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(57) Zusammenfassung: System zum Handhaben von
Stlickgltern fiir das Be- und Entladen eines Laderaumes, in
dem die Stlickguter Ubereinander gestapelt bzw. zu stapeln
sind, umfassend eine Transporteinheit zum Transportieren
der Stickguter in die Ndhe des Laderaumes bzw. von die-
sem weg, ein Fahrgestell, das zwischen der Transporteinheit
und dem Laderaum positioniert ist, und einen Handhabungs-
automaten, der auf/an dem Fahrgestell angeordnet ist und
eine Handhabungseinrichtung zum Entnehmen eines Stlick-
gutes von einem Stapel und/oder zum Absetzen/Schieben
eines Stlickgutes auf dem/den Stapel aufweist, und einen
Stetigférderer, der ebenfalls zwischen der Transporteinheit
und dem Laderaum positioniert, mit dem Fahrgestell verbun-
den und zum Férdern von Stlickgut von der Transporteinheit
zum Laderaum hin und umgekehrt gestaltet ist, wobei die
Handhabungseinrichtung gestaltet ist, um sich von dem Ste-
tigférderer entkoppelt zu bewegen sowie ein Stlickgut von
dem Stetigférderer zu nehmen und auf den Stetigférderer zu
verbringen bzw. auf dem Stapel abzusetzen bzw. von dem
Stetigférderer auf dem Stapel zu schieben.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein System
zum Handhaben von Stlckgutern fir das, vorzugs-
weise automatische, Be- und Entladen eines Lade-
raumes, in dem die Stlickguter Ubereinander gesta-
pelt bzw. zu stapeln sind und der wenigstens einsei-
tig horizontal zuganglich ist.

[0002] Die DE 197 19 748 C2 offenbart ein System
zum Handhaben von Stlckgutern fir das, vorzugs-
weise automatische, Be- und Entladen eines Lade-
raumes, in dem die Stlickguter Ubereinander gesta-
pelt bzw. zu stapeln sind und der wenigstens einseitig
horizontal zuganglich ist, umfassend eine Transport-
einheit zum Transportieren der Stuckguter in die N&-
he des Laderaumes bzw. von diesem weg, ein Fahr-
gestell, das zwischen der Transporteinheit und dem
Laderaum positioniert ist, und einen Handhabungs-
automaten, der auf oder an dem Fahrgestell ange-
ordnet ist und eine Greifereinrichtung zum Entneh-
men eines Stlickgutes von vom Stapel und/oder zum
Absetzen eines Stlckgutes auf dem Stapel aufweist,
und einen Stetigférderer, der ebenfalls zwischen der
Transporteinheit und dem Laderaum positioniert, mit
dem Fahrgestell verbunden und zum Fdrdern von
Stiickgut von der Transporteinheit zum Laderaum
hin und umgekehrt Uber im wesentlichen die gesam-
te Breite des Laderaumes gestaltet ist. Mit dem be-
kannten System kann der Abstand zwischen einer
Transporteinheit und zu entladenden Stiickgutern,
der normalerweise recht grof ist, damit der Arbeits-
raum eines Roboters nicht durch die Transportein-
heit behindert wird, reduziert werden. Es weist jedoch
den Nachteil auf, dass der Stetigférderer und die
Greifereinrichtung miteinander verbunden sind, so
dass insbesondere bei wenig gleichférmigen Stlick-
gutern oder unsortierten Stapeln aufwendige Bewe-
gungen des Systems bzw. des Roboters mit Grei-
fereinrichtung vorgenommen werden missen. Dies
steht einem schnellen, insbesondere automatischen,
Be- und Entladen von Stuckgutern in bzw. aus zum
Beispiel Containern entgegen.

[0003] Der Erfindung liegt so mit die Aufgabe zu-
grunde, ein schnelleres, insbesondere automati-
sches Be- und Entladen von Stiickgutern in und aus
Laderdumen, die wenigstens einseitig horizontal zu-
ganglich sind, zu ermoglichen.

[0004] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe geldst
durch ein System zum Handhaben von Stlickgitern
fir das, vorzugsweise automatische, Be- und Entla-
den eines Laderaumes, in dem die Stlickguter Uber-
einander gestapelt bzw. zu stapeln sind und der we-
nigstens einseitig horizontal zugénglich ist, umfas-
send
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— eine Transporteinheit zum Transportieren der
Stlckguter in die Nahe des Laderaumes bzw. von
diesem weg,

— ein Fahrgestell, das zwischen der Transportein-
heit und dem Laderaum positioniert ist, und

— einen Handhabungsautomaten, der auf oder an
dem Fahrgestell angeordnet ist und eine Hand-
habungseinrichtung zum Entnehmen eines Stlick-
gutes von einem Stapel und/oder zum Absetzen
bzw. Schieben eines Stiickgutes auf dem/den Sta-
pel aufweist, und

— einen Stetigforderer, der ebenfalls zwischen der
Transporteinheit und dem Laderaum positioniert,
mit dem Fahrgestell verbunden und zum Férdern
von Stickgut von der Transporteinheit zum Lade-
raum hin und umgekehrt vorzugsweise uUber im
wesentlichen die gesamte Breite des Laderaumes
gestaltet ist,

wobei die Handhabungseinrichtung gestaltet ist, um
sich von dem Stetigférderer entkoppelt zu bewegen
und ein Stiickgut von dem Stapel zu enthnehmen und
auf den Stetigférderer zu verbringen sowie ein Stiick-
gut von dem Stetigférderer zu nehmen und auf dem
Stapel abzusetzen bzw. von dem Stetigférderer auf
dem Stapel zu schieben. Anstelle der Transportein-
heit kénnte auch ein nachgelagerter Prozess, wie
zum Beispiel ein Roboter direkt hinter dem Stetigfor-
derer, vorgesehen sein. Zum Entladen kénnte man
als Handhabungseinrichtung anstelle eines Greifers
zum Beispiel ein Klotz verwenden, da das Stlickgut,
wie zum Beispiel Pakete, einfach hineingeschoben
werden kénnen.

[0005] Vorteilhafterweise ist die Transporteinheit mit
dem Fahrgestell verbunden. Es reicht aber auch aus,
wenn sich das Fahrgestell und die Transporteinheit
synchron bewegen.

[0006] Weiterhin kann vorgesehen sein, dass die
Transporteinheit ein Forderband ist.

[0007] Gemal einer besonderen Ausfiihrungsform
der Erfindung kann eine zum Laderaum gewandte
Vorderkante des Stetigférderers mit einer rein verti-
kalen Bewegungsbahn héhenverstellbar sein.

[0008] Insbesondere kann dabei vorgesehen sein,
dass die Vorderkante des Stetigforderers Uber die ge-
samte H6he des Laderaumes héhenverstellbar ist.

[0009] Gemald einer weiteren besonderen Ausflih-
rungsform der Erfindung umfasst der Stetigférde-
rer vier Transportelemente, die T-formig angeordnet
sind, wobei der Stiel des T von der zugénglichen Sei-
te des Laderaumes wegzeigt und aus zwei hinterein-
ander angeordneten Transportelemente besteht und
wobei zu beiden Seiten des vorderen, zum Laderaum
gewandten Transportelements je ein Transportele-
ment angeordnet ist, die gemeinsam mit dem vorde-
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ren Transportelement in einer gemeinsamen Ebene
angeordnet sind. Allgemein kénnen die Transporte-
lemente zum Beispiel Transportbénder, Rollen, Ra-
dern, Kugeln und sogar Luft (als Luftpolster) sein.

[0010] Vorteilhafterweise verlauft die im wesentli-
chen gemeinsame Ebene der drei Transportelemen-
te Uber einen oberen Hoéhenverstellbereich horizon-
tal und Gber einen unteren Hohenverstellbereich zum
Laderaum hin gekippt.

[0011] ZweckmaRigerweise umfasst der Stetigférde-
rer zum Verstellen der Héhe der drei Transportele-
mente und Kippen derselben eine Kombination aus
einer Parallelkinematik, die Gber zwei Linearlager am
Fahrgestell gelagert ist, und einer Schubkurbelkine-
matik, die uber ein Drehlager die Parallelkinematik
mit dem Fahrgestell verbindet.

[0012] Insbesondere kann dabei vorgesehen sein,
dass das sich direkt an die Transporteinheit an-
schlieRende Transportelemente teleskopierbar ge-
staltet ist. Damit wird erreicht, dass der horizontale
Abstand zwischen der Vorderkante des Stetigférde-
rers und der Hinterkante desselben, die sich benach-
bart zur Fordereinheit befindet, auch bei Verstellung
der H6he und/oder Neigung des Stetigférderers kon-
stant bleibt. Je nach Konstruktion kénnte aber auch
ein anderes Transportelement teleskopierbar sein,
um die Licke zu schlieen.

[0013] Alternativ ist auch denkbar, dass ein flinftes
Transportelement zur Transporteinheit hin vorgese-
hen ist, dessen zum Laderaum hin liegendes Ende
unter dem Ende des nachstliegenden Transportele-
ments des Stetigférderers angeordnet ist.

[0014] Schlielllich kann die Handhabungseinrich-
tung eine Greifereinrichtung, insbesondere einen
Sauggreifer oder einen Nadelgreifer, umfassen.

[0015] Der Erfindung liegt die Uberraschende Er-
kenntnis zugrunde, dass erst durch die Entkopplung
des Stetigférderers von der Handhabungseinrichtung
eine automatische Entladung effizient moglich ist. Bei
dem aus der obengenannten DE 197 19 748 C2 be-
kannten System lassen sich die schichtweise Uber-
einander angeordneten Stlickguter stets nur ebenen-
weise entladen, da der Stetigférderer und die Grei-
fereinrichtung miteinander gekoppelt sind. Im Ge-
gensatz dazu kann bei der vorliegenden Erfindung
die Vorderkante des Stetigférderers auch unterhalb
der obersten Schicht/Zeile/Lage der Stiickgiter, zum
Beispiel mehrere Lagen darunter, angeordnet sein
und kdnnen die Stuckguter unterschiedlicher Lagen
auf den Stetigférderer gezogen werden. Dadurch
muss die Position des Stetigférderers seltener veran-
dert werden. Dies ist weniger zeitaufwendig.
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[0016] Darlber hinaus wird durch die obengenann-
te Entkopplung auch ein seitliches Anheben eines
Stlickgutes ermdglicht. Bei dem bekannten System
ist ndmlich die Greifereinrichtung so mit dem Stetig-
forderer gekoppelt, dass sie nur horizontal, parallel
zur Front eines Paketstapels verschiebbar und vor-
und zurlickbewegbar ist. Dies beruht auf der Idee,
zum Handhaben von Paketen, die neben- und Uber-
einander angeordnet sind, diese unter Einsatz ei-
nes Saug- bzw. Vakuumgreifers horizontal aus einem
Paketstapel herauszuziehen, und zwar jeweils die
obersten Pakete nacheinander innerhalb eines Pa-
ketstapels horizontal aus dem Paketstapel, so dass
nicht die Gewichtskraft des gesamten Paketes, son-
dern nur ein geringer Prozentsatz der Gewichtskraft,
der durch die Haft- bzw. Gleitreibungskonstanten de-
finiert ist, aufgewendet werden muss.

[0017] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
ergeben sich aus den beigefligten Anspriichen und
der nachstehenden Beschreibung, in der mehrere
Ausfuhrungsbeispiele der vorliegenden Erfindung an-
hand der schematischen Zeichnungen im einzelnen
erldutert werden, in denen:

[0018] Fig. 1 eine perspektivische Ansicht von ei-
nem System zum Handhaben von Stlckgutern fur
das Be- und Entladen eines Laderaumes, in dem die
Stlickguter Ubereinander gestapelt bzw. zu stapeln
sind und der wenigstens einseitig horizontal zugang-
lich ist, gemafl einer besonderen Ausfihrungsform
der vorliegenden Erfindung zeigt;

[0019] Fig. 2 eine Seitenansicht des Systems von
Fig. 1 zeigt;

[0020] Fig. 3a-Fig. 3e den Stetigférderer, der zu
dem in den Fig. 1 und Fig. 2 gezeigten System ge-
hort, in unterschiedlichen Konfigurationen im Einsatz
zeigen;

[0021] Fig. 4 einen Stetigférderer in einer alternati-
ven Ausflhrungsform der Erfindung zeigt;

[0022] Fig. 5 einen Stetigférderer in einer weiteren
alternativen Ausfiihrungsform der Erfindung zeigt;

[0023] Fig. 6 einen Stetigférderer in einer weiteren
alternativen Ausfihrungsform der Erfindung zeigt;
und

[0024] Fig. 7 einen Stetigférderer in einer weiteren
alternativen Ausfiihrungsform zeigt.

[0025] Das in den Fig. 1 und Fig. 2 gezeigte System
10 umfasst ein Férderband 12 bzw. einen Telesko-
pierférderer als Transporteinrichtung zum Transpor-
tieren von Stlickgitern in die Nahe eines Laderaumes
(nicht gezeigt) bzw. von diesem weg, ein Fahrgestell
14, das zwischen dem Férderband 12 und dem La-
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deraum positioniert ist, und einen Handhabungsauto-
maten 16 in Form eines Roboters, der auf dem Fahr-
gestell 14 angeordnet ist und eine Greifereinrichtung
18 in Form eines Sauggreifers zum Entnehmen eines
Stlickgutes 20, zum Beispiel eines Pakets, von einem
Stapel 22 und zum Absetzen eines Stlickgutes auf
den Stapel aufweist, und einen Stetigforderer 24, der
ebenfalls zwischen dem Férderband 12 und dem La-
deraum positioniert ist, mit dem Fahrgestell 14 ver-
bunden und zum Férdern von Stlickgut von dem For-
derband 12 zum Laderaum hin und umgekehrt tber
im wesentlichen die gesamte Breite der zuganglichen
Seite des Laderaumes gestaltet ist. Besagter Stetig-
forderer kann auch als Aktivforderer bezeichnet wer-
den, da er in der HOhe aktiv einstellbar ist.

[0026] Auf dem Fahrgestell 14 sind zwei aufrech-
te Saulen 26 und 28 im Abstand zueinander quer
zur Forderachse F angeordnet. Diese dienen zur
Fihrung eines zweispurigen Fihrungsprofils 30, das
zwei horizontale Fiihrungsprofile 32 und 34 umfasst,
die durch einen horizontalen Quertrager 36 auf der
Seite zum Stapel 22 hin mit einander verbunden sind.
Gemeinsam mit der Greifeinrichtung 18, die Uber ei-
ne Scara-Kinematik an dem Quertrager 36 befestigt
ist, bilden das Fuhrungsprofil 30 und der Quertrager
36 den Roboter 16.

[0027] Ein Teil des Stetigforderers 24 erstreckt sich
in Férderachse bzw. -richtung F zwischen den beiden
Saulen 26 und 28 hindurch. Da die Greifereinrich-
tung 18 nicht an dem Stetigférderer 24 angebracht
ist, kann sie sich von dem Stetigférderer 24 entkop-
pelt bewegen und ein Stiickgut 20 von dem Stapel 22
nehmen und auf den Stetigférderer 24 verbringen so-
wie ein Stuckgut 20 von dem Stetigférderer 24 neh-
men und auf den Stapel 22 absetzen.

[0028] Das Férderband 12 ist mit dem Fahrgestell 14
Uber ein Gelenk verbunden.

[0029] Der in den Fig. 1 und Fig. 2 gezeigte Stetig-
forderer 24 weist insgesamt funf Transportelemente,
hier Transportbander, auf, von denen drei, namlich
38,40 und 42 in Forderrichtung F hintereinander bzw.
je nach Konfiguration im Einsatz Gberlappend ange-
ordnet und eines 44 sowie 46 jeweils links und rechts
von dem vorderen Transportelement 38 und ca. 20
mm hoher als letzteres angeordnet sind. Beim Ent-
laden dienen die beiden Transportelemente 44 und
46 zum Transportieren von Stilickgut zur Mitte, das
heil3t zum Transportelement 38, das wiederum das
Stlickgut zum Transportelement 40 transportiert, wo-
bei letzteres das Stiickgut zum Transportelement 42
transportiert, das das Stiickgut zum Forderband 12
transportiert. Das Transportelement 40 ist am Rah-
men des Stetigférderers 24 montiert und das Trans-
portelement 42 ist mit dem Fahrgestell 14 verbunden.

2011.10.20

[0030] Wie sich in Zusammenschau mit den Fig. 3a
bis Fig. 3e ergibt, sind die drei Transportelemente 38,
44 und 46 in nahezu einer Ebene (genauer gesagt
sind die seitliche Transportelemente 44 und 46 ca. 20
mm hoéher als das mittlere Transportelement 38 an-
geordnet, um einem besseren Ubergang der Stiick-
guter zu erreichen) angeordnet und ist die zum La-
deraum gewandte Vorderkante 48 mit einer rein ver-
tikalen Bewegungsbahn héhenverstellbar. Dies wird
durch eine Parallelkinematik 50, die Uber zwei Line-
arlager 52 und 54 (verdeckt) am Fahrgestell 14 gela-
gertist, in Kombination mit einer Schubkurbelkinema-
tik 56, die Uber ein Drehlager 58 (verdeckt) die Par-
allelkinematik 50 mit dem Fahrgestell 14 verbindet,
realisiert. Durch die Hahenverstellbarkeit Gber die ge-
samte Hohe kénnen die Transportelemente 38, 44
und 46 in vielen Greiffallen direkt an die Kante eines
Stlickgutes, zum Beispiel eine Paketkante, gefahren
werden.

[0031] Beide Linearlager 52 und 54 sind mit einem
Korper (nicht gezeigt) (zum Beispiel eine Feder, Gas-
feder, ein Gummipuffer) verbunden, der seine Lange
nach Bedarf andern kann, um die Bewegungen der
Parallelkinematik 50 zu beeinflussen. Wenn, wie in
der Fig. 3d gezeigt, die in Langsrichtung férdernden
Transportelemente 38 und 40 eine nahezu waage-
rechte Position erreicht haben, erreicht das Linearla-
ger 54 seine Endposition. Danach wird das Linearla-
ger 52 weiter nach hinten bewegt. Dadurch sind die
Bedingungen einer Parallelkinematik 50 nicht mehr
gegeben und bewegt sind das Transportelement 38
nicht parallel zum Boden, sondern kippt zum Stapel
22 nach unten. Dadurch kénnen auch die untersten
Stlckguter mittels des Systems entladen werden.

[0032] Wenn das System 10 ruckwarts [duft, kann
der Stetigférderer auch zur automatischen Beladung
von Stuckgutern benutzt werden. Zum Beladen muss
die Liicke zwischen den Transportelementen 40 und
42 geschlossen sein. Im vorliegenden Fall erfolgt
dies, indem das Transportelement 42 (iber das Trans-
portelement 40 bewegt wird. Die Stickguter wer-
den vom Fdérderband 12 zur Vorderkante 48 des
Stetigférderers 24 transportiert. Von dort werden sie
je nach gewlinschter Beladeposition auf das linke
Transportelement 44 oder das rechte Transportele-
ment 46 transportiert, bis sie direkt vor der Endposi-
tion (auf dem Stapel in beispielsweise einem Contai-
ner) stehen. Der Roboter bzw. die Greifereinrichtung
18 muss das Stlickgut in diesem Fall nur in den Con-
tainer ,hineinschieben”, bis das Stlickgut den Stetig-
forderer 24 vollstéandig verlassen hat. In dem Moment
kann das nachste Stlickgut herangeférdert und ein-
geladen werden. Dies kann parallel erfolgen. Wenn
ein Stuckgut auf der linken Seite des Stapels beladen
werden soll, kann in der Zwischenzeit ein Stlickgut
auf dem rechten Transportelement gefoérdert werden.
Dadurch Iasst sich Zeit sparen.
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[0033] Wie bereits oben angedeutet, zeigen die
Fig. 3a bis Fig. 3e unterschiedliche Konfigurationen
des Stetigférderers 24. Ausgehend von der Konfigu-
ration der Fig. 3a, in der sich die Transportelemen-
te 38, 44 und 46 in einer gemeinsamen relativ ho-
hen Ebene befinden, zeigen die weiteren Figuren,
wie deren HOhe abgesenkt wird, um Stlickglter von
niedrigeren Lagen zu handhaben. Es ist deutlich er-
sichtlich, dass sich die Hinterkante 60 des hinters-
ten Transportelements 46 im Prinzip immer auf der-
selben Hohe wie das Férderband 12 befindet und
der von dem Stetigférderer 24 horizontal eingenom-
mene Bereich zwischen der Vorderkante 48 und der
Hinterkante 60 konstant bleibt. Dies wird dadurch er-
reicht, dass sich die Hinterkante 62 des Transporte-
lements 40 oberhalb des Transportelements 42 be-
findet. Wenn dann die Transportelemente 38, 44 und
46 gemeinsam in der Hohe verstellt, das heil3t abge-
senkt werden, bleibt durch effektive Verkiirzung der
Transportldange des Transportelements 42 genannter
Abstand konstant.

[0034] Fig. 4 zeigt eine alternative Ausfihrungsform
eines Stetigforderers 24. Dieser weist lediglich drei
Transportelemente, namlich ein vorderes Transpor-
telement 64 sowie zwei sich dahinter in Férderrich-
tung anschliefende Transportelemente 40 und 42
auf. Das Transportelement 64 ist so gestaltet, dass es
Stiickgut sowohl in Quer- als auch in Langsrichtung
fordert. Dies kann beispielsweise durch Rollen erfol-
gen, die sowohl eine Langs- als auch eine Querbewe-
gung erlauben, um die Stlickglter von der mittleren
Position nach links bzw. nach rechts und umgekehrt
transportieren zu kénnen. Dann ware es auch sinn-
voll, Wegmesssysteme an den Transportbdndern an-
zubringen, die die Position der Stiickgiter ermitteln
kénnen. Zum Beladen muss die Licke zwischen den
Transportelementen 40 und 42 geschlossen sein. Im
vorliegenden Fall erfolgt dies, indem das Transpor-
telement 42 lber das Transportelement 40 bewegt
wird.

[0035] Die in der Fig. 5 gezeigte Ausflhrungsform
eines Stetigférderers 24 unterscheidet sich von der
in den Fig. 1 bis Fig. 3e gezeigten Ausfihrungsform
darin, dass das Transportelement 42 durch ein tele-
skopierbares Element, wie zum Beispiel eine Sche-
ren-Rollbahn 66 ersetzt ist. Dann ist es nicht erforder-
lich, dass die Hinterkante 62 des Transportelements
40 oberhalb der Scheren-Rollbahn 66 angeordnet ist,
und ist auch ohne weiteres bzw. ohne Umbau oder -
stellung ein Beladen moglich.

[0036] Fig. 6 zeigt wiederum eine alternative Aus-
fihrungsform eines Stetigforderers. Dieser weist ge-
nau wie der in den Fig. 1 bis Fig. 3e gezeigte Ste-
tigférderer im vorderen Bereich die drei Transporte-
lemente 38, 44 und 46 auf, aber im hinteren Bereich
anstelle der Transportelemente 40 und 42 ein tele-
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skopierbares Element, beispielsweise eine Scheren-
Rollbahn 68 auf.

[0037] Wiederum alternativ zeigt Fig. 7 eine Aus-
fuhrungsform eines Stetigférderers 24. Diese unter-
scheidet sich von der Ausfiuhrungsform von Fig. 6
darin, dass die Scheren-Rollbahn 68 durch Teleskop-
band 70 ersetzt ist.

[0038] Durch die Verkirzung der Transportwege
werden folgende Vorteile erreicht:

— die Taktzeiten werden verkirzt.

— Erhéhung des Durchsatzes.

— Reduzierung des Energieverbrauchs.

[0039] Durch die Mdglichkeit der Hoheneinstellung

werden folgende Vorteile erreicht:
— Reduzierung der Stiickgutverlustrate: Der Ab-
stand zwischen Unterkante und Boden (oder
Transportband) kann auf ein Minimum verringert
werden. Im Fall des Stickgutverlustes fallt das
Stlickgut nicht ungebremst zu Boden, sondern nur
ein paar Zentimeter auf den Stetigférderer.
— Vereinfachung der Berechnungen: Der Greif-
punkt und die Bahnberechnung miissen weniger
genau geplant werden. Das Prinzip des definier-
ten Greifens weicht dadurch einem Prinzip, das
keine Kantenerkennung erfordert. Eine grobe Er-
kennung der Stuckgutoberflache reicht aus.
— Vermeidung von Sonderféllen: Der Deckenhé-
hefall wird dadurch beseitigt, dass das Stlickgut
vom Stapel gezogen und vom Stetigférderer ab-
geholt wird. Eine Greiferverdrehung ist nicht mehr
notwendig.

[0040] Durch die kombinierte Schubkurbel-Parallel-

kinematik werden folgende Vorteile erzielt:
— Die Struktur ist besonders schlank und lasst den
Raum unter den Transportbandern frei. Kamera-
technik kann nun nicht nur Uber den Transport-
bandern, sondern auch darunter angebracht wer-
den.
— Das gesamte System kann mit nur einem Antrieb
in der Hohe positioniert werden. Das Kippen der
Vorderkante, nachdem die tiefste Position erreicht
ist, wird mit dem gleichen Antrieb realisiert.
— Die Vorderkante des Stetigférderers fahrt eine
vertikal absolut gerade Bahn. Bei einer Anderung
der Hohe des Stetigférderers muss der Roboter
nicht vor- oder riickwarts bewegt werden, um die
Anderung in der Lénge des Roboters zu kompen-
sieren.
— Wenn Packstlicke auf dem Boden liegen, kann
das oberste Transportband gekippt werden, um
den vertikalen Abstand zu reduzieren.
— Mit einer an der Vorderkante montierten Vorrich-
tung kann ein Stiickgutstapel gestitzt werden, um
zu verhindern, dass er wahrend des Entnehmen
des oberen Stlickgutes umkippt.
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[0041] Die in der vorstehenden Beschreibung, in den
Zeichnungen sowie in den Anspriichen offenbarten
Merkmale der Erfindung kénnen sowohl einzeln als
auch in beliebigen Kombinationen fir die Verwirkli-
chung der Erfindung in ihren verschiedenen Ausfiih-
rungsformen wesentlich sein.

Bezugszeichenliste

10 System

12 Forderband

14 Fahrgestell

16 Handhabungsautomat
18 Greifereinrichtung
20 Stlckgut

22 Stapel

24 Stetigforderer

26, 28 Saulen

30 Flhrungsprofil
32,34 Flhrungsprofile

36 Quertrager

38, 40, 42 Transportelemente
44, 46, Transportelemente
48 Vorderkante

50 Parallelkinematik
52,54 Linearlager

56 Schubkurbelkinematik
58 Drehlager

60 Hinterkante

62 Hinterkante

64 Transportband

66 Scheren-Rollbahn
68 Scheren-Rollbahn
70 Teleskopband

F Forderachse
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Patentanspriiche

1. System (10) zum Handhaben von Stuckgutern
(20) fur das, vorzugsweise automatische, Be- und
Entladen eines Laderaumes, in dem die Stiickgi-
ter (20) Ubereinander gestapelt bzw. zu stapeln sind
und der wenigstens einseitig horizontal zugénglich
ist, umfassend
— eine Transporteinheit zum Transportieren der
Stlickguter (20) in die Nahe des Laderaumes bzw.
von diesem weg,

— ein Fahrgestell (14), das zwischen der Transport-
einheit und dem Laderaum positioniert ist, und
—einen Handhabungsautomaten (16), der auf oder an
dem Fahrgestell (14) angeordnet ist und eine Hand-
habungseinrichtung zum Entnehmen eines Stlickgu-
tes (20) von einem Stapel (22) und/oder zum Abset-
zen bzw. Schieben eines Stiickgutes (20) auf dem/
den Stapel (22) aufweist, und

— einen Stetigférderer (24), der ebenfalls zwischen
der Transporteinheit und dem Laderaum positioniert,
mit dem Fahrgestell (14) verbunden und zum Fordern
von Stiickgut (20) von der Transporteinheit zum La-
deraum hin und umgekehrt vorzugsweise tUber im we-
sentlichen die gesamte Breite des Laderaumes ge-
staltet ist,

wobei die Handhabungseinrichtung gestaltet ist, um
sich von dem Stetigférderer (24) entkoppelt zu bewe-
gen und ein Stlickgut (20) von dem Stapel (22) zu ent-
nehmen und auf den Stetigférderer (24) zu verbrin-
gen sowie ein Stlickgut (20) von dem Stetigforderer
(24) zu nehmen und auf dem Stapel (20) abzusetzen
bzw. von dem Stetigférderer auf den Stapel (20) zu
schieben.

2. System (10) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Transporteinheit mit dem Fahrge-
stell (14) verbunden ist.

3. System (10) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass die Transporteinheit ein For-
derband (12) ist.

4. System (10) nach einem der Anspriiche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass eine zum Laderaum
gewandte Vorderkante (48) des Stetigférderers (24)
mit einer rein vertikalen Bewegungsbahn héhenver-
stellbar ist.

5. System (10) nach einem der vorangehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorder-
kante (48) des Stetigférderers (24) (iber die gesamte
Hohe des Laderaumes hdhenverstellbar ist.

6. System (10) nach Anspruch 4 oder 5, da-
durch gekennzeichnet, dass der Stetigférderer (24)
vier Transportelemente (38, 44, 46, 68; 38, 44, 46,
70) umfasst, die T-férmig angeordnet sind, wobei der
Stiel des T von der zugéanglichen Seite des Lade-
raumes wegzeigt und aus zwei hintereinander ange-

2011.10.20

ordneten Transportelementen (38, 68 bzw. 38, 70)
besteht und wobei zu beiden Seiten des vorderen,
zum Laderaum gewandten Transportelements je ein
Transportelement (44 bzw. 46) angeordnet ist.

7. System (10) nach Anspruch 6, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die im wesentlichen gemeinsa-
me Ebene der drei Transportelemente (38, 44, 46)
Uber einen oberen Hoéhenverstellbereich horizontal
und Uber einen unteren Hohenverstellbereich zum
Laderaum hin gekippt verlauft.

8. System (10) nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Stetigférderer (24) zum Verstel-
len der Hohe der drei Transportelemente (38, 44, 46)
und Kippen der selben eine Kombination aus einer
Parallelkinematik (50), die Uber zwei Linearlager (52,
54) am Fahrgestell (14) gelagert ist, und einer Schub-
kurbelkinematik (56), die tiber ein Drehlager (58) die
Parallelkinematik (50) mit dem Fahrgestell (14) ver-
bindet, umfasst.

9. System (10) nach einem der Anspriiche 6 bis
8, dadurch gekennzeichnet, dass das sich direkt
an die Transporteinheit anschliefiende Transportele-
ment (68) teleskopierbar gestaltet ist.

10. System (10) nach einem der Anspriiche 6 bis
8, dadurch gekennzeichnet, dass ein fiinftes Trans-
portelement (42) zur Transporteinheit hin vorgesehen
ist, dessen zum Laderaum hin liegendes Ende unter
dem Ende des nachstliegenden Transportelements
(40) des Stetig forderers (24) angeordnet ist.

11. System (10) nach einem der vorangehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet ist, dass
die Handhabungseinrichtung eine Greifereinrichtung
(18), insbesondere einen Sauggreifer oder einen Na-
delgreifer, umfasst.

Es folgen 11 Blatt Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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Figur 1
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Figur 5
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Figur 7
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