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(57)  Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Be-
und/oder Entladen von Stlickgutern fiir von wenigstens
einer Seite horizontal zugangliche Transportfahrzeuge
oder Transportbehdlter, mit einem in das Transportfahr-
zeug bzw. den Transportbehélter hinein verfahr- oder te-
leskopierbaren Férderer (10) und miteinemin das Trans-

Vorrichtung zum Be- und/oder Entladen von Stiickgitern

portfahrzeug oder den Transportbehélter hinein beweg-
baren Roboter, wobei der Roboter in einer erhéhten Po-
sition Uber dem Férderer (10) angeordnet ist. Die Erfin-
dung zeichnet sich dadurch aus, dass der Roboter drei
teleskopierbare Arme (58,60,62) im Wesentlichen im
Dreieck umfasst, deren eine Enden miteinander verbun-
den und mit einem gemeinsamen Effektor besttckt sind.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Be-
und/oder Entladen von Stlickgutern flr von wenigstens
einer Seite horizontal zugangliche Transportfahrzeuge
oder Transportbehalter, mit einem in das Transportfahr-
zeug bzw. den Transportbehélter hinein verfahre- oder
teleskopierbaren Forderer und mit einem in das Trans-
portfahrzeug oder den Transportbehélter hinein beweg-
baren Roboter, wobei der Roboter in einer erhdhten Po-
sition Gber dem Forderer angeordnet ist.

[0002] Aus der US-Patentschrift US 5,015,145 ist bei-
spielsweise eine Vorrichtung zum Beladen von Stiickgii-
tern fir von wenigstens einer Seite horizontal zugangli-
che Transportfahrzeuge oder Transportbehélter be-
kannt. Die Vorrichtung ist in den Laderaum des Trans-
portfahrzeugs bzw. in den Transportbehélter verfahrbar
und fuhrt die Beladung anhand einer zuvor bestimmten
optimierten Beladungskonfiguration durch. Die Vorrich-
tung umfasst dazu ein Férderband zum Anférdern von
Stlickgltern aus einem Lager und einen Roboter, der
einen Teleskoparm aufweist. Der Teleskoparm ist aus
einer horizontal verfahrbaren Schiene montiert, welche
wiederum vertikal verfahrbar ist.

[0003] Mit Stlckgitern ist alles gemeint, was sich in
Form von Kaolli transportieren lasst, also weder flussig-
noch gasférmig ist. Flissigkeiten und Gase in Behaltern
(z.B. Féssern oder Gasflaschen) zahlen jedoch zum
Stiickgut. Stiickgiter knnen quaderahnliche, rotations-
korperéhnliche und kompliziertere Formen aufweisen
und auch Container, zum Beispiel auf einem Container-
schiff umfassen.

[0004] Transportfahrzeuge kénnen zum Beispiel Last-
kraftwagen, Guterwagen, Schiffe, Flugzeuge, etc. sein.
Zu den Transportbehdltern gehdren zum Beispiel Con-
tainer. Letztere sind haufig langgestreckte, kastenférmi-
ge Transport- und Lagerrdume fur Stiickgut.

[0005] In den Distributionszentren von Logistikdienst-
leistern wird das eintreffende Stiickgut mit Hilfe von Vor-
richtungen zum Entladen von Stiickgiitern der eingangs
genannten Art entladen und daruiber hinaus weitgehend
automatisch verteilt. Zu diesem Zweck werden haufig
Forderer mit Férderbandern eingesetzt, die nach und
nach in das Innere eines Containers hinein verfahren
werden, und das im Container gelagerte Stlickgut wird
mittels eines Roboters auf das Forderband gelegt, wor-
aufhin das Stiickgut vom Fdrderband abtransportiert
wird. Der Roboter wird zusammen mit dem Forderer oder
zugleich mit diesem in den Container hineinbewegt. Der-
artige Roboter besitzen ein optisches Erkennungssy-
stem zur Identifizierung von einzelnen Stiickgiitern und
einen Effektor zum Beispiel in Form einer Greifvorrich-
tung, die das Stuckgut nacheinander erfasst und auf das
Forderband legt. Diese Art des Entladens ist verhaltnis-
maRig umstandlich und damit zeitaufwendig, da die dafir
verwendeten Roboter Ublicherweise seitlich von oder vor
dem Forderband am Ende desselben im Container po-
sitioniert sind und sich somit nach dem Erfassen des
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Stlickguts in Richtung der stromabwaértigen Seite des
Forderbandes drehen mussen und erst danach das
Stiickgut auf dem Forderband ablegen kénnen.

[0006] Das vorgenannte Problem besteht auch bei
Vorrichtungen zum Ein- und Auslagern von Stiickgitern
fur ein Hochregal und ganz allgemein bei Vorrichtungen
zum Uberfilhren bzw. Umschlagen von Stiickgitern.
[0007] Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrun-
de, ein schnelles Uberfilhren bzw. Umschlagen, insbe-
sondere Be- und/oder Entladen und Ein- und/oder Aus-
lagern von Stuckgutern, als dies bisher mdglich ist, zu
ermdglichen.

[0008] Erfindungsgemanl wird diese Aufgabe durch ei-
ne Vorrichtung mit den Merkmalen des unabhé&ngigen
Anspruchs 1 geldst. Vorteilhafte Weiterbildungen der
Vorrichtung ergeben sich aus den Unteranspriichen 2-8.
[0009] Die erfindungsgemafie Vorrichtung zum Be-
und/oder Entladen von Stiickgutern fir von wenigstens
einer Seite horizontal zugéngliche Transportfahrzeuge
oder Transportbehéalter umfasst einen in das Transport-
fahrzeug bzw. den Transportbehdlter hinein verfahr-
oder teleskopierbaren Férderer und einen in das Trans-
portfahrzeug oder den Transportbehdlter hinein beweg-
baren Roboter, wobei der Roboter in einer erhdhten Po-
sition Uber dem Fdrderer angeordnet ist. Der Roboter
umfasst drei teleskopierbare Arme im Wesentlichen im
Dreieck, deren eine Enden miteinander verbunden und
mit einem gemeinsamen Effektor bestuckt sind.

[0010] Der Férderer kann ein Férderband aufweisen,
wobei vorzugsweise eine das Forderband Uberspannen-
de Briicke vorgesehenist, und der Roboter an der Briicke
montiert ist.

[0011] Die Briicke umfasst beispielsweise zwei senk-
rechte Schenkel, deren obere Enden durch einen Quer-
trager verbunden sind. In dieser Ausfihrungsform kann
ein erster teleskopierbarer Arm mit seinem anderen Ende
an einem Schenkel, ein anderes Ende eines zweiten te-
leskopierbaren Arms in der Mitte des Quertrdgers und
ein anderes Ende eines dritten teleskopierbaren Arms
an dem anderen Schenkel gelenkig befestigt sein.
[0012] Ineinem Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist
die Bruicke in der Hohe verfahrbar. Die Briuicke kann auch
unabhangig vom Férderband oder vom vorderen Ende
des Forderbandes in das Transportfahrzeug bzw. in den
Transportbehédlter hinein verfahrbar sein.

[0013] Ineinem Ausfiihrungsbeispiel der Erfindung ist
die Briuicke auf einem Wagen montiert, der zusammen
mit dem Forderband oder dem vorderen Ende des For-
derbandes indas Transportfahrzeug oder den Transport-
behélter hinein verfahrbar ist.

[0014] Der Erfindung liegt die Uberraschende Erkennt-
nis zugrunde, dass durch die Anordnung des Roboters
in einer erhéhten Position Gber dem Forderband selbiger
das Stlickgut zum Beispiel mit einem Greifer erfassen
und unmittelbar auf ein Férderband legen kann, durch
das es abtransportiert werden kann. Zuséatzliche
Schwenk-und Drehbewegungen des Roboters sind nicht
erforderlich. Dadurch lasst sich zum Beispiel das Be-
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und/oder Entladen und Ein- und/oder Auslagern von
Stiickgltern schneller durchfiihren.

[0015] Zudem wird durch den Roboter auf besonders
einfache Weise ein schnelles Be- und/oder Entladen
bzw. Ein- und/oder Auslagern von Stiickgitern erleich-
tert, da damit zum Beispiel bei Containern der gesamte
rechteckige Querschnitt abgedeckt werden kann.
[0016] Der Roboter verfugt tiber mehrere verfahrbare
Achsen, damit Stiickgut in einem Container in jeder még-
lichen Lage ergriffen werden kann. Insbesondere durch
unterschiedliches Ausfahren der teleskopierbaren Arme
des Roboters kann dabei nicht nur eine bestimmte Ebe-
ne, sondern sogar ein Volumen in einem Container ab-
gedeckt werden, so dass damit auch der gesamte Con-
tainer entladen werden kann.

[0017] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
ergeben sich aus den Anspriichen und der nachstehen-
den Beschreibung, in der die Erfindung anhand der sche-
matischen Zeichnung in der einzigen Fig. 1 in Einzelnen
erlautert ist.

[0018] Fig. 1 zeigt eine Vorrichtung zum Entladen ge-
maf einer Ausfihrungsform der Erfindung in einer An-
ordnung, wie sie in einen nicht dargestellten, hierin links
unten zu denkenden, Container eingefiihrt wird. Die Vor-
richtung zum Entladen umfasst einen Forderer 10 mit
einem Forderband 12, das mit Hilfe einer nicht darge-
stellten Teleskopiervorrichtung in Langsrichtung in einen
kastenformigen, lang gestreckten Container von dessen
Stirnseite her einfahrbar ist. Der Férderer 10 kann somit
entsprechend dem fortschreitenden Entladevorgang sei-
ne Lange stufenlos verandern. In Zuordnung zu dem vor-
deren Ende des Férderers 10 ist ein Wagen 16 vorgese-
hen, der mit Hilfe von Rollen 18, 20 und 22 in Langsrich-
tung des Containerinnenraums verfahrbar ist. Der Wa-
gen 16 kann mit dem vorderen Ende des Forderers 10
verbunden sein oder kannin seiner Bewegung in anderer
Weise mit dem vorriickenden Férderer 10 synchronisiert
sein.

[0019] Aufdem Wagen 16 befindet sich eine Briicke,
die den Forderer 10 in der Form eines umgekehrten U
Uberbrickt. Die Briicke ist mit 24 bezeichnet worden und
umfasst senkrechte Schenkel 26, 28, deren obere Enden
durch einen Quertrager 30 verbunden sind. Die Briicke
24 kann miteiner senkrechten Verfahrvorrichtung die Ho6-
he verandern. Dabei kann beispielsweise der Quertrager
30 in der Hohe verfahrbar gestaltet sein.

[0020] An der Briicke 24 sind teleskopierbare Arme
58, 60 und 62 im Wesentlichen im Dreieck angebracht,
das heif3t ein teleskopierbarer Arm 58 ist mit seinem ei-
nen Ende an dem Schenkel 26, ein Ende des telesko-
pierbaren Arms 60 ist in der Mitte des Quertragers 30
und ein Ende des teleskopierbaren Arms 62 ist an dem
Schenkel 28 gelenkig befestigt, und die anderen Enden
der teleskopierbaren Arme 58, 60 und 62 sind miteinan-
der verbunden und mit einem gemeinsamen Effektor
(nicht gezeigt) bestlickt. Als Effektor kann ein Greifer ein-
gesetzt werden. Die teleskopierbaren Arme 58, 60, 62
sind auf derjenigen Seite der Briicke 24 angeordnet, die
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in das Innere des nicht dargestellten Containers zeigt.
Die Komponenten 58, 60 und 62, sowie der Greifer bilden
somit einen Roboter.

[0021] Selbstverstandlich weist der Roboter auch ge-
eignete Antriebe und Steuerungen auf, wobei letztere
auch fern davon vorgesehen sein kénnen.

Bezugszeichenliste:

[0022]

10 Forderer

12 Forderband

16 Wagen

18,20,22 Rolle

24 Briicke

26,28 Schenkel

30 Quertrager

58,60,62 teleskopierbarer Arm
Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Be- und/oder Entladen von Stuck-
gltern fur von wenigstens einer Seite horizontal zu-
gangliche Transportfahrzeuge oder-behélter, mit ei-
nem in das Transportfahrzeug bzw. den Transport-
behélter hinein verfahr- oder teleskopierbaren For-
derer (10) und mit einem in das Transportfahrzeug
oder den Transportbehalter hinein bewegbaren Ro-
boter, wobei der Roboter in einer erhdhten Position
Uber dem Férderer (10) angeordnet ist,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Roboter drei teleskopierbare Arme
(58,60,62) im Wesentlichen im Dreieck umfasst, de-
ren eine Enden miteinander verbunden und mit ei-
nem gemeinsamen Effektor bestiickt sind.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
dass der Forderer (10) ein Forderband (12) umfasst.

3. Vorrichtung nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet,
dass eine das Forderband (12) uberspannende
Briicke (24) vorgesehen ist, und der Roboter an der
Briicke (24) montiert ist.

4. Vorrichtung nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Brucke (24) zwei senkrechte Schenkel
(26,28) umfasst, deren obere Enden durch einen
Quertrager (30) verbunden sind.

5. Vorrichtung nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet,
dass ein teleskopierbarer Arm (58) mit seinem an-
deren Ende andem Schenkel (26), ein anderes Ende
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des teleskopierbaren Arms (60) in der Mitte des
Quertragers (30) und ein anderes Ende des telesko-
pierbaren Arms (62) an dem Schenkel (28) gelenkig
befestigt sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 5,
dadurch gekennzeichnet,
dass die Briicke (24) in der Héhe verfahrbar ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 6, 10
dadurch gekennzeichnet,

dass die Briicke (24) unabhéngig vom Foérderband

(12) odervom vorderen Ende des Férderbandes (12)

in das Transportfahrzeug bzw. in den Transportbe-
hélter hinein verfahrbar ist. 15

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 3 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Briicke (24) auf einem Wagen (16) montiert

ist, der zusammen mit dem Foérderband (12) oder 20
dem vorderen Ende des Férderbandes (12) in das

Transportfahrzeug oder den Transportbehélter hin-
ein verfahrbar ist.
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