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(57) Abstract: The present invention relates to a method for operating a pharmacy order-picking device. In a modern pharmacy
order-picking device, smooth and automatic storage and retrieval are essential for the efficiency of the installation. Positioning
deviations of a control appliance (20), for example caused by mechanical wear, jeopardize smooth operation of the installation, since
a precise positioning needed for storage or retrieval is no longer achieved. The present method reduces the susceptibility of the
pharmacy order-picking device to disruption. To detect a positioning deviation of the control appliance (20) in the horizonal
direction, at least one desired value of at least one reference positon is made available, the control appliance (20) is brought to a
position corresponding to the desired value in the horizontal direction and, when a signal characteristic of a reference position is
detected, an actual value of this reference position is determined. A desired value is then compared with a corresponding actual
value, or two actual values are compared with each other, and a devaition is determined. If a deviation is determined that exceeds a
limit value, a signal pointing to the need for a correction is output. Depending on the deviation, automatic correction of the position
deviation can be performed.

(57) Zusammenfassung:
[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI, CM, GA, Veroffentlicht:
GN, GQ, GW, ML, MR, NE, SN, TD, TG).

—  mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz

3)

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zum Betreiben einer Apothekenkommisioniervorrichtung. Bei modernen
Apothekenkommisioniervorrichtung ist eine stérungsfreie automatische Ein- und Auslagerung fiir die Effizienz der Anlage
wesentlich. Positionierungsabweichungen eines Bediengerites (20), bedingt durch z.b. mechanische Abnutzung, geféhrden einen
storungsfreien Betrieb der Anlage, da eine zum Ein- oder Auslagern notwendige Prézision bei der Positionierung nicht mehr
erreicht wird. Das vorliegende Verfahren vermindert die Stéranfalligkeit der Apothekenkommisioniervorrichtung. Zum Erkennen
einer Positionierungsabweichung des Bediengerites (20) in horizontaler Richtung wird zumindest ein Sollwert zumindest einer
Reterenzposition bereitgestellt, mit dem Bediengerét (20) eine einem Sollwert entsprechende Position in horizontaler Richtung
angefahren und bei Erfassen eines fiir eine Referenzposition charakteristischen Signals ein Istwert dieser Referenzposition
ermittelt. Ein Sollwert wird dann mit einem entsprechenden Istwert, oder zwei Istwerte miteinander verglichen und eine
Abweichung bestimmt. Sofern eine einen Grenzwert {iberschreitende Abweichung ermittelt wird, wird ein auf die Notwendigkeit
einer Korrektur hinweisendes Signal ausgegeben. In Abhéngigkeit von der Abweichung kann automatische Korrektur der
Positionsabweichung vorgenommen werden.
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Verfahren zum Betreiben einer Apothekenkommissionier-

vorrichtung

Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren zum
Betreiben einer Apothekenkommissioniervorrichtung mit zumindest
einer Regalreihe mit jeweils einer Mehrzahl von sich in einer
horizontalen Richtung (X-Achse) erstreckenden Regalbdden und
einer Mehrzahl von sich in einer vertikalen Richtung (Z-Achse)
erstreckenden Regalwdnden, zumindest einem vor der Regelreihe
horizontal und vertikal verfahrbaren Bediengerdt mit einer
Greifvorrichtung zum Ein- und/oder Auslagern von
Arzneimittelpackungen auf die bzw. von den Regalbdden, wobei das
Bediengerdt zumindest einen Sensor aufweist, und mit einer mit
dem Bediengerdt gekoppelten Steuereinrichtung.

In modernen Apothekenkommissioniervorrichtungen wird eine
groBle Anzahl verschiedener und unterschiedlich dimensionierter
Arzneimittelpackungen (Stiickgliter) chaotisch und platzoptimiert
auf langgestreckten Regalbdden gelagert. Die gelagerten
Arzneimittelpackungen werden mit Hilfe eines Bediengerdtes ein-
bzw. ausgelagert, wobeil das Bediengerdt eine Greifvorrichtung
zum Ergreifen von Arzneimittelpackungen aufweist. Zur
Finlagerung der Arzneimittelpackungen werden die
Arzneimittelpackungen identifiziert, vermessen (d. h. die
Abmessungen in den drei Dimensionen bestimmt) und in einen
Greifbereich der Greifvorrichtung eines Regalbediengerdits
transportiert (vgl. z.B. DE 195 09 951 C2).

Anhand der Abmessungen der einzulagernden
Arzneimittelpackungen sowie der BRelegung der
Apothekenkommissioniervorrichtung werden optimale Ablageorte fir
die Arzneimittelpackungen berechnet und in der Steuereinrichtung
abgespeichert. Zur Berechnung eines optimalen Ablageorts ist es
ferner erforderlich, dass die Steuereinrichtung den genauen
geometrischen Aufbau der Apothekenkommissioniervorrichtungen und

insbesondere die Lage bzw. Anordnung und Dimensionierung der
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Regalbdden und Regalwdnde kennt; nur so kann beispielsweise
verhindert werden, dass als Ablageort eine Position innerhalb
der Apothekenkommissioniervorrichtung gewahlt wird, die
beispielsweise von einer Regalwand ,belegt” ist. Der Ablageort
flir eine Arzneimittelpackung wird als Raumkoordinaten (mit einem
X-, Y-, Z-Achsenanteil) innerhalb der
Apothekenkommissioniervorrichtung berechnet. Als Bezugspunkt
(Ursprung) filir diese Raumkoordinaten kann beispielsweise ein
bestimmter Referenzpunkt innerhalb der Vorrichtung dienen
(beispielsweise bestimmte Position des Bediengerdtes / der
Greifvorrichtung); es ist jedoch auch denkbar, dass
beispielsweise jedes aus Regalbdden und Regalfdchern gebildete
Regalfach einen eigenen Bezugspunkt aufweist. Die Lage (bzw. die
Raumkoordinaten) einer Arzneimittelpackung ist dann genauso
eindeutig iiber die Raumkoordinaten des Bezugspunktes des Faches
und die Raumkoordinate der Arzneimittelpackung innerhalb des
Regalfaches bestimmt.

Zur weiteren Einlagerung ergreift die Greifvorrichtung die
Arzneimittelpackungen in dem Greifbereich und transportiert
diese zu dem vorbestimmten Ablageort. Zur optimalen
Raumausnutzung werden die Regalbdden dicht belegt, wobei
nebeneinander Arzneimittelpackungen unterschiedlicher
Abmessungen und unterschiedlicher Art gelagert werden kdnnen.

Wenn - beispielsweise aufgrund eines Wunsches eines Kunden
der Apotheke - eine bestimmte Arzneimittelpackung ausgelagert
werden soll, so steuert das Bediengerdt den Ablageort der
gewilinschten Arzneimittelpackung an, ergreift mit der
Greifvorrichtung die Arzneimittelpackung und gibt diese an eine
Ausgabestelle bzw. an eine Transporteinrichtung, die die
Arzneimittelpackung zu einer Ausgabestelle (beispielsweise im
Verkaufsraum einer Apotheke) transportiert, ab. Je nach
baulichen Gegebenheiten muss kein Transport erfolgen.

Die Genauigkeit der Positionierung der Bediengerats und/oder
der Greifvorrichtung bei der Einlagerung/Auslagerung ist fir
einen reibungslosen Betrieb der
Apothekenkommissioniervorrichtung wesentlich. Bei der

FEinlagerung beispielsweise wird von der Steuereinrichtung anhand
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der Geometrie der Apothekenkommissioniervorrichtung, der
Abmessungen der einzulagernden Arzneimittelpackung sowie der
Belegung der Vorrichtung ein Ablageort mit bestimmten
Raumkoordinaten errechnet. Dieser ist von dem Bediengerat
anzufahren, und die Arzneimittelpackung ist bei dem berechneten
Ablageort einzulagern. Eine nicht prdzise Positionierung des
Bediengerdtes kann eine fehlerfreie Einlagerung verhindern (wenn
beispielsweise eine Position mit einer Regalwand oder eine
bereits belegte Regalposition angefahren wird). Bezogen auf das
Auslagern bedeutet eine unprédzise Positionierung des
Bediengerdtes und der Greifvorrichtung, dass unter Umstidnden
eine Auslagerung einer bestimmten Arzneimittelpackung mit dem
Bediengerdt nicht mdéglich ist und Arzneimittelpackungen ggf.
hdndisch entnommen werden miissen, was zu ungewlinschten
Verzdgerungen und einer Stdrung des automatischen Betriebs
fihrt.

Das Bediengeradt selber ist eine komplexe mechanische
Vorrichtung mit einer Mehrzahl von Antriebseinrichtungen, die
ein Verfahren des Bediengerdtes und der Greifvorrichtung in
horizontaler und vertikaler Richtung (X- bzw. Z-Achse)
ermglichen. Im Betrieb der Apothekenkommissioniervorrichtung
ist das Bediengerdt und die Greifvorrichtung hohen Belastungen
ausgesetzt und dies kann dazu fiihren, dass die Genauigkeit, mit
welcher das Bediengerdt in Bezug auf einen gegebenen Ort
innerhalb der Vorrichtung positioniert werden kann, schleichend
nachléasst.

Wenn die Antriebseinrichtung fiir die Positionierung in X-
Richtung beispielsweise einen oder mehrere Zahnriemen umfasst,
konnen sich diese mit der Zeit dehnen, d.h. es tritt eine
Liangenadnderung des Zahnriemens auf. Wenn der gedehnte Zahnriemen
mit einem entsprechenden Motor (beispielsweise einem
Schrittmotor) nun um die gleiche Anzahl von Schritten zum
Ablageort verfahren wird, die zur Positionierung bei
nichtgedehntem Zahnriemen notwendig sind, hat dies zur Folge,
dass die Positionierung in X-Richtung fehlerhaft ist (die
eigentliche Position ist aufgrund der Langendehnung des

Zahnriemens noch gar nicht erreicht). In Abhé&ngigkeit wvon der
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genauen Konstruktion der Antriebseinrichtungen k&nnen noch
andere/weitere Probleme eine prdzise Positionierung verhindern.
Eine unprédzise Positionierung des Bediengerdtes bedingt demnach
eine Stdrung automatischen (Dauer)Betrieb einer
Apothekenkommissioniervorrichtung, da die Gefahr besteht, dass
Arzneimittelpackungen mit dem Bediengerdt nicht ein- ausgelagert
werden konnen.

Aufgabe der Erfindung ist es daher, ein Verfahren zum
Betreiben einer Apothekenkommissioniervorrichtung
bereitzustellen, welches die Stdranfédlligkeit des automatischen
Betriebes der Apothekenkommissioniervorrichtung vermindert.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemdl durch ein Verfahren mit
den Merkmalen des Patentanspruchs 1 geldst.

Die Apothekenkommissioniervorrichtung, welche mit dem
erfindungsgemdben Verfahren betrieben wird, umfasst zumindest
eine Regalreihe mit jeweils einer Mehrzahl von sich in einer
horizontalen Richtung erstreckenden Regalbdden und einer
Mehrzahl von sich in einer vertikalen Richtung erstreckenden
Regalwanden, zumindest ein vor der Regalreihe horizontal und
vertikal verfahrbaren Bediengerdt mit einer Greifvorrichtung zum
Ein- und/oder Auslagern von Arzneimittelpackungen auf die bzw.
von den Regalbdden, wobei das Bediengerdt zumindest einen Sensor
aufweist, und eine mit dem Bediengeradt gekoppelte Steuereinheit,
die samtliche Arbeitsablaufe innerhalb der
Apothekenkommissioniervorrichtung steuert.

Bei dem erfindungsgemdlen Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommissioniervorrichtung wird zum Erkennen einer
Positionierungsabweichung des Bediengeré&tes in horizontaler
Richtung (X-Achse) zundchst zumindest ein Sollwert zumindest
einer Referenzposition bereitgestellt.

FEine Referenzposition hinsichtlich der X-Achse kann
beispielsweise die Lage einer bestimmten Regalwand innerhalb der
Apothekenkommissioniervorrichtung sein. Der Sollwert beschreit
dann den Abstand der Referenzposition zu einem Bezugspunkt
innerhalb der Apothekenkommissioniervorrichtung. Werden zwei
Sollwerte von zwel Referenzpositionen bereitgestellt, kOnnen die

Referenzpositionen den Anordnungen von zweil Regalwdnden
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innerhalb der Apothekenkommissioniervorrichtung entsprechen. Als
Referenzpositionen k&dnnen auch andere Punkte gewdhlt werden;
wichtig ist lediglich, dass diese im Laufe des Betriebes keine
raumliche Verdnderung erfahren.

Bedingt durch die Art der verbauten Antriebseinrichtung fiir
die Bewegung des Bediengerdts in X-Richtung sowie deren
Charakteristika ist es der Steuereinrichtung bekannt, wie bei
einer ,fehlerfreien” (d.h. mit ,Ursprungscharakteristika”)
Antriebseinrichtung eine Referenzposition mit vorgegebener
Prdzision anzufahren ist (mit beispielsweise X Motorschritten
bei Verwendung eines Schrittmotors).

Bei dem erfindungsgemidben Verfahren wird dann mit dem
Bediengerdt eine einem Sollwert entsprechende Position in
horizontaler Richtung angefahren, wobei die vorgenannte Position
von dem Sollwert der Referenzposition abweicht, d.h. es wird
eine Position hinter oder vor der eigentlichen Referenzposition
angefahren.

Das Bediengerdt wird mit eingeschaltetem Sensor (der Sensor
kann erst bei der dem Sollwert entsprechenden Position
eingeschaltet werden oder befindet sich im Dauerbetriebszustand)
weiter in horizontaler Richtung auf den eigentlichen Sollwert
hin verfahren und bei Erfassen eines fiir die Referenzposition
charakteristischen Signals durch den Sensor wird ein Istwert
dieser Referenzposition ermittelt. Bei dem Sensor kann es sich
beispielsweise um einen optischen Sensor Optischen Sensor nach
dem Triangulationsprinzip) handeln, der einen Abstand des
Sensors zu einem Gegenstand ermitteln kann, an welchem der
Sensor vorbeigefiihrt wird. Der ermittelte Istwert gibt die
ermittelten Raumkoordinaten (oder zumindest den X-Anteil davon)
der Referenzposition zum Zeitpunkt der Ermittlung des Istwertes
wieder.

AnschlieBend wird ein Sollwert mit einem entsprechenden
Istwert verglichen, oder es werden zweil Istwerte miteinander
verglichen, und eine Abweichung bestimmt. Abgesehen wvon zu
vernachlédssigender Wadrmedehnung dndert sich die absolute Lage
der Referenzposition(en) innerhalb der

Apothekenkommissioniervorrichtung nicht. Im Idealfall (der
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beispielsweise dem Urzustand entspricht, bei welchem die
Sollwerte ermittelt wurden) ist der Istwert mit dem Sollwert
identisch. Wird aber eine Abweichung ermittelt, bedeutet dies,
dass zum Erreichen/Anfahren der Referenzposition(en) in X-
Richtung (bei Verwendung eines Schrittmotors beispielsweise)
eine andere Anzahl von Motorschritten bendtigt wurde. Die
Positionierung ist also dann, wenn die Steuereinheit ein
Steuerprogramm fahrt, welches eine fehlerfreie bzw. ungestodrte
Antriebseinrichtung(en) voraussetzt (X Motorschritte zum
Erreichen einer bestimmten Referenzposition), nicht mehr prézise
(bei ungestdrter Antriebeinrichtung werden X Motorschritte zum
Erreichen der Referenzposition bendtigt, mit gestdrter X+AX oder
X-AX Motorschritte; ohne Kenntnis der Stdrung wird also eine um
AX Schritte falsche Position angefahren).

Werden zwei Istwerte miteinander verglichen so besagt eine
Abweichung, dass filir das Zuricklegen der Entfernung zwischen den
beiden Referenzpunkten in X-Richtung (bei Verwendung eines
Schrittmotors beispielsweise) eine andere als die erwartete
Anzahl von Motorschritten bendtigt wurde. Auch aus dieser
Abweichung ergibt sich, dass die Positionierung auf der Basis
des in der Steuereinheit vorhandenen Steuerprogramms nicht mehr
prézise ist.

Sofern eine einen Grenzwert ilberschreitende Abweichung
ermittelt wird, wird dann ein auf die Notwendigkeit einer
Korrektur hinweisendes Signal ausgegeben.

Das erfindungsgemale Verfahren vermindert die Notwendigkeit
einer hdndischen Entnahme einer Arzneimittelpackung und
vermindert die Storanfdlligkeit, indem in vorgegebenen Abstédnden
gepriift wird, ob die Positionierung in X-Richtung noch
ausreichend prézise ist. Ist dies nicht der Fall, wird ein
entsprechendes Signal ausgeben, wobei das Signal in Abhédngigkeit
von beispielsweise der Art und der Grdbe der Abweichung
variieren kann. Beil lediglich geringen Abweichungen kann eine
interne Anpassung vorgenommen werden, die eine Fortfihrung des
automatischen Betriebes gewdhrleistet.

Mit der X-Richtung/X-Achse wird bei einer

Apothekenkommissioniervorrichtung idblicherweise die Richtung
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bezeichnet, in der das Bediengerdt horizontal verfdhrt. Aufgrund
der Art der Einlagerung der Arzneimittelpackungen ist die X-
Achse regelmé@Big auch die lé&ngste Achse, was zur Folge hat, dass
das Bediengerédt entlang dieser Achse besonders hdufig verfahren
wird und sich Abweichungen in der Positionierungsgenauigkeit
besonders stark auswirken.

Bei einer bevorzugten Ausfihrungsform des erfindungsgemilien
Verfahrens wird zusdtzlich zum Erkennen einer
Positionierungsabweichung in horizontaler Richtung (X-Achse) die
Z—-Achse (vertikale Achse) hinsichtlich einer
Positionierungsabweichung untersucht.

Dazu wird zumindest ein Sollwert zumindest einer
Referenzposition bereitgestellt. Dabei kann es sich
beispielsweise um die Lage eines oder mehrerer Regalbdden
handeln. Dann wird mit dem Bediengerdt eine einem Sollwert
entsprechende Position angefahren und bei eingeschaltetem Sensor
die Greifvorrichtung weiter auf den Sollwert bewegt und bei
Erfassen eines filir eine Referenzposition charakteristischen
Signals ein Istwert dieser Referenzposition ermittelt. Ein
Sollwert wird mit einem entsprechenden Istwert, oder zwei
Istwerte miteinander, verglichen und eine Abweichung wird
bestimmt. Sofern eine einen Grenzwert {iberschreitende Abweichung
ermittelt wird, wird ein auf die Notwendigkeit einer Korrektur
hinweisendes Signal ausgegeben, wobei dieses Signal mit der Art
und der GrohRe der Abweichung variieren kann.

Aufgrund der enormen Vielfalt an Arzneimitteln ist es
notwendig, stets eine Vielzahl verschiedener
Arzneimittelpackungen vorrdtig zu haben; dazu ist ein
entsprechend groler Lagerplatz innerhalb der
Apothekenkommissioniervorrichtung erforderlich. Dies kann man
beispielsweise erreichen, indem man die Vorrichtung in X-
und/oder Z-Richtung erweitert. Eine andere Mdglichkeit ist, zwei
meist parallele Regalreichen zu verbauen. Jeder Regalreihe kann
ein Bediengerdt zugeordnet sein, jedoch ist es aufgrund der
kostenintensiven Komponenten eines Bediengerdtes bevorzugt,
lediglich ein Bediengerdt zu verbauen. Um beide Regalreihen

bedienen zu kdnnen, 1ist es erforderlich, dass die



10

15

20

25

30

35

WO 2013/127607 PCT/EP2013/052286

Greifvorrichtung des Bediengerdtes zumindest um 180° drehbar ist
(C-Achse), so dass beide Regalreihen wvon vorne zum Ein- und
Auslagern bedient werden k&nnen. Auch bei der Drehung um die C-
Achse kann es zu Positionierungsabweichungen kommen,
beispielsweise derart, dass nicht um 180°C, sondern um 180°+X°
oder 180°-X° gedreht wird (beispielsweise aufgrund eines
Schlupfes des Drehmotors bei zu geringer Drehung).

Bei einer bevorzugten Ausfihrungsform des erfindungsgemilien
Verfahrens wird daher zusdtzlich die Drehung um die C-Achse
Uberprift. Die Apothekenkommissioniervorrichtung, welche mit der
bevorzugten Ausfihrungsform des erfindungsgemdlen Verfahrens
betrieben wird, umfasst zumindest zweil parallele Regalreihen,
zwischen denen das Bediengerdt horizontal und vertikal
verfahrbar ist, wobei die Greifvorrichtung des Bediengerdtes um
die Vertikalachse drehbar bzw. schwenkbar ist.

Zum Erkennen einer Positionierungsabweichung der
Greifvorrichtung bezliglich der C-Drehachse wird zundchst, wie
dies bereits oben beschrieben wurde, eine Uberpriifung
hinsichtlich der Positionierungsabweichung in X-Richtung
bezliglich einer der Regalreihen durchgefihrt. Die
Greifvorrichtung wird dann um einen vorgegebenen Wert C
gedreht, wobeil dieser Wert im Idealfall (ohne Stdrung der
Drehung um die C-Drehachse) eine Drehung um 180° bewirkt.

AnschlieBend wird {iberpriift, ob bei der zweiten Regalreihe
eine Positionierungsabweichung in X-Richtung vorliegt. Dazu wird
bei der zweite Regalreihe mit dem Bediengerdt eine zweite, einem
zwelten Sollwert entsprechende Position angefahren (es wird also
pro Regalreihe zumindest eine Referenzposition in X-Richtung
bereitgestellt), bei eingeschaltetem Sensor die Greifvorrichtung
weiter auf den Sollwert verfahren und bei Erfassen eines filir die
zwelte Referenzposition charakteristischen Signals ein Istwert
der Referenzposition ermittelt. Der Sollwert der zweiten
Referenzposition wird mit dem Istwert verglichen und eine
Abweichung wird bestimmt. Schliellich wird, sofern die
ermittelten Abweichungen hinsichtlich der Positionierung in X-
Richtung in Bezug auf die erste und die zweite Regalreihe

Grenzwerte {iberschreiten oder sich um einen vorgegebenen Wert
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unterscheiden, ein die Notwendigkeit einer Korrektur anzeigendes
Signal ausgegeben, wobei das Signal in Abhé&ngigkeit von den
ermittelten Abweichungen variiert.

Abweichungen bei der Positionierungsgenauigkeit hinsichtlich
der C-Achse werden also nicht direkt an dieser ermittelt,
sondern indirekt liber Positionierungsabweichungen in Bezug auf
die X-Achse der Regalreihen.

Das Bediengerdt ist liblicherweise mit Hilfe von
Fihrungsschienen in horizontaler und vertikaler Richtung
verfahrbar. In Abhdngigkeit wvon der Gestaltung der
Apothekenkommissioniervorrichtung werden zwei horizontale
Fihrungsschienen verwendet, an welchen die vertikale
Fihrungsschien mit der Greifvorrichtung horizontal verfahren
wird. Jeder Fiilhrungsschiene kann eine eigenstdndige
Antriebseinrichtung zugeordnet sein (oder ein Abschnitt einer
zentralen Antriebseinrichtung), und die Antriebseinrichtungen
sorgen fiir eine (mdglichst synchrone) Bewegung entlang der
horizontalen Fiihrungsschienen.

Wenn die Antriebseinrichtungen die vertikale Fiihrungsschiene
nicht synchron bewegen, kann dies zu einer Schragstellung der
vertikalen Fiihrungsschiene fiihren und eine solche Schrédgstellung
beeinflusst wiederrum die Positionierungsgenauigkeit des
Bediengerdtes und der Greifvorrichtung.

Bei einer bevorzugten Ausfihrungsform des erfindungsgemilien
Verfahrens wird zum Erkennen einer Schrédgstellung des
Bediengerdtes fir die untere und die obere Filhrungsschiene
zumindest ein Sollwert zumindest einer Referenzposition
bereitgestellt, mit dem Bediengerdt eine den Sollwerten
entsprechende Position angefahren, bei Erfassen eines fiir eine
Referenzposition charakteristischen Signals ein Istwert pro
Referenzpositionen ermittelt und die Sollwerte mit den Istwerten
verglichen und eine Abweichungen pro Referenzposition bestimmt.
SchlieRlich wird, sofern sich die ermittelten Abweichungen um
mehr als einen vorgegebenen Differenzwert unterscheiden, ein die
Notwendigkeit einer Korrektur anzeigendes Signal ausgegeben,
wobeil dieses Signal von der GroRe des Differenzwertes abhangig

ist.
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Bei einer bevorzugten Ausfihrungsform des erfindungsgemilien
Verfahrens wird in Abhé&ngigkeit von dem die Notwendigkeit einer
Korrektur anzeigenden Signals eine Serviceanfrage elektronisch
an einen Servicemitarbeiter Ubermittelt und/oder die
Apothekenkommisioniervorrichtung abgeschaltet. Eine
Serviceanfrage wird immer dann ilbermittelt, wenn die
festgestellten Abweichungen/Differenzen zwar vorgegebene
Grenzwerte {iberschreiten, eine Fehlfunktion der Anlage aber noch
weitgehend ausgeschlossen werden kann. Auf diese Weise kann
bereits eine Wartung der Anlage in die Wege geleitet werden,
wenn das Abschalten der Anlage noch nicht erforderlich ist. Ein
Tadtigwerden des Benutzers ist dann noch nicht erforderlich.

Der Sollwert bzw. die Sollwerte k&nnen bereitgestellt
werden, indem der Sollwert bzw. die Sollwerte in der
Steuereinrichtung als vorgegebene Werte hinterlegt werden. Diese
Vorgehensweise ist ausgesprochen einfach und rasch durchfihrbar,
erfordert jedoch ein sehr hohes Malb an Fertigungsgenauigkeit. Es
ist bevorzugt, dass der Sollwert bzw. die Sollwerte zumindest
einer Referenzposition bereitgestellt wird bzw. werden, indem
der Sollwert bzw. die Sollwerte nach beispielsweise der ersten
Inbetriebnahme der Apothekenkommisioniervorrichtung erlernt
werden, indem vorgegebene Referenzpositionen angefahren werden
und bei Erfassen eines fiir eine bestimmte Referenzposition
charakteristischen Signals ein Wert ermittelt und dieser Wert
als Sollwert und in der Steuereinrichtung gespeichert wird.

Insbesondere bei GroBapotheken ist die
Apothekenkommisioniervorrichtung quasi im Dauerbetrieb, so dass
es wilinschenswert ist, dass das erfindungsgeméflle Verfahren
mbglichst rasch durchfiihrbar ist. Bei einer bevorzugten
Ausfihrungsform des erfindungsgemalen Verfahrens wird daher eine
einem Sollwert entsprechende Position mit einer ersten
Geschwindigkeit vl angefahren und das Bediengeradat mit einer
zwelten Geschwindigkeit v2 weiter in Richtung auf die
Referenzposition verfahren, bis ein filir die Referenzposition
charakteristischen Signal erfasst wird, wobei die

Geschwindigkeit v2 kleiner als die Geschwindigkeit v1 ist.
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Das Bediengerdt kann beispielsweise mit voller
Geschwindigkeit zu der einem Sollwert entsprechenden Position
verfahren werden; dort kann dann, sofern der Sensor nicht im
Dauerbetrieb arbeitet, der Sensor angeschaltet werden. Dann wird
das Bediengerdt mit verminderter Geschwindigkeit weiterbewegt,
bis ein fiir die Referenzposition charakteristischen Signal
erfasst wird. Die verminderte Geschwindigkeit tragt zur Erhdhung
der Messgenauigkeit bei und die Kombination mit einer Wegstrecke
mit voller Geschwindigkeit ermdglicht ein rasches und zugleich
zuverldssiges Ausfiihren des Verfahrens.

Die Positionierungsabweichungen k&nnen vielfdltige Griinde
haben (Details folgen in der Figurenbeschreibung), so dass aus
ermittelten Abweichungen nicht stets zwangsladufig auf die
Ursache geschlossen werden kann. Sofern jedoch aufgrund der
ermittelten Abweichungen eindeutig ist, wodurch die
Positionierungsabweichung bedingt ist, werden bei einer
bevorzugten Ausfihrungsform des erfindungsgemidlen Verfahrens auf
der Basis des oder der ermittelten Abweichung(en) ein oder
mehrere entsprechende Korrekturfaktoren ermittelt, diese in der
Steuereinrichtung gespeichert und nachfolgend ausgefiihrte
Steuerprogramme berilicksichtigen bei dem Ansteuern des
Bediengerdtes den bzw. die Korrekturfaktoren.

Im Nachfolgenden wir das erfindungsgemédfBe Verfahren anhand
von in der Zeichnung zum Teil lediglich schematisch
dargestellten bevorzugten Ausfiilhrungsformen nédher beschrieben.
In der Zeichnung zeigen:

Figur 1 eine seitliche Schnittansicht einer Regalreihe einer
Apothekenkommissioniervorrichtung,

Figur 2 eine Draufsicht auf eine
Apothekenkommissioniervorrichtung,

Figur 3 eine Schnittansicht einer
Apothekenkommissioniervorrichtung,

Figuren 4a-4c Schnittansichten eines Abschnitts einer
Apothekenkommissioniervorrichtung, wobei die Figuren zur
Veranschaulichung des erfindungsgemdben Verfahrens dienen

sollen,
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Figuren 5a-5b Schnittansichten eines Abschnitts einer
Apothekenkommissioniervorrichtung, wobei die Figuren zur
Veranschaulichung des erfindungsgemdben Verfahrens dienen
sollen, und

Figur 6 eine schematische Ansicht eines Abschnittes einer
Apothekenkommissioniervorrichtung, wobei die Figur zur
Veranschaulichung des erfindungsgeméBen Verfahrens dienen soll.

Figur 1 zeigt eine seitliche Schnittansicht einer
Apothekenkommissioniervorrichtung mit zwei Regalreihen, wvon
denen jedoch lediglich eine Regalreihe 10 zu erkennen ist. Die
Apothekenkommissioniervorrichtung umfasst ferner ein zwischen
den Regalreihen 10 horizontal und vertikal verfahrbares
Bediengerdt 20. Die Regalreihen umfassen jeweils eine Mehrzahl
von sich in horizontaler Richtung (X-Achse) erstreckender
Regalbdden 11 und eine Mehrzahl von sich in vertikaler Richtung
(Zz-Achse) erstreckender Regalwdnden 12. Ublicherweise sind die
Regalbdden 11 vollstadndig aus Glas mit einer glatten Oberfléche
gefertigt. Auf den Regalbdden 11 werden in chaotischer Weise bei
optimaler Raumausnutzung Arzneimittelpackungen 22 gelagert.

Das Bediengerdt 20 ist mit Hilfe von zwei horizontalen und
einer vertikalen Fihrungsschiene (13a, 13b, 14) und diesen
zugeordneten Antriebseinrichtungen in horizontaler und
vertikaler Richtung zwischen den Regalreihen 10 verfahrbar. Die
vertikale Fihrungsschiene 14 ist zu diesem Zweck verfahrbar an
den horizontalen Fiihrungsschienen 13a, 13b befestigt. Das
Bediengerdt 20 umfasst eine Greifvorrichtung 21, die liber eine
entsprechende Antriebseinrichtung vertikal an der
Fihrungsschiene 14 verfahrbar ist, sowie einen Backen- und/oder
Sauggreifer. Die Greifvorrichtung 21 umfasst ferner einen Sensor
23, mit welchem der Abstand von dem Sensor zu der Riickwand
(siehe Figur 2) der Regalreihe, eingelagerten
Arzneimittelpackungen 22 oder BRauteilen einer Regalreihe
(Regalwdnde, Regalbdden) ermittelt werden kann.

Bei dem Sensor 23 kann es sich beispielsweise um einen
Optischen Sensor nach dem Triangulationsprinzip handeln, der den
Abstand in einem 90°-Winkel zu der durch die beiden

Horizontalfilhrungen aufgespannten Ebene ermittelt (Idealwert,
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Positionierungsabweichungen méglich, siehe dazu Figuren 5a, 5b).
Bei einer alternativen Ausfiihrungsform kann auch ein induktiver
N&édherungssensor verwendet werden, wobeil in diesem Fall
metallische Referenzpunkte zu verwenden sind.

Das Bediengerdt 20 ist elektronisch mit einer lediglich
schematisch dargestellten Steuereinrichtung 30 gekoppelt. Die
Steuereinrichtung 30 kann mehrere (nicht dargestellte) Computer
umfassen und steuert den gesamten Betrieb der Anlage
(Identifizieren, Einlagern, Auslagern etc.).

Bei der in Figur 1 gezeigten
Apothekenkommissioniervorrichtung sind sieben Referenzpositionen
(X1, X2, X3, X4, X5, zl1, Z2) vorgesehen (Referenzposition X4 ist
an der nicht dargestellten Regalreihe angeordnet und daher in
Figur 1 nicht ,sichtbar”). Diese Anzahl von Referenzpositionen
ist jedoch nur dann notwendig, wenn sadmtliche der nachfolgend
beschriebenen Positionierungsabweichungen ermittelt werden
sollen - bei anderen Ausfiihrungsformen kann lediglich eine
Referenzposition ausreichend sein.

Referenzpositionen k&nnen durch beliebige von dem Sensor
erfassbare Punkte innerhalb der
Apothekenkommissioniervorrichtung bereitgestellt werden. Bei der
nachfolgenden Beschreibung des Verfahrens wird davon
ausgegangen, dass die Referenzpositionen von Regalbdden

(Positionen Z1, Z2)und Regalwanden (Positionen X1, X2, X3, X4,

X5) bereitgestellt werden; die Referenzpositionen sind in diesem
Falle also keine zusédtzlichen baulichen MaBRnahmen. Bei anderen
Ausfihrungsformen kdnnen die Referenzpositionen auch durch
spezielle Bauteile (Signalgeber etc.) bereitgestellt werden.
Figur 2 zeigt eine Draufsicht auf einen Abschnitt einer
Apothekenkommissioniervorrichtung, wobei in dieser Figur die
beiden parallelen Regalreihen 10, 10a ersichtlich sind, zwischen
denen das Bediengerdt 20 mit Hilfe der Fihrungsschienen 13a,
13b, 14 horizontal und vertikal verfahrbar ist. Zur Ein- oder
Auslagerung von Arzneimittelpackungen ist die Greifvorrichtung
21 des Bediengerdtes 20 in einem 90°-Winkel zu der Rickwand 16,
16a der entsprechenden Regalreihe 10, 10a ausgerichtet. Da das

Bediengerdt 20 selber wartungs—- und kostenintensiv ist, ist auch
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bei einer Apothekenkommissioniervorrichtung mit zwei parallelen
Regalreihen {iblicherweise ein Bediengerat verbaut. Um die beiden
Regalreihen bedienen zu kdnnen, ist die Greifvorrichtung um eine
Drehachse C drehbar, wie dies in Figur 2 angedeutet ist. Von
einem Bauteil der Regalreihe 10a (Regalwand 12) wird die in
Figur 1 nicht ,sichtbare” Referenzposition X4 bereitgestellt.

Figur 3 zeigt eine Schnittansicht der
Apothekenkommissioniervorrichtung. Zwischen den zwei Regalreihen
10, 10a ist das Bediengerédt 20 auf Fiihrungsschienen 13a, 13b
horizontal und vertikal verfahrbar. Details dazu, wie das
Bediengerdt an den Fihrungsschienen verfahrbar ist, sind dem
Fachmann bekannt und fiir die vorliegende Erfindung nicht
wesentlich. Ublicherweise wird die vertikale Fiihrungsschiene 14
mit Hilfe von einem oder zwei Zahnriemen und einem oder mehreren
Antrieben an den horizontalen Fihrungsschienen 13a, 13b
verfahren. Ebenso wird {iblicherweise die Greifvorrichtung 21 mit
dem Sensor 23 mit Hilfe eines Zahnriemens und eines
entsprechenden Antriebs vertikal an der vertikalen
Fihrungsschiene 14 verfahren.

Unter Bezugnahme auf die Figuren 4a - 4c, 5a - 5b und 6
werden nachfolgend Ausfihrungsformen des erfindungsgemélen
Verfahrens beschrieben. Die fiir die Veranschaulichung des
erfindungsgemdlen Verfahrens gewdhlten Darstellungen von
Abschnitten einer Apothekenkommissioniervorrichtung sind sehr
schematisch, um das Wesen des erfindungsgemdflen Verfahrens nicht

durch unnétige bauliche Details zu verschleiern.

Positionierungsabweichung X-Achse

Anhand der Figuren 4a - 4c wird nachfolgend eine
Ausfihrungsform des erfindungsgemdBen Verfahrens beschrieben,
wobei diese Ausfiihrungsform auf Positionierungsabweichungen
hinsichtlich der X-Achse beschrankt ist.

Fine Positionierungsabweichung hinsichtlich der X-Achse
lédsst sich generell anhand eines Referenzpunktes (bezogen auf
einen Bezugspunkt) feststellen; anhand dieser einen ermittelten
Abweichung lédsst sich aber keine Aussage {iber die Art der

Abweichung machen (Langendehnung Zahnriemen, mechanischer
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Schlupf etc.). Im nachfolgenden wird daher eine Ausfiihrungsform
des erfindungsgemédlen Verfahrens beschrieben, bei dem zwei
Referenzpunkte (X2, X3) zur Ermittlung einer
Positionierungsabweichung verifiziert werden.

Die Figuren 4a - 4c zeigen eine schematische Schnittansicht
eines Abschnitts einer Apothekenkommissioniervorrichtung mit
zwel Regalreihen 10, 10a und einem zwischen den Regelreihen
horizontal und vertikal verfahrbaren Bediengerat, von welchen
der Ubersichtlichkeit halber lediglich die Greifvorrichtung 21
schematisch angedeutet ist. Die Ansicht gemdB den vorgenannten
Figuren zeigt den unteren Teil der
Apothekenkommissioniervorrichtung,und daher sind lediglich die
Referenzpositionen X2, X3, X4 angedeutet.

Die in den Figuren gemachten Zahlenangaben geben den X-
Anteil von Raumkoordinaten verschiedener Referenzpositionen
wieder, wobeili die verwendeten Zahlen das Verfahren als solches
lediglich veranschaulichen sollen.

Bei dem erfindungsgemdlen Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommissioniervorrichtung werden zum Erkennen einer
Positionierungsabweichung des Bediengeré&tes in horizontaler
Richtung (X-Achse) zwel Sollwerte X,5, Xss flir die
Referenzpositionen X2, X3 von Regalreihe 10a bereitgestellt. Die
Sollwerte der vorgenannten Referenzpositionen sind bei den
Figuren 4a - 4c jeweils in der links mit "SOLL" bezeichneten
Reihe aufgefiihrt (X,s = 10, Xi;s = 45).

Wie bereits erwdhnt, kodnnen die vorgenannten Sollwerte
bereitgestellt werden, indem diese lediglich in dem Speicher der
Steuereinrichtung abgelegt werden, oder indem diese
beispielsweise bei einer (Erst)Inbetriebnahme der
Apothekenkommissioniervorrichtung erlernt werden. Bei der
(Erst) Inbetriebnahme wird dazu das Bediengerdt von einer
Bezugsposition, deren Position vorgegeben ist (z.B. ,Nullpunkt”
des Bediengerédts), mit einer ersten Geschwindigkeit
(vorzugsweise Maximalgeschwindigkeit des Bediengerdtes in X-
Richtung) zu einer dem ersten Sollwert X,s entsprechenden
Vorposition X,y verfahren. Ab dieser Vorposition X,y wird das

Bediengerdt mit eingeschaltetem Sensor in Richtung auf die
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Referenzposition X2 weiterbewegt. Sobald die Referenzposition
erreicht ist, detektiert der Sensor ein charakteristisches
Signal. In dem gezeigten Ausfihrungsbeispiel wird die
Referenzposition X2 durch eine Regalwand bereitgestellt, und der
Sensor erfasst ein charakteristisches Signal (Flankenwechsel bei
digitalem Ausgangssignal oder Pegelwechsel bei analogem
Ausgabesignal). Die Raumkoordinaten (oder zumindest der X-Anteil
dieser) wird als Sollwert X,z flir die Referenzposition X2
abgespeichert. Entsprechend wird mit der Referenzposition X3
verfahren, wobei ein Riickfahren des Bediengerdtes zu dem
Bezugspunkt unterbleiben kann. GemdB der Figur 4a werden die
Referenzpositionen X2 und X3 von links angefahren. Dies ist
jedoch nicht erforderlich; von welcher Seite die
Referenzpositionen mit eingeschaltetem Sensor angefahren werden,
ist fiir das Verfahren unerheblich.

Nach der Bereitstellung der Sollwerte fiir die
Referenzposition X2, X3 wird mit dem Bediengerat 20 eine dem
Sollwert X,y entsprechende Position in horizontaler Richtung
angefahren. Die vorgenannte Position X,y befindet sich bei den
X-Koordinaten 5. Mit angeschaltetem Sensor wird nun das
Bediengerdt weiter auf den Sollwert zu bewegt und bei Erfassen
eines fir die Referenzposition X2 charakteristischen Signals
wird ein Istwert X,; fiir die Referenzposition X2 ermittelt.
Sobald der Istwert fiir die Referenzposition X2 ermittelt wurde,
wird das Bediengerdt an eine dem Sollwert X3 entsprechende
Position X3y verfahren und ab dieser Position wird das
Bediengerdt 20 weiter in Richtung auf die Referenzposition X3
bewegt, und bei Erfassen eines fiir die Referenzposition X3
charakteristischen Signals wird ein Istwert X;; flir diese
Referenzposition ermittelt.

Die ermittelten Istwerte X,;, X3; werden mit den
entsprechenden Sollwerten X,s, Xs;s verglichen und eine Abweichung
pro Referenzposition X2 und X3 ermittelt (Ax,, Axs). Eine
Abweichung kann ferner bestimmt werden, in dem die beiden
ermittelten Istwerte fiir die Referenzpositionen X2, X3

voneinander abgezogen werden (also der Abstand zwischen den
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Istwerten X,;, Xs;; ermittelt wird) und der ermittelte Wert mit
der Differenz der entsprechenden Sollwerte verglichen wird.

Sofern eine einem Grenzwert liberschreitende Abweichung Ay,
Ays, Aygys ermitteln wird, wird ein auf die Notwendigkeit einer
Korrektur hinweisendes Signal ausgegeben. Beispielsweise kann
dem Benutzer angezeigt werden, dass eine
Positionierungsabweichung beziliglich der X-Achse ermittelt wurde
und der Service entsprechend informiert wurde. Sofern die
ermittelten Abweichungen einen sicheren Betrieb der Anlage nicht
mehr zulassen, wird diese gestoppt und der Service informiert.

Die ermittelten Abweichungen lassen Riickschliisse auf die Art
der Stdrung der Positionierungsgenauigkeit zu. In dem in Figur
4a gezeigten Fall stimmen die Istwerte fir die
Referenzpositionen X2, X3 mit den Sollwerten iUberein; daraus
folgt, dass keine Stdrung der Positionierungsgenauigkeit
hinsichtlich der X-Achse vorliegt. Bei dem in Figur 4b gezeigten
Fall wird hinsichtlich der Referenzposition X2 eine Abweichung
Ay, = 1 und hinsichtlich der Referenzposition X3 eine Abweichung
Ay; = 5 ermittelt, woraus geschlossen werden kann, dass eine
Langendehnung des Zahnriemens bzw. der Zahnriemen der
Antriebseinrichtung fiir die X-Achse vorliegt. Anhand der
ermittelten Abweichungen kann ein Korrekturfaktor ermittelt
werden, der bei der weiteren Positionierung des BRediengerédtes
verwendet werden kann.

Bei dem in Figur 4c¢ gezeigten Fall wird fiir die beiden
Referenzpositionen X2, X3 jeweils eine Abweichung Ayx,, Axz = 2
ermittelt. Daraus folgt, dass keine La&ngendehnung des bzw. der
Zahnriemen der Antriebseinrichtung fiir die Bewegung des
Bediengerdtes in X-Richtung vorliegt, jedoch ein Versatz, der
auf einen mechanischen Schlupf oder ein Springen des Zahnriemens

iber ein entsprechendes Antriebszahnrad hinweist.

Positionierungsabweichung C-Achse (Drehachse
Greifvorrichtung Bediengeréat)

Anhand der Figuren 4a, 5a, 5b wird nachfolgend eine
Ausfihrungsform des erfindungsgemdBen Verfahrens beschrieben,

bei welchem die Positionierungsgenauigkeit hinsichtlich der C-
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Achse (Drehachse der Greifvorrichtung des Bediengerédts)
ermittelt wird.

Bei dieser Ausfiihrungsform des erfindungsgemidlen Verfahrens
werden zundchst die Sollwerte fiir die Referenzpositionen X3, X4
wie bereits beschrieben bereitgestellt. Anschlielbend wird auf
die bereits unter Bezugnahme auf die X-Achse beschriebene Weise
die Positionierungsabweichung hinsichtlich der Referenzposition
X3 ermittelt. Nachfolgend wird eine Positionsabweichung
hinsichtlich der X-Achse bei einer Referenzposition X4 der
anderen Regalreihe 10 ermittelt.

Dazu wird die Greifvorrichtung 21 des Bediengerdtes um einen
vorgegebenen Wert C gedreht, wobei diese Drehung um den
vorgegebenen Wert C im Idealfall einer Drehung um 180°
entspricht. Dann wird mit dem Bediengerdt eine zweite, einem
zweiten Sollwert X,¢ entsprechende Position X,y angefahren. Bei
dem in den Figuren 4a, 5a - 5b angezeigten schematischen
Darstellungen liegt diese Position X,y rechts von der
Referenzposition X4. Bei eingeschaltetem Sensor wird
anschlielend das Bediengerédt weiter in Richtung auf die
Referenzposition X4 verfahren und bei Erfassen eines filir die
Referenzposition X4 charakteristischen Signals ein Istwert Xy;
der Referenzposition ermittelt. AnschlieBend wird der Sollwert
der zweiten Referenzposition X4 mit dem Istwert verglichen und
eine Abweichung Ay, bestimmt. Sofern die fiir die
Referenzpositionen X3 und X4 ermittelten Abweichungen Grenzwerte
iberschreiten oder sich um einen vorgegebenen Wert
unterscheiden, wird ein die Notwendigkeit einer
korrekturanzeigendes Signal ausgegeben.

Aus den ermittelten Abweichungen Ays, Ay, lassen sich
Riickschlilisse auf die Art der Positionierungsabweichung gewinnen.
Bei dem in Figur 4a gezeigten Fall stimmen die Abweichungen fir
die Referenzpositionen X3 und X4 {iberein (sie sind beide 0),
wobei dies bedeutet, dass keine Positionierungsabweichung
hinsichtlich der C-Drehachse vorliegt (sofern andere
Positionierungsabweichungen hinsichtlich der X-Achse

ausgeschlossen werden konnen).
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Figur 5a zeigt einen Fall, bei welchem die Greifvorrichtung
21 nicht in einem 90°-Winkel zu der Regalreihe 10a orientiert
ist, sondern der Winkel zu der Regalreihe geringfigig im
Uhrzeigersinn verstellt ist. Bei dem Ermitteln des Istwertes fiir
den Referenzposition X3 wird dieser daher nicht (wie dies bei
einem 90°-Winkel der Fall wdre) bel X = 45 detektiert, sondern
erst bei X = 46. Nach Drehung der Greifvorrichtung 21 um einen
Wert C (der in diesem Fall dem Idealwinkel wvon 180° entspricht)
wird der Istwert fiir die Referenzposition X4 ermittelt. Aufgrund
der Fehlstellung der Greifvorrichtung in Bezug auf die
Regalreihe 10 wird der Istwert der Referenzposition bei X = 44
ermittelt. Eine Vergleich der Soll- mit den Istwerten filir die
Referenzpositionen X3, X4 zeigt, dass die Abweichungen gleich
sind (Ayxs, Ayxs) und grdbler 0, was auf eine Fehlstellung der
Greifvorrichtung 21 in Bezug auf die Regalwdnde schlielBen lasst.

Figur b5 zeigt einen Fall, in dem die Drehung um den Betrag
C keine Drehung um 180°, sondern um einen verminderten Winkel
bedingt. Hinsichtlich der Referenzposition X3 wird eine
Abweichung von Ay; = 0 ermittelt, fiir die Referenzposition X4
eine Abweichung Ay, = 1. Bei Annahme einer fehlerfreien
Positionierung hinsichtlich der X-Achse bedeutet dies, dass die
Drehung um einen Wert C keine Drehung um 180° bewirkt, die
Positionierungsgenauigkeit hinsichtlich der C-Achse also gestdrt

ist.

Positionierungsabweichung Z-Achse

Anhand der Figur 6 wird anschlielend kurz eine
Ausfiihrungsform des erfindungsgemédBen Verfahrens beschrieben,
bei welchem zusdtzlich eine Positionierungsabweichung
hinsichtlich der Z-Achse ermittelt wird.

Fine Positionierungsabweichung hinsichtlich der Z-Achse
ldsst sich generell entsprechend der Positionierungsabweichung
hinsichtlich der X-Achse ermitteln, d. h. es wird entweder eine
Positionierungsabweichung, ausgehend von einem Bezugspunkt,
hinsichtlich der Referenzpositionen Z1, Z2 ermitteln, oder es
wird eine Differenz der Istwerte der Bezugspunkte Z1, Z2

ermittelt und diese mit der Differenz zwischen den Sollwerten
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der Bezugspunkte Z1 und/oder 2722 verglichen. Wird eine Abweichung
zwischen der Differenz der Soll- und der Istwerte erkannt, kann
man daraus auf eine Langendehnung eines ggf. verwendeten
Zahnriemens zur Positionierung der Greifvorrichtung 21
schlieRBen. Die Details hinsichtlich der Durchfiihrung des
Verfahrens zur Bestimmung einer Positionierungsabweichung der Z-
Achse sind mit denen des Verfahrens zum Ermitteln einer
Positionierungsabweichung hinsichtlich der X-Achse vergleichbar,
so dass hier auf eine erneute detaillierte Darstellung
verzichtet wird.

Um eine etwaige Schrédgstellung der vertikalen
Fiihrungsschiene zu ermitteln werden Positionierungsabweichungen
bei zwei Referenzpositionen mit unterschiedlichen Z-Achsen-
Positionen durchgefiihrt. Im vorliegenden Fall kann eine mdgliche
Schrédgstellung der Z-Achse ermittelt werden, in den
Positionierungsabweichungen hinsichtlich der X-Achse fiir die
Referenzpositionen X1, X2 oder X3, X5 ermittelt werden. Bei der
Ermittlung einer mdéglichen Schrdgstellung der Z-Achse sollten
die beiden vermessenen Referenzpositionen an einer Regalreihe
angeordnet sein, um mogliche Einfliisse durch eine
Positionierungsabweichung hinsichtlich der C-Drehachse der
Greifvorrichtung auszuschlielen. Die mdglichen
Positionierungsabweichungen hinsichtlich der beiden
Referenzpositionen werden verglichen und bei einer Abweichung
dieser voneinander kann auf eine Schrdgstellung der Z-Achse
(vertikale Fiihrungsschiene) geschlossen werden, und bei
Uberschreitung eines Grenzwertes wird ein die Notwendigkeit

einer korrekturhinweisendes Signal ausgegeben.



10

15

20

25

30

35

WO 2013/127607 PCT/EP2013/052286

Patentanspriche

1. Verfahren zum Betreiben einer

Apothekenkommisioniervorrichtung mit

zumindest einer Regalreihe (10) mit jeweils einer
Mehrzahl von sich in einer horizontalen Richtung (X-Achse)
erstreckenden Regalbdden (11) und einer Mehrzahl von sich
in einer vertikalen Richtung (Z-Achse) ersteckenden
Regalwanden (12),

zumindest einem, vor der Regalreihe (10) horizontal
und vertikal verfahrbaren Bediengerat (20) mit einer
Greifvorrichtung (21) zum Ein- und/oder Auslagern von
Arzneimittelpackungen (22) auf die bzw. von den Regalbdden
(11), wobei das Bediengerdt zumindest einen Sensor (23)
aufweist, und

einer mit dem Bediengerdt (20) gekoppelten

Steuereinheit (30),

wobeil zum Erkennen einer Positionierungsabweichung des

Bediengerdtes in horizontaler Richtung (X-Achse)

a)

b)

zumindest ein Sollwert (Xig, Xss, Xss, Xus, Xss) zumindest
einer Referenzposition bereitgestellt wird

mit dem Bediengerdt (20) eine einem Sollwert
entsprechende Position in horizontaler Richtung
angefahren wird,

bei Erfassen eines fiir eine Referenzposition
charakteristischen Signals ein Istwert (Xi:, Xz, Xz1, Xar,
Xs1) dieser Referenzposition ermittelt wird,

ein Sollwert (Xis, Xss, Xis, Xas, Xs5) mit einem
entsprechenden Istwert (Xi:, Xs1, Xsr, X1, Xs1) oder zwel
Istwerte miteinander verglichen und eine Abweichung (Ax,
Ays, Axs, Axa, Axis, Axps) bestimmt wird, und,

sofern eine einen Grenzwert {iberschreitende Abweichung
ermittelt wird, ein auf die Notwendigkeit einer Korrektur

hinweisendes Signal ausgegeben wird.
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2. Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommisioniervorrichtung nach Anspruch 1, wobei zum
Erkennen einer Positionierungsabweichung des Bediengerédtes in
vertikaler Richtung (Z-Achse)

a) zumindest ein Sollwert (Z;s, Zys) zumindest einer
Referenzposition bereitgestellt wird

b) mit dem Bediengerdt (20) eine einem Sollwert
entsprechende Position angefahren wird,

c) bei Erfassen eines fiir eine Referenzposition
charakteristischen Signals ein Istwert (Z;;, Z,;) dieser
Referenzposition ermittelt wird,

d) ein Sollwert (Z,s, Z,5) mit einem entsprechenden Istwert
(Z11, Z,7) oder zwel Istwerte miteinander verglichen und
eine Abweichung (A;,, A;,, Ay,;) bestimmt wird, und,

e) sofern eine einen Grenzwert {iberschreitende Abweichung
ermittelt wird, ein auf die Notwendigkeit einer Korrektur

hinweisendes Signal ausgegeben wird.

3. Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommisioniervorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, wobei
die Apothekenkommisioniervorrichtung zumindest zwei
parallele Regalreihen (10, 10a) aufweist, zwischen denen das
Bediengerdt (20) horizontal und vertikal verfahrbar ist und
wobeil die Greifvorrichtung (21) des Bediengerdtes um die
Vertikalachse (C-Drehachse) schwenkbar ist,
wobeil zum Erkennen einer Positionierungsabweichung der
Greifvorrichtung (21) bezliglich der C-Drehachse nach dem
Erkennen einer Positionierungsabweichung des Bediengerédtes in
horizontaler Richtung (X-Achse) bei einer der Regalreihen (10,
10a) die Greifvorrichtung um einen vorgegebenen Wert C gedreht
wird und
a) mit dem Bediengerdt (20) eine zweite, einem zweiten
Sollwert (X;s) entsprechende Position angefahren wird,
b) bei Erfassen eines filir die zweite Referenzposition
charakteristischen Signals ein Istwert (X,;) der

Referenzposition ermittelt wird,
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c) der Sollwert der zweiten Referenzposition (X;s) mit dem
Istwert (X,;) verglichen und eine Abweichung (Ay,) bestimmt
wird, und,

d) sofern die ermittelten Abweichungen (AX3, AX4)
hinsichtlich der Positionierung in X-Richtung bei der
ersten und der zweiten Regalreihe (Ayxs, Ayxs) Grenzwerte
lUberschreiten oder sich um einen vorgegebenen Wert
unterscheiden, ein die Notwendigkeit einer Korrektur

anzeigendes Signal ausgegeben wird.

4, Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommisioniervorrichtung nach einem der vorgenannten
Anspriiche, wobei die Apothekenkommisioniervorrichtung zwei
horizontale F{ihrungsschienen (13a, 13b) und eine vertikale
Fiithrungsschiene (14) umfasst, wobei die vertikale
Fihrungsschiene entlang der horizontalen Fiihrungsschienen und
die Greifvorrichtung entlang der vertikalen Fihrungsschiene
(14) verfahrbar ist,

wobeil zum Erkennen einer Schridgstellung des Bediengerdtes
a) fir die untere und die obere Fiihrungsschiene (13a, 13b)

zumindest ein Sollwert (X;5, X,;5) zumindest einer

Referenzposition bereitgestellt wird
b) mit dem Bediengerdt (20) eine den Sollwerten (Xss, Xug)

entsprechende Position angefahren wird,

c) bei Erfassen eines fiir eine Referenzposition
charakteristischen Signals ein Istwert (Xs;, X47) der
Referenzposition ermittelt wird,

d) die Sollwerte (Xi3g, Xus) den Istwerten (Xizp, Xu1) verglichen
und eine Abweichungen (Agxs, Axs) pro Referenzposition
bestimmt wird, und,

e) sofern sich die ermittelten Abweichungen (Ays;, Ayx.) selbst
um einen vorgegebenen Wert unterscheiden, ein die
Notwendigkeit einer Korrektur anzeigendes Signal

ausgegeben wird.

5. Verfahren zum Betreiben einer

Apothekenkommisioniervorrichtung nach einem der vorgenannten
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Anspriiche, wobei in Abhdngigkeit von dem die Notwendigkeit
einer Korrektur anzeigenden Signal

eine Serviceanfrage elektronisch an einen
Servicemitarbeiter Ubermittelt wird, und/oder

die Apothekenkommisioniervorrichtung (1) stillgesetzt

wird.

6. Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommisioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 -
5, wobel der Sollwert bzw. die Sollwerte (Xis, Xzs, Xss, Xas, Xsg,
Xss, Zis, Zys) zumindest einer Referenzposition bereitgestellt
wird bzw. werden, indem der Sollwert bzw. die Sollwerte in der

Steuereinrichtung (X) als vorgegebene Werte hinterlegt werden.

7. Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommisioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 -
5, wobei der Sollwert bzw. die Sollwerte (X5, Xys, Xzs, Xasy
Xss, Zis, Zys) zumindest einer Referenzposition bereitgestellt
wird bzw. werden, indem der Sollwert bzw. die Sollwerte nach
der ersten Inbetriebnahme der Apothekenkommisioniervorrichtung
erlernt werden, indem vorgegebene Referenzpositionen
angefahren werden und bei Erfassen eines fiir eine bestimmte
Referenzposition charakteristischen Signals ein Wert
ermittelt, aus diesem ein Sollwert ermittelt und in der

Steuereinrichtung (XX) gespeichert wird.

8. Verfahren zum Betreiben einer
Apothekenkommisioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 -
5, wobei die einem Sollwert (Xis, Xss, Xzs, Xas, Xss, Zag, Zing)
entsprechende Position mit einer ersten Geschwindigkeit vl
angefahren wird, das Bediengerdt (20) mit einer zweiten
Geschwindigkeit v2 weiter in Richtung auf die Referenzposition
verfahren wird, bis ein filir die Referenzposition

charakteristischen Signal erfasst wird.

9. Verfahren zum Betreiben einer

Apothekenkommisioniervorrichtung nach einem der Anspriiche 1 -



WO 2013/127607 PCT/EP2013/052286

8, dadurch gekennzeichnet, dass auf der Basis des oder der
ermittelten Abweichung(en) ein oder mehrere entsprechende
Korrekturfaktoren ermittelt werden, diese in der
Steuereinrichtung gespeichert werden und nachfolgend
ausgefiihrte Steuerprogramme bei dem Ansteuern des

Bediengerdtes den bzw. die Korrekturfaktoren berilicksichtigen.
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