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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum Aus-
richten eines Etikettenstreifens mit den Merkmalen
des Oberbegriffs von Patentanspruch 1 und eine
Etikettiermaschine zum Etikettieren von Behéltern
mit den Merkmalen des Oberbegriffs von Patentan-
spruch 10.

[0002] In Etikettiermaschinen werden Etiketten auf
Behaltern angebracht. Hierbei wird von einer Vor-
ratsrolle ein ungeschnittener Etikettenstreifen abge-
rollt und mittels einer Transportvorrichtung mit meh-
reren Rollen einer Schneideinrichtung zugefihrt. In
der Schneideinrichtung wird dann der Etikettenstrei-
fen mit einer Vakuumrolle aufgenommen und mit ei-
nem Messer in einzelne Etiketten zerschnitten. Die
vereinzelten Etiketten werden von einem Greifme-
chanismus von der Vakuumrolle abgenommen, an ei-
ner Beleimungsstation mit Leim versehen und auf Be-
héaltern aufgebracht.

[0003] Fur eine genaue Schnittposition in der
Schneideinrichtung ist der Etikettenstreifen tblicher-
weise mit Schnittmarken versehen, die als stark kon-
trastierter Farbbalken auf dem Etikettenstreifen aus-
geflhrt sind. Der Etikettenstreifen wird in der Schnei-
deinrichtung mit hoher Geschwindigkeit an einem Po-
sitionssensor vorbeigefuhrt, der die Schnittmarken
mit einer hohen zeitlichen Auflésung erkennt und der
dann ein Signal an die Steuerung der Schneideinrich-
tung abgibt. Durch dieses Signal wird das Messer in
Bezug auf die Lage des Etikettenstreifens so gesteu-
ert, dass er an den gewtlinschten Schnittpositionen in
einzelne Etiketten zerschnitten wird.

[0004] Dartber hinaus ist aus der EP 2 364 918 A2
ein Verfahren bekannt, das ohne die oben genann-
ten Schnittmarken auskommt. Bei diesem Verfahren
werden mit einer Bilderfassungseinrichtung zweidi-
mensionale Bilder des Etikettenstreifens aufgenom-
men und Uber eine Erkennung des Etikettenauf-
drucks wird dann ein Taktsignal fir die Schneidein-
richtung generiert.

[0005] Nachteilig beim genannten Stand der Tech-
nik ist, dass das bekannte Verfahren beim Einlernen
und Ausrichten eines Etikettenstreifens fehleranfallig
ist und lange dauert, da eine Bedienperson eine Rei-
he von dafir nétigen Funktionen manuell ausfiihren
muss, wie beispielsweise den Vorschub des Etiket-
tenstreifens oder das Vakuum in der Schneideinrich-
tung.

[0006] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es,
ein Verfahren zum Ausrichten eines Etikettenstrei-
fens bereitzustellen, das weniger fehleranféllig und
schneller durchzufiihren ist.
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[0007] Die Erfindung I6st diese Aufgabe bei einem
Verfahren zum Ausrichten eines Etikettenstreifens
mit den Merkmalen des Oberbegriffs von Patentan-
spruch 1 mit den Merkmalen des kennzeichnenden
Teils, gemal dem in einem Lernmodus der Etiket-
tenstreifen mit einer Transporteinrichtung automa-
tisch transportiert und die Lage des Etikettenstrei-
fens in Bezug auf die Schneideinrichtung mittels ei-
nes als erste Kamera ausgebildeten Positionssen-
sors erfasst wird und dann in einem Ausrichtungs-
modus eine Bedienperson eine Soll-Schnittvorgabe
mit einer Eingabeeinheit in eine Maschinensteuerung
eingeben kann, wobei dann der Bedienperson auf
einem Bildschirm die Soll-Schnittvorgabe gegeniber
dem Etikettenstreifen angezeigt wird und wobei dann
die Maschinensteuerung auf Basis der Soll-Schnitt-
vorgabe die Schneideinrichtung steuert.

[0008] Dadurch, dass in einem Lernmodus der Eti-
kettenstreifen mit einer Transporteinrichtung automa-
tisch transportiert wird, kann der als erste Kame-
ra ausgebildete Positionssensor den Etikettenstreifen
entlang der Transportrichtung automatisch erfassen.
Hierdurch kann in einem Kamerabild ein Bereich des
Etikettenstreifens mit mehreren sequenziell nachein-
ander angeordneten Etiketten erfasst werden. Auch
kann Uber den bekannten Abstand des Positionssen-
sors zu der Schneideinrichtung ein fester Bezug her-
gestellt und die Lage des Etikettenstreifens gegen-
Uber der Schneideinrichtung bestimmt werden.

[0009] Dadurch, dass die Bedienperson die Soll-
Schnittvorgabe mit der Eingabeeinheit in die Maschi-
nensteuerung eingeben kann und diese gegenuber
dem Etikettenstreifen auf dem Bildschirm angezeigt
wird, kann nun die Bedienperson die Soll-Schnittvor-
gabe fir die Schneideinrichtung so eingeben, dass
diese an der gewtlinschten Position, wie beispiels-
weise an der Grenze zwischen zwei Etiketten zu
liegen kommt. Da bereits die Lage des Etiketten-
streifens gegentiber der Schneideinrichtung aus dem
Lernmodus bekannt ist, kann unter dieser Kenntnis
die Soll-Schnittvorgabe zur Steuerung der Schnei-
deinrichtung herangezogen werden. Anders ausge-
drickt ist auf dem Bildschirmbild eine feste Korre-
lation zwischen dem Bild des Etikettenstreifens und
der Soll-Schnittvorgabe gegeben und eine Bedien-
person kann diese entsprechend gegeniber dem Bild
des Etikettenstreifens so verschieben, dass die ge-
winschte Schnittposition zur Vereinzelung der Etiket-
ten eingegeben werden kann.

[0010] Bei dem erfindungsgemafen Verfahren kon-
nen die Funktionen innerhalb des Lernmodus auto-
matisch erfolgen und im Ausrichtungsmodus wird nur
die Angabe der Soll-Schnittvorgabe durch die Be-
dienperson benétigt. Dadurch ergibt sich eine beson-
ders einfache Ausrichtung des Etikettenstreifens, wie
beispielsweise beim Wechsel auf einen neuen Etiket-
tentypen.
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[0011] Das Verfahren kann flir eine Etikettiermaschi-
ne vorgesehen sein. Die Etikettiermaschine kann zur
Etikettierung von Behéltern mit Etiketten ausgebil-
det sein, insbesondere wobei die Behalter Kunst-
stoffflaschen, Glassflaschen, Dosen und/oder Tuben
sind. Die Behalter kdénnen flir Getréanke, Lebens-
mittel, Hygieneartikel, Pasten, chemische, biologi-
sche und/oder pharmazeutische Produkte vorgese-
hen sein. Bei den Etiketten kann es sich insbesonde-
re um Etiketten handeln, die mit einem Haftmittel auf-
gebracht werden. Die Etiketten kénnen insbesondere
Zuschnitte aus Papier oder Kunststoff sein, die ins-
besondere einen Aufdruck umfassen, der den Inhalt
des Behalters bezeichnet, beschreibt und/oder be-
wirbt. Die Etiketten kénnen sequentiell nacheinander
auf dem Etikettenstreifen angeordnet sein. Der Eti-
kettenstreifen kann ein Band oder ein Schlauch sein.

[0012] Die Schneideinrichtung kann wenigstens ein
messerartiges Werkzeug zum Zerschneiden des Eti-
kettenstreifens umfassen. Die Schneideinrichtung
kann eine Vakuumrolle umfassen, mit der der Etiket-
tenstreifen vor und nach dem Zerschneiden transpor-
tiert und/oder fixiert wird.

[0013] Die Transporteinrichtung kann mit einer Viel-
zahl von Umlenkrollen und/oder Antriebsrollen aus-
gebildet sein, um den Etikettenstreifen zu transportie-
ren. Die Transporteinrichtung kann zur Steuerung mit
der Maschinensteuerung verbunden sein.

[0014] Die erste Kamera kann dazu ausgebildet
sein, einen Bereich des Etikettenstreifens zu erfas-
sen, auf dem in Transportrichtung mehrere Etiketten
angeordnet sind. In dem Positionssensor oder der
Maschinensteuerung kénnen Parameter gespeichert
sein, mit denen die Lage des Etikettenstreifens in
Bezug auf die Schneideinrichtung berechnet werden
kénnen. Ein Parameter kann insbesondere ein Ab-
stand zwischen dem Positionssensor und der Schnei-
deinrichtung sein.

[0015] Der Lernmodus kann mit einer Taste oder
der Eingabeeinheit aktiviert werden. Darlber hinaus
kénnen der Positionssensor und/oder die Maschinen-
steuerung dazu ausgebildet sein, ein neues Etikett
zu erkennen, wobei insbesondere bei einem neu-
en Etikettentypen der Lernmodus automatisch akti-
viert wird. Mit dem Lernmodus kann ein neuer Etiket-
tentyp fiir den Positionssensor und/oder die Maschi-
nensteuerung eingelernt werden. Neuer Etikettentyp
kann bedeuten, dass die fiir die Steuerung der Eti-
kettiermaschine fur diesen Etikettentypen notwendi-
gen Betriebsparameter noch nicht in der Steuerung
gespeichert sind.

[0016] Die Eingabeeinheit kann als Tastatur, Pfeil-
tasten und/oder als Touchscreen ausgebildet sein.
Die Eingabeeinheit kann mit der Maschinensteue-
rung verbunden sein. Der Bildschirm kann be-
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rihrungsempfindlich als Eingabeeinheit ausgebildet
sein. Der Bildschirm kann mit der Maschinensteue-
rung verbunden sein. Der Bildschirm kann dazu aus-
gebildet sein, den Etikettenstreifen und die Soll-
Schnittvorgabe grafisch darzustellen.

[0017] Soll-Schnittvorgabe kann bedeuten, dass
dies eine Parametervorgabe durch die Bedienperson
fur die Schneideinrichtung ist, mit der die gewlinsch-
te Schnittposition in Bezug auf den Etikettenstreifen
angegeben wird.

[0018] Die Maschinensteuerung kann zur Steuerung
der Schneideinrichtung und/oder der Transportein-
richtung ausgebildet sein, insbesondere zur auto-
matischen Steuerung der Transporteinrichtung beim
Ausrichten des Etikettenstreifens. Die Maschinen-
steuerung kann dazu ausgebildet sein, liber einen Ar-
beitstakt den Schneidezeitpunkt der Schneideinrich-
tung zu steuern. Die Maschinensteuerung kann we-
nigstens eine Motorregelung zur Regelung der Trans-
porteinrichtung und/oder der Schneideinrichtung um-
fassen. Die Maschinensteuerung kann in mehrere
Steuerungs- und/oder Erfassungsmodule unterglie-
dert sein, die entsprechend der Transporteinrich-
tung bzw. der Schneideinrichtung zugeordnet sind.
Die Steuerungs- und/oder Erfassungsmodule kénnen
Uber einen Datenbus miteinander verbunden sein.
Ein Steuerungs- und/oder Erfassungsmodul der Ma-
schinensteuerung kann im Positionssensor angeord-
net sein.

[0019] Bei dem Verfahren kann die Soll-Schnittvor-
gabe in einer Datenbank gespeichert werden. Da-
durch kann die Soll-Schnittvorgabe bei einer spa-
teren Verwendung des gleichen Etikettentyps aus
der Datenbank wieder abgerufen werden. Die Soll-
Schnittvorgabe kann zusammen mit wenigstens ei-
nem |dentifizierungsmerkmal des Etikettentyps in der
Datenbank abgespeichert sein. Die Datenbank kann
mit der Maschinensteuerung verbunden sein.

[0020] Bei dem Verfahren kénnen die Kamerabil-
der des Positionssensors mit einer ersten Bildverar-
beitungseinheit ausgewertet werden. Hierdurch kon-
nen automatisch Merkmale aus dem Kamerabild des
Etikettenstreifens identifiziert werden. Beispielswei-
se kénnen Barcodes, Bedruckungsrander, Text, cha-
rakteristische Kurvenverlaufe und Ecken mit der Bild-
verarbeitungseinheit automatische erkannt werden.
Hierdurch kann die Bedienperson durch ein Markie-
ren von charakteristischen Merkmalen am Bildschirm
bei der Positionierung der Soll-Schnittvorgabe unter-
stutzt werden. Dariber hinaus kénnen mit der Bild-
verarbeitungseinheit Identifikationsmerkmale des Eti-
kettentyps ausgewertet und erkannt werden. Die ers-
te Bildverarbeitungseinheit kann in der Maschinen-
steuerung und/oder der ersten Kamera angeordnet
sein.
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[0021] Bei dem Verfahren kann im Lernmodus die
erste Bildverarbeitungseinheit eine Ist-Schnittvorga-
be automatisch erkennen und auf dem Bildschirm
gegenlber dem Etikettenstreifen markieren. Hier-
durch kann die Ist-Schnittvorgabe am Bildschirm
als Vorschlag fur eine Soll-Schnittvorgabe angezeigt
werden. Dadurch kann die Bedienperson die Soll-
Schnittvorgabe schneller eingeben, wodurch das Ein-
richten eines neuen Etiketts beschleunigt wird. Ist-
Schnittvorgabe kann bedeuten, dass dies eine von
der ersten Bildverarbeitungseinheit automatisch er-
mittelte Parametervorgabe fiir die Schneideinrich-
tung ist, mittels der der Bedienperson eine Schnittpo-
sition in Bezug auf den Etikettenstreifen vorgeschla-
gen wird.

[0022] Die Ist-Schnittvorgabe kann bei dem Verfah-
ren in einer Datenbank gespeichert werden. Hier-
durch ist eine spatere Analyse der Leistungsfahigkeit
der ersten Bildverarbeitungseinheit mdglich und es
kénnen dadurch Kriterien zur Verbesserung der ers-
ten Bildverarbeitungseinheit abgeleitet werden. Die
Datenbank kann die gleiche sein wie die zuvor be-
schriebene Datenbank zur Speicherung der Soll-
Schnittvorgabe.

[0023] Bei dem Verfahren kann in einem Qualitats-
sicherungsmodus eine als zweite Kamera ausgebil-
dete Qualitatssicherungseinheit den geschnittenen
Etikettenstreifen erfassen. Hierdurch ist es mdglich,
dass die Bedienperson das Kamerabild der zweiten
Kamera betrachtet und die tatsachliche Schnittpositi-
on pruft. Schnittposition kann bedeuten, dass dies die
tatsachliche Position ist, an der der Etikettenstreifen
von der Schneideinheit zerschnitten wurde. Bei einer
nicht korrekten Schnittposition kann dann die Bedien-
person die Soll-Schnittvorgabe so lange korrigieren,
bis die Schnittposition korrekt ist. Die Bedienperson
kann die Schnittposition mithilfe der Eingabeeinheit
und dem am Bildschirm angezeigten Etikettenstrei-
fen zur Auswertung markieren. Die erste Kamera und
die zweite Kamera kénnen eine einzige Kamera oder
zwei verschiedene Kameras sein.

[0024] Bei dem Verfahren kann die Qualitatssiche-
rungseinheit eine Schnittposition am geschnittenen
Etikettenstreifen mithilfe einer zweiten Bildverarbei-
tungseinheit automatisch erkennen und auf dem Bild-
schirm gegeniiber dem geschnittenen Etikettenstrei-
fen darstellen. Hierdurch wird die Qualitatssiche-
rungseinheit automatisiert und die Bedienperson be-
notigt besonders wenig Zeit, um die Soll-Schnitt-
vorgabe ggf. zu korrigieren. Die erste Bildverarbei-
tungseinheit und die zweite Bildverarbeitungseinheit
kdnnen eine einzige Bildverarbeitungseinheit oder
zwei verschiedene Bildverarbeitungseinheiten sein.
Die zweite Bildverarbeitungseinheit kann in der Ma-
schinensteuerung und/oder der zweiten Kamera an-
geordnet sein.
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[0025] Bei dem Verfahren kann dann in einem Kor-
rekturmodus die Maschinensteuerung eine Abwei-
chung der Soll-Schnittvorgabe von der Schnittpositi-
on automatisch korrigieren. Hierdurch wird die Kor-
rektur der Soll-Schnittvorgabe automatisiert und be-
ndétigt keinen Eingriff durch die Bedienperson. Durch
die Abweichung kann der Abstand zwischen dem Po-
sitionssensor und der Schneideinrichtung kalibriert
werden. Ebenso kann die Schneideinrichtung durch
die Abweichung bezlglich der Schnittposition kali-
briert werden.

[0026] Bei dem Verfahren kann die Schnittposition in
einer Datenbank gespeichert werden. Dadurch kann
die tatsachliche Schnittposition zu einem spateren
Zeitpunkt aus der Datenbank wieder abgerufen wer-
den und das System kann ohne erneute Kalibrierung
auskommen.

[0027] Darlber hinaus stellt die Erfindung eine
Etikettiermaschine zum Etikettieren von Behaltern
bereit, umfassend eine Transporteinrichtung zum
Transport eines Etikettenstreifens mit einer Vielzahl
von Etiketten, eine Schneideinheit zum Schneiden
des Etikettenstreifens, einen als erste Kamera ausge-
bildeten Positionssensor zur Erfassung der Lage des
Etikettenstreifens in Bezug auf die Schneideinrich-
tung und eine Maschinensteuerung mit einem Bild-
schirm und einer Eingabeeinheit, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Eingabeeinheit zur Eingabe und/
oder Korrektur einer Soll-Schnittvorgabe ausgebildet
ist, wobei der Bildschirm zur Anzeige der Soll-Schnitt-
vorgabe gegeniber dem Etikettenstreifen ausgebil-
det ist, und wobei eine Schnittposition der Schneid-
einrichtung durch die Maschinensteuerung auf Basis
der Soll-Schnittvorgabe steuerbar ist.

[0028] Dadurch, dass die Eingabeeinheit zur Einga-
be und/oder Korrektur einer Soll-Schnittvorgabe aus-
gebildet ist und diese am Bildschirm gegenliber dem
Etikettenstreifen angezeigt werden kann, ist es flr
die Bedienperson mdglich, die Soll-Schnittvorgabe in
Bezug auf den Etikettenstreifen an der gewlinschten
Stelle in einfacher Weise vorzugeben. Dadurch, dass
die Schnittposition der Schneideinrichtung durch die
Maschinensteuerung auf Basis der Soll-Schnittvorga-
be steuerbar ist, kann automatisch die Schneidein-
richtung so gesteuert werden, dass der Schnitt an der
gewunschten Soll-Schnittvorgabe erfolgt. Hierdurch
kann eine Bedienperson die Etikettiermaschine be-
sonders einfach und schnell auf das Etikettieren mit
einem neuen Etikettentyp einrichten.

[0029] Die Etikettiermaschine kann die weiter oben
beschriebenen Merkmale aufweisen.

[0030] Die Etikettiermaschine kann weiter eine ers-
te Bildverarbeitungseinheit zur Auswertung der Lage
des Etikettenstreifens aus einem Kamerabild des Po-
sitionssensors umfassen. Hierdurch kénnen die La-
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ge des Etikettenstreifens und/oder charakteristische
Merkmale des Etikettenstreifens automatisch ausge-
wertet werden. Durch die Anzeige derartiger Informa-
tionen kann die Bedienperson bei der Wahl der Soll-
Schnittvorgabe besonders gut unterstitzt werden.

[0031] Die erste Bildverarbeitungseinheit kann zur
Erkennung von transformationsinvarianten Merkma-
len der Etikette ausgebildet sein. Transformationsin-
variante Merkmale kénnen Druckmerkmale sein, die
sich unabhangig von einer Verschiebung des Eti-
kettenstreifens gegenlber dem Positionssensor mit-
hilfe der ersten Bildverarbeitungseinheit identifizie-
ren lassen. Beispielsweise kdnnen dies Rander, Bar-
codes, Kanten, Ecken, Kreise und/oder Mittelpunkte
von Kreisen sein.

[0032] Die erste Bildverarbeitungseinheit kann zum
Vergleich des Kamerabildes mit einem Referenzbild
ausgebildet sein. Hierdurch kann die Lage des Etiket-
tenstreifens besonders einfach bestimmt werden. Die
erste Bildverarbeitungseinheit kann beim Vergleich
des Kamerabildes mit dem Referenzbild zur Berech-
nung einer Transformation zwischen beiden Bildern
ausgebildet sein. Vergleich kann bedeuten, dass ei-
ne Verschiebung zwischen dem Kamerabild und dem
Referenzbild mit der ersten Bildverarbeitungseinheit
bestimmbar ist.

[0033] Die Etikettiermaschine kann weiter eine Qua-
litdtssicherungseinheit zur Erfassung des geschnit-
tenen Etikettenstreifens umfassen. Hierdurch kann
die Qualitat des Schnitts und/oder die Schnittposition
durch die Schneideinheit erfasst und bewertet wer-
den.

[0034] Die Qualitadtssicherungseinheit kann eine
zweite Kamera umfassen, wobei mit einer zweiten
Bildverarbeitungseinheit eine Schnittposition aus ei-
nem Kamerabild des geschnittenen Etikettenstrei-
fens auswertbar ist. Dadurch kann die Schnittpositi-
on nach der Schneideinrichtung automatisch erfasst
werden und fur eine Korrektur der Soll-Schnittvorga-
be herangezogen werden.

[0035] Die Etikettiermaschine kann insbesondere fiir
die Durchfiihrung des oben beschriebenen Verfah-
rens ausgebildet sein.

[0036] Weitere Merkmale und Vorteile der Erfin-
dung werden nachfolgend anhand der in den Figu-
ren dargestellten Ausflihrungsbeispiele erlautert. Da-
bei zeigt:

[0037] Fig. 1 eine erfindungsgeméale Etikettierma-
schine in einer Draufsicht;

[0038] Fig. 2 eine Bildschirmdarstellung des Etiket-
tenstreifens beim Eingeben der Soll-Schnittvorgabe
mit einer Eingabeeinheit;
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[0039] Fig. 3 eine Bildschirmdarstellung bei einer
automatischen Erkennung der Ist-Schnittvorgabe;
und

[0040] Fig. 4 eine Bildschirmdarstellung nach der Er-
kennung der Schnittposition durch eine Qualitatssi-
cherungseinheit.

[0041] Fig. 1 zeigt eine erfindungsgeméalle Etiket-
tiermaschine 1 in einer Draufsicht. Zu sehen ist, dass
der Etikettenstreifen 2a durch die Transporteinrich-
tung 3 durch die verschiedenen Einheiten der Etiket-
tiermaschine 1 gefiihrt wird. Dabei wird der Etiketten-
streifen 2a zunachst an dem Positionssensor 5 vor-
beigefuhrt und an der Schneideinrichtung 4 in einzel-
ne Etiketten zerschnitten. AnschlieRend werden die
einzelnen Etiketten 2¢ an der Beleimungsstation 17
vorbeigefiihrt und mit der Ubergaberolle 18 auf den
Behaltern angebracht (hier nicht dargestellt).

[0042] Die Transporteinrichtung 3 umfasst dabei
eine Vorratsrolle 3d, eine Verklebungsstation 3c
zur Verklebung des Etikettenstreifens 2a bei einem
Wechsel der Vorratsrolle 3d, einen Bandpuffer 3b
und mehrere Umlenkrollen 3a. Durch die Transport-
einrichtung 3 wird der Etikettenstreifen 2a innerhalb
der Etikettiermaschine 1 gefiihrt und weitertranspor-
tiert.

[0043] Die Schneideinrichtung 4 umfasst eine Va-
kuumrolle 4a und ein Schneidwerkzeug 4b. Hierbei
wird der zunachst ungeschnittene Etikettenstreifen
2a der Schneideinrichtung 4 zugefihrt und auf der
Vakuumrolle 4a mittels eines Unterdrucks fixiert. Das
Schneidwerkzeug 4b weist mehrere vertikal verlau-
fende Klingen auf, mit denen der Etikettenstreifen
2a in die einzelnen Etiketten 2¢ zerschnitten werden
kann. Die Schneideinrichtung 4 ist dabei so steuerbar
ausgebildet, dass die Schnittposition l[&ngs der Trans-
portrichtung des Etikettenstreifens 2a veranderbar
ist. Hierdurch kann die Schneideinrichtung 4 auf un-
terschiedliche Etikettenlangen so angepasst werden,
dass die Schnittlage an den vorgesehenen Réndern
der Etikette 2¢ verlauft.

[0044] Da jedoch die Lage des Etikettenstreifens 2a
in Bezug auf die Schneideinrichtung 4 nicht von vorn-
herein bekannt ist, wird mit dem Positionssensor 5
erfasst, der vor der Schneideinrichtung 4 angeordnet
ist. Zu sehen ist, dass der Positionssensor 5 als ers-
te Kamera ausgebildet ist und mit einem senkrechten
Blickwinkel auf den Etikettenstreifen 2a ausgerichtet
ist. Das Blickfeld des Positionssensors 5 erfasst da-
bei eine Lange des Etikettenstreifens 2a, die groflier
ist als ein einzelnes Etikett 2¢c. Die Bilder des Positi-
onssensors 5 werden nun Uber eine Bilddatenleitung
19 an die erste Bildverarbeitungseinheit 12a weiter-
geleitet und dort ausgewertet. Die erste Bildverarbei-
tungseinheit 12a ist hier integral in der Maschinen-
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steuerung 6 angeordnet. Alternativ kann diese auch
innerhalb des Positionssensors 5 angeordnet sein.

[0045] Die erste Bildverarbeitungseinheit 12a ist hier
zur Erkennung von charakteristischen Merkmalen
des Etikettenaufdrucks auf dem Etikettenstreifen 2a
ausgebildet. Hierbei werden beispielsweise die Ran-
der eines einzelnen Etikettenaufdrucks erkannt und
deren Position relativ zum Positionssensor 5 be-
stimmt. DarUtber hinaus ist im Positionssensor 5 des-
sen Abstand zur Schneideinrichtung 4 gespeichert.
Beispielsweise ist dieser Abstand der Weg des Etiket-
tenstreifens 2a in Férderrichtung ab der Bildmitte des
Kamerabildes bis zu einer Referenzschneideposition
in der Schneideinrichtung 4. Dieser Abstand wird ein-
malig bei der Inbetriebnahme der Etikettiermaschine
1 kalibriert und zusammen mit der Breite des Kame-
rabildes in der Ebene des Etikettenstreifens 2a im
Positionssensor 5 oder in der Maschinensteuerung
6 als Parameter gespeichert. Folglich kann Uber die-
se Parameter der Abstand einer bestimmten Spalte
im Kamerabild zu der Referenzschneideposition der
Schneideinrichtung 4 berechnet werden. Wie zuvor
beschrieben ist bereits die Position des Etikettenran-
des durch die erste Bildverarbeitungseinheit 12a er-
fasst und somit kann unmittelbar die Lage des Eti-
kettenstreifens in Bezug auf die Schneideinrichtung
4 berechnet werden.

[0046] Im Lernmodus wird der Etikettenstreifen 2a
von der Transporteinrichtung 3 automatisch am Po-
sitionssensor 5 vorbeitransportiert und durch die zu-
vor beschriebene Prozedur wird automatisch die La-
ge des Etikettenstreifens 2a in Bezug auf die Schnei-
deinrichtung 4 erfasst. Die automatische Steuerung
Ubernimmt dabei die Maschinensteuerung 6 mit der
ersten Bildverarbeitungseinheit 12a und dem Steue-
rungsmodul 14 zur Steuerung der Schneideinrich-
tung 4.

[0047] AnschlieRend wird im Ausrichtungsmodus
das Kamerabild des Positionssensors 5 auf dem Bild-
schirm 8 angezeigt. Auf dem Bildschirm 8 ist das
Bild des Etikettenstreifens 2a zu sehen, eine automa-
tisch ermittelte Ist-Schnittvorgabe 10 und die von der
Bedienperson gewahlte Soll-Schnittvorgabe 9. Diese
Soll-Schnittvorgabe 9 kann Uber die Eingabeeinheit
7 von der Bedienperson eingegeben oder korrigiert
werden. Dies wird in den Fig. 2-Fig. 4 weiter unten
naher erlautert.

[0048] Darliber hinaus ist im Bereich des Auslaufs
der Schneideinrichtung 4 die Qualitatssicherungs-
einheit 16 angeordnet. Diese ist als zweite Kame-
ra ausgebildet und erfasst mit ihrem Blickwinkel den
geschnittenen Etikettenstreifen 2b. Das Kamerabild
wird Uber die Bilddatenleitung 21 zu der zweiten
Bildverarbeitungseinheit 12b geleitet. Mit der zweiten
Bildverarbeitungseinheit 12b wird die Schnittposition
im Bild des geschnittenen Etikettenstreifens 2b auto-
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matisch ermittelt. Wie in der Fig. 4 ausgeflhrt, kann
hiermit eine Korrektur der Soll-Schnittvorgabe in ei-
nem Korrekturmodus erfolgen. Dartiber hinaus kann
die Bedienperson visuell beurteilen, ob die Schnittpo-
sition korrekt gewahilt ist.

[0049] Anschlielend werden die geschnittenen Eti-
ketten 2c auf Behdlter aufgebracht (hier nicht ge-
zeigt).

[0050] Mit der erfindungsgemalien Etikettiermaschi-
ne 1 ist es auf einfache und schnelle Weise mdglich,
einen neuen Etikettentypen mit dem Positionssensor
5 einzulernen und die korrekte Lage der Soll-Schnitt-
vorgabe zur Steuerung der Schneideinrichtung 4 vor-
zugeben. Ebenso ist es moglich, Uber die Qualitats-
sicherungseinheit 16 im Korrekturmodus eine Abwei-
chung der Soll-Schnittvorgabe 9 von der tatsachli-
chen Schnittposition automatisch zu korrigieren. Mit
diesen Informationen kann dann auch eine Kalibrie-
rung des Abstands des Positionssensors 5 von der
Schneideinrichtung 4 erfolgen.

[0051] Dariiber hinaus werden die bei dem Verfah-
ren ermittelten Daten (z.B. Soll- und Ist-Schnittvorga-
be, Schnittposition und/oder Bilddaten) von der Ma-
schinensteuerung 6 in der Datenbank 15 gespeichert.
Dadurch muss ein Etikettentyp nicht erneut eingelernt
werden, Kalibrierparameter kdbnnen gespeichert wer-
den und die Daten kénnen fir eine spatere Auswer-
tung herangezogen werden.

[0052] Fig. 2 zeigt eine Bildschirmdarstellung des
Etikettenstreifens 2a beim Eingeben der Soll-Schnitt-
vorgabe 9 mit der Eingabeeinheit 7.

[0053] Auf dem Bildschirm 8 ist das Bild des Etiket-
tenstreifens 2a dargestellt, das mit der ersten Kame-
ra des Positionssensors 5 aus Fig. 1 aufgenommen
wurde. Der Etikettenstreifen 2a weist dabei mehrere
Etiketten 2c mit den dargestellten Bedruckungen auf.
Daruber hinaus ist die Soll-Schnittvorgabe 9 gezeigt.
Diese kann entlang des Doppelpfeils mit der Einga-
beeinheit 7 Gber die Pfeiltasten 7a und 7b horizontal
verschoben und mit der Taste 7¢ bestatigt werden.

[0054] Im Ausrichtungsmodus wird der Bedienper-
son folglich die Soll-Schnittvorgabe 9 gegeniber
dem Etikettenstreifen 2a angezeigt. Die Bedienper-
son kann nun die Soll-Schnittvorgabe 9 mit der Ein-
gabeeinheit 7 in die Maschinensteuerung 6 (siehe
Fig. 1) eingeben. Hierbei kann die Bedienperson mit
den Pfeiltasten 7a und 7b die Soll-Schnittvorgabe 9
entlang des Etikettenstreifens so verschieben, dass
diese der gewlinschten Schnittposition entspricht.

[0055] Anschlieffend kann die Maschinensteuerung
6 Uber das Steuerungsmodul 14 die Schneideinrich-
tung 4 so steuern, dass der Schnitt entsprechend der
Soll-Schnittvorgabe 9 erfolgt.
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[0056] In Fig. 3 zeigt eine Bildschirmdarstellung bei
einer automatischen Erkennung der Ist-Schnittvorga-
be 10. Diese wird im Lernmodus automatisch von der
ersten Bildverarbeitungseinheit 12a aus dem Kame-
rabild des Positionssensors 5 ermittelt. Beispielswei-
se ist dies der Rand des Etikettenaufdrucks oder die
Mitte zwischen zwei aufeinanderfolgenden Randern.
Hierdurch wird die Bedienperson unterstiitzt, die Soll-
Schnittvorgabe 9 mdglichst schnell einzugeben.

[0057] Hier ist zu sehen, dass die Ist-Schnittvorgabe
10 etwas zu weit links berechnet wurde und folglich
kann die Bedienperson Uber die Pfeiltasten 7a und
7b die Ist-Schnittvorgabe 10 so verschieben, dass die
gewinschte Soll-Schnittvorgabe 9 erreicht wird. Die
Ist-Schnittvorgabe 10 und die Soll-Schnittvorgabe 9
kénnen mit unterschiedlichen Farben und/oder Lini-
entypen auf dem Bildschirm 8 dargestellt sein.

[0058] Fig. 4 zeigt eine Bildschirmdarstellung nach
der Erkennung der Schnittposition 13 durch die Quali-
tatssicherungseinheit 16. Wie in Bezug auf Fig. 1 be-
schrieben, erkennt die Qualitatssicherungseinheit 16
automatisch die Schnittposition 13 am geschnittenen
Etikettenstreifen 2c. Diese Information wird nun in
Bezug auf den noch ungeschnittenen Etikettenstrei-
fen 2a am Bildschirm 8 dargestellt.

[0059] Zu sehen ist, dass sich ein Abstand A zwi-
schen der Soll-Schnittvorgabe und der Schnittpositi-
on 13 ergibt. Dies ist beispielsweise durch eine fehler-
behaftete Kalibrierung des Abstands des Positions-
sensors 5 zur Schneideinrichtung 4 zu erklaren oder
mit einer dejustierten Schneideinrichtung 4.

[0060] Im Korrekturmodus kann nun die Maschinen-
steuerung 6 die Abweichung der Soll-Schnittvorgabe
9 von der Schnittposition 13 berechnen und automa-
tisch korrigieren. Hiertiiber kdnnen auch die entspre-
chenden Kalibrierparameter in der Maschinensteue-
rung 6 korrigiert werden. Alternativ kann auch die
Bedienperson im Korrekturmodus die Lage der Soll-
Schnittvorgabe 9 manuell Uber die Pfeiltasten 7a und
7b korrigieren und daruber die Abweichung A bestim-
men.

[0061] Die zuvor genannten Kalibrierungen, Para-
meter, Kamerabilder, Ist-Schnittvorgaben und Soll-
Schnittvorgaben kénnen in der Datenbank 15 gespei-
chert werden, um die Daten zu einem spéateren Zeit-
punkt abzurufen und entsprechend auszuwerten.

[0062] Es versteht sich, dass in den zuvor beschrie-
benen Ausfihrungsbeispielen genannte Merkmale
nicht auf diese speziellen Kombinationen beschrankt
sind und in beliebigen anderen Kombinationen még-
lich sind.
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Patentanspriiche

1. Verfahren zum Ausrichten eines Etikettenstrei-
fens (2a) mit einer Vielzahl von Etiketten (2¢) gegen-
Uber einer Schneideinrichtung (4), wobei der Etiket-
tenstreifen (2a) durch die Schneideinrichtung (4) in
Etiketten (2c) zerschnitten wird, die anschlielend auf
Behalter aufgebracht werden,
dadurch gekennzeichnet, dass
in einem Lernmodus
der Etikettenstreifen (2a) mit einer Transporteinrich-
tung (3) automatisch transportiert und
die Lage des Etikettenstreifens (2a) in Bezug auf die
Schneideinrichtung (4) mittels eines als erste Kamera
ausgebildeten Positionssensors (5) erfasst wird
und dann in einem Ausrichtungsmodus
eine Bedienperson eine Soll-Schnittvorgabe (9) mit
einer Eingabeeinheit (7) in eine Maschinensteuerung
(6) eingeben kann,
wobei dann der Bedienperson auf einem Bildschirm
(8) die Soll-Schnittvorgabe (9) gegeniiber dem Etiket-
tenstreifen (2a) angezeigt wird, und
wobei dann die Maschinensteuerung (6) auf Basis
der Soll-Schnittvorgabe (9) die Schneideinrichtung
(4) steuert.

2. Verfahren nach Anspruch 1, wobei die Soll-
Schnittvorgabe (9) in einer Datenbank (15) gespei-
chert wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, wobei die
Kamerabilder des Positionssensors (5) mit einer ers-
ten Bildverarbeitungseinheit (12a) ausgewertet wer-
den.

4. Verfahren nach Anspruch 3, wobei im Lern-
modus die erste Bildverarbeitungseinheit (12a) eine
Ist-Schnittvorgabe (10) automatisch erkennt und auf
dem Bildschirm (8) gegeniber dem Etikettenstreifen
(2a) markiert.

5. Verfahren nach Anspruch 4, wobei die Ist-
Schnittvorgabe (10) in einer Datenbank (15) gespei-
chert werden.

6. Verfahren nach wenigstens einem der Anspri-
che 1-5, wobei dann in einem Qualitatssicherungs-
modus eine als zweite Kamera ausgebildete Quali-
tatssicherungseinheit (16) den geschnittenen Etiket-
tenstreifen (2b) erfasst.

7. Verfahren nach Anspruch 6, wobei die Qualitats-
sicherungseinheit (16) eine Schnittposition am ge-
schnittenen Etikettenstreifen (2¢) mithilfe einer zwei-
ten Bildverarbeitungseinheit (12b) automatisch er-
kennt und auf dem Bildschirm (8) gegeniiber dem ge-
schnittenen Etikettenstreifen (2b) darstellt.

8. Verfahren nach Anspruch 7, wobei dann in ei-
nem Korrekturmodus die Maschinensteuerung (6) ei-
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ne Abweichung (A) der Soll-Schnittvorgabe (9) von
der Schnittposition (13) automatisch korrigiert.

9. Verfahren nach wenigstens einem der Anspru-
che 1-9, wobei die Schnittposition (13) in einer Da-
tenbank (15) gespeichert wird.

10. Etikettiermaschine (1) zum Etikettieren von
Behaltern, umfassend eine Transporteinrichtung (3)
zum Transport eines Etikettenstreifens (2a) mit einer
Vielzahl von Etiketten (2c), eine Schneideinheit (4)
zum Schneiden des Etikettenstreifens (2a), einen als
erste Kamera ausgebildeten Positionssensor (5) zur
Erfassung der Lage des Etikettenstreifens (2a) in Be-
zug auf die Schneideinrichtung (4) und eine Maschi-
nensteuerung (6) mit einem Bildschirm (8) und einer
Eingabeeinheit (7),
dadurch gekennzeichnet, dass
die Eingabeeinheit (7) zur Eingabe und/oder Korrek-
tur einer Soll-Schnittvorgabe (9) ausgebildet ist,
wobei der Bildschirm (8) zur Anzeige der Soll-Schnitt-
vorgabe (9) gegenliber dem Etikettenstreifen (2a)
ausgebildet ist, und
wobei eine Schnittposition (13) der Schneideinrich-
tung (4) durch die Maschinensteuerung (6) auf Basis
der Soll-Schnittvorgabe (9) steuerbar ist.

11. Etikettiermaschine (1) nach Anspruch 10, wei-
ter umfassend eine erste Bildverarbeitungseinheit
(12a) zur Auswertung der Lage des Etikettenstreifens
(2a) aus einem Kamerabild des Positionssensors (5).

12. Etikettiermaschine (1) nach Anspruch 11, wo-
bei die erste Bildverarbeitungseinheit (12a) zur Er-
kennung von transformationsinvarianten Merkmalen
der Etikette (2¢) ausgebildet ist.

13. Etikettiermaschine (1) nach Anspruch 11 oder
12, wobei die erste Bildverarbeitungseinheit (12a)
zum Vergleich des Kamerabildes mit einem Refe-
renzbild ausgebildet ist.

14. Etikettiermaschine (1) nach wenigstens einem
der Anspriiche 10-13, weiter umfassend eine Qua-
litatssicherungseinheit (16) zur Erfassung des ge-
schnittenen Etikettenstreifens (2b).

15. Etikettiermaschine (1) nach Anspruch 14, wo-
bei die Qualitéatssicherungseinheit (16) eine zweite
Kamera umfasst und wobei mit einer zweiten Bildver-
arbeitungseinheit (12b) eine Schnittposition (13) aus
einem Kamerabild des geschnittenen Etikettenstrei-
fens (2b) auswertbar ist.

Es folgen 3 Seiten Zeichnungen
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Anhéangende Zeichnungen
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FIG. 2
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