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Die vorliegende Erfindung betrifft eine Antriebsan-
ordnung zur selektiven Ansteuerung von Warenfachern
in einem Warenautomaten, mit: einem Motor, der zum
Antrieb von Warenfachern ausgelegt ist; zumindest zwei
Kupplungseinheiten, wobei jede Kupplungseinheit eine
mit dem Motor wirkverbundene Kupplung zum Ubertra-

gen des Antriebs auf ein Warenfach aufweist, wobei die
Kupplungseinheiten jeweils entlang einer vorbestimmten
Achse unabhangig voneinander bewegbar und die jewei-
ligen Kupplungen mit dem Motor synchron antreibbar
ausgebildet sind. Die Verbindung betrifft ferner einen
Warenautomaten mit einer derartigen Antriebsanord-
nung, einen Warenautomaten, ein Verfahren zur Erken-
nung einer Konfiguration eines Warenmagazins eines
Warenautomaten und ein Verfahren zur Herstellung ei-
nes Warenautomaten.
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Beschreibung
GEBIET DER ERFINDUNG

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Antrieb-
sanordnung zur selektiven Ansteuerung von Warenfa-
chern in einem Warenautomaten und einen Warenauto-
maten mit einer derartigen Antriebsanordnung. Die Er-
findung betrifft ferner einen Warenautomaten, ein Ver-
fahren zur Erkennung einer Konfiguration eines derarti-
gen Warenautomaten und ein Verfahren zur Herstellung
eines derartigen Warenautomaten.

TECHNISCHER HINTERGRUND

[0002] Warenautomaten sind weltweit im Einsatz und
bringen verschiedenste Waren an den Endverbraucher.
Derartige Warenautomaten lassen sich in Kaltgetranke-,
Snack- oder Kombiautomaten eingliedern. Zusatzlich zu
den bekannten Anbietern haben auch beispielsweise
Landwirte, Metzger und Backer bereits den Mehrwert von
Warenautomaten erkannt. Mit der Hilfe von Warenauto-
maten bieten sie auBerhalb der Offnungszeiten bei-
spielsweise frische Eier, Brot, Nudeln und/oder Fleisch-
waren an. Hierbei ist zu beachten, dass Warenautoma-
ten diverse Waren von unterschiedlichsten Dimensionen
zum Verkauf anbieten.

[0003] Im Allgemeinen werden Warenautomaten beim
Kauf bzw. bei der Herstellung des Warenautomaten kon-
figuriert und entsprechend nur fiir ein bestimmtes Pro-
duktsortiment oder eine bestimmte Produktart konzipiert
und gebaut. Ein Warenautomat, der ausschlieRlich Kalt-
getranke anbietet, muss dementsprechend anders kon-
figuriert sein als ein Warenautomat der Fleischwaren an-
bietet. Warenautomaten konnen dazu ausgelegt werden
Waren von unterschiedlichen GréRen anbieten zu kon-
nen. Beachtenswertist, dass derartige Waren mit beson-
ders grofRen Dimensionen ofters eine spezielle Ansteu-
erung bendétigen damit die Ware fehlerfrei dem Kunden
bereitgestellt werden kann.

[0004] Zudem ist aufgrund der spezifischen Konfigu-
ration der Warenautomaten eine Anderung des Ver-
kaufswarenportfolios nicht ohne groRen Mehraufwand
méglich. Eine derartige Anderung des Verkaufswaren-
portfolios erfolgt meistens manuell mittels einer Tastatur
und einem Display am Automaten. Beispielsweise ist ein
Wechsel der angebotenen Waren nur bei gleichbleiben-
den Abmessungen ohne grofieren Aufwand umsetzbar.
[0005] Dies istein Zustand, den es zu verbessern gilt.

ZUSAMMENFASSUNG DER ERFINDUNG

[0006] Vor diesem Hintergrund liegt der vorliegenden
Erfindung die Aufgabe zugrunde, eine verbesserte An-
triebsanordnung sowie einen verbesserten Warenauto-
maten anzugeben.

[0007] Gemal einem ersten Aspekt sieht die Erfin-
dung eine Antriebsanordnung zur selektiven Ansteue-
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rung von Warenfachern in einem Warenautomaten vor,
mit: einem Motor, der zum Antrieb von Warenfachern
ausgelegt ist; zumindest zwei Kupplungseinheiten, wo-
bei jede Kupplungseinheit eine mit dem Motor wirkver-
bundene Kupplung zum Ubertragen des Antriebs auf ein
Warenfach aufweist, wobei die Kupplungseinheiten je-
weils entlang einer vorbestimmten Achse unabhangig
voneinander bewegbar und die jeweiligen Kupplungen
mit dem Motor synchron antreibbar ausgebildet sind.
[0008] Gemal einem zweiten Aspekt sieht die Erfin-
dung einen Warenautomaten mit einer erfindungsgema-
Ren Antriebsanordnung vor.

[0009] GemaR einem dritten Aspekt sieht die Erfin-
dung einen Warenautomaten vor, mit: einem Warenma-
gazin mit einer Vielzahl konfigurierbarer Warenfacher,
und einem Sensor, der auf einem zur Ansteuerung der
Warenfacher innerhalb des Warenmagazins bewegba-
ren Schlitten angeordnet ist; wobei die Warenfacher
und/oder das Warenmagazin Funktionsbauteile aufwei-
sen, welche jeweils oder zumindest teilweise mit zumin-
dest einem Transponder versehen sind, und wobei der
Sensor zur Erkennung einer jeweiligen Konfiguration der
Funktionsbauteile innerhalb des Warenmagazins mittels
des zumindest einen Transponders ausgebildet ist.
[0010] GemaR einem vierten Aspekt sieht die Erfin-
dung ein Verfahren zur Erkennung einer Konfiguration
eines Warenmagazins eines Warenautomaten vor, ins-
besondere eines Warenautomaten gemaf dem dritten
Aspekt, mitden Schritten: Bewegen eines miteinem Sen-
sor versehenen Schlittens entlang samtlicher Warenfa-
cher eines Warenmagazins; Erkennen von Transpon-
dern auf innerhalb des Warenmagazins angeordneten
Funktionsbauteilen mittels des Sensors; und Auswerten
der erkannten Daten zur Erkennung einer Konfiguration
der Funktionsbauteile in dem Warenmagazin.

[0011] GemaR einem flinften Aspekt sieht die Erfin-
dung ein Verfahren zur Herstellung eines Warenautoma-
ten vor, insbesondere eines Warenautomaten geman
dem dritten Aspekt, und/oder zur Durchfiihrung eines
Verfahrens zur Erkennung gemafR dem vierten Aspekt,
mit den Schritten: Anordnen eines Sensors auf einem
bewegbaren Schlitten, der zur Ansteuerung von Waren-
fachern eines konfigurierbaren Warenmagazins ausge-
bildet ist; und Anordnen zumindest eines Transponders
auf zumindest einem Funktionsbauteil, das zur Konfigu-
ration der Warenfacher und/oder des Warenmagazins
vorgesehen ist.

[0012] Eine der vorliegenden Erfindung zugrundelie-
gende Erkenntnis besteht darin, dass es notwendig ist
bestimmte Warenfacher gesondertund andere bestimm-
te Warenfacher parallel anzutreiben.

[0013] Eine der vorliegenden Erfindung zugrundelie-
gende Idee besteht darin, synchron angetriebene Kupp-
lungseinheiten bereitzustellen, um damit bestimmte Wa-
renfacher wahlweise gesondert oder parallel anzutrei-
ben.

[0014] ErfindungsgemaR kann ein synchroner Antrieb
von mehreren Kupplungen mit einem gemeinsamen Mo-
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tor bereitgestellt werden, wobei die Kupplungen auf un-
abhangig voneinander bewegbaren Kupplungseinheiten
angeordnet sind. Auf diese Weise kann bei Bedarf fiir
die Ansteuerung eines Warenfachs wahlweise eine zwei-
te Kupplungseinheit fir die Ansteuerung des Waren-
fachs hinzugefligt werden. Somit wird eine flexibel ein-
setzbare Antriebsanordnung bereitgestellt, wobei die er-
findungsgemafRe Antriebsanordnung fir verschiedenste
Anwendungen im Warenautomaten-Bereich eingesetzt
werden kann.

[0015] Vorteilhafterweise umfasst die Antriebsanord-
nung lediglich einen Motor, der zum Antrieb von Waren-
fachern ausgebildet ist. Die Warenfacher kbnnen jeweils
zumindest ein Antriebssystem umfassen, die von dem
Motor mit dem erforderlichen Drehmoment zum Befér-
dern der Ware versorgt werden. Vorteilhafterweise ist
damit nicht ein Motor pro Warenfach erforderlich, da der
Motor Uber die jeweilige Kupplungseinheit und dessen
Kupplung die Warenfacher antreibt.

[0016] Derzum Antrieb von Warenfachern ausgelegte
Motor kann beispielsweise als ein Gleichstrommotor mit
einer Betriebsspannung von 24V ausgebildet sein, wobei
andere Motorbauarten und/oder Spannungen denkbar
sind. Zusatzlich sind die Kupplungen der zumindest zwei
Kupplungseinheiten mit dem einen Motor wirkverbun-
den. Der Wirkverbund kann als durchgangige mechani-
sche Koppelung zwischen der jeweiligen Kupplung und
dem Motor verstanden werden. Auf diese Weise treibt
der Motor die Kupplungen der Kupplungseinheiten syn-
chron an. Der synchrone Antrieb ist als standige Bereit-
stellung eineridentischen Drehzahl zu den beiden Kupp-
lungen ausgebildet.

[0017] Ferner ermoglich die erfindungsgemale An-
triebsanordnung den, insbesondere variablen, Abstand
zwischen den Kupplungseinheiten entlang der vorbe-
stimmten Achse frei einzustellen. Dabei kénnen bei-
spielsweise die Kupplungseinheiten axial aneinanderlie-
gend angeordnet sein, insbesondere mit einem minima-
len Abstand. Ferner kénnen die Kupplungseinheiten ent-
lang der vorbestimmten Achse mit einem groRen axialen
Abstand zwischen einander angeordnet werden, insbe-
sondere gegenuberliegend in Bezug auf eine Mitte des
Warenautomaten. Insbesondere kann es sich bei der
vorbestimmten Achse um eine vorbestimmte raumliche
Achse handeln.

[0018] Vorteilhafterweise ermdglichtdie erfindungsge-
mafe Antriebsanordnung eine Festlegung einer Haupt-
Kupplungseinheit, wobei die Haupt-Kupplungseinheit
vorwiegend zum Ubertragen des Antriebs auf die jewei-
ligen Warenfacher dient, insbesondere sofern diese nur
einen gesonderten (einzelnen ) Antrieb bendtigen. Dabei
ist es moaglich eine andere Kupplungseinheit als Hilfs-
Kupplungseinheit zu definieren, wobei die Hilfs-Kupp-
lungseinheit ausschlief3lich bei Bedarf angesteuert wird,
um die Haupt-Kupplungseinheit beim Ubertragen des
Antriebs zu unterstiitzen, insbesondere sofern diese ei-
nen parallelen (synchronen) Antrieb Gber zwei Kupplun-
genbendtigen. Beispielsweise kann die Hilfs-Kupplungs-
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einheit in einer Ausgangsposition verweilen, und bei Be-
darf aus diese Ausgangsposition zur Unterstiitzung der
Haupt-Kupplungseinheit angesteuert werden. Dabei
kann die Ausgangsposition der Hilfs-Kupplungseinheit
als Position innerhalb des Warenautomaten definiert
werden, worin die Hilfs-Kupplungseinheit die Bewegung
der Haupt-Kupplungseinheit nicht verhindert und/oder
behindert.

[0019] Zusatzlich kann die jeweilige Kupplung der
Kupplungseinheiten zum Ankoppeln an ein Warenfach
ausgebildet sein, wobei das Ankoppeln zum Ubertragen
von Drehmoment zwischen dem Motor und einem Wa-
renfach, insbesondere einem Antriebssystem und/oder
einem Antriebsstrang dient. Die erfindungsgemalRle
Kupplung kann beispielsweise mit einem Eingriffsmittel,
insbesondere einer Kralle, einem Haken, Zahnrad,
und/oder einer Gabel ausgebildet sein, womit eine opti-
male Drehmomentiibertragung bereitgestellt wird. Alter-
nativ oder zusatzlich ware auch eine Ausbildung als
Reibschlusskupplung denkbar.

[0020] Eine weitere der vorliegenden Erfindung zu-
grundeliegende Erkenntnis besteht darin, dass eine au-
tomatisierte Erkennung der Konfiguration eines konfigu-
rierbaren Warenautomaten vorteilhaft ist.

[0021] Eine weitere der vorliegenden Erfindung zu-
grundeliegende Idee besteht daher darin, einen beweg-
baren Sensor und auf Funktionsbauteilen angebrachte
Transponder einzusetzen, um damit die Konfiguration
der Funktionsbauteile automatisiert zu erkennen.
[0022] Erfindungsgemal kann der Sensor die jeweili-
ge Konfiguration der Funktionsbauteile innerhalb des
Warenmagazins mittels der jeweiligen Transponder er-
kennen. Auf diese Weise kann die Konfiguration aller
Funktionsbauteile des gesamten Warenautomaten mit
einem geringen manuellen Aufwand erkannt werden.
Vorteilhafterweise kann dabei auf eine manuelle Pro-
grammierung durch einen Service-Techniker oder einen
Kunden verzichtet werden. Dabei kann die Konfiguration
eines Funktionsbauteils als alle relevanten Eigenschaf-
ten desjeweiligen Funktionsbauteils verstanden werden.
Diese relevanten Eigenschaften kdnnen zumindest die
Anordnung der jeweiligen Funktionsbauteile zueinander
umfassen. Ferner kann eine Konfiguration eines Waren-
fachs als alle relevanten Eigenschaften des jeweiligen
Warenfachs verstanden werden. Ferner kann die Konfi-
guration eines Warenfachs die Konfiguration allerim Wa-
renfach enthaltenen Funktionsbauteilen umfassen. Zu-
satzlich kann eine Konfiguration eines Warenmagazins
als alle relevanten Eigenschaften des jeweiligen Waren-
magazins verstanden werden. Ferner kann die Konfigu-
ration eines Warenmagazins die jeweilige Konfiguration
aller im Warenmagazin enthaltenen Warenfacher und
die jeweilige Konfiguration aller im Warenmagazin ent-
haltenen Funktionsbauteilen umfassen. Auf diese Weise
beinhaltet eine Konfiguration Informationen Uber die
Funktionsbauteile selbst und die Informationen in Bezug
auf die Anordnung der Funktionsbauteile innerhalb des
Warenmagazins absolut und/oder relativ zueinander.
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[0023] DasWarenmagazin kanndabeials Anordnung,
insbesondere zweidimensionale Anordnung, von zumin-
dest zwei Warenfachern verstanden werden. Auf diese
Weise wird eine praktische und effiziente Anordnung
bzw. temporare Aufbewahrungs- und Prasentations-
moglichkeit fir verschiedene Waren bereitgestellt. Die
spezifische Anordnung und die

[0024] Anzahl der Warenfacher innerhalb des Waren-
magazins des Warenautomaten ist frei wahlbar. Dariber
hinaus umfasst ein Warenautomat zumindest ein Wa-
renmagazin.

[0025] Vorteilhafterweise ist der Schlitten innerhalb
des Warenmagazins bewegbar. Der Schlitten kann dazu
ausgebildet sein, jedes Funktionsbauteil und/oder jedes
Warenfach innerhalb des Warenmagazins gezielt anfah-
ren zu koénnen. Ferner kann der Schlitten ausgebildet
sein, um jedes Warenfach innerhalb des Warenmaga-
zins gesondert und ohne Einhaltung einer bestimmten
Reihenfolge anzusteuern, wobei dies unabhangig von
der Konfiguration der Funktionsbauteile und/oder der An-
ordnung der Warenfacher innerhalb des Warenmaga-
zins moglich ist. Zuséatzlich ist der Schlitten dazu ausge-
bildet, dass der auf dem Schlitten angeordnete Sensor
fur die Erkennung in die unmittelbare Nahe des zumin-
dest einen Transponders gebracht wird. Dabei kann die
unmittelbare Nahe als ein Abstand zwischen Sensor und
Transponder verstand werden, wobei eine Erkennung
des Transponders mit Hilfe des Sensors stattfindet. Der
Abstand zwischen Sensorund Transponderkanngemaf
einer Ausflihrungsform beispielswiese zwischen 5 mm
und 30 mm betragen, wobei selbstverstandlich auch an-
dere Auslegungen denkbar sind.

[0026] Zusatzlich beinhaltet das Verfahren zur Erken-
nung der Konfiguration eines Warenmagazins eines Wa-
renautomaten das Bewegen des Schlittens entlang
samtlicher Warefacher eines Warenmagazins. Darunter
ist zu verstehen, dass zumindest jedes konfigurierbare
Warenfach zur Erkennung der Konfiguration angefahren
wird. Hierbei kann das erfindungsgemafie Bewegen des
Schlittens als zielgerichtete Ansteuerung jedes Waren-
fachs innerhalb des Warenmagazins verstanden wer-
den. Zusatzlich kann dabei eine Bewegung des Schlit-
tens als zielgerichtete Ansteuerung jedes Funktionsbau-
teils innerhalb der jeweiligen Warenfacher und/oder in-
nerhalb des Warenmagazins verstanden werden.
[0027] Auf diese Weise wird der erfindungsgemalie
Schritt des Erkennens der Transponder durch das Be-
wegen des auf dem Schlitten befindlichen Sensors si-
chergestellt.

[0028] Erfindungsgemal umfasstdas Verfahren einen
Schritt des Auswertens der erkannten Daten. Dabei kdn-
nen die Daten relevante Eigenschaften der Funktions-
bauteile, der Warenfacher und/oder des Warenmagazins
beinhalten. Dabei kdnnen die Daten eine Erkennung ei-
ner Konfiguration der Funktionsbauteile, der Warenfa-
cher und/oder des Warenmagazins ermdglichen. Zu-
satzlich kann der Schritt des Auswertens mithilfe einer
Steuereinrichtung durchgefiihrt werden.
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[0029] Vorteilhafte Ausgestaltungen und Weiterbil-
dungen ergeben sich aus denweiteren Unteranspriichen
sowie aus der Beschreibung unter Bezugnahme auf die
Figuren der Zeichnung.

[0030] GemaR einer Ausfihrungsform sind die jewei-
ligen Kupplungseinheiten axial beweglich auf einer ge-
meinsamen Welle angeordnet, wobei der Motor zum An-
trieb der gemeinsamen Welle ausgebildet ist. Auf diese
Weise wird eine effiziente Synchronisation, insbesonde-
re mechanische Synchronisation, der beiden Kupplungs-
einheiten bereitgestellt. Zusatzlich kann die Bewegbar-
keit der jeweiligen Kupplungseinheit auf der gemeinsa-
men Welle anhand eines geeigneten Lagers unterstiitzt
werden. Insbesondere, sind die Kupplungseinheiten mit-
tels Gleitlager auf der gemeinsamen Welle angeordnet,
andere Lagertypen sind bei weiteren Ausflihrungsfor-
men ebenso denkbar. Ferner kann die gemeinsame Wel-
le parallel zu der vorbestimmten Achse ausgerichtet sein.
Zusatzlich kann die Welle als Vierkant- oder Sechskant-
welle ausgebildet sein, andere Querschnittsgeometrien
sind ebenfalls denkbar.

[0031] GemalR einer Ausfihrungsform weisen die
Kupplungseinheiten jeweils einen unabhangigen Antrieb
auf, der zum unabhangigen Verfahren der Kupplungs-
einheit entlang der vorbestimmten Achse ausgebildet ist.
Auf diese Weise ist es moglich die Kupplungseinheiten
unabhangig voneinander und Bedarfsorientiert entlang
der vorbestimmten Achse und/oder auf der gemeinsa-
men Welle zu verfahren. Zudem ist es méglich gleichzei-
tig beide Kupplungseinheiten in dieselbe Richtung oder
in unterschiedliche Richtungen entlang der vorbestimm-
ten Achse und/oder auf der gemeinsamen Welle zu ver-
fahren. Die unabhangigen Antriebe kdnnen beispielswei-
se jeweils als Gleichstrommotor mit einer Spannung von
24\ ausgebildet sein, wobei andere Motorbauarten
und/oder Spannungen denkbar sind.

[0032] GemaR einer Ausfiihrungsform ist der jeweilige
Antrieb integral mit der Kupplungseinheit angeordnet.
Auf diese Weise wird eine baulich sehr kompakte Kupp-
lungseinheit mit integriertem Antrieb bereitgestellt. Ins-
besondere ist der Antrieb einteilig mit der Kupplungsein-
heit ausgebildet. Ferner kann die Kupplungseinheit eine
Aufnahmeflache oder einen Flansch fir den Antrieb auf-
weisen.

[0033] GemaR einer Ausfilhrungsform ist der jeweilige
Antrieb getrennt von der Kupplungseinheit angeordnet.
Auf diese Weise wird eine gewichtsarme Kupplungsein-
heit bereitgestellt. Ferner kann der jeweilige Antrieb an
einer geeigneten Position innerhalb des Warenautoma-
ten angeordnet werden, wobei es zu keinem baulichen
Konflikt mit einem anderen Bauteil kommt. Ferner kon-
nen die unabhangigen Antriebe gezielt positioniert wer-
den, insbeosondere im Hinblick auf Kihlung und/oder
Bauraum optimiert.

[0034] GemaR einer Ausfiihrungsform ist der Antrieb
als Riemen-, Ketten- und/oder Zahnstangenantrieb aus-
gebildet. Auf diese Weise wird ein kostengiinstiger und
effizienter Antrieb zum Verfahren der Kupplungseinheit
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entlang der vorbestimmten Achse bereitgestellt. Insbe-
sondere konnen die unabhéngigen Antriebe einen
gleichartigen Antrieb aufweisen oder unterschiedliche
Antriebe aufweisen.

[0035] GemaR einer Ausfiihrungsform sind die Kupp-
lungseinheiten auf einer gemeinsamen Fiihrung, insbe-
sondere einer gemeinsamen Schiene, angeordnet und
entlang der gemeinsamen Fiihrung bewegbar ausgebil-
det. Auf diese Weise wird eine kostenglinstige und ef-
fektive Fuhrung der jeweiligen Kupplungseinheiten be-
reitgestellt. Ferner kann die Fiihrung dazu ausgebildet
sein entlang der vorbestimmten Achse zu verlaufen. Zu-
dem kann die Fiihrung und/oder die Schiene als Strang-
pressprofil ausgebildet sein. Insbesondere, kann zwi-
schen Fihrungsoberfliche und Kupplungseinheit ein ge-
ringer Reibungswert herrschen, um die Bewegung der
Kupplungseinheit zu unterstiitzen und ein Verklemmen
der Kupplungseinheit auf der Fiihrung zu vermeiden. Zu-
satzlich kann die Antriebsanordnung ein geeignetes La-
ger zur Lagerung der jeweiligen Kupplungseinheit auf
der Fuhrung aufweisen. Die jeweilige Lagerung kann da-
bei insbesondere als Gleitlager ausgebildet sein. Ferner
kann die Antriebsanordnung zumindest einen Endschal-
ter und/oder Grenztaster aufweisen, wobei der End-
schalter zwischen den beiden Kupplungseinheiten an-
geordnet ist, und zur Vermeidung einer Kollision der
Kupplungseinheiten auf der gemeinsamen Fiihrung aus-
gebildet ist. Zusatzlich kann der zumindest eine Grenz-
taster zur Erkennung einer duBeren Grenze der Fiihrung
ausgebildet sein. Auf diese Weise kann eine sichere und
langlebige Antriebsanordnung bereitgestellt werden.
[0036] GemaR einer Ausflihrungsform ist die jeweilige
Kupplungseinheit mittels der Kupplung zum Ansteuern
verschieden ausgelegter Warenfacher, insbesondere
mit verschiedener Breite und/oder verschiedenen An-
triebssystemen, ausgebildet. Insbesondere, kénnen die
Antriebssysteme als Spiral, Band oder Schiebersysteme
ausgebildet sein. Auf diese Weise wird eine vielseitig ein-
setzbare Antriebsanordnung bereitgestellt, wobei die An-
triebsanordnung in einem Warenautomaten mit unter-
schiedlichen Antriebssystemen eingesetzt werden kann.
[0037] GemaR einer Ausfiihrungsform sind die zumin-
dest zwei Kupplungseinheiten mittels ihrer jeweiligen
Kupplungen zum gemeinsamen Ansteuern eines An-
triebssystems mit zwei parallelen Antriebsstrangen aus-
gebildet. Auf diese Weise kénnen die zumindest zwei
Kupplungseinheiten vielfaltig eingesetzt werden, um
mehrere Antriebsstrange gleichzeitig synchron anzu-
steuern. Ferner kann das Antriebssystems mit zwei pa-
rallelen Antriebsstrangen zur Beférderung einer beson-
ders groRen und/oder breiten Produktart in einem Wa-
renfach ausgebildet sein. Auf diese Weise existieren vor-
teilhaft deutlich geringere Beschrankungen in Bezug auf
die anbietbaren Produktdimensionen. Zusatzlich kénnen
auch mehr als zwei Kupplungseinheiten zum gemeinsa-
men Ansteuern ausgebildet sein, beispielsweise drei
oder mehr Kupplungseinheiten zum gemeinsamen An-
steuern eines Antriebssystems mit drei oder mehr par-
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allelen Antriebsstrangen.

[0038] GemaR einer Ausfiihrungsform des Warenau-
tomaten verlauft die vorbestimmte Achse in einer, insbe-
sondere horizontalen, Anordnungsrichtung von neben-
einander angeordneten Warenfachern des Warenauto-
maten, wobei der Warenautomat einen Aufzug aufweist,
der zum Bewegen der Antriebsanordnung entlang einer
weiteren, insbesondere vertikalen, vorbestimmten Ach-
se ausgebildet ist, um Warenfacher in verschiedenen
Ebenen des Warenautomaten anzusteuern. Auf diese
Weise kénnen die Kupplungseinheiten der erfindungs-
gemalen Antriebsanordnung alle Warenfacher in dem
Warenautomaten ansteuern. Ferner kann der Aufzug zur
Bewegung der gemeinsamen Fihrung entlang der wei-
teren, insbesondere vertikalen, vorbestimmten Achse
ausgebildet sein, wobei die Kupplungseinheiten eben-
falls entlang der weiteren vorbestimmten Achse bewegt
werden. Zusatzlich kann die vorbestimmte Achse im We-
sentlichen senkrecht zur weiteren vorbestimmten Achse
angeordnet sein. Insbesondere, kann eine Ebene des
Warenautomaten als eine im Wesentlichen horizontale
Warenebene des Warenmagazins ausgebildet sein. Zu-
satzlich kann ein Warenautomat, insbesondere ein Wa-
renmagazin, mehrere Ebenen aufweisen.

[0039] GemaR einer Ausfiihrungsform des Warenau-
tomaten ist eine Steuereinrichtung vorgesehen, welche
zur Ansteuerung des Schlittens fiir eine Referenzfahrt
entlang samtlicher Warenfacher eines Warenmagazins
zur Erkennung der Transponder ausgebildet ist. Auf die-
se Weise wird eine Erkennung der Anordnung der Trans-
ponder und damit eine Erkennung der Konfiguration der
Funktionsbauteile, der Warenfacher und/oder des Wa-
renmagazins ermdglicht. Zusatzlich kann die Referenz-
fahrt als eine automatisierte Referenzfahrt ausgebildet
sein, wobei keine manuelle Tatigkeit eines Anwenders
erforderlich ist. Hierbei kann die Referenzfahrt als eine
zielgerichtete Bewegung des Schlittens innerhalb des
Warenmagazins entlang samtlicher Funktionsbauteile
zur Erkennung der jeweiligen Konfiguration der Funkti-
onsbauteile und/oder Warenfacher darstellen. Auf diese
Weise kann ohne zusatzlichen manuellen Aufwand das
gesamte Verkaufssortiment beliebig oft, und insbeson-
dere auch mehrmals taglich, gewechselt werden, da eine
Referenzfahrt zur Erkennung der Konfiguration der
Funktionsbauteile jederzeit angestoflen werden kann.
[0040] GemaR einer Ausfiihrungsform des Warenau-
tomaten ist der Schlitten entlang einer ersten vorbe-
stimmten Achse bewegbar ausgebildet. Zusatzlich weist
der Warenautomat einen Aufzug auf, der zum Bewegen
des Schlittens entlang einer zweiten vorbestimmten Ach-
se ausgebildet ist. Auf diese Weise wird ermoglicht, dass
der Schlitten und der darauf angeordnete Sensor samt-
liche Funktionsbauteile innerhalb des Warenmagazins
ansteuern kann. Insbesondere kann die erste vorbe-
stimmte Achse im Wesentlichen senkrecht zur zweiten
vorbestimmten Achse angeordnet sein.

[0041] GemaR einer Ausfiihrungsform des Warenau-
tomaten sind die Funktionsbauteile als eine Trennwand,
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ein Antriebssystem oder eine Ebene des Warenautoma-
ten bzw. des Warenmagazins ausgebildet. Auf diese
Weise kann der Sensor die jeweilige Konfiguration aller
wesentlichen Bestandteile eines Warenautomaten bzw.
dessen Warenmagazins erkennen. Andere Ausgestal-
tungen der Funktionsbauteile sind ebenfalls denkbar.
Dabei kann eine Trennwand als eine trennende Wand
zwischen zwei Warenfacher und/oder als Abschluss ei-
nes duleren Warenfachs ausgebildet sein. Zusatzlich
kann eine Wand dabei als eine Unterteilung der Waren-
facher entlang der ersten vorbestimmten Achse verstan-
den werden. Ferner kann ein Antriebssystem als Spiral,
Band oder Schiebersysteme ausgebildet sein. Dabei
kénnen die Antriebssysteme eine oder mehrere parallel
verlaufende Antriebsstrange zum Beférdern der Waren
aufweisen. Zuséatzlich kann eine Ebene als eine Unter-
teilung der Warenfacher eines Warenmagazins entlang
der zweiten vorbestimmten Achse verstanden werden.

[0042] GemaR einer Ausfiihrungsform des Warenau-
tomaten weisen der Schlitten und der Aufzug jeweils ei-
nen Positionssensor auf, der zur Erkennung einer Lage-
anderung des Schlittens innerhalb des Warenmagazins
ausgebildet ist. Auf diese Weise wird sichergestellt, dass
eine Erfassung der aktuellen Position des Schlittens in
jeder Lage und zu jedem Zeitpunkt maoglich ist. Ferner
kann der Positionssensor als linearer Positionssensor
ausgebildet sein, insbesondere als Inkrementalgeber.
Zusatzlich kann dabei ein erster Positionssensor eine
Lageanderung des Schlittens entlang der ersten vorbe-
stimmten Achse erkennen und ein zweiter Positionssen-
sor eine Lageanderung des Schlittens entlang der zwei-
ten vorbestimmten Achse erkennen. Der zweite Positi-
onssensor erkennt dabei zeitgleich die Lageédnderung
des Aufzugs entlang der zweiten vorbestimmten Achse.
Auf diese Weise kann die tatsachliche Position des
Schlittens im Sinne der ersten und zweiten vorbestimm-
ten Achse innerhalb des Warenmagazins erkannt wer-
den.

[0043] GemaR einer Ausfiihrungsform des Warenau-
tomaten beinhaltet die Erkennung der jeweiligen Konfi-
guration der Funktionsbauteile eine Erkennung der je-
weiligen Position der Funktionsbauteile mittels der Posi-
tionssensoren innerhalb des jeweiligen Warenfachs
und/oder des Warenmagazins. Auf diese Weise wird er-
moglicht, dass die Position der jeweiligen Funktionsbau-
teile innerhalb des jeweiligen Warenfachs und/oder des
Warenmagazins mithilfe einer Auswertung der Daten der
Positionssensoren erkannt werden kann. Hierbei kann
zeitgleich bei einer Erkennung einer Konfiguration eines
Funktionsbauteils mithilfe des Sensors und des zumin-
dest einen Transponders, eine Positionserkennung des
jeweiligen Funktionsbauteils mithilfe der Daten der Po-
sitionssensoren stattfinden.

[0044] GemaR einer Ausfliihrungsform des Warenau-
tomaten beinhaltet die Erkennung der jeweiligen Konfi-
guration der Funktionsbauteile eine Erkennung der rele-
vanten Metadaten der Funktionsbauteile. Auf diese Wei-
se kénnen zusétzlich relevante Eigenschaften tibermit-
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telt werden, wobei die Eigenschaften den Anwender
und/oder den Kunden unterstiitzen sollen. Dabei kénnen
die Metadaten unter anderem beispielsweise die Waren-
art, den Verkaufspreis, die Kupplungsdrehzahl, den Ver-
lauf der Kupplungsdrehzahl, die Anfahrpunkte, den Off-
setder Anfahrpunkte, die Artund/oder den Typ des Funk-
tionsbauteils sein. Die Metadaten kénnen insbesondere
bereits von einem Hersteller des jeweiligen Funktions-
bauteils auf den bereitgestellten zumindest einen Trans-
ponder gespeichert werden.

[0045] GemaR einer Ausfiihrungsform des Warenau-
tomaten sind der Sensor ein RFID Sensor und der Trans-
ponder ein RFID-Tag. Auf diese Weise wird eine vielsei-
tig einsetzbare Kommunikationstechnologie bereitge-
stellt. Dabei kdnnen die verwendeten RFID Komponen-
ten nach ISO 15693 oder ISO 14443 ausgebildet sein.
[0046] GemaR einer Ausfiihrungsform des Verfahrens
zur Erkennung beinhaltet der Schritt des Bewegens ein
Bewegen des Schlittens entlang einer ersten vorbe-
stimmten Achse und ein Bewegen entlang einer zweiten
vorbestimmten Achse, wobei die erste vorbestimmte
Achse mit einer Breite des Warenmagazins, und die
zweite vorbestimmte Achse mit einer Hohe des Waren-
magazins Ubereinstimmt. Auf diese Weise wird ermdg-
licht, dass der Schlitten samtliche Funktionsbauteile in-
nerhalb des Warenmagazins erreichen kann, um damit
in der Lage zu sein mittels dem Sensor und dem zumin-
dest einen Transponder deren Konfiguration zu erken-
nen. Dabei kann eine Ebene des Warenautomaten als
eine, insbesondere im Wesentlichen horizontale, Ware-
nebene des Warenmagazins ausgebildet sein.

[0047] GemaR einer Ausfiihrungsform des Verfahrens
zur Erkennung folgt auf den Schritt des Bewegens des
Schlittens entlang der ersten vorbestimmten Achse, ein
Schritt des Bewegens des Schlittens entlang der zweiten
vorbestimmten Achse, wobei der Schritt des Bewegens
entlang der zweiten Achse mit dem Erkennen eines
Funktionsbauteils, insbesondere einer Ebene, innerhalb
des Warenmagazins endet. Auf diese Weise kann ein
effizientes Verfahren zur Erkennung bereitgestellt wer-
den, wobei anfangs samtliche Funktionsbauteile entlang
der ersten vorbestimmten Achse, insbesondere in einer
Ebene des Warenmagazins, erkannt werden, und wobei
anschlieBend der Schlitten durch eine Bewegung ent-
lang der zweiten vorbestimmten Achse zur nachsten
Ebene wechselt, um darin ebenfalls samtliche Funktions-
bauteile entlang der ersten vorbestimmten Achse zu er-
kennen.

[0048] GemaR einer Ausfiihrungsform des Verfahrens
zur Erkennung beinhaltet der Schritt des Auswertens ein
Auswerten der jeweiligen Position und/oder Metadaten
der Funktionsbauteile innerhalb des Warenmagazins.
Auf diese Weise, wird bei der Erkennung der Konfigura-
tion des Warenmagazins zeitgleich ebenfalls die Position
und/oder die Metadaten aller im Warenmagazin ange-
ordneten Funktionsbauteile erkannt. Insbesondere, kon-
nen bei einer Referenzfahrt des Schlittens innerhalb des
Warenmagazins die Konfiguration aller Funktionsbautei-
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le und damit samtliche Informationen gesammelt wer-
den. Zusatzlich kann das Auswerten der Position anhand
Positionssensoren, die innerhalb des Warenmagazins
angeordnet sind, insbesondere an dem Schlitten und an
dem Aufzug, erfolgen.

[0049] GemaR einer Ausfiihrungsform des Verfahrens
zur Herstellung umfasst das Verfahren ferner das Bereit-
stellen einer Steuereinrichtung, die zur Ansteuerung des
Schlittens zur Erkennung einer Konfiguration der Waren-
facher und/oder des Warenmagazins anhand der mittels
des Sensors erfassbaren Transponder ausgebildet ist.
Auf diese Weise kann ein zentrales Bauteil bereitgestellt
werden, dass zur Ansteuerung der unterschiedlichen
Komponenten ausgebildet ist. Insbesondere kann die
Steuereinrichtung innerhalb des Warenautomaten ange-
ordnet sein. Selbstverstandlich ist geman einer Ausfiih-
rungsform eines Warenautomaten die entsprechend
ausgelegte Steuereinrichtung vorgesehen.

[0050] Ferneristzubeachten, dass samtliche Ausflh-
rungsformen des Warenautomaten gemaR dem zweiten
Aspekt und deren Merkmale mit den Ausfiihrungsformen
des Warenautomaten gemaf dem dritten Aspekt und de-
ren Merkmale kombiniert werden kénnen.

[0051] Die obigen Ausgestaltungen und Weiterbildun-
gen lassen sich, sofern sinnvoll, beliebig miteinander
kombinieren. Weitere mogliche Ausgestaltungen, Wei-
terbildungen und Implementierungen der Erfindung um-
fassen auch nicht explizit genannte Kombinationen von
zuvor oder im Folgenden bezlglich der Ausfiihrungsbei-
spiele beschriebenen Merkmale der Erfindung. Insbe-
sondere wird dabei der Fachmann auch Einzelaspekte
als Verbesserungen oder Erganzungen zu der jeweiligen
Grundform der vorliegenden Erfindung hinzufligen.

INHALTSANGABE DER ZEICHNUNG

[0052] Die vorliegende Erfindung wird nachfolgend an-
hand der in den schematischen Figuren der Zeichnung
angegebenen Ausflhrungsbeispiele naher erlautert. Es
zeigen dabei:

Fig. 1  eine schematische Darstellung einer Antrieb-
sanordnung;

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer Antrieb-
sanordnung geman einer Ausfiihrungsform;

Fig. 3  eine schematische Darstellung eines Waren-
automaten gemal dem dritten Aspekt;

Fig. 4 eine schematische Darstellung eines Waren-
automaten gemal dem vierten Aspekt;

Fig. 5 ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zur Er-
kennung einer Konfiguration eines Warenma-
gazins eines Warenautomaten; und

Fig. 6  ein Ablaufdiagramm eines Verfahrens zur Her-
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stellung eines Warenautomaten.

[0053] Die beiliegenden Figuren der Zeichnung sollen
ein weiteres Verstandnis der Ausfiihrungsformen der Er-
findung vermitteln. Sie veranschaulichen Ausfiihrungs-
formen und dienen im Zusammenhang mit der Beschrei-
bung der Erklarung von Prinzipien und Konzepten der
Erfindung. Andere Ausfiihrungsformen und viele der ge-
nannten Vorteile ergeben sich im Hinblick auf die Zeich-
nungen. Die Elemente der Zeichnungen sind nicht not-
wendigerweise mafistabsgetreu zueinander gezeigt.

[0054] In den Figuren der Zeichnung sind gleiche,
funktionsgleiche und gleich wirkende Elemente, Merk-
male und Komponenten - sofern nichts anderes ausge-
fuhrtist-jeweils mitdenselben Bezugszeichen versehen.

BESCHREIBUNG VON AUSFUHRUNGSBEISPIELEN

[0055] Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung ei-
ner Antriebsanordnung 1.

[0056] Es handelt sich hierbei um eine Prinzip-Skizze
einer Antriebsanordnung 1 zur selektiven Ansteuerung
von Warenfachern in einem Warenautomaten 10 (nicht
abgebildet). Es ist zu beachten, dass die in Fig. 1 abge-
bildete Antriebsanordnung 1 und dessen Komponenten
nicht maRstabsgetreu abgebildet sind.

[0057] Die Antriebsanordnung 1 umfasst einen Motor
2, der zum Antrieb von Warenfachern ausgelegt ist. Fer-
ner umfasst die Antriebsanordnung 1 zumindest zwei mit
dem Motor 2 wirkverbundenen Kupplungseinheiten 3,
3a. Hierbei ist zu beachten, dass jede Kupplungseinheit
3, 3a eine Kupplung 4 zum Ubertragen des Antriebs auf
ein Warenfach aufweist. Zusatzlich sind die Kupplungs-
einheiten 3, 3a jeweils entlang einer vorbestimmten Ach-
se A1 unabhangig voneinander bewegbar ausgebildet,
sodass mit dem Motor 2 die jeweiligen Kupplungen 4
synchron antriebbar sind.

[0058] Fig. 2 zeigt eine schematische Darstellung ei-
ner Antriebsanordnung 1 gemaR einer Ausfihrungsform.
[0059] Die Darstellung von Fig. 2 zeigt eine Antriebsa-
nordnung 1 gemaf Fig. 1 mit einem erhdhten Detailgrad.
Die in Verbindung mit der Ausfiihrungsform gemafR Fig.
1 erlauterten kinematischen Zusammenhange gelten
ebenfalls fur die Ausfiihrungsform gemaR Fig. 2. Es ist
zu beachten, dass die in Fig. 2 abgebildete Antriebsan-
ordnung 1 und dessen Komponenten nicht maf3stabsge-
treu abgebildet sind.

[0060] Die in Fig. 2 gezeigten jeweiligen Kupplungs-
einheiten 3, 3a sind axial beweglich auf einer gemeinsa-
men Welle 5 angeordnet. Hierbei ist der Motor 2 zum
Antrieb der gemeinsamen Welle 5 ausgebildet. Zusatz-
lich weisen die Kupplungseinheiten 3, 3a jeweils einen
unabhangigen Antrieb 6 auf. Die Antriebe 6 sind zum
unabhangigen Verfahren der Kupplungseinheit 3, 3a ent-
lang der vorbestimmten Achse A1 ausgebildet. Ferner
ist gezeigt, dass der jeweilige Antrieb 6 integral mit der
Kupplungseinheit 3, 3a angeordnet ist.

[0061] Zusatzlich sind die Kupplungseinheiten 3, 3a



13 EP 4 468 264 A2 14

auf einer gemeinsamen Fiihrung 7 angeordnet und der-
art ausgebildet, dass sie entlang der gemeinsamen Fiih-
rung 7 bewegbar sind. Die unabhangige Bewegbarkeit
der einzelnen Kupplungseinheiten 3, 3a ist anhand der
Doppelspitzpfeile gezeigt. Die abgebildete Fiihrung 7 ist
beispielhaft als Strangpressprofil ausgebildet. Zusatzlich
sind zwei Lager 13 gezeigt, worin die gemeinsame Welle
5 gelagert ist. Die dargestellten Lager 13 sind als Stehla-
ger ausgebildet und rein beispielhaft in der Nahe der je-
weiligen Enden der gemeinsamen Welle 5 angeordnet.
[0062] Zusatzlich sind zwei Warenfacher 14 exempla-
risch gezeigt. Da die Warenfacher 14 nicht ein Bestand-
teil der Antriebsanordnung 1 sind, sind die Warenfacher
14 mit gestrichelten Linien dargestellt. Ferner weisen die
jeweiligen Warenfacher 14 ein geeignetes Gegenstiick
zu den jeweiligen Kupplungen 4 auf, wobei die Kupplun-
gen 4 zum Ubertragen des Antriebes des Motors 2 auf
die Warenfacher 14 ausgebildet sind.

[0063] Fig. 3 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Warenautomaten 10.

[0064] Es handelt sich hierbei um eine Prinzip-Skizze
eines Warenautomaten 10, mit einer erfindungsgema-
Ren Antriebsanordnung 1.

[0065] Hierbeiist gezeigt, dass die vorbestimmte Ach-
se A1in einer, insbesondere horizontalen, Anordnungs-
richtung von nebeneinander angeordneten Warenfa-
chern 14 des Warenautomaten 10 verlauft. Ferner weist
der Warenautomat 10 einen Aufzug 11 auf, der zum Be-
wegen der Antriebsanordnung 1 entlang einer weiteren,
insbesondere vertikalen, vorbestimmten Achse A2 aus-
gebildet ist. Auf diese Weise ist es moglich Warenfacher
in verschiedenen Ebenen 12 bzw. Warenfachebenen
des Warenautomaten 10 anzusteuern.

[0066] Zusatzlich ist gezeigt, dass die jeweilige Kupp-
lungseinheit 3, 3a mittels der Kupplung 4 zum Ansteuern
verschieden ausgelegter Warenfacher, insbesondere
mit verschiedener Breite und/oder verschiedenen An-
triebssystemen 8 ausgebildet ist. Ferner sind die zumin-
dest zwei Kupplungseinheiten 3, 3a mittels ihrer jeweili-
gen Kupplungen 4 zum gemeinsamen Ansteuern eines
Antriebssystems 8 mit zwei parallelen Antriebsstrangen
9 ausgebildet. Es ist zu beachten, dass aus Griinden der
Ubersichtlichkeit lediglich zwei Antriebsysteme 8 mit je-
weils einem Antriebsstrang 9 und zwei Antriebsstrange
9 abgebildet sind.

[0067] Fig. 4 zeigt eine schematische Darstellung ei-
nes Warenautomaten 100.

[0068] Es handelt sich hierbei um eine Prinzip-Skizze
eines Warenautomaten 100 mit einer reduzierten Kom-
ponentenanzahl.

[0069] Dabei zeigt Fig. 4 einen Warenautomaten 100,
insbesondere einen Verkaufsautomaten, mit einem Wa-
renmagazin 101 mit einer Vielzahl konfigurierbarer Wa-
renfacher 102. Der abgebildete Warenautomat 100 um-
fasst insgesamt acht-und-zwanzig Warenfacher 102 in
einer vier-mal-sieben Anordnung der Warenfacher 102.
Der Warenautomat 100 umfasst ferner einen Sensor
103, der auf einem zur Ansteuerung der Warenfacher
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102 innerhalb des Warenmagazins 101 bewegbaren
Schlitten 104 angeordnetist. Der Schlitten 104 ist hierbei
exemplarisch in dem auflersten Warenfach 102 unten
rechtsim Warenmagazin 101 angeordnet. Ferner weisen
die abgebildeten Warenfacher 102 und/oder das Waren-
magazin 101 Funktionsbauteile 106 auf, welche jeweils
zumindest teilweise mit zumindest einem Transponder
105 versehen sind. Das abgebildete Warenmagazin 101
umfasst exemplarisch drei Funktionsbauteile 106, die je-
weils mit einem Transponder 105 ausgebildet sind.
[0070] Zusatzlich ist der abgebildete Sensor 103 zur
Erkennung einer jeweiligen Konfiguration der Funktions-
bauteile 106 innerhalb des Warenmagazins 101 mittels
des zumindest einen Transponders 105 ausgebildet.
Ferner ist eine Steuereinrichtung 109 vorgesehen ist,
welche zur Ansteuerung des Schlittens 104 fiir eine Re-
ferenzfahrt entlang samtlicher Warenfacher 102 eines
Warenmagazins 101 zur Erkennung der angeordneten
Transponder 105 ausgebildetist. Hierbei istzu beachten,
dass der Schlitten 104 entlang einer ersten vorbestimm-
ten Achse R1 bewegbar ausgebildet ist. Zusatzlich weist
der Warenautomat 100 einen Aufzug 107 auf, der zum
Bewegen des Schlittens 104 entlang einer zweiten vor-
bestimmten Achse R2 ausgebildet ist.

[0071] Aus Griinden der Ubersichtlichkeit, sind die ab-
gebildeten Funktionsbauteile 106 exemplarisch als eine
Trennwand, ein Antriebssystem und eine Ebene 110
ausgebildet. Ferner weisen der Schlitten 104 und der
Aufzug 107 jeweils einen Positionssensor 108 auf, der
zur Erkennung einer Lageanderung des Schlittens 104
innerhalb des Warenmagazins 101 ausgebildet ist. Hier-
bei ist zu beachten, dass die Erkennung der jeweiligen
Konfiguration der Funktionsbauteile 106 eine Erkennung
der jeweiligen Position der Funktionsbauteile 106 mittels
der Positionssensoren 108 innerhalb des jeweiligen Wa-
renfachs 102 und/oder des Warenmagazins 101 bein-
halten kann. Daruber hinaus kann die Erkennung der je-
weiligen Konfiguration der Funktionsbauteile 106 eine
Erkennung der relevanten Metadaten der Funktionsbau-
teile 106 beinhalten. Zusatzlich kann der Sensor 103 ein
RFID Sensor und der zumindest eine Transponder 105
ein RFID-Tag sein.

[0072] Fig. 5 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Verfah-
rens zur Erkennung einer Konfiguration eines Warenma-
gazins 101 eines Warenautomaten 100.

[0073] Das abgebildete Ablaufdiagram des Verfah-
rens umfasst 3 Verfahrensschritte E1-E3. Die Numme-
rierung der Verfahrensschritte E1-E3 dient nur zur Un-
terscheidung der verschiedenen Verfahrensschritte E1-
E3 voneinander und impliziert keine Reihenfolge, in der
die Verfahrensschritte E1-E3 ausgefuihrt werden mis-
sen. In diesem Sinne kann die Reihenfolge der Verfah-
rensschritte E1-E3 auch in einer anderen als der in Fig.
5 dargestellten Reihenfolge durchgefiihrt werden.
[0074] Das Verfahren zur Erkennung einer Konfigura-
tion eines Warenmagazins 101 eines Warenautomaten
100, insbesondere eines erfindungsgemalen Warenau-
tomaten 100 umfasstden Schritt des Bewegens E1 eines
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miteinem Sensor 103 versehenen Schlittens 104 entlang
samtlicher Warenfacher 102 eines Warenmagazins 101.
Zusatzlich umfasst das Verfahren die Schritte des Erken-
nens E2 von Transpondern 105 auf innerhalb des Wa-
renmagazins angeordneten Funktionsbauteilen 106 mit-
tels des Sensors 103, und des Auswertens E3 der er-
kannten Daten zur Erkennung einer Konfiguration der
Funktionsbauteile 106 in dem Warenmagazin 101. Zu-
satzlich kann der Schritt des Bewegens E1 ein Bewegen
E1.1des Schlittens 104 entlang einer ersten vorbestimm-
ten Achse R1 und ein Bewegen E1.2 entlang einer zwei-
ten vorbestimmten Achse R2 beinhalten, wobei die erste
vorbestimmte Achse R1 mit einer Breite B des Waren-
magazins 101, und die zweite vorbestimmte Achse R2
mit einer Héhe H des Warenmagazins 101 Uberein-
stimmt.

[0075] Fernerkannaufden Schrittdes BewegensE1.1
des Schlittens 104 entlang der ersten vorbestimmten
Achse R1, ein Schritt des Bewegens E1.2 des Schlittens
104 entlang der zweiten vorbestimmten Achse R2 folgen,
wobei der Schritt des Bewegens E1.2 des Schlittens 104
entlang der zweiten vorbestimmten Achse R2 mit dem
Erkennen E2 eines Funktionsbauteils 106, insbesondere
einer Ebene, innerhalb des Warenmagazins 101 endet.
Dariliber hinaus kann der Schritt des Auswertens E3 ein
Auswerten E3.1 der jeweiligen Position und/oder Meta-
daten der Funktionsbauteile 106 innerhalb des Waren-
magazins 101 beinhalten.

[0076] Fig. 6 zeigt ein Ablaufdiagramm eines Verfah-
rens zur Herstellung eines Warenautomaten 100.
[0077] Das abgebildete Ablaufdiagram des Verfah-
rens umfasst 3 Verfahrensschritte V1-V3. Die Numme-
rierung der Verfahrensschritte V1-V3 dient nur zur Un-
terscheidung der verschiedenen Verfahrensschritte V1-
V3 voneinander und impliziert keine Reihenfolge, in der
die Verfahrensschritte V1-V3 ausgefihrt werden mis-
sen. In diesem Sinne kann die Reihenfolge der Verfah-
rensschritte V1-V3 auch in einer anderen als der in Fig.
6 dargestellten Reihenfolge durchgefiihrt werden.
[0078] Das Verfahren zur Herstellung eines Warenau-
tomaten 100, insbesondere eines erfindungsgemafen
Warenautomaten 100, und/oder zur Durchfiihrung eines
erfindungsgemaRen Verfahrens zur Erkennung einer
Konfiguration eines Warenmagazins 101 eines Waren-
automaten 100, umfasst den Schritt des Anordnens V1
eines Sensors 103 auf einem bewegbaren Schlitten 104,
der zur Ansteuerung von Warenfachern 102 eines kon-
figurierbaren Warenmagazins 101 ausgebildet ist. Das
Verfahren zur Herstellung umfasst ferner den Schritt des
Anordnens V2 zumindest eines Transponders 105 auf
zumindest einem Funktionsbauteil 106, das zur Konfigu-
ration der Warenfacher 102 und/oder des Warenmaga-
zins 101 vorgesehen ist.

[0079] Zusatzlich kann das Verfahren ferner den
Schritt des Bereitstellens V3 einer Steuereinrichtung 109
umfassen, wobei die Steuereinrichtung 109 zur Ansteu-
erung des Schlittens zur Erkennung einer Konfiguration
der Warenfacher 102 und/oder des Warenmagazins 101
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anhand der mittels des Sensors erfassbaren Transpon-
der ausgebildet ist.

[0080] Obwohl die vorliegende Erfindung anhand be-
vorzugter Ausfiihrungsbeispiele vorstehend vollstandig
beschrieben wurde, ist sie darauf nicht beschrankt, son-
dern auf vielfaltige Art und Weise modifizierbar.

Bezugszeichenliste
[0081]

1 Antriebsanordnung
10  Warenautomat

2 Motor

3 Kupplungseinheit
4 Kupplung

5 Welle

6 Antrieb

7 Fihrung

8 Antriebssystem
9 Antriebsstrang
11 Aufzug

12 Ebene

13  Lager

14  Warenfach

100 Warenautomat
101 Warenmagazin
102  Warenfacher

103  Sensor

104  Schlitten

105  Transponder

106  Funktionsbauteile
107  Aufzug

108 Positionssensor
109  Steuereinrichtung
110 Ebene

A1 vorbestimmte Achse
A2  weitere vorbestimmte Achse
R1 erste vorbestimmte Achse

R2  zweite vorbestimmte Achse
B Breite

H Hohe

Patentanspriiche

1. Antriebsanordnung (1) zur selektiven Ansteuerung
von Warenfachern in einem Warenautomaten, mit:

einem Motor (2), der zum Antrieb von Warenfa-
chern ausgelegt ist;

zumindest zwei Kupplungseinheiten (3, 3a), wo-
bei jede Kupplungseinheit (3, 3a) eine mit dem
Motor (2) wirkverbundene Kupplung (4) zum
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Ubertragen des Antriebs auf ein Warenfach auf-
weist,

wobei die Kupplungseinheiten (3, 3a) jeweils
entlang einer vorbestimmten Achse (A1) unab-
hangig voneinander bewegbar und die jeweili-
gen Kupplungen (4) mitdem Motor (2) synchron
antreibbar ausgebildet sind.

Antriebsanordnung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die jeweiligen Kupplungseinheiten (3, 3a) axial
beweglich auf einer gemeinsamen Welle (5) ange-
ordnet sind, wobei der Motor (2) zum Antrieb der
gemeinsamen Welle (5) ausgebildet ist.

Antriebsanordnung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Kupplungseinheiten (3, 3a) jeweils einen
unabhangigen Antrieb (6) aufweisen, der zum unab-
hangigen Verfahren der Kupplungseinheit (3, 3a)
entlang der vorbestimmten Achse (A1) ausgebildet
ist.

Antriebsanordnung nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,

dass der jeweilige Antrieb (6) integral oder getrennt
mit der Kupplungseinheit (3, 3a) angeordnet ist;
und/oder dass der Antrieb (6) als Riemen-, Ketten-
und/oder Zahnstangenantrieb ausgebildet ist.

Antriebsanordnung nach einem der vorangegange-
nen Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Kupplungseinheiten (3, 3a) auf einer ge-
meinsamen Fuhrung (7), insbesondere einer ge-
meinsamen Schiene, angeordnet und entlang der
gemeinsamen Flhrung (7) bewegbar ausgebildet
sind.

Antriebsanordnung nach einem der vorangegange-
nen Anspriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass die jeweilige Kupplungseinheit (3, 3a) mittels
der Kupplung (4) zum Ansteuern verschieden aus-
gelegter Warenfacher, insbesondere mit verschie-
dener Breite und/oder verschiedenen Antriebssys-
temen (8), ausgebildetist; und/oder. dass die zumin-
dest zwei Kupplungseinheiten (3, 3a) mittels ihrer
jeweiligen Kupplungen (4) zum gemeinsamen An-
steuern eines Antriebssystems (8) mit zwei paralle-
len Antriebsstrangen (9) ausgebildet sind.

Warenautomat (10), miteiner Antriebsanordnung (1)
nach einem der Anspriiche 1-6.

Warenautomat (10) nach Anspruch 7,
dadurch gekennzeichnet,
dass die vorbestimmte Achse (A1) in einer, insbe-
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10

sondere horizontalen, Anordnungsrichtung von ne-
beneinander angeordneten Warenfachern des Wa-
renautomaten (10) verlauft, wobei der Warenauto-
maten (10) einen Aufzug (11) aufweist, der zum Be-
wegen der Antriebsanordnung (1) entlang einer wei-
teren, insbesondere vertikalen, vorbestimmten Ach-
se (A2) ausgebildet ist, um Warenfacher (14) in ver-
schiedenen Ebenen (12) des Warenautomaten (10)
anzusteuern.

Warenautomat (100), insbesondere Verkaufsauto-
mat,

mit einem Warenmagazin (101) mit einer Viel-
zahl konfigurierbarer Warenfacher (102), und
mit einem Sensor (103), der auf einem zur An-
steuerung der Warenfacher (102) innerhalb des
Warenmagazins (101) bewegbaren Schlitten
(104) angeordnet ist;

wobei die Warenfacher (102) und/oder das Wa-
renmagazin (101) Funktionsbauteile (106) auf-
weisen, welche jeweils zumindest teilweise mit
zumindest einem Transponder (105) versehen
sind, und

wobei der Sensor (103) zur Erkennung einer je-
weiligen Konfiguration der Funktionsbauteile
(106) innerhalb des Warenmagazins (101) mit-
tels des zumindest einen Transponders (105)
ausgebildet ist.

10. Warenautomat nach Anspruch 9,

dadurch gekennzeichnet,

dass eine Steuereinrichtung (109) vorgesehen
ist, welche zur Ansteuerung des Schlittens (104)
fur eine Referenzfahrt entlang samtlicher Wa-
renfacher eines Warenmagazins (101) zur Er-
kennung der Transponder (105) ausgebildet ist;
und/oder dass der Schlitten (104) entlang einer
ersten vorbestimmten Achse (R1) bewegbar
ausgebildet ist, und dass der Warenautomat
(100) einen Aufzug (107) aufweist, der zum Be-
wegen des Schlittens (104) entlang einer zwei-
ten vorbestimmten Achse (R2) ausgebildet ist;
und/oder

dass die Funktionsbauteile (106) als eine
Trennwand, ein Antriebssystem und/oder eine
Ebene (110) des Warenautomaten (100) aus-
gebildet sind.

11. Warenautomat nach Anspruch 9 oder 10,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Schlitten (104) und der Aufzug (107) je-
weils einen Positionssensor (108) aufweisen, der zur
Erkennung einer Lageanderung des Schlittens (104)
innerhalb des Warenmagazins (101) ausgebildet ist,
wobei die Erkennung der jeweiligen Konfiguration
der Funktionsbauteile (106) insbesondere eine Er-
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13.

14.

15.
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kennung der jeweiligen Position der Funktionsbau-
teile (106) mittels der Positionssensoren (108) inner-
halb des jeweiligen Warenfachs (102) und/oder des
Warenmagazins (101) beinhaltet.

Warenautomat nach einem der Anspriiche 9 bis 11,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Erkennung der jeweiligen Konfiguration der
Funktionsbauteile (106) eine Erkennung der rele-
vanten Metadaten der Funktionsbauteile (106) be-
inhaltet; und/oder dass der Sensor (103) als ein
RFID Sensor und der zumindest eine Transponder
(105) als ein RFID-Tag ausgebildet sind.

Verfahren zur Erkennung einer Konfiguration eines
Warenmagazins (101) eines Warenautomaten
(100), insbesondere eines Warenautomaten nach
einem der Anspriiche 9 bis 12, mit den Schritten:

Bewegen (E1) eines mit einem Sensor (103)
versehenen Schlittens (104) entlang samtlicher
Warenfacher (102) eines Warenmagazins
(101);

Erkennen (E2) von Transpondern (105) auf in-
nerhalb des Warenmagazins angeordneten
Funktionsbauteilen (106) mittels des Sensors
(103); und

Auswerten (E3) der erkannten Daten zur Erken-
nung einer Konfiguration der Funktionsbauteile
(106) in dem Warenmagazin (101) .

Verfahren nach Anspruch 13,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Schritt des Bewegens (E1) ein Bewe-
gen (E1.1) des Schlittens (104) entlang einer
ersten vorbestimmten Achse (R1) und vorzugs-
weise anschlieend ein Bewegen (E1.2) ent-
lang einer zweiten vorbestimmten Achse (R2)
beinhaltet, wobei die erste vorbestimmte Achse
(R1) mit einer Breite (B) des Warenmagazins
(101), und die zweite vorbestimmte Achse (R2)
mit einer Hohe (H) des Warenmagazins (101)
Ubereinstimmt; und/oder

wobei der Schritt des Bewegens (E1.2) entlang
der zweiten Achse (R2) mit dem Erkennen (E2)
eines vorbestimmten Funktionsbauteils (106),
insbesondere einer Ebene (110), innerhalb des
Warenmagazins (101) endet; und/oder

dass der Schritt des Auswertens (E3) ein Aus-
werten (E3.1) der jeweiligen Position und/oder
Metadaten der Funktionsbauteile (106) inner-
halb des Warenmagazins (101) beinhaltet.

Verfahren zur Herstellung eines Warenautomaten
(100), insbesondere eines Warenautomaten nach
einem der Anspriiche 9 bis 12, und/oder zur Durch-
fuhrung eines Verfahrens nach einem der Ansprii-
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1"

che 13 oder 14, mit den Schritten:

Anordnen (V1) eines Sensors (103) auf einem
bewegbaren Schlitten (104), der zur Ansteue-
rung von Warenfachern (102) eines konfigurier-
baren Warenmagazins (101) ausgebildet ist;
Anordnen (V2) zumindest eines Transponders
(105) auf zumindest einem Funktionsbauteil
(106), das zur Konfiguration der Warenfacher
(102) und/oder des Warenmagazins (101) vor-
gesehen ist; und

insbesondere Bereitstellen (V3) einer Steuer-
einrichtung (109), die zur Ansteuerung des
Schlittens zur Erkennung einer Konfiguration
der Warenfacher (102) und/oder des Warenma-
gazins (101) anhand der mittels des Sensors
(103) erfassbaren Transponder (105) ausgebil-
det ist.



EP 4 468 264 A2

____________________________________________________

12



EP 4 468 264 A2

—

™~

Fig. 3

13



EP 4 468 264 A2

14



EP 4 468 264 A2

g
E1.1
E1 <
E1.2
N\
E2
E3 E3.1

Fig. 5

15



EP 4 468 264 A2

Vi

V2

V3

Fig. 6

16




	Bibliographie
	Zusammenfassung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

