Wenn der jeweilige Auftrag zur Kommissionierung voll-
sténdig abgearbeitet ist, fahrt der Kommissionierer mit
dem Kommissionierflurférderzeug zu einer Warenabga-
be. Die Fahrstrecken von einem Aufnahmeort zum
nachsten sind dabei in der groBen Mehrzahl kurze bis
sehr kurze gerade Strecken innerhalb einem Regalgang
bzw. an einem Regal entlang in dem Warenlager. In der
Summe entsteht jedoch durch die Vielzahl der erforder-
lichen Fahrbewegungen des Flurférderzeugs, die von
dem Kommissionierer vorgenommen werden missen,
ein erheblicher Zeitbedarf, da der Kommissionierer zu
einem Bedienstand des Kommissionierflurférderzeugs
gehen muss, um die entsprechenden Fahrschalter zu
betétigen und das Fahrzeug bei der Fahrbewegung zu
steuern, und im Anschluss wieder zurlick an die Position
zum Aufnehmen der Waren.

[0003] Es sind daher Verfahren und Flurférderzeuge
fur eine teilautomatisierte Kommissionierung bekannt.
Diese teilautomatisierte Kommissionierung erfolgt im
Grundsatz ahnlich, nur muss der Kommissionierer das
Flurférderzeug zumindest auf den geraden Fahrstrecken
entlang eines Regals nicht mehr selbst fiihren, sondern
das Flurférderzeug verfahrt automatisch, so dass der
Kommissionierer das Kommissionierflurférderzeug im
Regalgang verlassen kann. Die Steuerung des Flurfér-
derzeugs bei der Fahrt zur nachsten Aufnahmestation
kann dabei beispielsweise durch eine Funkfernsteue-
rung, so etwa einen Funkhandschuh mit einer Funkfern-
steuerungsfunktion, oder durch eine Steuerung des Flur-
forderzeugs Uber Sprachbefehle oder durch eine opti-
sche Personenerkennung erfolgen.

[0004] Beispielsweise ist eine Losung miteinem Funk-
handschuh bekannt, den die kommissionierende Person
anzieht und durch den die Steuerung des Flurforder-
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zeugs ermoglicht wird. Es kénnen dabei Einzelfunktio-
nen wie "vor", "zurlick" usw. als Befehlstaster in den
Handschuh integriert sein, die von der kommissionieren-
den Person, bzw. dem Kommissionierer, gedriickt wer-
den kdénnen. Nach dem Aufnehmen einer bestimmten
Ware an einem Aufnahmeort, somit nach erfolgter Kom-
missionierung, kann beispielsweise die "vor"-Befehlstas-
te an dem Handschuh von dem Kommissionierer ge-
driickt werden und das Flurférderzeug bewegt sich in
dem Regalgang weiter, solange der Kommissionierer die
Befehlstaste an dem Handschuh gedriickt halt. Durch
die Integration des Funkbefehlsgebers in den Hand-
schuh muss dieser nicht als eigener Gegenstand von
dem Kommissionierer getragen werden und stért diesen
nicht in seiner Bewegungsfreiheit.

[0005] Nachteilig an diesem Stand der Technik ist je-
doch, dass die Nutzung eines solchen Handschuhs
durch eine Mehrzahl von Personen zu Akzeptanzproble-
men fihren kann. Auch muss jedes Mal eine Bedienung
mitder anderen Hand erfolgen. Die Funkhandschuhe ha-
ben den weiteren Nachteil, dass diese durch die tagliche
Handhabung verschleilRen und somit regelmafig ersetzt
werden missen. Dadurch werden zuséatzliche, laufende
Kosten verursacht.

[0006] Bei dem zuvor beschriebenen System besteht
auch grundséatzlich die Notwendigkeit, dass die die Kom-
missionierung durchflihrenden Mitarbeiter eingearbeitet
und in das System eingewiesen werden missen.
[0007] Aus der EP 2 533 119 A1 ist eine Vorrichtung
zur Funkfernsteuerung eines Flurférderzeugs mit einem
Funkhandschuh bekannt, das zur Kommissionierung
eingesetzt werden kann.

[0008] In der EP 2 851 331 B1 ist ein Verfahren zur
Steuerung eines Kommissionierflurférderzeugs be-
schrieben, bei dem eine optische Personenerkennung
mittels Laserscanner erfolgt. Uberschreitet der Kommis-
sionierer eine virtuelle Schwelle in Fahrtrichtung, fahrt
das Fahrzeug dem Kommissionierer automatisch und
selbststéndig hinterher und folgt diesem. Bleibt der Kom-
missionierer stehen, halt auch das Fahrzeug an.

[0009] Es gibt bei Flurférderzeugen im Allgemeinen
und bei automatisierten Flurférderzeugen im Speziellen
immer haufiger den betreiberseitigen Wunsch, bei Be-
darfeine individuelle Kleinfunktionalitdt automatisch aus-
fihren zu kénnen. Beispielsweise ist es wiinschenswert,
Kleinfahrmandver wie kurzzeitiges Zuriicksetzen oder
Vorfahren des Flurférderzeugs um wenige Meter zu er-
moglichen, ohne dass die Bedienperson die Steuerung
des Flurférderzeugs komplett ilbernehmen muss. Solche
Kleinfahrmandver sind z.B. erforderlich, wenn das Flur-
forderzeug etwas Uber die Zielposition hinausgefahren
ist.

[0010] Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Auf-
gabe zugrunde, ein Verfahren der eingangs genannten
Art sowie ein Flurférderzeug zur Durchfiihrung des Ver-
fahrens so auszugestalten, dass eine individuelle Klein-
funktionalitdt ohne groflen Steuerungsaufwand fir die
Bedienperson ermdglicht wird.
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[0011] Diese Aufgabe wird verfahrensseitig erfin-
dungsgemaf dadurch geldst, dass fir eine individuelle
Kleinfunktionalitat des Flurférderzeugs ein Programm-
ablauf mit einer Folge von Steuerungsanweisungen
(Makro-Programm) in der Datenverarbeitungseinrich-
tung hinterlegt wird, und zur Ausfiihrung der Kleinfunkti-
onalitat das Makro-Programm mit einem einfachen Steu-
erungsbefehl gestartet und abgespielt wird.

[0012] Der Begriff Makro-Programm oder kurz Makro
ist aus dem Softwarebereich bekannt. Ein Makro ist in
der Softwareentwicklung eine zusammengefasste Folge
von Anweisungen, um diese (anstelle der Einzelanwei-
sungen an mehreren Stellenim Programm) mit nureinem
einfachen Aufruf ausfiihren zu kénnen. Dabei Stellen Ma-
kros Unterprogramme dar. Makros kdnnen in System-
makros oder Eigenmakros unterschieden wird. Das Sys-
temmakro ist ein Makro, das die verwendete Maschine
oder Software als Basis mitbringt und bei Bedarf ausge-
fuhrt werden kann. Das Eigenmakro ist ein Makro, wel-
ches individuell aufgezeichnet/zusammengestellt und
anschlieBend ausgefiihrt werden kann. Auch Mischfor-
men von Eigen- und Systemmakros kdnnen auftreten.
[0013] Im Flurférderzeugbereich ist die Verwendung
von Makros bisher nicht bekannt.

[0014] Mit der Erfindung kann nun dem Betreiber-
wunsch, bei Bedarf eine individuelle Kleinfunktionalitat
automatisch ausflihren zu kénnen, entsprochen werden.
Hierzu wird eine individuelle Kleinfunktionalitat als Pro-
grammablauf in der Datenverarbeitungseinrichtung des
Flurférderzeugs hinterlegt. Bei Bedarf kann dann diese
Kleinfunktionalitat ahnlich einem Softwaremakro (z.B.
MS-Excel) abgespielt werden. Im Einsatz von autono-
men Transportrobotern und automatisierten bzw. teilau-
tomatisierten Flurférderzeugen kann diese Kleinfunktio-
nalitat erstmals auch gefahrentechnisch durch entspre-
chende am Transportroboter bzw. Flurférderzeug vor-
handenen Sensoren, beispielsweise einem Laserscan-
ner, abgesichert werden. Damit sind diese Transportro-
boter oder automatisierte bzw. teilautomatisierte Flurfér-
derzeuge ideal fir eine Realisierung dieser Makrofunk-
tion geeignet.

[0015] Dabei umfasst die Kleinfunktionalitat vorzugs-
weise Hub- und/oder Senkbewegungen einer Lastauf-
nahmeeinrichtung des Flurférderzeugs sowie Lenk-
und/oder Fahrbewegungen des Flurférderzeugs in ei-
nem Ortlich begrenzten Raum. Auf diese Weise kénnen
Kleinfahrmanoéver, wie ein kurzes Zurilicksetzen oder
Vorfahren des Flurférderzeugs um wenige Meter oder
ein Absetzen einer Palette und anschlieendes Weiter-
fahren um eine Palettenldnge, auf bequeme Weise von
der Bedienperson z.B. durch einen einzigen Steuerungs-
befehl, beispielsweise eine Tastendruck, ausgefihrt
werden.

[0016] In einer besonders zweckmaBigen Ausflh-
rungsform umfasst die Kleinfunktionalitat ein Abstand er-
zeugendes Absetzen und somit Vereinzeln von Paletten.
Dies ist z.B. wiinschenswert, wenn nach dem Kommis-
sionieren von Waren auf den Paletten die Paletten nach
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dem Absetzen bearbeitet oder versandbereit gemacht
werden sollen. So sollen haufig Waren fiir den Versand
mit einem Verpackungsmaterial umwickelt werden.
Wenn nun mehrere hintereinander auf einer Lastaufnah-
meeinrichtung befindliche Paletten einfach gemeinsam
abgelegt werden, so kann die Bedienperson bzw. der
Lagermitarbeiter nicht um die einzelnen Paletten herum-
gehen, um die Ware umwickeln zu kdnnen. Daher ist es
gewunscht, dass die Paletten vereinzelt werden, also mit
einem Abstand zueinander abgelegt werden. Hierzu ist
in dieser Ausfiihrungsform der Erfindung vorgesehen,
dass das Flurférderzeug mit mehr als einer Palette auf
der Lastaufnahmeeinrichtung, beispielsweise einer Last-
gabel, zunachst zu einer Zielposition gefahren wird. An-
schlielRend wird das Makro-Programm mit der Folge der
nachstehenden Steuerungsanweisungen gestartet:

a) Senken der Lastaufnahmeeinrichtung, so dass al-
le Paletten abgesetzt werden,

b) Vorfahren des Flurférderzeugs, so dass das Flur-
férderzeug genau um eine Palettenposition versetzt
ist,

c) Anheben der Lastaufnahmeeinrichtung,

d) Vorfahren des Flurférderzeugs um eine individu-
elle Distanz,

e) Wiederholung der Schritte a) bis d) bis keine Pa-
lette mehr auf dem Flurférderzeug ist.

[0017] Als Ergebnis wird erreicht, dass die Paletten
vereinzelt, also mit einem Abstand zueinander abgesetzt
sind, wodurch eine Bearbeitung jeder einzelnen Palette
ermdglicht wird.

[0018] GemaR einer Weiterbildung des Erfindungsge-
dankens wird mittels einer Uberwachungseinrichtung,
insbesondere eines Sensors, beispielsweise eines La-
serscanners, des Flurférderzeugs sein aktueller Kollisi-
onsbereich Uberwacht und bei erkannter Kollisionsge-
fahr das Makro-Programm vorzeitig beendet. Somit ver-
hélt sich das Flurférderzeug wahrend der Abarbeitung
des Makro-Programms sicher im Sinne der Personen-
und Objektsicherheit. Dabei kann mittels einer fahrzeu-
ginternen Sicherheitsbeurteilung automatisch durch die
Fahrzeugsteuerung entschieden werden, ob ein Abbre-
chen des Makro-Programms aus Sicherheitsgriinden
notwendig ist.

[0019] Das Makro-Programm kann sowohl als graphi-
sche Programmierung (Blockprogrammierung), als auch
durch Aufzeichnung von kombinierten Fahr- und Hubbe-
wegungen abgebildet werden. In diesem Fall werden al-
so bestimmte Bewegungsabldufe vorgemacht, bei-
spielsweise in einem Teach-in-Vorgang, die dann das
Makro-Programm tbernimmt.

[0020] Einmal aufgezeichnete oder einprogrammierte
Makro-Programme kénnen dariiber hinaus geman einer
weiteren Ausgestaltung der Erfindung kombiniert und zu
neuen Befehlsketten zusammengefiigt werden.

[0021] Die Erfindung betrifft ferner ein Flurférderzeug
mit einer Steuerungseinrichtung, die eine mit einem
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Steuerungsprogramm programmierbare Datenverarbei-
tungseinrichtung umfasst.

[0022] Bei einem solchen Flurférderzeug wird die ge-
stellte Aufgabe dadurch geldst, dass in der Datenverar-
beitungseinrichtung ein Programmablauf mit einer Folge
von Steuerungsanweisungen (Makro-Programm) hinter-
legtist, wobei das Makro-Programm mit einem einfachen
Steuerungsbefehl gestartet werden kann, so dass ein
Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 5 durchflhr-
bar ist.

[0023] Die Erfindung weist eine ganze Reihe von Vor-
teilen auf:

Im Gegensatz zu standardisiertem Fahrzeugverhalten
ermoglicht die Erfindung eine Individualisierung der
Funktionalitat von Flurférderzeugen. Dabei kdnnen Kun-
den Standardfahrzeuge eigensténdig an zusatzliche Be-
darfe anpassen und damit die Produktivitat steigern. Von
Herstellerseite des Flurférderzeugs bedarf es dafur kei-
nes kundenspezifischen Wissens und keiner Entwick-
lungsarbeit. Aus Kundensicht kénnen mit den Flurférder-
zeugen dadurch spezielle Funktionen und somit Produk-
tivitatssteigerungen erreicht werden, die ein Hersteller
von Flurférderzeugen nur mit groRem Entwicklungsauf-
wand erzielen kann. Dies ist bei kleinen Stlickzahlen wirt-
schaftlich auch nicht tragbar.

[0024] Daruber hinaus kann die erfindungsgemafie
Idee der Makro-Programmierung in Servicewerkzeuge
eingebettet werden. Auch eine Ubertragung der Makro-
Programme auf ganze Flotten von Flurférderzeugen ist
moglich. Ebenso ist ein eigener Verkauf oder Vertrieb
von Makro-Programmen zur Nachristung von Flurfor-
derzeugen denkbar. Weitere Vorteile und Einzelheiten
der Erfindung werden anhand der in den schematischen
Figuren dargestellten Ausfiihrungsbeispiele naher erlau-
tert. Hierbei zeigen

Figur 1 ein Flurférderzeug mit zwei Packstiicken auf
der Lastaufnahmeeinrichtung in der Drauf-
sicht und

Figur2  einFlurférderzeug beim vereinzelten Ablegen
der Packstiicke in der Seitenansicht.

[0025] In der Figur 1 ist ein als Kommissionierflurfor-

derzeug 1 ausgeflhrtes Flurférderzeug 1 mit einer als
Lastgabel 2 ausgebildeten Lastaufnahmeeinrichtung 2
in der Draufsicht dargestellt. Auf der Lastgabel 2 befinden
sich mehrere hintereinander angeordnete Paletten 3. Auf
den beiden Paletten 3 liegen jeweils ein oder mehrere
Packstiicke 4 und 5. Das Kommissionierflurférderzeug
1 weist eine Steuerungseinrichtung 6 auf, die eine mit
einem Steuerungsprogramm programmierbare Daten-
verarbeitungseinrichtung umfasst.

[0026] Das Kommissionierflurférderzeug 1 ist als au-
tomatisiertes oder teilautomatisiertes Flurférderzeug 1
ausgebildet, das mit einer nicht ndher dargesteliten Uber-
wachungseinrichtung versehen ist, mit der eine Uberwa-
chung der Umgebung auf Hindernisse oder Kollision er-
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folgt. Die Uberwachungseinrichtung des Flurférderzeugs
1 kann als Laserscanner ausgebildet sein, mit dem eine
Uberwachung der Umgebung des Flurférderzeugs 1 auf
Hindernisse und Kollision erfolgt.

[0027] Figur 2 zeigt das Kommissionierflurférderzeug
1 aus Figur 1 in zwei verschiedenen Positionen in der
Seitenansicht. Auf der rechten Seite der Figur 2 ist das
Kommissionierflurférderzeug 1 im beladenen Zustand
dargestellt. Die beiden Packstlicke 4 und 5 liegen auf
den beiden Paletten 3, die von der Lastgabel 2 aufge-
nommen wurden. Da die beiden Paletten 3 mit den Pack-
stlicke 4 und 5 noch versandbereit gemacht werden sol-
len, missen die beiden Paletten 3 vereinzelt, also mit
einem Abstand zueinander, auf dem Boden abgesetzt
werden. Dann kann ein Lagermitarbeiter zum Einwickeln
der einzelnen Packstiicke 4 und 5 um jedes der Pack-
stiicke 4 und 5 ganz herumgehen.

[0028] Um ein vereinzeltes Absetzen der beiden Pa-
letten 3 zu ermdglichen, ist in der Datenverarbeitungs-
einrichtung der Steuerungseinrichtung 6 ein Makro-Pro-
gramm in Form eines Programmablaufs mit einer Folge
von Steuerungsanweisungen hinterlegt. Die Bedienper-
son des Kommissionierflurférderzeug 1 kann durch ei-
nen einfachen Steuerungsbefehl, beispielsweise einen
Knopfdruck oder Tastendruck, das Makro-Programm mit
der Folge der nachstehenden Steuerungsanweisungen
starten:

a) Senken der Lastgabel 2, so dass alle Paletten 3
abgesetzt werden,

b) Vorfahren des Kommissionierflurforderzeug 1 bis
es genau um eine Palettenposition versetzt ist,

c) Anheben der Lastgabel 2,

d) Vorfahren des Kommissionierflurférderzeug 1 um
eine individuelle Distanz,

e) Wiederholung der Schritte a) bis d) bis keine Pa-
lette 3 mehr auf dem Kommissionierflurférderzeug
1 ist.

[0029] Das Ergebnis ist auf der linken Seite der Figur
2 gezeigt. Die beiden Paletten 3 und damit die Packstu-
cke 4 und 5 sind vereinzelt, also mit einem Abstand zu-
einander auf dem Boden abgelegt. Somit kann der La-
germitarbeiter bequem um jede der Packstiicke 4 und 5
herumgehen und jede einzeln mit Verpackungsmaterial
umwickeln.

[0030] Bei der Abarbeitung der in dem Makro-Pro-
gramm aneinandergereihten Steuerungsanweisungen
wird mittels der Uberwachungseinrichtung der aktuelle
Kollisionsbereich des Flurférderzeugs 1 Uberwacht und
bei Gefahr einer Kollision mit einem Hindernis das Mak-
ro-Programm abgebrochen. Mit der Uberwachungsein-
richtung des Flurférderzeugs 1 werden somit die bei der
Ausfihrung des Makro-Programms durchgefiihrten
Hub- und/oder Senkbewegungen und/oder Lenk-
und/oder Fahrbewegungen des Flurférderzeugs 1 abge-
sichert.
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Patentanspriiche

1.

Verfahren zur Steuerung eines Flurférderzeugs mit-
tels einer Steuerungseinrichtung, die eine mit einem
Steuerungsprogramm programmierbare Datenver-
arbeitungseinrichtung umfasst, dadurch gekenn-
zeichnet, dass fir eine individuelle Kleinfunktiona-
litdt des Flurférderzeugs (1) ein Programmablauf mit
einer Folge von Steuerungsanweisungen (Makro-
Programm) in der Datenverarbeitungseinrichtung
hinterlegt wird, und zur Ausfiihrung der Kleinfunkti-
onalitdt das Makro-Programm mit einem einfachen
Steuerungsbefehl gestartet wird.

Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Kleinfunktionalitadt Hub- und/oder
Senkbewegungen einer Lastaufnahmeeinrichtung
(2) des Flurforderzeugs (1) sowie Lenk- und/oder
Fahrbewegungen des Flurférderzeugs (1) in einem
begrenzten Raum umfasst.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Kleinfunktionalitat ein Ab-
stand erzeugendes Absetzen von Paletten (3) um-
fasst, wobei das Flurférderzeug (1) mit mehr als ei-
ner Palette (3) auf der Lastaufnahmeeinrichtung (2)
zunachst zu einer Zielposition gefahren wird und
dann das Makro-Programm mit der Folge der nach-
stehenden Steuerungsanweisungen gestartet wird:

a) Senken der Lastaufnahmeeinrichtung (2), so
dass alle Paletten (3) abgesetzt werden,

b) Vorfahren des Flurférderzeugs (1), so dass
das Flurférderzeug (1) genau um eine Paletten-
position versetzt ist,

c) Anheben der Lastaufnahmeeinrichtung (2),
d) Vorfahren des Flurférderzeugs (1) um eine
individuelle Distanz,

e) Wiederholung der Schritte a) bis d) bis keine
Palette (3) mehr auf dem Flurférderzeug (1) ist.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass mittels einer Uberwa-
chungseinrichtung des Flurférderzeugs (1) sein ak-
tueller Kollisionsbereich liberwacht wird und bei er-
kannter Kollisionsgefahr das Makro-Programm vor-
zeitig beendet wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, dass mehrere Makro-Pro-
gramme zu Befehlsketten kombiniert werden.

Flurférderzeug mit einer Steuerungseinrichtung, die
eine mit einem Steuerungsprogramm programmier-
bare Datenverarbeitungseinrichtung umfasst, da-
durch gekennzeichnet, dass in der Datenverarbei-
tungseinrichtung ein Programmablauf mit einer Fol-
ge von Steuerungsanweisungen (Makro-Pro-
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gramm) hinterlegt ist, wobei das Makro-Programm
mit einem einfachen Steuerungsbefehl gestartet
werden kann, so dass ein Verfahren nach einem der
Anspriiche 1 bis 5 durchfiihrbar ist.
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