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{64) Vowichtung zum Ein- oder Auspacken von Flaschien oder Ehnlichen Gegenstinden aus ob- n offenem

Transportgebinde

(65) Einpacken, Auspacken, Flaschen, Transportgebinde,
Schwingarm, Koppel, Linearantrieb, Wilzschraubtrieb,
Gelenkpunkt, Vertikalantrieb, Horizontalantrieb,
Bewegur.gsiiberlagerung, Schlitten, Graiferkopf

(67) Die Erfindung betrifit eine Vorrichtung zum Ein- oder
Auspacken von Flaschen odur dergleichen von einem
Flaschentransportband in Transportgebinde oder
umgekehrt. Sie werden in Abfiillanlagen von Brauereien

u. 8. eingesetzt. Erfindungsgems? ist ein senkrechter
Schwingarm, in der Ebene des Maschinengestells gelagert,
am oberen Ende mit einer Koppel und diese mit einem
horizontal gefithrten Schiitten verbunden. Das untere Ende
ist an einem Linearantrieb befestigt, der am
Maschinengestell gelagert ist. Durch diese Anordnung wird
der bekannte vorteilhafte Geschwindigkeitsverlauf der
Ubersetzbewegung mit einer frei programmierbaren
Bahnkurve mit beliebigen Endlagen verbunden. Fig. 1
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Patentanspriiche:

1. Vorrichtung zum Ein- oder Auspacken von Flaschen oder hnlichen Gegenstér den aus oban offenen
Transportgebinder: mit einem horizontalen Grundrahmen, auf diesem angsordnetem
Maschinengaestell, einem horizontal auf dissem gefithrten Schlitten mit einem Hubwerk fiir die
Vertikalbewegung eines (ireifertrigers, einem Horizontalanirieb mittels am Sichlitten angreifenden
Koppel und einer Antriek:ssteuerung zur Uberlagerung der Horizontal- und Veitikalbewegung,
dadurch gekennzoichnet, daf ein senkrechter Schwingarm (4) schwenkbar in der Ebene des
Maschinengaestells (2) an diesem in einem Gelerkpunkt (G 1) gelagert und tiher eine Koppel (6) mit
dem horizontal gofilhrten Schlitten (3) gelenkig verbunden ist und an dem kurzen Hebel des
Schwingarmes (4) ein Linearantrieb {6) gelenkig befestigt i st, der an einem '3efenkpunkt (G 2) des
Grundrahmens (1) bzw, Maschinengestells (2) angeordnet ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dal der Linearantiieb aus einem

[Zlektrornotor mit Walzschraubtrieb, Getriebespindel oder hydraulischem A.rbeitszylindar mit

numerischer Wegsteuerung besteht.

Vorrichtung nach Anspruch 1 und 2, dadurch gekennzeichinet, daR die Gelsnkpunkte (G1, G2)

verstellbar befestigt sind bzw. der Sciiwingarm (4) im Gelenkpunkt (G 1) verstellbar gelagert ist.

4. Vorrichtung nach Anspruch 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet, daB3 die Gelenkpunkte (G 1, G2) etwa
mittig unter der horizontalen Bewegungsebens des Schlittens (3) am Grundrahmen (1) bzw.
Maschinengastell (2) angeordnet sind.

5. Vorrichtung nach Anspruch 1 bis 4, dadurch gekennzeichnet, dal das Maschinengestell 2 aus
einem Portal (2) mit 2 Stltzen (7, 8) in der horizontalen Bewegung<ubene oder aus einer Stiltze (7)
mit einer als einseitigen Kragarm ausgebildeten waagerechten Fiihrung fiir den Schlitten (3)
besteht.

b

w

Hierzu 1 Seite Zeichnung

Anwendungsgeblet der Erfindung

Die Erfindung betrifft aine Vorrichtung zum Einpacken oder Auspacken von Flaschen oder dergleichen von einem
Flaschentransportband in bereitgestelite Beh#itnisse bzw. umgekehrt. Solche Vorrichtungen weiden vornehmlich in
Flaschenkellern von Brauerelen und Abfiillanlagen eingesetzt.

Charakteristik des bekannten Standes der Technik

Zum Ein-oder Auspacken von Flaschen werden Greiferkdpfe verwendet, die eine hakenférmige Bswegung vom Flaschentisch zu
den Transportgebinden ausfilhren. Dahei ist es vorteithaft, dal die Bewagung von null glsichmét:ig beschleunigt und dann
wieder gleichm#Big auf null verzbgert wird. Da in dar ersten Bewegungsphase die Flaschen senkiecht angehoben werden
missen, sindim allgemeinen Z Antriebe, fir div horizontale und vertikele Bewegung, an den Vorrichtungen angeordnet. Fir die
horizontals Bewegung sind Kurbeltriebe tiblich, die den oben aufgefilhrten Forderungen des Bewgungsablaufes entsprechen
und robust im Aufbau sind.

Es sind hierzu verschiedene Anordnungen vorgeschlagen worden, in der 0S 2729139 lisgt der Kurbelantrieb waagerecht .ber
dem Schilitten flr den Grelifer, Weitere Verianten sinc Geradschubkurbelgetriebe (AS 1611845) flir den Vertikalantrieb oder
Kurbeltriebe fir beide Bewegungsebenen (GM 81090129). Diese und andere Lésungen haben den Nachteil, da nur eine
Bewegungsbahn erzougt werden kann Ver#indert sich das Einsatzgebiet, sind zumindast Umbaute.» am Kurbeltrieb notwsndig.
Eine jeweils optimale Bahnkurve ist nicht realisierbar.

Es sind auch bereits Packmaschinen bekannt, deren Prinzip darin besteht, daB auf einem Grundrahsnen eine Siule schwenkbar
und freitragend gelagert ist und sich an dieser Stule ein Auslager befindet, der ein Hubwerk triigt, welches den Greiferkopf direkt
antreibt, Bei diesem Funktionsprinzip wira eine Uberlagerung der Bewegungen von schwenkbarer Siule (horizontal, bewegt)
und Hubwerk (vertikal bewegter Greiferkopftriger) erzieit, wobei ein Parcllalfiihrungsgetriebe filr das Hubwerk unerliBlich ist
(PS 3316479, PS5 3420143).

Bei der genannten Anordnung von Skule, Ausleger und Hubwerk mussen alle Beschleunigungs-, Massen- und Arbeitskréfte
durch die bewegten Getriebeglieder selbst aufgenoinmen und in den Grundrahmen geleitet werden. Dus erfordert eine stabile,
masseintensive AusfGhrung der gesamten Konstruktion, da auch zur Entlastung des Hubwerkes in der schwenkbaren Stnle
angeordnete Ausgleichsgewichte mitbewegt werden.

Auf Grund dieser hohen bewegten Massen ist die Taktzahl, d.h. die Maximallsistung einer solchen Anlage begrenzt und die
benbtigte Antriebslelistung relativ hoch,

Die masseintensiven Antriebs- und Ubertragungaglieder mtissen wihrend der Arbeitszyklen sténdig beschleunigt und
abgebremst werden, welches sich auch auf den Ungleichfdrmigkeitsgrad der Maschine unvortelthaft auswirkt,

Ein weiterer Nachtell einer solchen Ausfilhrung basteht darin, da die Hubendlage nur in vertikaler Richtung frei programmierbar
ist, wihrend in horizontaler Richtung der Hub baw. die Hubendlage mechanisch verstellt werden miiBte, da fiir uiesen Antrieb ain
mechanisches Kurbelgetrisbe gewihlit wurde.
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Zlel d&r Erfindung

Mit der Erfindung voll die Leistung der Vorrictituna gestelgert werden. Eine Anpassung an unterschiedliche Einsatzfélle ist
kurzfristig und optimal zu erreichen, wobel der manuelle Aufwand hierflr weiter gesenkt werden soll,

Derlegung des Wezens der Erfindung

Eswird die Aufgabe gelSst, die Masse der zu bewvgenden Telle .u minimieren und damit die mégliche Ubersetzgeschwindigkeit
zu erhdhen. Weiterhin soll unter Belbehaltung des Geschwindigkeitsverlaufes, gleichméRiges Beschleunigen unc Abbremsen,
eine frel programmierbare Bewagungskurve in x- und y-Richtung (horizontal, vertikal) und eine belieblge Wah! der Endlagen
ohne mechanische bzw. manuelle Umristarbeiten miglich sein.

ErfindungsgeméB wird ein senkrechter Schwingarm schwenkbar in der Ebene des Maschinengestells an diesem in einem
Gelenkpunkt gelagert. Das obere Ende st iber eine Koppel gelenkig mit dem horizontal gefiihrten Schlitten verbunden. Arn
unteren Ende, an dem kurzen Hebel des Schwingarmes, ist ein Linearantrieb gelenkig befestigt, der am Gelenkpunkt des
Grundrahmens oder Maschinengestells angeordnet ist. Der Linearantrieb ist insbesondere ein Elektromotor mit
Wilzschraubtrieb, Getriebespindel baw. Hydraulikzylinder mit numerischer Wegsteuerung. Dle Anordnuag von Linearantrieb,
Schwingarm mit Koppel und gefithrten Schlitten ermglicht bei Beibehaltung des bekannten vorteilhaften
Geschwindigkeitsvarlaufes eine frel programmierbaro Bahnkurve mit beliebigan Endlagen. Die Elemente zur Ubiertragung der
Bewsgung kiSnnen leichbaugerecht dimensionlert werden, da nur die Beschleunigungs- und Reibungskrifte zu O bertragen sind.
Die vertikale Bewagung des Greiferkopfes am Schlitten erfolgt in bekannter Form.,

Ausfihrungsbelsplel

Figur 1 zeigt eine Seitenansicht der erfindungsgem#Ben Vorrichtung. Auf einem Grundrahmen 1 ist senkrecht dazu eln
Maschinengestell 2 in Portalbauweise befestigt, auf welchem ein horizontal verfahrbarer Schlitten 3 Ober Schwinge 4 und
Koppel 6 von einem Horizontalantrieb 6 angetrieken wird,

Auf dem Schlitten 3 {Horizontalverfahreinheit) befindet sich ein in bekannter Weise angetriebenes Hubwerk 9, welches den
vertikalen Anteil zur eigentlichen hekenférmigen Bahnkurvs reallsiert. Die Gelenkpunkte G1 und G2 werden hierbei
worzugswelse an elne, dan Portalbalken tragende Stiitze 7 oder 8 gelegt. In anderer Ausfithrungsform kénnen diese Punkte auch
in der, durch das Portal aufgespannten Ebene bzw. auf dem Grundrahmen liegen, so daR die Anforderungen an den benbtigten
Geschwindigkeits- und Beschleunigungsverlauf der Horizontalverfehreinheit, d. h. sanftes An- und Einfahren nus bzw. in die
Endlagen, bei gleichférmiger Antriebsbewagung, erfilit werden, Diese gle.chiérmige Antriebsbewegung wird vorzugswaise
uber elnen hydraulischen Arbeitszylindor odor iiber einen Spindelantriuh mit elektronischer WegmeR- und
Vergleichseinrichtung erzeugt, die beido im Punkt (G2 gelenkig gelagert sind.

Durch Dre.nung der In Figur 1 ersichtiichen Antriebsspindel 10 mit konstanter Drehzahl in eine.vorher festgelegte Richtung
erfolgt eine Verschiebung der Spindelmutter 11 aus der Ausgangslage I iber die Mittellage Il in die Endlage Ill. Uber die
gelenkige Verbindung von Spindelmutter 11 mit Schwingarm 4, Koppel 6 und Schlitten 3 varféh:t dieser selbst aus der
Ausgangslage I’ Uber die Mittollage I’ in die Endiage I’

Hierbel erféihrt der Schlittan 3 zuniichst eine gleichm#Bige Beschleunigung von V = 0 bis zur Geschwindigkeit Ve, um
anschlieBend Ubergangsios wieder bis V = 0 verzdgert zu werden. Die Endlagen | unu! Ill kénnen dabei wahlweise iber dem
Flaschentransportband oder Kistentransportband liegen. Durch Drehrichtungsumkehr des Motors 8 erfolgt die Riickkehr des
Schliittens 3 in die Ausgangslage I'. Die Geschwindigkeit im jeweiligen Punkt der Horlzortalbewegung wird vor allem durch die
Drehzah| der Antriebsspindal 10 und den Winkeln B, 8y, B festgelegt.

Withrend sich die Drehzahl der Antriebsspindel 10 tber den Motor relativ sinfach regeln 1§8t, werdon die genannten Winkel, die
ftir ciie GUte der Bewegungsiibertragung verantwortlich sind, durch die optimaie Wah| der Gelenkpunkte G1 und G2 bestimmt.
Diase Winkel missen in dor: Endlagen vorzugswelse sehr klein gehalten werder, damit es beim Ein- und Ausfahren in die
Endlagen keine griBeran Geschwirdigkeltscprilnge (Stélse) gibt, Diese kdnnen durch Anlaufsteuerung des Motors 6 bzw.
Bremsschaltungen verriieden werden.,

Durch die exakte Trennung von Antriabs- und Filhrungselemanten eifolgt eine kurze Krafteinleitung in die Gestellbaugruppen,
die Getriebeglieder kdnnen in ihren Abmessungen und Massen minimiert werden und die Antriebsleistung verringert sich, da
nur noch Beschleunigungs- und Reibungskrifte und -momente durch den Horizontalantrieb 8 aufgebracht werden missen.
Somitist die Grundvorraussetzung zur Leistungssteigerung, d.h. zur Taktzahlerh8hung gegeben.
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