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(57) Abstract: The invention relates to a device (1) for processing containers (10), in particular plastic containers, comprising at least
one container-processing apparatus (2), which has at least one changeover access point (5), at which format parts (7) and/or tools (8)
can be exchanged during changeover operation, and comprising a transport system (6), by means of which the format parts (7) and/
or tools (8) can be brought to the at least one container-processing apparatus (2). According to the invention, the transport system (6)
is a driverless transport system (6a), by means of which the format parts (7) and/or tools (8) can be automatically brought to at least
one container-processing apparatus (2).

(57) Zusammenfassung: Vorrichtung (1) zum Behandeln von Behéltnissen (10) und insbesondere Kunststoffbehiltnissen, mit wenigs-
tens einer Behélterbehandlungseinrichtung (2), welche wenigstens einen Riistzugang (5) aufweist, an welchen in einem Ristbetrieb
Formatteile (7) und/oder Werkezuge (8) auswechselbar sind und mit einem Transportsystem (6), mittels welchem die Formatteile (7)
und/oder Werkzeuge (8) zu der wenigstens einen Behiltetbehandlungseinrichtung (2) bringbar sind, wobei es sich erfindungsgemifie
bei dem Transportsystem (6) um ein fahrerloses-Transportsystem (6a) handelt, mittels welchem die Formatteile (7) und/oder Werkzeu-
ge (8) automatisch zu wenigstens einer Behilterbehandlungseinrichtung (2) bringbar sind.

[Fortsetzung auf der ndchsten Seite]
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Vorrichtung und Verfahren zum Behandeln von Behaltnissen mit

fahrerlosen-Transportsystem

Beschreibung

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung und ein Verfahren zum Behan-
deln von Behaltnissen und insbesondere Kunststoffbehaltnissen. Derartige Behalterbehand-
lungseinrichtungen zum Herstellen und/oder Bearbeiten von Kunststoffbehaltnissen sind aus
dem Stand der Technik seit langem bekannt. Dabei kbnnen mit einer Behalterbehandlungs-
einrichtung Ublicherweise eine Vielzahl von unterschiedlichen Behaltertypen behandelt wer-
den. Hierzu weist die Behalterbehandlungseinrichtung eine Reihe von austauschbaren For-
matteilen und/oder Werkzeugen auf, um den jeweiligen Behaltertyp zu behandeln bzw. her-
zustellen, welche entsprechend ausgetauscht werden missen, sobald ein anderer Behalter

hergestellt werden soll.

Fir das Risten von Behalterbehandlungsmaschinen bzw. fir die Umstellung auf einen ande-
ren Behaltertyp missen die flir den neuen Behalter bendtigten Formatteile und Werkzeuge
an der Behalterbehandlungseinrichtung bereitgestellt werden. Dies erfolgt Ublicherweise auf
Paletten, Fahrgestellen, Formatteilwagen oder ahnlichen Einrichtungen, welche bis zum Ein-
satz in Zwischenlagern gelagert werden und mittels Staplern oder Hubwagen zum Ruistort
verbracht werden. Dies geschieht Ublicherweise manuell, durch den Anlagenbediener bzw.

das Anlagenpersonal.

Fir die Bereitstellung der neuen Formatteile und Werkzeuge ist demnach Personaleinsatz

erforderlich. Zudem erfolgt die Bereitstellung meist wahrend dem Riistprozess bzw. in einem
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Ristbetrieb der Maschine, d.h. beim Stillstand der Maschine, was dazu fuhrt, dass der Rst-
prozess unnotig verlangert wird, da der Bediener zuerst die neuen Formatteile aus dem La-
ger holen muss, anschlielend die Umriistung vornehmen muss und dann die ausgetausch-
ten Formatteile wieder ins Lager zurlick bringen muss. Um diese Stillstandzeit moglichst ge-
ring zu halten erfolgt die Bereitstellung haufig wahrend der Produktion durch den Bediener,
was dazu fuhrt, dass dieser den Bedienort bzw. die laufende Maschine verlassen muss. Falls
in diesem Zeitraum eine Storung oder dergleichen an der Maschine auftritt kann nicht recht-
zeitig auf diese reagiert werden, wodurch ein erhohter Produktionsausfall entsteht. Wiirde
die Bereitstellung der neuen Formatteile und Werkzeuge durch anderes Personal erfolgen,

ware ein zusatzlicher Personal- und Organisationsaufwand erforderlich.

Der vorliegenden Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrunde, eine Vorrichtung und ein Ver-
fahren bereitzustellen, mit der/mit dem die Formatteile und/oder Werkzeuge besonders effek-
tiv bereitgestellt werden kdnnen und mit welcher/mit welchem die Ristzeiten fir die Anlagen
erheblich reduziert werden kdénnen. Diese Aufgaben werden erfindungsgemaf durch die Ge-
genstande der unabhangigen Anspriiche erreicht. Vorteilhafte Ausfliihrungsformen und Wei-

terbildungen sind Gegenstand der Unteranspriiche.

Die vorliegende Erfindung ist dabei auf eine Vorrichtung zum Behandeln von Behaltnissen
und insbesondere Kunststoffbehaltnissen gerichtet, mit wenigstens einer Behalterbehand-
lungseinrichtung, welche wenigstens einen Rlstzugang aufweist, an welchen in einem
Ristbetrieb Formatteile und/oder Werkezuge auswechselbar sind und mit einem Transport-
system, mittels welchem die Formatteile und/oder Werkzeuge zu der wenigstens einen Be-

halterbehandlungseinrichtung bringbar sind.

Erfindungsgemalf handelt es sich bei dem Transportsystem um ein fahrerloses-Transport-
system, mittels welchem die Formatteile und/oder Werkzeuge automatisch zu wenigstens ei-
ner Behalterbehandlungseinrichtung bringbar sind. Unter automatisch wird dabei verstanden,
dass das Transportsystem die neuen Formatteile und/oder Werkzeuge ohne Eingriff eines
Bedieners selbststandig zu der Behalterbehandlungseinrichtung bringt. Hierflr ist dem
Transportsystem bevorzugt eine Steuerungseinrichtung zugeordnet. Denkbar ware in diesem

Zusammenhang auch, dass ein Anlagenbediener tber ein Bedienterminal an der Behalterbe-



10

15

20

25

30

WO 2019/115331 PCT/EP2018/083746

handlungseinrichtung oder Uber ein tragbares Bedienterminal einen Befehl an das Transport-
system weitergeben kann, wann neue Formatteile bendtigt werden und auch welche Format-

teile benotigt werden.

Es wird demnach erfindungsgemal vorgeschlagen, dass bei Umstellung der Behalterbe-
handlungseinrichtung auf einen neuen Behaltertyp, die hierfiir bendtigten Formatteile mittels
eines autonom verfahrbaren Transportsystems bereitgestellt werden. Der Austausch der For-
matteile kann dabei bevorzugt manuell iber den Anlagenbediener erfolgen oder automatisch
durch einen Roboter oder auch das Transportsystem selbst. Insbesondere sind durch das
fahrerlose-Transportsystem die Formatteile und/oder Werkzeuge bereits an der Behalterbe-
handlungseinrichtung, bevor die Umristung beginnt, wodurch ohne zusatzlichen Personal-
einsatz eine besonders effektive Umristung bei geringer Stillstandzeit der Anlage ermoglicht

wird.

Die erfindungsgemalfie Vorrichtung und auch das erfindungsgemafe Verfahren haben dem-
nach insbesondere die Vorteile, dass durch das automatische Bereitstellen der Formatteile
an der Behalterbehandlungseinrichtung durch das fahrerlose-Transportsystem die Ristzei-
ten erheblich verkiirzt werden kénnen und zudem eine geringerer Bedienerbelastung vor-
liegt, wodurch eine hdhere Verfligbarkeit und insgesamt geringere Gesamtbetriebskosten er-
reicht werden kdnnen. Je nach Art oder Anzahl der Formatteile und Werkzeuge kénnen
diese unter Umstanden auch ohne separates Tragmittel an das fahrerlose-Transportsystem,
im Folgenden auch mit FTS bezeichnet, (ibergeben werden, wodurch ebenfalls eine Kosten-
einsparung erreicht werden kann. Daneben kann auch ein gegebenenfalls bereits vorhande-
nes FTS mit geringem Zusatz-Aufwand zusatzlich genutzt werden, wodurch Personalauf-

wand eingespart werden kann.

Die Bereitstellung der Formatteile erfolgt demnach bevorzugt wahrend der Produktion so
rechtzeitig direkt an die Behalterbehandlungseinrichtung, dass die Formatteile bei Beginn
des Ristprozesses bereits an der Maschine bereit stehen. Unter Umstanden kann auch
wahrend des laufenden Betriebs bereits mit der Umriistung begonnen werden, wodurch die
Stillstandzeit der Anlage erheblich reduziert werden kann. So kann beispielsweise ein Test-

lauf zur Uberpriifung der Formatteile beziiglich Zuordnung und Vollstandigkeit erfolgen.
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In einer bevorzugten Ausfihrungsform ist die Behalterbehandlungseinrichtung aus einer
Gruppe von Behandlungseinrichtungen ausgewabhlt, welche eine Erwarmungseinrichtung
zum Erwarmen der Behaltnisse, eine Umformungseinrichtung zum Umformen der Behalt-
nisse, eine Etikettiereinrichtung zum Etikettieren der Behaltnisse, eine Flilleinrichtung zum
Flllen der Behéltnisse, einen Verschliel3er zum Verschlielien von Behéltnissen, eine Verpa-
ckungseinrichtung zum Verpacken der Behaltnisse, eine Transporteinrichtung zum Transpor-
tieren der Behaltnisse, eine Sterilisationseinrichtung zum Sterilisieren der Behaltnisse oder

dergleichen enthalt.

Bei den Formatteilen und/oder Werkzeugen, welche bei Umstellung auf einen anderen Be-
haltertyp ausgetauscht werden miissen, handelt es sich bevorzugt um Blasformen, Halteein-
richtungen, Transportdorne, Flllkdpfe, Fllldlisen, Blasdiisen, Sterilisationsdlisen, Verpa-
ckungsmaterialien, Verschllisse, Reckstangen, Flihrungsschienen, Haltedorne, Halteklam-

mern und dergleichen.

Bei einer bevorzugten Ausflihrungsform sind die Formatteile und/oder Werkzeuge mittels
des fahrerlosen-Transportsystems zu einer vorgegebenen Arbeitsposition der Behalterbe-
handlungseinrichtung bringbar, wobei es sich bei dieser Arbeitsposition um den Ristzugang
handelt. Bei dem Riistzugang handelt es sich bevorzugt um eine Offnung oder eine
Schleuse in einer Wandung der Behalterbehandlungseinrichtung durch welche hindurch ein
Austausch bzw. ein Wechsel der Formatteile vorgenommen werden kann. Besonders bevor-
zugt weist das fahrerlose-Transportsystem eine Ortserfassungseinrichtung auf, um die Ar-
beitsposition bzw. den Ristzugang zu lokalisieren. Hierfur kann beispielsweise auch an der
entsprechenden Position an der Behalterbehandlungseinrichtung eine Sendeeinrichtung an-
geordnet sein, welche mit der Ortserfassungseinrichtung des FTS kommuniziert. Darliber
hinaus kann dem FTS der Verfahrweg bevorzugt auch lber die Steuerungseinrichtung vor-
gegeben werden und/oder das FTS weit ein optisches Erkennungssystem auf, um die Ar-

beitsposition zu erkennen und entsprechend anzufahren.

Das Transportsystem weist weiterhin eine Antriebseinrichtung auf, bei welcher es sich bevor-
zugt um eine Batterie, einen Akku oder einen elektrischen oder pneumatischen Antrieb han-
delt.
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Bei einer weiteren bevorzugten Ausfiihrungsform sind die Formatteile und/oder Werkzeuge
auf einem Tragegestell angeordnet, welches von dem fahrerlosen-Transportsystem auf-
nehmbar und/oder ablegbar ist. Die Formatteile und/oder Werkzeuge fir das Risten werden
demnach auf Tragegestellen angeordnet, die direkt von dem FTS aufgenommen werden
konnen. Bei diesen Tragegestellen kann es sich beispielsweise um palettenartige Gestelle
oder dergleichen handeln. Dementsprechend handelt es sich bei dem FTS bevorzugt um ei-
nen selbstfahrenden Hubwagen. Vorteilhaft ist das FTS zumindest hubwagenartig ausgebil-
det. Denkbar sind allerdings auch alle anderen moglichen Ausgestaltungen des Tragege-

stells, wie beispielsweise Gestelle mit Rollen.

Die Formatteile und Werkzeuge sind dabei bevorzugt griffbereit an dem Tragegestell, wie
beispielsweise einen Lochblech oder ahnlichem, angeordnet, so dass keine Zeit flir das Su-
chen der Teile bendtigt wird. Diese Anordnung auf dem Tragegestell kann dabei manuell
durch einen Bediener oder durch das fahrerlose-Transportsystem selbst erfolgen, wobei die-
ses hierzu wenigstens einen Roboterarm mit Greifeinrichtung zum Greifen der Formatteile
aufweist. Wie in den Figuren naher beschrieben wird, kdnnen die Tragegestelle dartiber hin-
aus vorteilhaft auch Hubeinrichtungen oder Tragrollen aufweisen, so dass das Tragegestell
naher am Ristort der Maschine positioniert werden kann. Bevorzugt wird durch die Hubein-
richtungen oder Tragrollen auch eine einfachere Aufnahme und Abgabe durch das FTS er-
mdglicht, wobei hierzu bevorzugt auch das FTS entsprechende Hubeinrichtungen oder Trag-

rollen aufweisen kann.

Bei einer besonders bevorzugten Ausflihrungsform weist die Vorrichtung eine Vielzahl von
Behalterbehandlungseinrichtungen auf und mittels des fahrerlosen-Transportsystems sind
die Formatteile und/oder Werkzeuge zu der Vielzahl von Behalterbehandlungseinrichtungen
bringbar. Besonders bevorzugt ist das fahrerlose-Transportsystem demnach zwischen einer
Vielzahl von Behalterbehandlungseinrichtungen frei verfahrbar oder auf einem Schienensys-
tem verfahrbar. Das Schienensystem verlduft dabei bevorzugt zwischen den einzelnen Be-
halterbehandlungseinrichtungen, wobei der Weg dem Transportsystem lber die Steuerungs-
einrichtung vorgegeben werden kann. Entsprechend kann auch der freie Verfahrweg dem
FTS Uber die Steuerungseinrichtung vorgegeben werden. Bevorzugt kann der Verfahrweg

auch manuell angepasst und verandert werden, so dass schnell auf sich andernde Um-
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stédnde reagiert werden kann. Das FTS weist dabei bevorzugt wenigstens einen und bevor-
zugt mehrere Sensoren auf, um Gegenstande oder Personen, die sich in der Fahrbahn be-

finden, zu erkennen.

Besonders bevorzugt ist demnach ein einziges fahrerloses-Transportsystem flr eine Vielzahl
von Behalterbehandlungseinrichtungen vorgesehen. Das fahrerlose-Transportsystem kann
demnach bevorzugt derart gesteuert werden, so dass es beispielsweise zuerst neue Blasfor-
men zu der Umformungseinrichtung bringt und anschliefdend die nachsten Formatteile, bei-
spielsweise Halteeinrichtungen holt und zu der Transporteinrichtung bringt. Dabei kann das
fahrerlose-Transportsystem bevorzugt derart gesteuert werden, dass zuerst die Formatteile
an diejenige Behalterbehandlungseinrichtung gebracht werden, bei der der Wechselvorgang
am langsten dauert. Dariiber hinaus kann das fahrerlose-Transportsystem bevorzugt derart
gesteuert werden, dass beispielsweise nach der Behandlung des letzten Behaltnisses dieses
Typs in der Umformungseinrichtung die neuen Blasformen hier bereits vorhanden sind und
ausgetauscht werden kdnnen, die Etikettierung oder Befiillung, etc. der Behaltnisse jedoch
ungehindert weiterlaufen kann. Dementsprechend kann mit der Produktion des neuen Behal-
tertyps auch schon begonnen werden, wahrend beispielsweise in der Verpackungseinrich-
tung die neuen Verpackungen erst noch angeliefert werden miissen bzw. der alte Behalter-
typ hier noch verpackt wird. Das fahrerlose-Transportsystem kann demnach derart angesteu-
ert werden, so dass die Produktion der Behaltnisse trotz der Umstellung auf einen neuen Be-

haltertyp in besonders effektiver Weise weitergefiuhrt werden kann.

In einer weiteren bevorzugten Ausfihrungsform ist der wenigstens einen Behalterbehand-
lungseinrichtung ein Wechselroboter zum Auswechseln und/oder Austauschen der Format-
teile zugeordnet, wobei das fahrerlose-Transportsystem und der Wechselroboter in Kommu-
nikationsverbindung zueinander stehen und/oder das fahrerlose-Transportsystem und der
Wechselroboter Uber eine Kontaktstelle miteinander kontaktierbar sind. Es ist daher mdglich,
dass das fahrerlose-Transportsystem mit dem Roboter verbunden wird bzw. an den Roboter
andocken kann. Hierzu ist bevorzugt an dem Wechselroboter und dem fahrerlosen-Trans-
portsystem jeweils wenigstens eine Kontaktstelle angeordnet, wobei es sich bei diesen Kon-
taktstellen bevorzugt um korrespondierende Verbindungsstellen handelt, welche eine form-
und/oder kraftschliissige Verbindung zwischen dem Roboter und dem fahrerlosen-Transport-

system ermdglichen.
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Anstelle des fahrerlosen-Transportsystems ware es bevorzugt auch denkbar, dass das Tra-
gegestell mit dem Wechselroboter kontaktierbar ist, wobei das Tragegestell hierzu entspre-
chende Kontaktstellen aufweist oder auch, dass das fahrerlose-Transportsystem und/oder
das Tragegestell und die Behalterbehandlungseinrichtung miteinander kontaktierbar sind,
wobei hier entsprechend an der Behalterbehandlungseinrichtung eine Kontaktstelle angeord-
net ist. Die Kontaktstellen sind dabei auch in diesen Fallen bevorzugt derart ausgebildet, so
dass eine form- und/oder kraftschlissige Verbindung zwischen dem fahrerlosen-Transport-
system und der Behalterbehandlungseinrichtung bzw. eine form- und/oder kraftschlissige
Verbindung zwischen dem Tragegestell und dem Wechselroboter herstellbar ist. Bevorzugt
weist das Tragegestell, das fahrerlose-Transportsystem, der Wechselroboter und die Behal-
terbehandlungseinrichtung jeweils eine entsprechende Kontaktstelle auf, so dass das Trage-
gestell, das fahrerlose-Transportsystem, der Wechselroboter und die Behalterbehandlungs-
einrichtung jeweils miteinander kontaktierbar sind. Besonders bevorzugt sind die jeweiligen
Kontaktstellen jedoch derart ausgebildet, so dass das Tragegestell und das fahrerlose-
Transportsystem mit dem Wechselroboter und der Behalterbehandlungseinrichtung kontak-

tierbar sind.

Das fahrerlose-Transportsystem und der Wechselroboter und/oder das Tragegestell und der
Wechselroboter und/oder das fahrerlose-Transportsystem und die Behalterbehandlungsein-
richtung und/oder das Tragegestell und die Behalterbehandlungseinrichtung sind dabei be-
vorzugt derart miteinander verbindbar, dass der Roboter die Formateile und/oder Werkzeuge
tbernehmen kann und besonders bevorzugt den Wechsel der Formteile vornehmen kann.
Die vorliegende Erfindung ermdglicht demnach nicht nur eine automatische Anlieferung der
Formatteile zu der Behalterbehandlungseinrichtung, sondern zudem auch ein automatisches
Wechseln der Formatteile. Hierzu weist der Wechselroboter bevorzugt wenigstens eine Grei-
feinrichtung auf, um die Formatteile und/oder Werkzeuge zu greifen. Bevorzugt weist der Ro-
boter wenigstens zwei und besonders bevorzugt eine Vielzahl von Greifeinrichtungen auf.
Der Roboter kann demnach beispielswiese mit einer Greifeinrichtung das auszuwechselnde
Formatteil greifen und mit einer anderen oder dergleichen Greifeinrichtung anschliefsend
gleich das neue Formatteil einsetzen, um einen besonders schnellen Austausch der Format-
teile zu ermdglichen. Auch kdnnte bevorzugt das FTS selbst das Auswechseln der Format-

teile vornehmen, wobei hierzu wenigstens ein Roboterarm an dem FTS angeordnet ist.
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Denkbar ware bevorzugt allerdings auch, dass das fahrerlose-Transportsystem das Tragege-
stell lediglich in dem Arbeitsbereich des Roboters abstellt und dieser die Formatteile dann
greift oder das fahrerlose-Transportsystem die Formatteile an den Roboter (ibergibt oder
auch, dass das Austauschen der Formatteile manuell (iber beispielsweise einen Manipulator
erfolgt. Dariiber hinaus konnten die Tragegestelle auch derart ausgefiihrt sein, dass bei-
spielsweise Blasformen direkt flir den Wechsel mit einem Wechselroboter in einer Roboter-
zelle bereitgestellt werden kdnnen. Vorteilhaft ist der Roboter derart angeordnet, so dass die-
ser beispielsweise den Blasformenwechsel an der Umformungseinrichtung vornehmen kann
und zusatzlich beispielsweise auch die Haltedorne oder -klammern an der Erwarmungsein-
richtung auswechseln kann. Demnach flihrt der Wechselroboter bevorzugt an wenigstens
zwei Behalterbehandlungseinrichtungen den Austausch der Formatteile aus. Bevorzugt ist
der Wechselroboter liber die Ortserfassungseinrichtung des fahrerlosen-Transportsystems
lokalisierbar. Besonders bevorzugt ist jedoch an jeder Behalterbehandlungsanlage ein eige-
ner Wechselroboter vorhanden und das FTS versorgt alle Behalterbehandlungseinrichtungen

mit den Formatteilen und/oder Werkzeugen.

Bei einer weiteren bevorzugten Ausfliihrungsform weist das Tragegestell mindestens einen
Sensor und/oder mindestens eine Fixierkante auf, um das Tragegestell gegeniiber dem
Wechselroboter zu positionieren. Besonders bevorzugt weist das Tragegestell wenigstens
zwei Sensoren und/oder Fixierkanten auf. Dadurch kann bei ungenauer bzw. unzentrierter
Bereitstellung die Position des Tragegestells zum Wechselroboter durch den Roboter selbst,
beispielsweise durch Anfahren der Sensoren oder Fixkanten, ermittelt und berlcksichtigt

werden. Bevorzugt kann das Tragegestell hierdurch auch fixiert werden.

Daneben ware es bevorzugt auch denkbar, dass an dem Tragegestell ein Barcode, RFID-
Chip oder ahnliches angeordnet ist, welcher von dem fahrerlosen-Transportsystem erkenn-
bar ist. Dadurch ist es mdglich, dass das fahrerlose-Transportsystem das gerade bendtigte
Tragegestell im Lager erkennt und an die Behalterbehandlungseinrichtung bringt. Dieser
Barcode bzw. RFID-Chip kann zudem auch dazu dienen, das Tragegestell und die Behalter-
behandlungseinrichtung einander zuzuordnen oder zu identifizieren. Bevorzugt kann das fah-
rerlose-Transportsystem Uiber die Ortserfassungseinrichtung auch den Ort des entsprechen-

den Tragegestells identifizieren.
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Bei einer weiteren bevorzugten Ausflihrungsform ist die Steuerungseinrichtung des fahrerlo-
sen-Transportsystems mit einer Steuerungseinrichtung der wenigstens einen Behalterbe-
handlungseinrichtung gekoppelt. Hierdurch kann die Behalterbehandlungseinrichtung bevor-
zugt selbststandig, d.h. ohne Eingriff eines Bedieners, ein Signal an das fahrerlose-Trans-
portsystem abgeben, wenn neue Formatteile und/oder Werkzeuge bendtigt werden. Dem
fahrerlosen-Transportsystem wird demnach mitgeteilt, wann ein Wechsel vorgenommen wer-
den muss bzw. in welchem Produktionsstadium sich die Behélterbehandlungseinrichtung ge-
rade befindet und auch welcher Behaltertyp als nachstes produziert werden soll, so dass das
fahrerlose-Transportsystem rechtzeitig die bendtigten Formatteile und/oder Werkzeuge be-

reitstellen kann.

Bevorzugt kann demnach (ber die Steuerungseinrichtung des fahrerlosen-Transportsystems
der Zeitpunkt des Wechsels als auch der Verfahrweg des Transportsystems gesteuert wer-
den. Vorteilhaft kann die Steuerungseinrichtung des fahrerlosen-Transportsystems durch ei-
nen Anlagenbediener angesteuert werden und/oder durch die Behalterbehandlungseinrich-

tung selbst.

Die vorliegende Erfindung ist weiterhin auch auf ein Verfahren zum Behandeln von Behalt-
nissen und insbesondere Kunststoffbehaltnissen gerichtet, mit wenigstens einer Behalterbe-
handlungseinrichtung, welche wenigstens einen Ristzugang aufweist, an welchen in einem
Ristbetrieb Formatteile und/oder Werkzeuge ausgewechselt werden, wobei die flir den
Wechselvorgang bendtigten Formatteile und/oder Werkzeuge mit einem Transportsystem zu

der wenigstens einen Behalterbehandlungseinrichtung gebracht werden.

Erfindungsgemaf? handelt es sich bei dem Transportsystem um ein fahrerloses-Transport-
system, welches die Formatteile und/oder Werkzeuge automatisch zu wenigstens einer Be-

halterbehandlungseinrichtung bringt.

Es wird daher auch verfahrensseitig vorgeschlagen, dass bei Umstellung der Behalterbe-

handlungseinrichtung auf einen neuen Behaltertyp, die hierfiir bendtigten Formatteile mittels
eines autonom verfahrbaren Transportsystems bereitgestellt werden, so dass ohne zusatzli-
chen Personaleinsatz eine besonders effektive Umristung bei geringer Stillstandzeit der An-

lage ermdglicht wird.
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Bei einem bevorzugten Verfahren entnimmt ein an der wenigstens einen Behalterbehand-
lungseinrichtung angeordneter Wechselroboter die auf einem Tragegestell angeordneten
Formatteile und/oder Werkzeuge von dem Tragegestell und fiihrt das Austauschen oder
Auswechseln der Formatteile und/oder Werkzeuge durch. Es wird demnach weiterhin vorge-
schlagen, dass nicht nur das Bereitstellen der Formatteile automatisch erfolgt, sondern im

Wesentlichen der gesamte Wechselvorgang automatisch durchgefiihrt wird.

Weitere Vorteile und Ausfliihrungsformen ergeben sich aus den beigefugten Zeichnungen:

Darin zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer erfindungsgemafen Vorrichtung zum Be-

handeln von Behaltnissen;

Fig. 2 eine schematische Darstellung einer ersten Ausfiihrungsform eines fahrerlo-

sen-Transportsystems;

Fig. 3 eine schematische Darstellung einer zweiten Ausflihrungsform eines fahrerlo-

sen-Transportsystems; und

Fig. 4 eine schematische Darstellung einer weiteren Ausfiihrungsform eines fahrerlo-

sen-Transportsystems.

Figur 1 zeigt eine schematische Darstellung einer erfindungsgemafen Vorrichtung 1 zum
Behandeln von Behaltnissen 10 mit einem fahrerlosen-Transportsystem 6a. Die Vorrichtung
1 weist dabei eine Behalterbehandlungseinrichtung 2 auf, wobei in dieser Ausfihrungsform
das fahrerlose-Transportsystem 6a die Behalterbehandlungseinrichtung tber eine Kontakt-
stelle 18 kontaktieren kann. Diese Kontaktstelle 18 ist dabei bevorzugt in der Nahe einer Ar-
beitsposition 12, an der der Wechselprozess stattfindet angeordnet. Entsprechend weist
auch das fahrerlose-Transportsystem 6a, wie aus den Figuren 2 und 4 erkennbar ist, eine
hierzu korrespondierende Kontaktstelle 18 auf. Das Bezugszeichen 5 kennzeichnet einen

Ristzugang der Behalterbehandlungseinrichtung 2.
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Das fahrerlose-Transportsystem 6a hat dabei in dieser Darstellung ein Tragegestell 15 auf-
genommen, welches durch die gestrichelten Linien angedeutet ist. An dem Tragegestell 15
sind dabei Formateile 7 und Werkzeuge 8 fur die Umristung der Behalterbehandlungsein-

richtung 2 angeordnet. Die Behalterbehandlungseinrichtung 2 weist dabei eine Steuerungs-
einrichtung 23 auf, welche bevorzugt mit einer Steuerungseinrichtung 22 des Tragegestells

15 gekoppelt ist.

Das Bezugszeichen 17 kennzeichnet einen Wechselroboter, welcher die Formatteile 7 und

Werkzeuge 8 zum Umristen der Behalterbehandlungseinrichtung 2 greifen kann. Dabei wird
durch den zweiten gestrichelt dargestellte Wechselroboter 17 verdeutlicht, dass es bevorzugt
auch sein konnte, dass der Wechselroboter innerhalb der Behalterbehandlungseinrichtung 2

angeordnet ist.

Figur 2 zeigt eine schematische Darstellung einer ersten Ausfiihrungsform eines fahrerlosen-
Transportsystems 6a. Das fahrerlose-Transportsystem 6a ist dieser Ausfihrungsform als
Hubwagen mit Gabeln 35 ausgebildet, welche in einer Bewegungsrichtung x unter das Trag-
gestell 15 gefahren werden, um dieses aufzunehmen. Auf dem Tragegestell 15 sind schema-
tisch die Formateile 7 und Werkezuge 8 angeordnet. Das Bezugszeichen 18 kennzeichnet
dabei wiederum die Kontaktstelle liber welche das fahrerlose-Transportsystem 6a mit der
Behalterbehandlungseinrichtung 2 kontaktierbar ist. Bevorzugt kdnnte es allerdings auch
sein, dass diese Kontaktstelle 18 an dem Tragegestell 15 angeordnet ist und entsprechend
das Tragegestell mit der Behalterbehandlungseinrichtung kontaktierbar ist. Das fahrerlose-
Transportsystem weist weiterhin eine Orientierungseinrichtung 32 auf, tiber welche das fah-
rerlose-Transportsystem 6a die Behalterbehandlungseinrichtung 2 und auch das Tragege-
stell 15 lokalisieren kann. Das Bezugszeichen 37 kennzeichnet einen Haltegriff, Uber wel-

chen das fahrerlose-Transportsystem 6a bei Bedarf auch manuell verschoben werden kann.

Figur 3 zeigt eine schematische Darstellung einer zweiten Ausfiihrungsform eines fahrerlo-
sen-Transportsystems 6a. Dabei ist erkennbar, dass hier unterhalb des Tragegestells 15 ein
weiteres Gestell 40 vorhanden ist, welches Tragrollen 25 aufweist, liber welche das Trage-
gestell 15 in der Bewegungsrichtung x auf das fahrerlose-Transportsystem 6a geschoben
werden kann. An dem fahrerlosen-Transportsystem 6a selbst sind dabei ebenfalls Tragrollen
26 angeordnet. Das Bezugszeichen 32 kennzeichnet wiederum die Ortserfassungseinrich-

tung. Weiterhin weist das fahrerlose-Transportsystem 6a in dieser Darstellung Sensoren 30
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auf, so dass das fahrerlose-Transportsystem 6a Personen oder Gegenstande die sich in der

Fahrbahn befinden erkennen kann.

Figur 4 zeigt eine schematische Darstellung einer weiteren Ausfihrungsform eines fahrerlo-
sen-Transportsystems 6a. Das fahrerlose-Transportsystem 6a wird in dieser Darstellung un-
ter das Tragegestell 15 gefahren und ist zur Aufnahme des Tragegestells 15 Uber eine
Hubeinrichtung 29 in der Hubrichtung h bewegbar. Bevorzugt weist auch das Tragegestell 15
selbst eine derartige Hubeinrichtung 28 auf, so dass auch das Tragegestell 15 in der Hub-
richtung h bewegbar ist. Das Bezugszeichen 36 kennzeichnet Aufnahmeelemente zum Auf-

nehmen und Halten des Tragegestells 15.

Die Anmelderin behalt sich vor, sdmtliche in den Anmeldungsunterlagen offenbarten Merk-
male als erfindungswesentlich zu beanspruchen, sofern sie einzeln oder in Kombination ge-
geniuber dem Stand der Technik neu sind. Es wird weiterhin darauf hingewiesen, dass in den
einzelnen Figuren auch Merkmale beschrieben wurden, welche fir sich genommen vorteil-
haft sein kbnnen. Der Fachmann erkennt unmittelbar, dass ein bestimmtes in einer Figur be-
schriebenes Merkmal auch ohne die Ubernahme weiterer Merkmale aus dieser Figur vorteil-
haft sein kann. Ferner erkennt der Fachmann, dass sich auch Vorteile durch eine Kombina-

tion mehrerer in einzelnen oder in unterschiedlichen Figuren gezeigter Merkmale ergeben

kénnen.
Bezugszeichenliste
1 Vorrichtung
2 Behalterbehandlungseinrichtung
5 Riistzugang
6 Transportsystem
6a fahrerloses-Transportsystem
7 Formatteile
8 Werkzeuge
10 Behaltnisse
12 Arbeitsposition
15 Tragegestell

17 Wechselroboter
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Kontaktstelle

Steuerungseinrichtung des fahrerlosen-Transportsystems 6a
Steuerungseinrichtung der Behalterbehandlungseinrichtung 2
Tragrollen des Tragegestells 15

Tragrollen des fahrerlosen-Transportsystems 6a
Hubeinrichtung des Tragegestells 15

Hubeinrichtung des fahrerlosen-Transportsystems 6a
Sensoren

Ortserfassungseinrichtung

Gabel

Aufnahmeelemente

Haltegriff

Gestell

Hubbewegung

Bewegungsrichtung
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Patentanspriiche

Vorrichtung (1) zum Behandeln von Behaltnissen (10) und insbesondere Kunststoff-
behaltnissen, mit wenigstens einer Behalterbehandlungseinrichtung (2), welche we-
nigstens einen Ristzugang (5) aufweist, an welchen in einem Ristbetrieb Formatteile
(7) und/oder Werkezuge (8) auswechselbar sind und mit einem Transportsystem (6),
mittels welchem die Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8) zu der wenigstens einen
Behalterbehandlungseinrichtung (2) bringbar sind,

dadurch gekennzeichnet, dass

es sich bei dem Transportsystem (6) um ein fahrerloses-Transportsystem (6a) han-
delt, mittels welchem die Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8) automatisch zu we-

nigstens einer Behalterbehandlungseinrichtung (2) bringbar sind.

Vorrichtung (1) nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet, dass

die Behalterbehandlungseinrichtung (2) aus einer Gruppe von Behandlungseinrich-
tungen ausgewahlt ist, welche eine Erwarmungseinrichtung zum Erwarmen der Be-
haltnisse, eine Umformungseinrichtung zum Umformen der Behaltnisse, eine Etiket-
tiereinrichtung zum Etikettieren der Behaltnisse, eine Filleinrichtung zum Fillen der
Behaltnisse, einen Verschlieller zum Verschlielien von Behaltnissen, eine Verpa-
ckungseinrichtung zum Verpacken der Behaltnisse, ein Transporteinrichtung zum
Transportieren der Behaltnisse, eine Sterilisationseinrichtung zum Sterilisieren der

Behaltnisse oder dergleichen enthalt.

Vorrichtung (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8) mittels des fahrerlosen-Transportsystems

(6a) zu einer vorgegebenen Arbeitsposition (12) der Behalterbehandlungseinrichtung
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(2) bringbar sind, wobei es sich bei dieser Arbeitsposition (12) um den Riistzugang
(5) handelt.

. Vorrichtung (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass
die Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8) auf einem Tragegestell (15) angeordnet
sind, welches von dem fahrerlosen-Transportsystem (6a) aufnehmbar und/oder ab-

legbar ist.

. Vorrichtung (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass
die Vorrichtung (1) eine Vielzahl von Behalterbehandlungseinrichtungen (2) aufweist
und mittels des fahrerlosen-Transportsystems (6a) die Formatteile (7) und/oder Werk-

zeuge (8) zu der Vielzahl von Behalterbehandlungseinrichtungen (2) bringbar sind.

. Vorrichtung (1) nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet, dass
das fahrerlose-Transportsystem (6a) zwischen einer Vielzahl von Behalterbehand-
lungseinrichtungen (2) frei verfahrbar ist oder auf einem Schienensystem verfahrbar

ist.

. Vorrichtung (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

der wenigstens einen Behalterbehandlungseinrichtung (2) ein Wechselroboter (17)
zum Auswechseln und/oder Austauschen der Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8)
zugeordnet ist, wobei das fahrerlose-Transportsystem (6a) und der Wechselroboter
(17) in Kommunikationsverbindung zueinander stehen und/oder das fahrerlose-
Transportsystem (6a) und der Wechselroboter (17) iber eine Kontakistelle (18) mitei-

nander kontaktierbar sind.

. Vorrichtung (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass
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das Tragegestell (15) mindestens einen Sensor und/oder mindestens eine Fixier-
kante aufweist, um das Tragegestell (15) gegeniiber dem Wechselroboter (17) zu po-

sitionieren.

Vorrichtung (1) nach wenigstens einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass

eine Steuerungseinrichtung (22) des fahrerlosen-Transportsystems (6a) mit einer
Steuerungseinrichtung (23) der wenigstens einen Behalterbehandlungseinrichtung (2)

gekoppelt ist.

Verfahren zum Behandeln von Behéaltnissen (10) und insbesondere Kunststoffbehalt-
nissen, mit wenigstens einer Behalterbehandlungseinrichtung (2), welche wenigstens
einen Ristzugang (5) aufweist, an welchen in einem Ristbetrieb Formatteile (7)
und/oder Werkzeuge (8) ausgewechselt werden, wobei die fiir den Wechselvorgang
bendtigten Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8) mit einem Transportsystem (6) zu
der wenigstens einen Behalterbehandlungseinrichtung (2) gebracht werden,

dadurch gekennzeichnet, dass

es sich bei dem Transportsystem (6) um ein fahrerloses-Transportsystem (6a) han-
delt, welches die Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8) automatisch zu wenigstens

einer Behalterbehandlungseinrichtung (2) bringt.

Verfahren nach Anspruch 10,

dadurch gekennzeichnet, dass

ein an der wenigstens einen Behalterbehandlungseinrichtung (2) angeordneter
Wechselroboter (17) die auf einem Tragegestell (15) angeordneten Formatteile (7)
und/oder Werkzeuge (8) von dem Tragegestell (15) entnimmt und das Austauschen

oder Auswechseln der Formatteile (7) und/oder Werkzeuge (8) durchfihrt.
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Anmeldung nicht kollidiert, sondern nur zum Verstéandnis des der
Erfindung zugrundeliegenden Prinzips oder der ihr zugrundeliegenden
Theorie angegeben ist

"X" Veréffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann allein aufgrund dieser Veroéffentlichung nicht als neu oder auf
erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet werden

Veroffentlichung von besonderer Bedeutung; die beanspruchte Erfindung
kann nicht als auf erfinderischer Tatigkeit beruhend betrachtet
werden, wenn die Veréffentlichung mit einer oder mehreren
Veroffentlichungen dieser Kategorie in Verbindung gebracht wird und
diese Verbindung flur einen Fachmann naheliegend ist

"&" Veréffentlichung, die Mitglied derselben Patentfamilie ist
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