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Vorwort des Herausgebers

Die Kommissionierung in Industrie, Handel und Dienstleistung kann in den meisten
Applikationen noch immer nicht auf den ,menschlichen Griff* zum Picken verzichten.
Griinde hierflr sind die Vielfalt der Sortimente, die Unterschiedlichkeit der Artikelab-

messungen und -gewichte sowie die Individualitdt der Kundenauftrage.

Fir Mittel- und Langsamdreher findet in der Praxis als Ablauforganisation haufig das
Prinzip ,Person zur Ware" Anwendung. Der Kommissionierer lauft oder fahrt technik-
unterstitzt jede Auftragsposition an und entnimmt dort auftragsgemaR die Entnah-
memenge pro Artikel. Im Mittelpunkt der Optimierung steht daher das Ziel, die Res-

source ,Personal” effizient einzusetzen.

Die Fahrzeugautomatisierung pragt den Ansatz des Verfassers. Er greift die Idee des
personenfolgenden Fahrzeuges auf, das dem Kommissionierer automatisch im defi-
nierten Abstand folgen soll. Das System muss eine hohe Robustheit aufweisen, so
dass wegkreuzende Fahrzeuge oder Personen die Personenfolgung nicht beein-

trachtigen.

Ausgehend vom Handlungsbedarf wird ein Anforderungsprofil abgeleitet und die
Entwicklungsaufgabe definiert. Der realisierte Prototyp zeigt neue technische Lo6-
sungsansatze auf. Mit modellhaften Untersuchungen wurde nachgewiesen, welche
Rahmenbedingungen fir einen erfolgreichen Einsatz des entwickelten Konzeptes
gegeben sein missen. Die Vorteilhaftigkeit des Ansatzes schlagt sich in reduzierten

Basis-, Tot- und Wegezeiten nieder.

Der Verfasser setzt sich mit einem Thema auseinander, das in Wissenschaft und
Praxis im Fokus steht. Mit der vorliegenden Entwicklung und den Ergebnissen zur
Applikationseignung hat er neue Perspektiven fir die Kommissionierung aufgezeigt.
Als Wissenschaftlicher Mitarbeiter am Fachgebiet Planung und Steuerung von Lager-
und Transportsystemen (PSLT) der Leibniz Universitat Hannover hat der Verfasser
sehr erfolgreich Forschungs- und Entwicklungsprojekte bearbeitet. Die vorliegende
Dissertation unterstreicht gleichermaflen sein wissenschaftliches Methodenwissen

und seinen zielorientierten praxisbezogenen Ansatz.
Hannover, im Juli 2012

Lothar Schulze
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Kurzfassung

An der Schnittstelle eines Unternehmens zu seinen Kunden befindet sich haufig die
Kommissionierung. Sie stellt die von Kunden angeforderten Artikel aus dem Sorti-
ment des Unternehmens zu Sendungen zusammen. Die fur diese Aufgabe aufge-
wendeten Personalressourcen bedeuten fir Unternehmen ein nicht unerhebliches
Rationalisierungspotential durch Automatisierung. Dieses Potential wird jedoch zur

Erhaltung der Flexibilitdt haufig nicht ausgeschopft.

In der vorliegenden Arbeit wird die Entwicklung eines personenfolgenden Fahrzeu-
ges vorgestellt, das dem Kommissionierer automatisch folgt und den Transport der
Artikel Ubernimmt. Auf diese Weise werden die Vorteile des automatisierten Trans-

portes und der menschlichen Flexibilitat vereint.

Die Umsetzung des Fahrzeuges erfolgt in Form eines zur Kleinteilekommissionierung
geeigneten Fahrerlosen Flurférderzeugs, das um die Funktion der Personenfolgung
erganzt wird. Hierzu werden unterschiedliche Verfahren der Personenfolgung disku-
tiert und eine Auswahl wird vorgenommen. Unter Einsatz einer Kamera, eines Bild-
verarbeitungsprogramms und eines Laserscanners wird in Verbindung mit der Fahr-

zeugsteuerung die Personenfolgung realisiert.

Versuche in einer eingerichteten Testumgebung weisen die Funktionalitat der Perso-
nenfolgung nach und zeigen sowohl ihr Potential als auch ihre Grenzen auf. Ebenso
werden auf Grundlage eines erarbeiteten Kommissionierkonzeptes die effizienten
Einsatzbereiche personenfolgender Fahrzeuge identifiziert. Abhangig vom spezifi-
schen Kommissioniersystem bieten personenfolgende Fahrzeuge signifikante Vortei-
le gegenuber herkdmmlichen manuell bedienten Férdermitteln, die sich nicht nur in
einer héheren Qualitat des Transportes, sondern auch in einer héheren Leistung der

Kommissionierung auf3ern.

Schlagworte:
o Fahrerloses Flurférderzeug
o Personenfolgung

o Kommissionierung



Abstract

At the interface of a company to its customers, there is often order picking. It
arranges the customer-requested articles from the assortment of the company into
shipments. The human resources spent on this task imply for companies significant
potential for rationalization through automation. However, this potential is often not

utilized in order to keep flexibility.

In this thesis the development of a person following vehicle is presented. It
automatically follows the assigned picker and takes over the transport of the articles
as well. Hence, the benefits of automated transportation and human flexibility are
combined.

The vehicle is implemented as an Automated Guided Vehicle for order picking of
small articles, that is endowed with the function of person following. For this function,
different methods for person following are discussed and a selection is made. The
person following is realized by using a camera, an image processing program, and a

laser scanner in conjunction with the vehicle control.

Experiments in a test environment demonstrate the functionality of person following
and point out both its potential and its limitations. On the basis of a worked out
concept for order picking, the efficient application areas using person following
vehicles are identified. Depending on the specific order picking system, person
following vehicles offer significant advantages compared to conventional manual
material handling technologies. These advantages are manifested not only in a

higher quality of transport but also in a higher efficiency of order picking.

Keywords:
o Automated Guided Vehicle
o Person following

o Order picking
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