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Beschreibung

�[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrich-
tung zur automatisierten Be- und Entladung eines von
wenigstens einer Seite horizontal zugänglichen Trans-
portbehälters mittels eines Be- und Entladeroboters, um-
fassend einen Teleskopförderer und einen mit einem
Fahrgestell ausgestatteten und über selbiges mit dem
Teleskopförderer gekoppelten Be- und Entladeroboter.
�[0002] Eine derartige Vorrichtung ist aus der DE 202
02 926 U1 bekannt. Die bekannte Vorrichtung weist den
Nachteil auf, dass sich der Be- und Entladeroboter, wenn
überhaupt, nur sehr umständlich gezielt in einen Trans-
portbehälter, wie beispielsweise Transportcontainer,
Wechselpritschen und räumlich geschlossene Ladeflä-
chen von Nutzfahrzeugen und Anhängern, einbringen
lässt.
�[0003] Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrun-
de, die gattungsgemäße Vorrichtung so weiterzubilden,
dass der oben genannte Nachteil beseitigt, zumindest
aber gelindert wird.
�[0004] Erfindungsgemäß wird diese Aufgabe bei der
Vorrichtung gemäß der eingangs genannten Art durch
die Merkmale des Kennzeichens von Anspruch 1 gelöst.
�[0005] Insbesondere kann dabei vorgesehen sein,
daß das Fahrgestell ein über eine Steuereinrichtung
steuerbares Bremssystem aufweist.
�[0006] Das Fahrgestell kann dabei ohne eigenen An-
trieb, das heißt als antriebsloses Fahrgestell, oder aber
mit einem eigenen Antrieb zusätzlich zum Antrieb durch
den Teleskopförderer versehen sein.
�[0007] Günstigerweise weist die Plattform eine Grund-
platte auf, deren Abmessungen und Gewicht so bemes-
sen sind, dass ein Sechsachs-�Knickarmroboter bis zu
einem Arbeitsgewicht von ca. 60kg bei voller Belastung
standsicher in Betrieb ist. Dazu ist/�sind normalerweise
ein hohes Gewicht und/ �oder ein niedriger Schwerpunkt
zu wählen. Dies verhindert ein Aufschwingen des Ge-
samtsystems und bietet Kippsicherheit.
�[0008] Der Ausdruck "volle Belastung" kann sich auf
die Geschwindigkeit und/�oder die Drehmomente bezie-
hen.�
�[0009] Günstigerweise sollte die Plattform auch bei
Notausschaltung bei 100%-�Geschwindigkeit standsi-
cher sein.
�[0010] Günstigerweise ist die Grundplatte eine in min-
destens einer Richtung verschiebbare Lochplatte. Die
Lochplatte kann dazu benutzt werden, einen Be- und Ent-
laderoboter festzuschrauben.
�[0011] Vorteilhafterweise ist die Plattform mit minde-
stens einem zusätzlichen Gewicht versehen. Dadurch
wird ein Aufschwingen des Gesamtsystems noch weiter
unterdrückt und die Kippsicherheit noch mehr erhöht.
�[0012] Vorteilhafterweise ist die Plattform mit vier Rä-
dern bestückt. Dadurch lässt sich die Kippsicherheit er-
höhen.
�[0013] Alternativ kann vorgesehen sein, dass die Platt-
form mit drei Rädern bestückt ist. Dies kann zum Beispiel

auf unebenem Untergrund für einen sicheren Stand der
Plattform von Vorteil sein.
�[0014] Weiterhin ist möglich, dass mindestens eines
der Räder mit einer über die Steuereinrichtung steuer-
baren Lenkeinrichtung versehen ist.
�[0015] Gemäß einer besonderen Ausführungsform
der Erfindung ist mindestens eines der Räder mit einer
über die Steuereinrichtung steuerbaren Antriebseinrich-
tung versehen. Dadurch ist eine Lenkung des Fahrge-
stells möglich.
�[0016] Alternativ kann vorgesehen sein, dass das
Bremssystem mindestens eine über die Steuereinrich-
tung steuerbare Bremseinrichtung zum Abbremsen ei-
nes der Räder umfasst. Dadurch ist ebenfalls eine Len-
kung des Fahrgestells möglich.
�[0017] Vorteilhafterweise umfasst die Bremseinrich-
tung eine aktive Radbremse.
�[0018] Wiederum ist auch denkbar, dass die Plattform
mit Laufketten versehen ist. Durch die Laufketten kann
ein besonders sicherer Stand der Plattform erzielt wer-
den.
�[0019] Insbesondere kann dabei vorgesehen sein,
dass mindestens eine der Laufketten mit einer über eine
Steuereinrichtung steuerbaren Antriebseinrichtung ver-
sehen ist. Dadurch ist ebenfalls eine Lenkung des Fahr-
gestells möglich.
�[0020] Alternativ kann vorgesehen sein, dass das
Bremssystem mindestens eine über die Steuereinrich-
tung steuerbare Bremseinrichtung zum Abbremsen einer
der Laufketten umfasst. Dadurch ist ebenfalls eine Len-
kung des Fahrgestells möglich.
�[0021] Auch kann vorgesehen sein, dass die Plattform
mit einer über die Steuereinrichtung steuerbaren Ansau-
geinrichtung zum Ansaugen der Plattform versehen ist.
Dies ist für einen besonders sicheren Stand der Plattform
vorteilhaft.
�[0022] Ferner ist denkbar, dass der Be- und Entlade-
roboter mittels einer festen Verschraubung an der Grund-
platte befestigt ist.
�[0023] Darüber hinaus ist denkbar, dass das Brems-
system mindestens einen absenkbaren Stempel um-
fasst.
�[0024] Alternativ kann auch vorgesehen sein, dass
das Bremssystem eine Einrichtung zum Ansaugen der
Plattform umfasst.
�[0025] Günstigerweise ist die Steuereinrichtung durch
ein Bildverarbeitungssystem gesteuert. Beispielsweise
kann auf der Plattform beziehungsweise Grundplatte ein
Stativ mit einer darauf angebrachten Bilderkennungsein-
richtung, zum Beispiel einem Scanner, vorgesehen sein,
deren Bilder mittels des Bildverarbeitungssystems ver-
arbeitet werden, wobei die Verarbeitungsergebnisse als
Steuersignale für die Steuereinrichtung zur Steuerung
der Bewegung des Fahrgestells und/�oder des Be- und
Entladeroboters verwendet werden. Hierdurch lässt sich
eine Regelung der Position realisieren.
�[0026] Alternativ ist auch denkbar, dass die Steuerein-
richtung durch mindestens einen Näherungssensor ge-
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steuert ist. Hierdurch lässt sich eine Regelung der Posi-
tion realisieren.
�[0027] Wiederum alternativ kann ist denkbar, dass die
Steuereinrichtung durch ein Kreiselsystem gesteuert ist.
Hierdurch lässt sich eine Regelung der Position realisie-
ren.
�[0028] Vorteilhafterweise ist die Steuereinrichtung zur
Durchführung einer Nachlaufsteuerung ausgebildet.
�[0029] Schließlich kann bei der Vorrichtung eine Ver-
riegelungseinrichtung zur Verriegelung der Querstange
in den Halterungen vorgesehen sein.
�[0030] Der Erfindung liegt die überraschende Erkennt-
nis zugrunde, dass durch die spezielle Gestaltung der
Kupplung ein Antrieb und damit eine Bewegung sowie
Lenkung des Fahrgestells und damit ein gezieltes Ein-
bringen eines Be- und Entladeroboters ermöglicht wird.
�[0031] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfindung
ergeben sich aus den Ansprüchen und aus der nachste-
henden Beschreibung, in der ein Ausführungsbeispiel
anhand der schematischen Zeichnungen im einzelnen
erläutert ist. Dabei zeigt: �

Figur 1 schematisch eine Draufsicht auf eine Vorrich-
tung gemäß einer besonderen Ausführungs-
form der Erfindung;

Figur 2 eine Detailansicht eines Fahrgestells der Vor-
richtung von Figur 1 von oben;

Figur 3 eine Ansicht des Fahrgestells von Figur 2 von
vorne;

Figur 4 eine Ansicht des Fahrgestells von Figur 2 von
einer Seite;

Figur 5 Details einer aktiven Radbremse der Vorrich-
tung von Figur 1 in Ansicht von vorne;

Figur 6 Details eines Rades der Vorrichtung von Figur
1 in Seitenansicht; und

Figur 7 Details der Kupplung der Vorrichtung von Fi-
gur 1 in Draufsicht.

�[0032] Nachfolgend wird eine Vorrichtung 10 zur au-
tomatisierten Be- und Entladung eines von wenigstens
einer Seite horizontal zugänglichen Transportbehälters
24 mittels eines Be- und Entladeroboters 12 unter Be-
zugnahme auf die Figuren 1 bis 7 beschrieben.
�[0033] Die Vorrichtung 10 umfasst einen Teleskopför-
derer 14 und den mit einem Fahrgestell 16 ausgestatte-
ten und über selbiges mit dem Teleskopförderer 14 ge-
koppelten Be- und Entladeroboter 12. Das Fahrgestell
16 weist eine Plattform 18 auf, die eine Grundplatte um-
fasst. Die Grundplatte kann beispielsweise aus Stahl,
Aluminium, Titanlegierungen oder auch Beton bestehen,
wobei jedoch auch eine Sandwich- �Bauweise aus einer
Kombination verschiedener Materialien möglich ist. Sie

weist ein hohes Gewicht und einen niedrigen Schwer-
punkt auf. Auf der Plattform 18 ist der Be- und Entlade-
roboter 12 mittels Schrauben (nicht gezeigt) in Gewin-
debohrungen, von denen zwei durch das Bezugszeichen
20 in Figur 2 gekennzeichnet sind, befestigt. Bei dem Be-
und Entladeroboter 12 handelt es sich um einen handels-
üblichen Sechsachs-�Knickarmroboter.
�[0034] Auf der Plattform 18 ist ebenfalls ein Stativ
(nicht gezeigt) mit einem darauf befestigten Scanner
(nicht gezeigt) befestigt. Der Scanner dient zur Bilder-
kennung. Hierzu werden die Bilder vom Scanner mittels
eines nicht gezeigten Bildverarbeitungssystems verar-
beitet und die Verarbeitungsergebnisse zur Ansteuerung
einer nicht gezeigten Steuereinrichtung verwendet.
�[0035] Der Be- und Entladeroboter ist über eine lös-
bare Kupplung 22 zwischen der Plattform 18 und dem
Teleskopförderer 14 mit dem Teleskopförderer 14 ge-
koppelt.
�[0036] In Figur 1 befindet sich das Fahrgestell 16 be-
reits in einem Transportbehälter 24 in Form eines Con-
tainers.
�[0037] Die Plattform 18 weist drei Räder auf, von de-
nen sich zwei 26 und 28 im Abstand an der zum Trans-
portbehälter 24 zeigenden Längsseite der Plattform 18
befinden und sich ein Rad 30 an der zum Teleskopför-
derer 14 zeigenden Längsseite der Plattform 18 seitlich
vom Teleskopförderer 14 befindet. Die Räder 26 und 28
sind jeweils mit einer aktiven Radbremse 32 beziehungs-
weise 34 ausgestattet, die in Figur 5 im Detail gezeigt
ist. Die aktiven Radbremsen 32 und 34 weisen jeweils
eine Bremsscheibe 36 und eine Bremszange 38 auf. Die
Bremszangen 38 werden jeweils von einer Feder 40 an
der Bremsscheibe 36 festgesetzt. Über einen Pneuma-
tikzylinder 42 lässt sich die jeweilige Bremszange 38 lö-
sen.
�[0038] Das Rad 30 ist lenkbar gestaltet. Dazu ist es
drehbar gelagert und weist es einen Ansatzpunkt für eine
Hebelstange (nicht gezeigt) beziehungsweise einen E-
Motor (nicht gezeigt) auf (siehe Figur 6). Bei Verwendung
einer Hebelstange wird das Prinzip einer Ruderpinne be-
nutzt.
�[0039] Wie sich aus den Figuren 2 bis 4 ergibt, weist
die Kupplung 22 zwei zueinander parallele Zug- �Druck-
stangen 46 und 48 auf, deren jeweiliges eines Ende mit
der Plattform 18 lösbar verbunden ist und deren jeweili-
ges anderes Ende mit einer zu den Zug-�Druckstangen
46 und 48 quer verlaufenden Querstange 50 verbunden
ist. Die Verbindungen mit der Plattform 18 und mit der
Querstange 50 sind jeweils beweglich mit Vertikalgelen-
ken 52 und 54 sowie Horizontalgelenken 56 und 58 aus-
geführt. Die Zug- �Druckstangen 46 und 48 umfassen je-
weils eine über eine Steuereinrichtung (nicht gezeigt)
steuerbar längenverstellbare Teleskopstange 60 bezie-
hungsweise 62. In die Enden der Querstange 50 ist je-
weils eine Verbindungshülse (nicht gezeigt) einge-
schraubt. Die Verbindungshülsen werden beim Ankup-
peln von Schließstücken 64 und 66 aufgenommen.
Gleichzeitig mit dem Ankuppeln rasten Verriegelungs-

3 4 



EP 1 600 408 B1

4

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

stangen (nicht gezeigt) in die Schließstücke 64 und 66
ein. Die Schließstücke 64 und 66 bilden den Kernmecha-
nismus der Verriegelung der Kupplung 22. Dazu ist an
beiden Seiten des Teleskopförderers 14 eine Halterung
(nicht gezeigt) für die Kupplung 22 zur Befestigung der
Schließstücke 64 und 66 angebracht. Die Verriegelungs-
stangen (nicht gezeigt) sind in der Querstange 50 ent-
halten und werden durch eine Druckfeder (nicht gezeigt)
auseinander gedrückt, wodurch sie in die Schließstücke
64 und 66 einschnappen und eine formschlüssige Ver-
bindung herstellen. Dadurch wird ein ungewolltes Lösen
der Kupplung 22 verhindert. Kugelknöpfe 68 und 70 mit
-bolzen dienen zur Handbetätigung für das Entriegeln
der Verriegelungsstangen.
�[0040] Die in Figuren 1 bis 7 gezeigte Vorrichtung kann
wie folgt realisiert und eingesetzt werden:
�[0041] Beispielsweise ein Gabelstapler (nicht gezeigt)
positioniert das Fahrgestell 16 vor der Öffnung des
Transportbehälters 24. Die aktiven Radbremsen 32 und
34 befinden sich in betätigtem Zustand, das heißt sind
bei nicht angeschlossener Druckluftleitung angezogen
und verhindern selbst bei unebenem Boden ein Wegrol-
len des Fahrgestells 16.
�[0042] Als nächstes wird die Kupplung 22, die auch
als Schnellkupplung bezeichnet werden kann, an den
Teleskopförderer 14 angekoppelt. Durch die Teleskop-
stangen 60 und 62, die sich im drucklosen Zustand von
Hand bewegen lassen, ist selbst das Ankuppeln bei un-
genauer Positionierung des Fahrgestells 16 beziehungs-
weise Teleskopförderers 14 einfach möglich. Danach
werden Versorgungsleitungen, wie zum Beispiel Strom-
und Druckluftversorgungsleitungen, angeschlossen.
�[0043] Dann beginnt der automatisierte Entladevor-
gang. Die Bilderkennungseinrichtung (nicht gezeigt)
übermittelt Positionsdaten des Fahrgestells 16 und des
Laderaumes des Transportbehälters 24 an die Steuer-
einrichtung (nicht gezeigt). Dann wird Druckluft in den
Pneumatikzylinder 42 gegeben, wodurch das Fahrge-
stell 16 bewegungsfähig wird. Der Teleskopförderer 14
schiebt das Fahrgestell 16 in Richtung Laderaum. Wäh-
rend dieses Vorganges korrigiert die Kupplung 22 den
Einfahrweg des Fahrgestells 16. Dies geschieht durch
über die Steuereinrichtung gesteuertes Ein- und Ausfah-
ren der Teleskopstangen 60 und 62 und damit Verlän-
gerung beziehungsweise Verkürzung der Zug-�Druck-
stangen 46 und 48, wobei die Verlängerung beziehungs-
weise Verkürzung bei den beiden Zug-�Druckstangen 46
und 48 unterschiedlich sein kann. Die Daten für die
Steuerung der Teleskopstangen 60 und 62 mittels der
Steuereinrichtung (nicht gezeigt) werden aus den konti-
nuierlich von der Bilderkennungseinrichtung (nicht ge-
zeigt) gelieferten Informationen berechnet. Nachdem die
gewünschte Position erreicht ist, werden die aktiven Rad-
bremsen 32 und 34 drucklos und fixieren sie durch die
Federn 40 das Fahrgestell 16. Der Be- und Entladero-
boter 12 beginnt den automatisierten Ladevorgang. So-
fern der Be- und Entladeroboter 12 eine Änderung der
Arbeitsposition benötigt, wiederholt sich der Vorgang.

�[0044] Ist der Laderaum des Transportbehälters 24
komplett entladen, beginnt die Ausfahrt des Fahrgestells
16 aus dem Laderaum. Auch hierbei wird der Weg des
Fahrgestells 16 über die Steuereinrichtung gesteuert.
Der Entkuppelvorgang geschieht in umgekehrter Rei-
henfolge wie der Ankuppelvorgang.
�[0045] Alternativ oder zusätzlich kann die Lenkung des
Fahrgestells 16 über das lenkbare Rad 30 erfolgen. Da-
bei kann die Lenkung mittels einer Nachlaufsteuerung
erfolgen. Die Lenkstange (nicht gezeigt) wird beispiels-
weise durch einen Elektromotor (nicht gezeigt) über ein
Getriebe (nicht gezeigt) angetrieben. Die Lenkung wird
über Steuersignale des Bildverarbeitungssystems (nicht
gezeigt) in der Auslenkung von +90° bis -90° geregelt.
�[0046] Alternativ zu den Rädern 26, 28 und 30 könnte
auch ein Luftkissen vorgesehen sein, auf dem die Platt-
form 18 ruht bzw. schwebt und das durch ein Gebläse
oder einen Kompressor erzeugt wird. Die Führung/�Len-
kung der Plattform 18 würde durch die Kupplung 22 er-
folgen.
�[0047] Bei der hier gezeigten Kupplung kann anstelle
von Horizontal- und/�oder Vertikalgelenken auch ein Ku-
gelkopf verwendet werden.
�[0048] Alternativ zur hier dargestellten Kupplung kann
auch eine Seilzugkombination oder eine Kombination
aus Zug-�Druckstange und/�oder Seilzug verwendet wer-
den.
�[0049] Die in der vorstehenden Beschreibung, in den
Zeichnungen sowie in den Ansprüchen offenbarten
Merkmale der Erfindung können sowohl einzeln als auch
in beliebigen Kombinationen für die Verwirklichung der
Erfindung in ihren verschiedenen Ausführungsformen
wesentlich sein.

Bezugszeichenliste

�[0050]

10 Vorrichtung zur Be- und Entladung
12 Be- und Entladeroboter
14 Teleskopförderer
16 Fahrgestell
18 Plattform
20 Gewindebohrungen
22 Kupplung
24 Transportbehälter
26, 28 Räder
30 Rad
32, 34 aktive Radbremsen
36 Bremsscheibe
38 Bremszange
40 Feder
42 Pneumatikzylinder
44 Ansatzpunkt
46,48 Zug-�Druckstangen
50 Querstange
52, 54 Vertikalgelenke
56, 58 Horizontalgelenke
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60, 62 Teleskopstangen
64, 66 Schließstücke
68, 70 Kugelknöpfe

Patentansprüche

1. Vorrichtung (10) zur automatisierten Be- und Entla-
dung eines von wenigstens einer Seite horizontal
zugänglichen Transportbehälters (24) mittels eines
Be- und Entladeroboters (12), umfassend einen Te-
leskopförderer (14) und einen mit einem Fahrgestell
(16) ausgestatteten und über selbiges mit dem Te-
leskopförderer (14) gekoppelten Be- und Entladero-
boter (12),�
dadurch gekennzeichnet, daß
das Fahrgestell (16) eine Plattform (18), auf der der
Be- und Entladeroboter (12) befestigt ist, aufweist,
und der Be- und Entladeroboter (12) über eine lös-
bare Kupplung (22) zwischen der Plattform (18) und
dem Teleskopförderer (14) mit dem Teleskopförde-
rer (14) gekoppelt ist, wobei die Kupplung (22) zwei
zueinander parallele Zug-�Druckstangen (46, 48), de-
ren jeweiliges eines Ende mit der Plattform (18) lös-
bar verbunden ist und deren jeweiliges anderes En-
de mit einer zu den Zug-�Druckstangen (46, 48) quer
verlaufenden Querstange (50) verbunden ist, und
Halterungen an beiden Seiten des Teleskopförde-
rers (14) zur lösbaren Befestigung beider Enden der
Querstange (50) umfaßt und ferner die Zug-�Druck-
stangen (46, 48) jeweils eine über eine Steuerein-
richtung steuerbar längenverstellbare Teleskop-
stange (60 bzw. 62) umfassen.

2. Vorrichtung (10) nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, daß  das Fahrgestell (16) ein über
eine Steuereinrichtung steuerbares Bremssystem
aufweist.

3. Vorrichtung (10) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, daß  die Plattform (18) eine
Grundplatte aufweist, deren Abmessungen und Ge-
wicht so bemessen sind, dass ein Sechsachs- �Knick-
armroboter bis zu einem Arbeitsgewicht von ca. 60kg
bei voller Belastung standsicher in Betrieb ist.

4. Vorrichtung (10) nach Anspruch 3, dadurch ge-
kennzeichnet, daß  die Grundplatte eine in minde-
stens einer Richtung verschiebbare Lochplatte ist.

5. Vorrichtung (10) nach Anspruch 3 oder 4, dadurch
gekennzeichnet, daß  die Plattform (18) mit minde-
stens einem zusätzlichen Gewicht versehen ist.

6. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, daß  die
Plattform (18) mit vier Rädern bestückt ist.

7. Vorrichtung (10) nach einem der Ansprüche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, daß  die Plattform (18)
mit drei Rädern (26, 28, 30) bestückt ist.

8. Vorrichtung (10) nach Anspruch 6 oder 7, dadurch
gekennzeichnet, daß  mindestens eines der Räder
(30) mit einer über die Steuereinrichtung steuerba-
ren Lenkeinrichtung versehen ist.

9. Vorrichtung (10) nach einem der Ansprüche 6 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, daß  mindestens eines
der Räder mit einer über die Steuereinrichtung steu-
erbaren Antriebseinrichtung versehen ist.

10. Vorrichtung (10) nach einem der Ansprüche 6 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, daß  das Bremssystem
mindestens eine über die Steuereinrichtung steuer-
bare Bremseinrichtung zum Abbremsen eines der
Räder�(26, 28) umfaßt.

11. Vorrichtung (10) nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, daß  die Bremseinrichtung eine akti-
ve Radbremse (32, 34) umfaßt.

12. Vorrichtung (10) nach einem der Ansprüche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, daß  die Plattform (18)
mit Laufketten versehen ist.

13. Vorrichtung (10) nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, daß  mindestens eine der Laufketten
mit einer über eine Steuereinrichtung steuerbaren
Antriebseinrichtung versehen ist.

14. Vorrichtung (10) nach Anspruch 12, dadurch ge-
kennzeichnet, daß  das Bremssystem mindestens
eine über die Steuereinrichtung steuerbare Brems-
einrichtung zum Abbremsen einer der Laufketten
umfaßt.

15. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, daß  die
Plattform (18) mit einer über die Steuereinrichtung
steuerbaren Ansaugeinrichtung zum Ansaugen der
Plattform (18) versehen ist.

16. Vorrichtung (10) nach einem der Ansprüche 3 bis
15, dadurch gekennzeichnet, daß  der Be- und Ent-
laderoboter (12) mittels einer festen Verschraubung
an der Grundplatte befestigt ist.

17. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass das
Bremssystem mindestens einen absenkbaren
Stempel umfaßt.

18. Vorrichtung (10) nach einem der Ansprüche 1 bis
16, dadurch gekennzeichnet, daß  das Bremssy-
stem eine Einrichtung zum Ansaugen der Plattform
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(18) umfaßt.

19. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, daß  die
Steuereinrichtung durch ein Bildverarbeitungssy-
stem gesteuert ist.

20. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, daß  die
Steuereinrichtung durch mindestens einen Nähe-
rungssensor gesteuert ist.

21. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, daß  die
Steuereinrichtung durch ein Kreiselsystem gesteu-
ert ist.

22. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, daß  die
Steuereinrichtung zur Durchführung einer Nachlauf-
steuerung ausgebildet ist.

23. Vorrichtung (10) nach einem der vorangehenden
Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, daß  eine
Verriegelungseinrichtung zur Verriegelung der
Querstange (50) in den Halterungen vorgesehen ist.

Claims

1. Device (10) for automated loading and unloading of
a transport container (24), which is accessible hori-
zontally from at least one side, by means of a loading
and unloading robot (12), the device comprising a
telescopic conveyor (14) and a loading and unload-
ing robot (12) which is equipped with a chassis (16)
and is coupled via the same to the telescopic con-
veyor (14), characterized in that  the chassis (16)
has a platform (18) on which the loading and unload-
ing robot (12) is fastened, and the loading and un-
loading robot (12) is coupled to the telescopic con-
veyor (14) via a releaseable coupling (22) between
the platform (18) and the telescopic conveyor (14),
the coupling (22) comprising two mutually parallel
pull-�push rods (46, 48), the respective one end of
which is connected releasably to the platform (18)
and the respective other end of which is connected
to a transverse rod (50) running transversely with
respect to the pull-�push rods (46, 48), and mounts
on both sides of the telescopic conveyor (14) for the
releasable fastening of both ends of the transverse
rod (50), and furthermore the pull-�push rods (46, 48)
respectively comprising a telescopic rod (60 and 62)
which can be adjusted in length in a controllable man-
ner via a control device.

2. Device (10) according to Claim 1, characterized in
that  the chassis (16) has a brake system which can

be controlled via a control device.

3. Device (10) according to Claim 1 or 2, characterized
in that  the platform (18) has a baseplate, the dimen-
sions and weight of which are calculated in such a
manner that a six-�axis bending arm robot is stable
in operation under full loading up to a working weight
of approx. 60 kg.

4. Device (10) according to Claim 3, characterized in
that  the baseplate is a perforated plate which can
be displaced in at least one direction.

5. Device (10) according to Claim 3 or 4, characterized
in that  the platform (18) is provided with at least one
additional weight.

6. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that  the platform (18) is fitted with
four wheels.

7. Device (10) according to one of Claims 1 to 5, char-
acterized in that  the platform (18) is fitted with three
wheels (26, 28, 30).

8. Device (10) according to Claim 6 or 7, characterized
in that  at least one of the wheels (30) is provided
with a steering device which can be controlled via
the control device.

9. Device (10) according to one of Claim 6 to 8, char-
acterized in that  at least one of the wheels is pro-
vided with a driving device which can be controlled
via the control device.

10. Device (10) according to one of Claims 6 to 8, char-
acterized in that  the brake system comprises at
least one brake device, which can be controlled via
the control device, for braking one of the wheels (26,
28).

11. Device (10) according to Claim 10, characterized
in that  the brake device comprises an active wheel
brake (32, 34).

12. Device (10) according to one of Claims 1 to 5, char-
acterized in that  the platform (18) is provided with
tracks.

13. Device (10) according to Claim 12, characterized
in that  at least one of the tracks is provided with a
driving device which can be controlled via a control
device.

14. Device (10) according to Claim 12, characterized
in that  the brake system comprises at least one
brake device, which can be controlled via the control
device, for braking one of the tracks.
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15. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that the platform (18) is provided
with a suction device, which can be controlled via
the control device, for taking up the platform (18) by
suction.

16. Device (10) according to one of Claims 3 to 15, char-
acterized in that the loading and unloading robot
(12) is fastened to the baseplate by means of a fixed
screw connection.

17. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that the brake system comprises
at least one lowerable ram.

18. Device (10) according to one of Claims 1 to 16, char-
acterized in that the brake system comprises a de-
vice for taking up the platform (18) by suction.

19. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that the control device is control-
led by an image-�processing system.

20. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that the control device is control-
led by at least one proximity sensor.

21. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that the control device is control-
led by a gyroscopic system.

22. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that the control device is designed
for carrying out a follow-�up control.

23. Device (10) according to one of the preceding claims,
characterized in that a locking device is provided
for locking the transverse rod (50) in the mounts.

Revendications

1. Dispositif (10) pour le chargement et le décharge-
ment automatisés d’un conteneur de transport (24)
accessible horizontalement depuis au moins un cô-
té, à l’aide d’un robot de chargement et de déchar-
gement (12), comprenant un transporteur télescopi-
que (14) et un robot de chargement et de décharge-
ment (12) équipé d’un bâti roulant (16) et couplé par
lui- �même au transporteur télescopique (14),�
caractérisé en ce que
le bâti roulant (16) présente une plateforme (18) sur
laquelle est fixé le robot de chargement et déchar-
gement (12), et le robot de chargement et de déchar-
gement (12) est couplé au transporteur télescopique
(14) par un accouplement (22) désolidarisable, mon-
té entre la plateforme (18) et le transporteur téles-
copique (14), sachant que l’accouplement (22) pré-

sente deux barres de traction-�compression (46, 48)
parallèles l’une à l’autre, dont chaque fois une pre-
mière extrémité est reliée de façon désolidarisable
à la plateforme (18) et dont chaque fois l’autre ex-
trémité est reliée à une barre transversale (50)
s’étendant transversalement par rapport aux barres
de traction-�compression (46, 48), et comprend en
outre des fixations sur les deux côtés du transporteur
télescopique (14) pour la fixation désolidarisable des
deux extrémités de la barre transversale (50) et, en
outre, les barres de traction-�compression (46, 48)
comprennent chacune une barre télescopique (60
ou 62) réglable en longueur, pouvant être comman-
dée par un dispositif de commande.

2. Dispositif (10) selon la revendication 1, caractérisé
en ce que  le bâti roulant (16) présente un système
de freinage pouvant être commandé par un dispositif
de commande.

3. Dispositif (10) selon la revendication 1 ou 2, carac-
térisé en ce que  la plateforme (18) présente une
plaque de base dont les dimensions et le poids sont
tels qu’un robot à bras articulé à six axes est d’un
fonctionnement sûr jusqu’à un poids de travail d’en-
viron 60 kg à pleine charge.

4. Dispositif (10) selon la revendication 3, caractérisé
en ce que  la plaque de base est une plaque perfo-
rée, déplaçable en au moins une direction.

5. Dispositif (10) selon la revendication 3 ou 4, carac-
térisé en ce que  la plateforme (18) est munie d’au
moins un poids supplémentaire.

6. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que  la plateforme (18)
est équipée de quatre roues.

7. Dispositif (10) selon l’une des revendications 1 à 5,
caractérisé en ce que  la plateforme (18) est équi-
pée de trois roues (26, 28, 30).

8. Dispositif (10) selon la revendication 6 ou 7, carac-
térisé en ce qu’ au moins l’une des roues (30) est
munie d’un dispositif directionnel, pouvant être com-
mandé par le dispositif de commande.

9. Dispositif (10) selon l’une des revendications 6 à 8,
caractérisé en ce qu’ au moins l’une des roues est
munie d’un dispositif d’entraînement, pouvant être
commandé par le dispositif de commande.

10. Dispositif (10) selon l’une des revendications 6 à 8,
caractérisé en ce que  le système de freinage com-
prend au moins un dispositif de freinage, pouvant
être commandé par le dispositif de commande, pour
freiner l’une des roues (26, 28).

11 12 



EP 1 600 408 B1

8

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

11. Dispositif (10) selon la revendication 10, caractérisé
en ce que  le dispositif de freinage comprend un frein
de roue actif (32, 34).

12. Dispositif (10) selon l’une des revendications 1 à 5,
caractérisé en ce que  la plateforme (18) est munie
de chenilles.

13. Dispositif (10) selon la revendication 12, caractérisé
en ce qu’ au moins l’une des chenilles est munie
d’un dispositif d’entraînement pouvant être com-
mandé par un dispositif de commande.

14. Dispositif (10) selon la revendication 12, caractérisé
en ce que  le système de freinage comprend au
moins un dispositif de freinage pouvant être com-
mandé par le dispositif de commande, pour freiner
l’une des chenilles.

15. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que  la plateforme (18)
est munie d’un dispositif d’aspiration pouvant être
commandé par le dispositif de commande, pour sou-
mettre la plateforme (18) à une aspiration.

16. Dispositif (10) selon l’une des revendications 3 à 15,
caractérisé en ce que  le robot de chargement et
déchargement (12) est fixé sur la plaque de base à
l’aide d’un vissage fixe.

17. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que  le système de frei-
nage comprend au moins un poinçon pouvant être
abaissé.

18. Dispositif (10) selon l’une des revendications 1 à 16,
caractérisé en ce que  le système de freinage com-
prend un dispositif pour soumettre la plateforme (18)
à une aspiration.

19. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que  le dispositif de com-
mande est commandé par un dispositif de traitement
d’image.

20. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que  le dispositif de com-
mande est commandé par au moins un capteur de
proximité.

21. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que  le dispositif de com-
mande est commandé par un système gyroscopi-
que.

22. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce que  le dispositif de com-
mande est réalisé pour exécuter une commande de

poursuite.

23. Dispositif (10) selon l’une des revendications précé-
dentes, caractérisé en ce qu’ un dispositif de ver-
rouillage est prévu pour verrouiller la barre transver-
sale (50) dans les fixations.
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