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Fig.1a

(57) Abstract: The present disclosure relates to a receptacle (5) having a receiving frame (5.2) and having at least one carrying mandrel
(5.1), wherein the carrying mandrel (5.1) is designed to receive and to transport at least one spool (2). The present invention also relates
to a handling system (1) having such a receptacle (5). The spools (2), a winder (8) and/or the carrying mandrel (5.1) can be reliably
protected against damage during operation of the receptacle (5) and of the handling system (1) in that the carrying mandrel (5.1) is
mounted axially movably on the receiving frame (5.2) by means of an axial bearing (5.5).

(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Offenbarung betrifft einen Aufnahmebehélter (5) mit einem Aufnahmegestell (5.2) und
mit zumindest einem Tragedorn (5.1), wobei der Tragedorn (5.1) zur Aufnahme und zum Transportieren wenigstens einer Spule (2)
eingerichtet ist. Ferner betrifft die vorliegende Offenbarung ein Handhabungssystem (1) mit einem solchen Aufnahmebehilter (5). Die
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WO 2024/153530 A [0} 00P 00000000 0

SV, SY, TH, TJ, TM, TN, TR, TT, TZ, UA, UG, US, UZ,
VC, VN, WS, ZA, ZM, ZW.

(84) Bestimmungsstaaten (soweit nicht anders angegeben, fiir
jede verfiighare regionale Schutzrechtsart): ARIPO (BW,
CV, GH, GM, KE, LR, LS, MW, MZ, NA, RW, SC, SD,
SL, ST, SZ, TZ, UG, ZM, ZW), eurasisches (AM, AZ, BY,
KG, KZ,RU, TJ, TM), europdisches (AL, AT, BE, BG, CH,
CY,CZ,DE, DK, EE, ES, FL, FR, GB, GR, HR, HU, IE, IS,
IT,LT, LU, LV, MC, ME, MK, MT, NL, NO, PL, PT, RO,
RS, SE, SI, SK, SM, TR), OAPI (BF, BJ, CF, CG, CI, CM,
GA, GN, GQ, GW, KM, ML, MR, NE, SN, TD, TG).

Verdffentlicht:
—  mit internationalem Recherchenbericht (Artikel 21 Absatz

3)
Spulen (2), ein Wickler (8) und/oder der Tragedorn (5.1) konnen vor Beschiadigungen beim Betrieb der Aufnahmebehilter (5) und des
Handhabungssystem (1) sicher geschiitzt werden, indem der Tragedorn (5.1) mittels eines Axiallagers (5.5) axial bewegbar an dem
Aufnahmegestell (5.2) gelagert ist.
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Aufnahmebehiilter und Handhabungssystem zum Transport von Spulen mit zu-

mindest einem Aufnahmebehiilter

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Aufnahmebehalter gemal3 dem Oberbe-
griff des Patentanspruchs 1, insbesondere einen Aufnahmebehilter mit einem Aufnah-
megestell und mit zumindest einem Tragedorn, wobei der Tragedorn zur Aufnahme und

zum Transportieren wenigstens einer Spule eingerichtet ist.

Weiterhin betrifft die vorliegende Erfindung ein Handhabungssystem gemal3 dem
Oberbegriff des Patentanspruchs 12, insbesondere ein Handhabungssystem zum Trans-
port von Spulen mit zumindest einem oben genannten Aufnahmebehalter, wobei der
Aufnahmebehilter mittels des Manipulators vor einer Spulspindel eines Wicklers posi-
tionierbar ist, so dass mittels des Manipulators und/oder des Wicklers Spulen von dem

Wickler auf den Tragedorn des Aufnahmebehilters tiberfithrt werden kénnen.

Aus der DE 20 2011 052 251 U1 sind solche Tragedorne oder Aufnahmebehalter
bekannt, welche fest mit dem zugehorigen Manipulator verbunden sind und sich somit
zu jeder Zeit mit dem Manipulator mitbewegen. Diese gemeinsame Baueinheit aus Ma-
nipulator und zumindest einem Tragedorn wird hier als Doffer bezeichnet. Die Doffer
werden an Hangeschienen zwischen den beiden stirnseitigen Enden einer Wicklergasse
gefuihrt, welche mittels mehrerer Wickler ausgebildet ist. In der in der DE 20 2011 052
251 Ul beschriebenen Filamentanlage sind mehrere Wicklergassen nebeneinander mit-
hilfe einer Vielzahl von Wicklern ausgebildet. Es ist denkbar, dass zwei Doffer zum
Spulenhandling in einer Wicklergasse vorgesehen sind. Dann ist an einem jeden stirn-
seitigen Ende der Wicklergasse jeweils eine Weitertransporteinrichtung zum Abtrans-
port der Spulen aus der Wicklergasse in Form einer als Gatter ausgefithrten Pufferein-
richtung angeordnet. Dies ist notwendig, da aufgrund der Bewegung der Doffer an der
Hingeschiene ein Uberholen bzw. ein aneinander Vorbeifahren der beiden Doffer nicht
moglich ist. Ein jeder der zwei Doffer kann somit nur an eine der beiden Weitertrans-
porteinrichtungen Spulen tibergeben. Es kann vorkommen, dass gerade kein Doffer zur
Aufnahme der Spulen eines Wicklers frei ist, wenn die Spulen von einem der Wickler
zu dessen kontinuierlichen Betrieb abgenommen werden miissen, da mittels der Doffer

gerade bereits Spulen anderer Wickler transportiert werden. Dies erfordert dann einen
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sogenannten manuellen Doff, ndmlich eine Abnahme der Spulen von einem Wickler

durch einen Anlagenbediener.

Um Spulen von dem Wickler auf einen Tragedorn abzuschieben, wird der Trage-
dorn vor der Spulspindel des Wicklers positioniert. Bei der Uberfiithrung der Spulen von
dem Wickler auf den Tragedorn kann es vorkommen, dass Papphiilsen der Spulen be-
schiadigt werden oder die Spulen sich verkanten. Wenn ein Tragedorn zu einem Wickler
hin, von einem Wickler weg oder an einem Wickler vorbeigefiihrt wird, besteht ein Ri-
siko, dass Teile des Wicklers vom Tragedorn touchiert und somit durch den Tragedorn
beschidigt werden. Insbesondere gilt dies fiir einen Changierbalken des Wicklers, wel-
cher tblicherweise in Langsrichtung der Spulspindel um z.B. ca. 100mm uber ein aus-

kragendes Ende der Spulspindel herausragt.

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen Aufnahmebehélter
und/oder ein Handhabungssystem bereitzustellen, welche die Probleme des Stands der
Technik reduzieren oder beseitigen. Insbesondere sollen die Spulen, der Wickler
und/oder der Tragedorn vor Beschddigungen beim Betrieb der Aufnahmebehalter und
des Handhabungssystems sicher geschiitzt werden. Weiterhin soll insbesondere der
konstruktive und/oder steuerungstechnische Aufwand zur Ausbildung des Aufnahme-

behilters und/oder des Handhabungssystems reduziert werden.

Diese Aufgabe wird zunédchst durch einen Authahmebehalter gemal3 Anspruch 1

gelost.

Weitere vorteilhafte Ausfihrungsformen sind Gegenstand der Unteranspriiche.

Genauer wird die Aufgabe dadurch gelost, dass der Tragedorn mittels eines Axial-

lagers axial bewegbar an dem Aufnahmegestell gelagert ist.

Aufgrund dieser axialen Bewegbarkeit ist der Tragedorn sehr nah an der Spulspin-
del des Wicklers positionierbar, so dass eine Beschadigung der Papphiilsen der Spulen
und ein Verkanten der Spulen bei der Uberfiihrung der Spulen von der Spulspindel auf

den Tragedorn sicher vermieden ist. Weiterhin ist der Tragedorn aufgrund der axialen
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Bewegbarkeit mit einem Abstand zur Spulspindel anordenbar, wobei durch diesen Ab-
stand sichergestellt werden kann, dass der Tragedorn und der Wickler nicht miteinander
kollidieren, wenn der Tragedorn zu dem Wickler hin, von dem Wickler weg oder an
dem Wickler vorbeigefiihrt wird. Es ist denkbar, dass der Tragedorn manuell durch ei-
nen Bediener entlang seiner Langsachse axial bewegt wird. Das Aufnahmegestell dient
insbesondere auch dazu, den Aufnahmebehilter auf einem Boden neben dem Wickler,
insbesondere in einer Wicklergasse, abstellen zu konnen, wobei der Tragedorn derart
frei vom Aufnahmegestell auskragt, dass Spulen auf diesen Tragedorn aufschiebbar
oder von diesem Tragedorn abschiebbar sind. Die Hohe des Tragedornes mit Bezug
zum Aufnahmegestell und somit dem Boden ist dabei an den Wickler und die Position
der Spulspindel des Wicklers wihrend der Ubergabe der Spulen an den Aufnahmebe-

hélter angepasst.

Bevorzugterweise weist der Aufnahmebehalter einen mit dem Tragedorn gekoppel-
ten Bewegungsmechanismus auf, wobei der Tragedorn mittels des Bewegungsmecha-

nismus zwischen einer Parklage und einer Betriebslage axial hin- und herbewegbar ist.

In der Betriebslage ist dann der beschriebene geringe Abstand zwischen der Spul-
spindel und dem Tragedorn realisiert, der Tragedorn somit sehr dicht an der Spulspindel
des Wicklers angeordnet. In der Parklage ist der beschriebene groBere Abstand zwi-
schen der Spulspindel und dem Tragedorn realisiert, das Kollisionsrisiko zwischen dem
Tragedorn und dem Wickler dann minimiert. Mittels des Bewegungsmechanismus ist
die Bewegung des Tragedorns zwischen der Parklage und der Betriebslage automati-
sierbar. Dazu ist der Bewegungsmechanismus mit entsprechenden Aktuatoren koppel-
bar und/oder durch entsprechende Manipulatoren betétigbar. Der Bewegungsmechanis-
mus dient weiterhin dazu, die zur Bewegung notwendige Kraft und den gewiinschten
Bewegungsweg durch entsprechende Getriebetibersetzung auf ein bestimmtes Mal ein-

zustellen.

In einer weiteren Ausfithrungsform des Aufnahmebehélters weist der Bewegungs-
mechanismus einen Aktiviermechanismus auf. Durch eine Betitigung des Aktivierme-
chanismus ist der Tragedorn mittels des Bewegungsmechanismus von der Parklage in

die Betriebslage bewegbar.
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Weiter bevorzugt durchdringt der Aktiviermechanismus in einem angehobenen Zu-
stand des Aufnahmebehilters zumindest teilweise eine Bodenfldche des Aufnahmebe-
halters nach unten hin, so dass der Aktiviermechanismus durch ein Abstellen des Auf-

nahmebehilters auf einem Boden betitigbar ist.

Auf diese Weise ist ein besonders einfacher Ablauf zur sehr dichten Positionierung
des Tragedornes vor der Spulspindel erreichbar. Der Aufnahmebehélter mit dem Trage-
dorn in der Parkposition ist mittels eines Manipulators zum Wickler hin bewegbar, bis
der Tragedorn und die Spulspindel horizontal zueinander ausgerichtet sind, also jeweils
im Wesentlichen in derselben vertikal ausgerichteten Ebene angeordnet sind. Dies ge-
schieht aufgrund der Anordnung des Tragedornes in der Parkposition ohne Kollisionsri-
siko zwischen dem Tragedorn und dem Wickler auch wenn der Manipulator lediglich
dazu ausgebildet ist, den Aufnahmebehélter ausschlieBlich senkrecht zur Langsachse
der Spulspindel zu bewegen. Beim Abstellen des Aufnahmebehaélters auf dem Boden ist
dann kein Kollisionsrisiko mehr zwischen dem Tragedorn und dem Wickler vorhanden,
da der Tragedorn etwaige hervorstehende Elemente des Wicklers wie den Changierbal-
ken bereits passiert hat. Nach und/oder wihrend dem Abstellen des Aufnahmebehélters
auf dem Boden wird dann der Aktiviermechanismus betétigt und der Tragedorn mittels
des Bewegungsmechanismus von der Parklage in die Betriebslage bewegt. Die Boden-
flache ist dabei mittels des Aufnahmegestells des Aufnahmebehailters ausgebildet. Die
Bodenflache ist mit Hilfe der Bereiche ausgebildet, welche bei der Positionierung des
Aufnahmebehilters auf dem Boden den Boden kontaktieren. Weiterhin sind die Zwi-
schenbereiche zwischen diesen Kontaktbereichen auch Teil der Bodenflache. Es wird
dabei insbesondere von einem im Wesentlichen ebenen Boden ausgegangen, so dass
auch die Bereiche des Aufnahmegestells, welche zum Kontakt mit dem Boden vorgese-
hen sind, und somit auch die Bodenflache selbst, im Wesentlichen in einer Ebene lie-

gen. Das Aufnahmegestell erstreckt sich dann nach unten hin bis zu dieser Ebene.

Der Bewegungsmechanismus weist gemél einer weiteren, vorteilhaften Ausfiih-
rungsform des Aufnahmebehilters einen Riickstellmechanismus auf, mittels welchem
der Tragedorn durch ein Anheben des Aufnahmebehélters von dem Boden automatisch

von der Betriebslage in die Parklage bewegbar ist.
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Dann ist der Authahmebehilter auch ohne Kollisionsrisiko zwischen dem Trage-
dorn und dem Wickler wieder vom Wickler weg bewegbar, auch wenn der Manipulator
lediglich dazu ausgebildet ist, den Aufnahmebehalter ausschlieBlich senkrecht zur
Langsachse der Spulspindel zu bewegen. Der Tragedorn befindet sich dann namlich
nach einem Anheben des Aufnahmebehailters, was zu dessen Transport ja zwingend
notwendig ist, unmittelbar oder zumindest zeitnah in seiner Parkposition und ist dann
ohne Kollisionsrisiko zwischen dem Tragedorn und dem Wickler vom Wickler weg
bewegbar. Es ist zur Bewegung des Tragedornes von der Betriebslage in die Parklage
aufgrund des Riickstellmechanismus nur das Anheben des Aufnahmebehélters und kei-

ne weiteren steuerungstechnischen Maflnahmen notwendig.

Vorzugsweise weist der Bewegungsmechanismus einen Schwenkhebel und eine
Kolbenstange auf. Der Schwenkhebel ist um eine senkrecht zur Axialrichtung des Tra-
gedornes angeordnete Gestell-Drehachse drehbar an dem Aufnahmegestell gelagert. Der
Schwenkhebel ist auf einer ersten Seite der Gestell-Drehachse um eine senkrecht zur
Axialrichtung des Tragedornes angeordnete Tragedorn-Drehachse drehbar an dem Tra-
gedorn gelagert. Der Schwenkhebel ist weiterhin auf einer der ersten Seite mit Bezug zu
der Gestell-Drehachse gegentiberliegenden, zweiten Seite um eine senkrecht zur Axial-
richtung des Tragedornes angeordnete Kolbenstangen-Drehachse drehbar mit der Kol-

benstange verbunden.

Dies fiihrt zu einer konstruktiv einfach herstellbaren und robust ausfithrbaren Aus-
fuhrung des Bewegungsmechanismus. Durch eine im Wesentlichen axiale Bewegung
der Kolbenstange ist der Tragedorn ebenso axial bewegbar. Aufgrund des beschriebe-
nen Getriebemechanismus sind die Kolbenstange und der Tragedorn jeweils mit der
gewiinschten Kraft und dem gewiinschten Bewegungsweg bewegbar, wobei die Ab-

stinde und Dimensionen der einzelnen Bauteile entsprechend gewahlt sind.

Gemal einer vorteilhaften Ausfithrungsform des Aufnahmebehélters weist der Be-
wegungsmechanismus einen Aktivierhebel auf, welcher drehbar an dem Aufnahmege-
stell gelagert ist. Die Kolbenstange ist exzentrisch zu dessen Drehachse gelenkig mit

dem Aktivierhebel verbunden. Der Aktivierhebel durchdringt in einer Parkstellung teil-
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weise die Bodenflache des Aufnahmebehalters nach unten hin. Der Aktivierhebel ist in
eine Betriebsstellung, insbesondere durch ein Abstellen des Aufnahmebehaélters auf dem

Boden, verschwenkbar.

Die Kolbenstange dient somit insbesondere der getriebetechnischen Verbindung
des Tragedornes mit dem Aktivierhebel. Wenn dann der Aufnahmebehélter in dessen
Betrieb auf dem Boden abgestellt wird, wird der Aktivierhebel in seine Betriebsstellung
verschwenkt, somit die Kolbenstange im Wesentlichen axial bewegt, der Schwenkhebel
gedreht und weiterhin der Tragedorn axial in seine Betriebsstellung bewegt. Der Akti-
viermechanismus ist somit insbesondere zumindest teilweise mittels des Aktivierhebels

ausgebildet.

Weiter bevorzugt ist die Bodenflache des Aufnahmebehilters in der Betriebsstel-

lung des Aktivierhebels teilweise mittels des Aktivierhebels ausgebildet.

Der Aktivierhebel kontaktiert dann in seiner Betriebsstellung neben entsprechenden
Bereichen des Aufnahmegestells den Boden. Die Unterseite des Aktivierhebels ist somit
insbesondere in seiner Betriebsstellung mit den den Boden kontaktierenden Bereichen

des Aufnahmegestells im Wesentlichen in einer Ebene angeordnet.

In einer weiteren, bevorzugten Ausfithrungsform des Aufnahmebehélters ist der
Aktivierhebel mittels einer Riickstellfeder mit dem Aufnahmegestell gekoppelt. Mittels
der Riuckstellfeder ist eine Kraft auf den Aktivierhebel erzeugbar, mittels welcher der

Aktivierhebel von seiner Betriebsstellung in seine Parkstellung verschwenkbar ist.

Der Riickstellmechanismus ist somit insbesondere zumindest teilweise mittels der
Riickstellfeder ausgebildet. Die mittels der Rickstellfeder erzeugbare Kraft ist dabei so
grof3, dass keine Verschwenkung des Aktivierhebels erfolgt, solange das Aufnahmege-
stell auf dem Boden steht. Erst wenn das Aufnahmegestell vom Boden angehoben wird,
wird der Aktivierhebel verschwenkt, wobei die Kraft der Riickstellfeder ausreicht, auch
den mit Spulen beladenen und mit dem Aktivierhebel gekoppelten Tragedorn in seine

Parkstellung zu bewegen.
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Zur besonders einfachen Handhabung des Aufnahmegestells weist das Aufnahme-
gestell vorzugsweise an seiner Oberseite, vorzugsweise vertikal oberhalb seines

Schwerpunkts einen Flansch zur l16sbaren Kopplung mit einem Manipulator auf.

Ein solcher Aufnahmebehélter kommt insbesondere mit einem an einer Hange-
schiene bewegbaren Manipulator zum Einsatz. Der Flansch ermoglicht eine schnelle
und sichere Kopplung sowie Entkopplung mit dem Manipulator. Ein an der Oberseite
angeordneter Flansch kann insbesondere unter Zuhilfenahme einer Bewegung eines
Greifsystem des Manipulators senkrecht nach unten angekoppelt und insbesondere unter
Zuhilfenahme einer Bewegung des Greifsystem senkrecht nach oben abgekoppelt wer-
den. Durch die Anordnung des Flansches vertikal oberhalb des Schwerpunkts des Auf-
nahmebehilters konnen Biegebelastungen auf den Flansch und somit den Manipulator
vermieden oder zumindest minimiert werden. Der Schwerpunkt wird vorzugsweise im

mit Spulen beladenen Aufnahmebehaélter bestimmt.

In einer weiteren, besonders bevorzugten Ausfithrungsform des Aufnahmebehalters

ist genau ein Tragedorn mit dem Aufnahmegestell verbunden.

Dieser genau eine Tragedorn ist dabei an die Lange der Spulspindel des Wicklers
angepasst. Ein Aufnahmebehilter mit genau einem Tragedorn ist optimal mit den tbli-
chen, einen Revolver aufweisenden Wicklern einsetzbar. Solche sogenannten Revolver-
Wickler weisen genau zwei Spulspindeln auf, von welchen sich im Betrieb des Revol-
ver-Wicklers eine in einer Aufwickelposition und eine in einer Warteposition befindet.
Die fertig gewickelten Spulen sind dann in der Warteposition vom Wickler auf den Tra-
gedorn aufschiebbar. Somit sind mit diesem einen Tragedorn alle Spulen einer Spul-
spindel eines Wicklers aufnehmbar, was zu einem reibungslosen Betrieb des Wicklers
fuhrt. Weiterhin kann das Gewicht des Aufnahmebehaélters durch nur einen Tragedorn
nach oben begrenzt werden. Der Manipulator zum Transport des Aufhahmebehalters
kann dann entsprechend der relativ geringen, zu erwartenden Belastungen dimensioniert

werden.

Die der Erfindung zugrundeliegende Aufgabe wird auch durch ein Handhabungs-
system geméal Anspruch 12 gelost.
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Genauer wird die Aufgabe dann dadurch gelost, dass der Tragedorn mittels des
Bewegungsmechanismus nach oder wihrend der Positionierung des Aufnahmebehalters
vor dem Wickler von der Parklage des Tragedorns in seine Betriebslage, zur Spulspin-

del dieses Wicklers hin bewegbar ist.

Es ist somit ausreichend, einen Manipulator zum Transport des Aufnahmebehélters
vorzusehen, mittels welchem ausschlieBlich Bewegungen senkrecht zur Spulspindelach-
se moglich sind. Es ist somit ein besonders einfach ausfithrbarer und somit kostengiins-
tiger Manipulator einsetzbar. Die Bewegung des Tragedorns zur Spulspindel hin, dessen
Notwendigkeit bereits ausfithrlich diskutiert wurde, ist mittels des Bewegungsmecha-
nismus ermoglicht. Der Bewegungsmechanismus ist vorteilhafterweise passiv ausge-
fuhrt und weist keine aktiven Bauteile mit entsprechend aufwendiger Ansteuerung auf.
Die fiir den Bewegungsmechanismus notwendige Energie ist mittels des Eigengewich-
tes des Aufnahmebehalters fir die Bewegung des Tragedornes von der Parklage in die
Betriebslage und in umgekehrter Richtung mittels des ebenso vorteilhafterweise passi-

ven Riickstellmechanismus erzeugbar.

Vorteilhafterweise sind mehrere Aufnahmebehélter mit jeweils einem Tragedorn
vorgesehen, wobei der Manipulator zur Bewegung der Aufnahmebehélter einzeln mit
einem jeden der Aufnahmebehélter koppelbar ist, so dass je nach Bedarf ein jeder der
Aufnahmebehilter mittels des Manipulators vor einem jeden Wickler einer Wicklergas-
se, welche mittels mehrerer Wickler ausgebildet ist, oder in einem an einem stirnseiti-
gen Ende der Wicklergasse ausgebildeten Abgabebereich positionierbar ist. Eine Wei-
tertransporteinrichtung ist im Abgabebereich angeordnet, wobei mittels der Weiter-

transporteinrichtung Spulen aus der Wicklergasse abtransportierbar sind.

Somit kann die Flexibilitdt des Handhabungssystems erhoht werden. Die Verwen-
dung von mehreren Aufnahmebehéltern in einer Wicklergasse erhoht die mogliche be-
dienbare Anzahl an Wicklern in dieser Gasse, insbesondere mit nur einem Manipulator.
Man konnte auch sagen, dass ein Aufnehmen von Spulen bet einer gréferen Lange der
Wicklergasse mit mehr Wicklern insbesondere mit nur einem Manipulator moglich ist.

Weiterhin kann die Gefahr von erforderlichen manuellen Doffs verringert werden. Die
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Aufnahmebehilter werden zu ihrem Transport mit dem Manipulator mit dem Manipula-
tor gekoppelt. Wenn einer der Aufnahmebehélter vor einem der Wickler positioniert ist,
kann der Aufnahmebehilter abgekoppelt werden, so dass der Manipulator zum Trans-
port eines anderen Aufnahmebehilters zur Verfiigung steht. Es ist denkbar, dass ein mit
Spulen beladener Aufnahmebehalter fir eine gewisse Zeit in der Wicklergasse stehen
bleibt, bis ein Manipulator fiir dessen Transport zum Abgabebereich zur Verfiigung
steht. Mittels der Aufnahmebehalter ist somit eine Zwischenspeicherung in der Wick-
lergasse ermoglicht. Solche Zwischenspeicherungen erfolgen gemal3 dem Stand der
Technik immer auBerhalb der Wicklergasse, was einen hoheren Platzbedarf der gesam-

ten Filamentanlage zur Folge hat.

Weiter bevorzugt weist die Weitertransporteinrichtung im Abgabebereich ein Gat-
ter mit mehreren, vorzugsweise sechs, Gatterdornen auf. Mittels eines jeden der Gatter-
dorne sind alle mittels eines der Tragedorne transportierte Spulen aufnehmbar. Insbe-

sondere sind die Gatterdorne und die Tragedorne somit im Wesentlichen gleich lang.

Mittels solcher Gatter ist ein einfacher Weitertransport der Spulen z.B. zu einem

Lager oder einer Verpackungseinrichtung ermoglicht.

In einer weiteren, alternativen Ausfithrungsform des Handhabungssystems weist
die Weitertransporteinrichtung im Abgabebereich einen ersten Endlosforderer auf. Die
Aufnahmebehilter sind mit dem Manipulator an dem ersten Endlosforderer positionier-
bar, so dass die Aufnahmebehalter mit dem ersten Endlosforderer aus der Wicklergasse

abtransportierbar sind.

Auf diese Weise ist ein besonders schnelles Abtransportieren der Spulen aus der
Wicklergasse ermoglicht, ohne die Spulen von den Tragedornen abschieben zu miissen.
Die Aufnahmebehalter konnen dann im weiteren Prozessverlauf der Lagerung der Spu-

len z.B. bis zu deren Verpackung dienen.

Eine schnelle und automatisierte Zufuhr von Aufnahmebehiltern zur Wicklergasse
ist ermoglicht, wenn die Weitertransporteinrichtung an einem dem Abgabebereich ge-

genuberliegenden stirnseitigen Ende der Wicklergasse einen zweiten Endlosforderer zur
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Zufuhr von Aufnahmebehiltern zur Wicklergasse aufweist. Die Aufnahmebehalter sind

mittels des zweiten Endlosforderers in einem Zufuhrbereich positionierbar, in welchem

einer der Aufnahmebehilter mit dem Manipulator koppelbar ist.

Der / die Aufnahmebehilter und das Handhabungssystem werden insbesondere in

einer Filamentanlage eingesetzt, mittels welcher polymere, multifile Faden extrudierbar

2

verstreckbar und mittels des / der Wickler aufwickelbar sind.

Im Nachfolgenden werden bevorzugte Ausfiihrungsformen unter Bezugnahme auf

die anliegenden Figuren néher dargestellt.

Fig. la

Fig. 1b

Fig. 2

Fig. 3a

Fig. 3b

Fig. 3¢

Fig. 3d

Fig. 4a

zeigt schematisch eine bevorzugte Ausfithrungsform des erfindungsgeméfen
Aufnahmebehilters in einer (YZ-) Seitenansicht teilweise im Schnitt mit dem
Tragedorn in einer Parklage.

zeigt schematisch die bevorzugte Ausfithrungsform des erfindungsgeméfen
Aufnahmebehélters aus Fig. 1a in einer weiteren (XZ-) Seitenansicht mit dem
Tragedorn in einer Parklage.

zeigt schematisch die bevorzugte Ausfithrungsform des erfindungsgeméfen
Aufnahmebehilters aus Fig. 1a in einer (YZ-) Seitenansicht teilweise im
Schnitt mit dem Tragedorn im Gegensatz zu Fig. 1a in einer Betriebslage.
zeigt ein Handhabungssystem nach einer ersten bevorzugten Ausfiihrungsform
des erfindungsgeméfBen Handhabungssystems in einer dreidimensionalen An-
sicht.

zeigt das Handhabungssystem nach der ersten Ausfithrungsform des erfin-
dungsgemaiBen Handhabungssystems in einer (YZ-) Seitenansicht.

zeigt das Handhabungssystem nach der ersten Ausfithrungsform des erfin-
dungsgemaBen Handhabungssystems in einer weiteren (XZ-) Seitenansicht.
zeigt das Handhabungssystem nach der ersten Ausfithrungsform des erfin-
dungsgemaBen Handhabungssystems in einer Draufsicht.

zeigt ein Handhabungssystem nach einer zweiten bevorzugten Ausfithrungs-
form des erfindungsgemaBen Handhabungssystems in einer dreidimensionalen

Ansicht.
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Fig. 4b =zeigt das Handhabungssystem nach der zweiten Ausfiihrungsform des erfin-
dungsgemaiBen Handhabungssystems in einer (YZ-) Seitenansicht.

Fig. 4¢ zeigt das Handhabungssystem nach der zweiten Ausfihrungsform des erfin-
dungsgemaBen Handhabungssystems in einer weiteren (XZ-) Seitenansicht.

Fig. 4d zeigt das Handhabungssystem nach der zweiten Ausfiihrungsform des erfin-

dungsgemaBen Handhabungssystems in einer Draufsicht.

Der Aufnahmebehailter 5 weist, wie insbesondere in den Figuren 1a, 1b und 2 ge-
zeigt, ein Aufnahmegestell 5.2 und zumindest einen Tragedorn 5.1 auf. Der Tragedorn
5.1 ist zur Aufnahme und zum Transportieren wenigstens einer Spule 2 eingerichtet.
Auf dem Tragedorn 5.1 sind somit Spulen 2 zum Transport dieser Spulen 2 mit dem
Aufnahmebehilter 5 anordnenbar. Die Figuren 1a, 1b und 2 zeigen den Aufnahmebe-

hélter 5 aber ohne solche Spulen.

Der Aufnahmebehaélter 5 wird in dessen Betrieb derart vor einem Wickler 8 positi-
oniert, so dass der Tragedorn 5.1 und eine Spulspindel 7 des Wicklers 8 zueinander
ausgerichtet sind und die jeweils auskragend angeordneten Stirnseiten des Tragedorns
5.1 und der Spulspindel 7 einander gegeniiberliegen, wie in Fig.2 gezeigt ist. Dabet bil-

det sich ein Abstand t zwischen dem Tragedorn 5.1 und der Spulspindel 7 aus.

Der Tragedorn 5.1 ist mittels eines Axiallagers 5.5 axial bewegbar an dem Auf-
nahmegestell 5.2 gelagert. Somit ist der Abstand t veranderlich, ohne dass das Aufnah-
megestell 5.2 bewegt werden muss. Der Tragedorn 5.1 ist mittels des Axiallagers 5.5 an
einem im Betrieb dem Wickler 8 abgewandten Endbereich des Tragedorns 5.1 an dem
Aufnahmegestell 5.2 gelagert, so dass ein zur Aufnahme einer gewiinschten Anzahl von
Spulen 2 ausreichender Teil des Tragedorns 5.1 vom Axiallager 5.5 zur Spulspindel 7

des Wicklers 8 hin auskragt.
Der Aufnahmebehalter 5 weist einen mit dem Tragedorn 5.1 gekoppelten Bewe-

gungsmechanismus 5.6 auf. Der Tragedorn 5.1 ist mittels des Bewegungsmechanismus

5.6 zwischen einer Parklage Pp und einer Betriebslage Py axial hin- und herbewegbar.

-11-
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In der Parklage Pp kragt der Tragedorns 5.1 vom Axiallager 5.5 weniger weit aus
als in der Betriebslage Ps. Das heif3t, dass der Abstand zwischen dem Axiallager 5.5
und der auskragend angeordneten Stirnseite des Tragedorns 5.1 in der Parklage Pp des
Tragedorns 5.1 kleiner ist als in dessen Betriebslage Pg. Der Unterschied dieser Abstan-
de betrdgt SOmm bis 150mm, bevorzugt 7Smm bis 125mm, besonders bevorzugt ca.
100mm. Der Abstand t zwischen dem Tragedorn 5.1 und der Spulspindel 7 kann somit
entsprechend verandert werden, eben ohne das Aufnahmegestell 5.2 in Axialrichtung A
des Tragedornes 5.1 bewegen zu missen. Der Tragedorn 5.1 ragt sowohl in der Parkla-
ge Pp wie auch in der Betriebslage Py tiber ein zugehoriges Ende des Aufnahmegestells
5.2 hinaus. Anders ausgedriickt wird der Aufnahmebehélter 5 auf einer, im Betrieb dem
Wickler 8 zugewandten, Seite durch die auskragend angeordnete Stirnseite des Trage-
dorns 5.1 begrenzt. Mit dem Tragedorn 5.1 in seiner Parklage Pp weist der gesamte
Aufnahmebehilter 5 somit in Axialrichtung A des Tragedornes 5.1 eine kiirzere Lange

auf als mit dem Tragedorn 5.1 in seiner Betriebslage Pg.

Der Bewegungsmechanismus 5.6 weist einen Aktiviermechanismus 5.6.1 auf.
Durch eine Betétigung des Aktiviermechanismus 5.6.1 ist der Tragedorn 5.1 mittels des

Bewegungsmechanismus 5.6 von der Parklage Pp in die Betriebslage P bewegbar.

Der Aktiviermechanismus 5.6.1 durchdringt in einem angehobenen Zustand des
Aufnahmebehilters 5 zumindest teilweise eine Bodenfldche 5.7 des Aufnahmebehalters
5 nach unten hin, so dass der Aktiviermechanismus 5.6.1 durch ein Abstellen des Auf-
nahmebehailters 5 auf einem Boden B betétigbar ist. Die Bodenflache 5.7 ist mittels ei-
ner Unterseite des Aufnahmegestells 5.2 ausgebildet und im Wesentlichen in einer Ebe-
ne angeordnet. Fig.1a und 1b zeigen den Aufnahmebehélter 5 in dem angehobenen Zu-
stand mit einem entsprechenden vertikalen Abstand zum Boden B, so dass der Akti-
viermechanismus 5.6.1 nicht betitigt ist. Beim Ubergang zu der in Fig.2 gezeigten Posi-
tion des Aufnahmebehalters 5, in welcher das Aufnahmegestell 5.2 den Boden B kon-
taktiert, wird dann der Aktiviermechanismus 5.6.1 betétigt. In der in Fig.2 gezeigten
Position des Aufnahmebehalters 5 ist der Tragedorn 5.1 bereits in der Betriebslage Ps

angeordnet.
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Der Bewegungsmechanismus 5.6 weist einen Riickstellmechanismus 5.6.2 auf, mit-
tels welchem der Tragedorn 5.1 durch ein Anheben des Aufnahmebehélters 5 von dem

Boden B automatisch von der Betriebslage Pg in die Parklage Pp bewegbar ist.

Beim Ubergang von der in Fig.2 gezeigten Position des Aufnahmebehilters 5, in
welcher das Aufnahmegestell 5.2 den Boden B kontaktiert, zu der in den Figuren 1a und
1b gezeigten Position mit entsprechendem vertikalem Abstand zum Boden B, wird dann
der Tragedorn 5.1 mittels des Ruckstellmechanismus 5.6.2 von der Betriebslage P in

die Parklage Ppr bewegt.

Der Bewegungsmechanismus 5.6 weist einen Schwenkhebel 5.6.3 und eine Kol-
benstange 5.6.4 auf. Der Schwenkhebel 5.6.3 ist um eine senkrecht zur Axialrichtung A
des Tragedornes 5.1 angeordnete Gestell-Drehachse Dg drehbar an dem Aufnahmege-
stell 5.2 gelagert. Der Schwenkhebel 5.6.3 ist auf einer ersten Seite der Gestell-
Drehachse Dg um eine senkrecht zur Axialrichtung A des Tragedornes 5.1 angeordnete
Tragedorn-Drehachse Dt drehbar an dem Tragedorn 5.1 gelagert. Der Schwenkhebel
5.6.3 ist weiterhin auf einer der ersten Seite mit Bezug zu der Gestell-Drehachse Dg
gegeniiberliegenden, zweiten Seite um eine senkrecht zur Axialrichtung A des Trage-
dorns 5.1 angeordnete Kolbenstangen-Drehachse Dk drehbar mit der Kolbenstange

5.6.4 verbunden.

Die Gestell-Drehachse Dg, die Tragedorn-Drehachse Dt und die Kolbenstangen-
Drehachse Dk sind somit im Wesentlichen parallel zueinander angeordnet. Je nachdem
wie grol3 die Abstdnde der Gestell-Drehachse D zur Tragedorn-Drehachse Dt und der
Gestell-Drehachse Dg zur Kolbenstangen-Drehachse Dk im Verhiltnis zueinander sind,
fuhrt eine kleine, im Wesentlichen axiale Bewegung der Kolbenstange 5.6.4 zu einer
grof3en, axialen Bewegung des Tragedorns 5.1 oder umgekehrt. Bevorzugterweise sind
diese beiden Abstinde im Wesentlichen gleich grof3. Durch die im Wesentlichen axiale
Bewegung der Kolbenstange 5.6.4 wird der Schwenkhebel 5.6.3 gedreht. Durch die
Drehung des Schwenkhebels 5.6.3 wird der Tragedorn 5.1 axial bewegt.

Der Bewegungsmechanismus 5.6 weist einen Aktivierhebel 5.6.5 auf, welcher

drehbar an dem Aufnahmegestell 5.2 gelagert ist. Die Kolbenstange 5.6.4 ist exzentrisch
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zu dessen Drehachse Da gelenkig mit dem Aktivierhebel 5.6.5 verbunden. Der Akti-
vierhebel 5.6.5 durchdringt in einer Parkstellung Sp teilweise die Bodenflache 5.7 des
Aufnahmebehilters 5 nach unten hin, wobei der Aktivierhebel 5.6.5 in eine Betriebs-
stellung Sg, insbesondere durch ein Abstellen des Aufnahmebehélters 5 auf dem Boden

B, verschwenkbar ist.

Des Parkstellung Sp des Aktivierhebels 5.6.5 korrespondiert somit mit der Parklage
Pp des Tragedorns 5.1. D.h. wenn der Aktivierhebel 5.6.5 in der Parkstellung Sp ange-
ordnet ist, ist der Tragedorn 5.1 in seiner Parklage Pp angeordnet. Ebenso korrespon-
diert die Betriebsstellung Sy des Aktivierhebels 5.6.5 mit der Betriebslage Pg des Tra-
gedorns 5.1. D.h. wenn der Aktivierhebel 5.6.5 in der Betriebsstellung S angeordnet
ist, ist der Tragedorn 5.1 in seiner Betriebslage Pp angeordnet. Wihrend des Ubergangs
des Aktivierhebels 5.6.5 von seiner Parkstellung Sp in seine Betriebsstellung Sg wird die

Kolbenstange 5.6.4 nach oben bewegt und somit der Schwenkhebel 5.6.3 gedreht.

Die Bodenflache 5.7 des Aufnahmebehaélters 5 ist in der Betriebsstellung Sg des
Aktivierhebels 5.6.5 teilweise mittels des Aktivierhebels 5.6.5 ausgebildet. Beim Ab-
stellen des Aufnahmebehilters 5 auf dem Boden B wird zunéchst ein Kontakt zwischen
dem Boden B und dem Aktivierhebel 5.6.5 erzeugt. Bei der weiteren Reduktion des
Abstandes zwischen dem Aufnahmebehalter 5 und dem Boden B wird der Aktivierhebel
5.6.5 verschwenkt, bis der Aufnahmebehalter 5 auf dem Boden B aufliegt und der Auf-
nahmebehilter 5 somit nicht mehr bewegt wird. Der Aktivierhebel 5.6.5 kontaktiert in
dieser Position teilweise den Boden B und ist somit auch Teil der Bodenflache 5.7, wel-
che ja eben mittels der den Boden B kontaktieren Bereiche des Aufnahmebehélters 5

ausgebildet ist.

Der Aktivierhebel 5.6.5 ist mittels einer Riickstellfeder 5.6.6 mit dem Aufnahmege-
stell 5.2 gekoppelt. Mittels der Riickstellfeder 5.6.6 ist eine Kraft auf den Aktivierhebel
5.6.5 erzeugbar, mittels welcher der Aktivierhebel 5.6.5 von seiner Betriebsstellung S

in seine Parkstellung Sp verschwenkbar ist.

Die mittels der Riickstellfeder 5.6.6 auf den Aktivierhebel 5.6.5 erzeugte Kraft
wirkt somit in Richtung des Bodens B, also nach unten hin. Die Riickstellfeder 5.6.6 ist
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vorzugsweise, wie in Fig. 1a und 2 gezeigt, als Schraubenfeder ausgefiihrt, wobei aber
der Einsatz anderer Federarten denkbar ist. Die gezeigte Schraubenfeder ist mit einer
Oberseite des Aktivierhebels 5.6.5 und mit einem nach unten, dieser Oberseite zuge-

wandten Bereich des Aufnahmegestells 5.2 jeweils verbunden.

Beim Anheben des Aufnahmebehélters 5 von dem Boden B wird zunéchst der Ab-
stand zwischen dem Aufnahmebehaélter 5 und dem Boden B vergroBert und der Akti-
vierhebel 5.6.5 mit Kontakt zum Boden B verschwenkt. Der Aktivierhebel 5.6.5 wird
beim weiteren Anheben so lange weiter verschwenkt, bis seine Parkstellung Sp erreicht
ist, wobei sich bei einem noch weiteren Anheben der Kontakt zwischen dem Aktivier-

hebel 5.6.5 und dem Boden B dann 16st.

Das Aufnahmegestell 5.2 weist vorzugsweise an seiner Oberseite, vorzugsweise
vertikal oberhalb seines Schwerpunkts einen Flansch 5.3 zur l6sbaren Kopplung mit

einem Manipulator 4 auf.

Es ist gemal der Figuren 1 bis 4d genau ein Tragedorn 5.1 mit dem Aufnahmege-

stell 5.2 verbunden.

Denkbar wire demgegentiber auch der Einsatz von Aufnahmebehéltern mit zwei
oder mehr Tragedornen, wobei der Manipulator 4 dann entsprechend ausgefiihrt ist, die
gegeniiber der Aufnahmebehilter 5.1 mit nur einem Tragedorn 5.1 erhohte Masse der

Aufnahmebehilter bewegen zu kénnen.

Die Figuren 3a bis 3d zeigen eine erste Ausfithrungsform eines Handhabungssys-
tems 1 und die Figuren 4a bis 4d zeigen eine zweite Ausfihrungsform des Handha-
bungssystems 1. Das Handhabungssystem 1 weist, gemal der ersten und der zweiten
Ausfithrungsform, zum Transport von Spulen 2 zumindest einen oben beschriebenen
Aufnahmebehilter 5 und zumindest einen Manipulator 4 auf. Der Aufnahmebehélter 5
ist mittels des Manipulators 4 vor der Spulspindel 7 eines Wicklers 8 positionierbar, so
dass mittels des Manipulators 4 und/oder des Wicklers 8 Spulen 2 von dem Wickler 8

auf den Tragedorn 5.1 des Aufnahmebehilters 5 Uiberfithrt werden kénnen. Es ist denk-
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bar, dass eine Rollchenleiste an dem Tragedorn 5.1 angeordnet ist, um die notwendige

Kraft beim Auf- oder Abschieben der Spulen 2 zu reduzieren.

Der Tragedorn 5.1 ist mittels des Bewegungsmechanismus 5.6 nach oder wahrend
der Positionierung des Aufnahmebehilters 5 vor dem Wickler 8 von der Parklage Pp des
Tragedornes 5.1 in seine Betriebslage Pg, zur Spulspindel 7 dieses Wicklers 8 hin be-

wegbar.

Wie oben beschrieben, wird die Bewegung des Tragedornes 5.1 von seiner Parkla-
ge Pp in seine Betriebslage Pg, insbesondere durch ein Abstellen des Aufnahmebehélters
5 auf dem eben neben dem Wickler 8 ausgebildeten Boden B ausgelost. Dieses Abstel-

len ist mittels des Manipulators 4 ermoglicht.

Es sind mehrere Aufnahmebehilter 5 mit jeweils einem Tragedorn 5.1 vorgesehen,
wobei der Manipulator 4 zur Bewegung der Aufnahmebehélter 5 einzeln mit einem je-
den der Aufnahmebehilter 5, insbesondere deren Flansche 5.3, koppelbar ist, so dass je
nach Bedarf ein jeder der Aufnahmebehilter 5 mittels des Manipulators 4 vor einem
jeden Wickler 8 einer Wicklergasse 3, welche mittels mehrerer Wickler 8 ausgebildet
ist, oder in einem an einem stirnseitigen Ende Ex der Wicklergasse 3 ausgebildeten Ab-
gabebereich 9 positionierbar ist, wobei eine Weitertransporteinrichtung 6 im Abgabebe-
reich 9 angeordnet ist, wobei mittels der Weitertransporteinrichtung 6 Spulen 2 aus der

Wicklergasse 3 abtransportierbar sind.

Somit kann einer der Aufnahmebehélter 5 mit dem Manipulator 4 vor einem der
Wickler 8 positioniert werden, um anschlieBend, noch wéhrend die Spulen 2 von die-
sem Wickler 8 auf den Tragedorn 5.1 dieses Aufnahmebehélters 5 geschoben werden
und/oder dieser Aufnahmebehélter 5 vor dem Wickler 8 verbleibt, den Manipulator 4 zu
einem anderen Aufnahmebehilter 5 zu bewegen, um diesen anderen Aufnahmebehalter
5 im Abgabebereich 9 oder vor einem anderen Wickler 8 zu positionieren. Dies wird
durch die losbare (Flansch-) Verbindung zwischen den Aufnahmebehéltern 5 und dem
Manipulator 4 ermoglicht. Fur die Bewegung der Aufnahmebehélter 5 werden diese
mittels des Manipulators 4 angehoben. Vor der Abkopplung eines der Aufnahmebehal-

ter 5 von dem Manipulator 4, wird der Aufnahmebehalter 5 z.B. in der gewiinschten
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Position auf dem Boden B der Wicklergasse 3 oder in der gewiinschten Position im Ab-

gabebereich 9 positioniert.

Die Wicklergasse 3 ist mit Hilfe mehrerer, nebeneinander angeordneter Wickler 8
ausgebildet, wobei die Wickler 8 insbesondere derart in einer Reihe nebeneinander an-
geordnet sind, dass sich eine gerade Wicklergasse 3 ausbildet. Mittels der Wickler 8
fertig gewickelte Spulen 2 sind z.B. mittels einer Abschiebeeinrichtung der Wickler 8 in
Richtung der Wicklergasse 3 von den Spulspindeln 7 abschiebbar. Auf einer jeden
Spulspindel 7 werden iiblicherweise mehrere Spulen 2 nebeneinander aufgewickelt.
Vorzugsweise sind die Wickler 8 Teil einer Filamentanlage mit mehreren, nebeneinan-
der angeordneten Reihen von Wicklern, wobei die Wicklergasse 3 dann zwischen zwei
solcher Reihen von Wicklern ausgebildet ist. Der Manipulator 4 dient aber auch dann
vorzugsweise nur der Positionierung der Tragedorne 5.1 vor Wicklern 8 einer Reihe,
bzw. vor Wicklern 8, welche alle an derselben Langsseite L1 einer Wicklergasse 3 an-
geordnet sind. Der Abgabebereich 9 und die Wicklergasse 3 schneiden einander teilwei-
se, wie dies in Fig. 3a, 3d, 4a und 4d gezeigt ist. Mit dem Abgabebereich 9 endet dann
auch die Wicklergasse 3.

Die Weitertransporteinrichtung 6 weist gemal3 der ersten Ausfuhrungsform des
Handhabungssystems 1 nach Fig.3a bis 3d im Abgabebereich 9 ein Gatter 10 mit meh-
reren, vorzugsweise sechs, Gatterdornen 10.1 auf. Mittels eines jeden der Gatterdorne

10.1 sind alle mittels eines der Tragedorne 5.1 transportierte Spulen 2 aufnehmbar.

Wenn das Gatter 10 voll ist, d.h. wenn alle Gatterdorne 10.1 mit Spulen 2 befiillt
sind, kann das Gatter 10 z.B. mittels eines Gabelstaplers aus dem Abgabebereich 9 zu
einem Lager oder einer Verpackungseinrichtung abtransportiert werden und durch ein
leeres Gatter 10 ersetzt werden. Das Gatter 10 weist zwei Ausnehmungen zur Aufnah-

me jeweils einer Gabel eines solchen Gabelstaplers auf.

Das Gatter 10 ist auf einer ersten Langsseite L1 der Wicklergasse 3 neben einem

letzten Wickler 8 der Wicklergasse 3 anordnenbar und/oder angeordnet.
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Nur fiir die kurze Zeit des Austausches eines vollen gegen ein leeres Gatter 10 ist

kein Gatter 10 im Abgabebereich 9 angeordnet.

Ein Uberschieber 6.1 der Weitertransporteinrichtung 6 ist auf einer der ersten ge-
genlberliegenden, zweiten Langsseite L, der Wicklergasse 3 derart gegeniiber dem Gat-
ter 10 positionierbar, so dass die Spulen 2 vom Tragedorn 5.1 des im Abgabebereich 9
angeordneten Aufnahmebehilters 5 mittels des Uberschiebers 6.1 quer zur Langsrich-
tung | der Wicklergasse 3 auf einen der Gatterdorne 10.1 des Gatters 10 abschiebbar
sind. Der Uberschieber 6.1 ist in Langsrichtung 1 der Wicklergasse 3, in vertikaler Rich-
tung und quer zur Langsrichtung 1 der Wicklergasse 3 vorzugsweise mittels jeweils ei-

nes Aktuators 6.2 bewegbar.

In den allen Figuren ist ein kartesisches Koordinatensystem eingezeichnet, bei wel-
chem eine X-Achse in der Langsrichtung | der Wicklergasse 3, eine Y-Achse quer der
Langsrichtung 1 der Wicklergasse 3 und eine Z-Achse in vertikaler Richtung ausgebildet
sind. Die Tragedorne 5.1 sind dabei in allen Figuren in Richtung der Y-Achse angeord-
net. Die Aktuatoren 6.2 sind z.B. als elektrische Linearmotoren ausgefiihrt, welche an
entsprechenden Tragern angeordnet sind. Denkbar wire auch der Einsatz andersartiger
Aktuatoren 6.2, wie der Einsatz von Hubzylindern, welche elektrisch, hydraulisch
und/oder pneumatisch betreibbar sind. Grundsétzlich wire auch denkbar, dass die Be-
wegung des Uberschiebers 6.1 quer zur Langsrichtung 1 der Wicklergasse 3 mittels an-
derer Bewegungsmechanismen und mittels eines entsprechenden Getriebes ausfithrbar

ist, wobei z.B. rotatorische in die lineare Bewegung umgewandelt werden.

Es wire denkbar die Position des Uberschiebers 6.1 und des Gatters 10 zu tauschen,
den Uberschieber 6.1 also auf der ersten Liangsseite L1 und das Gatter 10 auf der zwei-
ten Léangsseite Lo der Wicklergasse 3 anzuordnen. Dann muss aber ein jeder Aufnahme-
behalter 5 wiahrend seines Transports von einem der Wickler 8 zur Weitertransportein-

richtung 6 um 180° um die Z-Achse gedreht werden.
Beim Einsatz einer derartigen Weitertransporteinrichtung 6 gemaf3 Fig.3a bis 3d

werden die Aufnahmebehilter 5 vorzugsweise ausschlieBlich im Bereich ein und der-

selben Wicklergasse 3 eingesetzt. Die Aufnahmebehilter S verlassen diese Bereiche im
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Betrieb des Handhabungssystems 1 dann nicht und werden nach der Ubergabe der Spu-
len 2 an das Gatter 10 im Abgabebereich 9 wieder zuriickbewegt, um erneut Spulen 2
von einer Spulspindel 7 eines der Wickler 8 aufzunehmen. In einer Wicklergasse 3 be-
finden sich dann, abhéngig von einem erforderlichen Spulendurchsatz, mehrere Auf-
nahmebehilter 5. Mit Spulendurchsatz ist dabei gemeint, wie viele Spulen 2 in welcher
Zeit aus der Wicklergasse 3 heraus transportiert werden. Die Aufnahmebehilter 5 wer-
den leer, also in einem Leerzustand, entsprechend den zeitlichen Anforderungen, vom
Manipulator 4 vor den Wicklern 8 platziert. Der Manipulator 4 iibernimmt nach Uber-
gabe der Spulen 2 von einem der Wickler 8 an einen der Aufnahmebehélter 5 diesen
dann mit Spulen 2 gefullten Aufnahmebehélter 5 von dem zugeordneten Wickler 8 und
transportiert diesen Aufnahmebehélter S zum Abgabebereiches 9, wo die Spulen 2 wie

oben beschrieben mittels der Weitertransporteinrichtung 6 weitertransportiert werden.

Die Weitertransporteinrichtung 6 weist geméal der zweiten Ausfuhrungsform des
Handhabungssystems 1 nach Fig.4a bis 4d im Abgabebereich 9 einen ersten Endlosfor-
derer 11.1 auf. Die Aufnahmebehilter 5 sind mit dem Manipulator 4 an dem ersten End-
losforderer 11.1 positionierbar, so dass die Aufhahmebehélter 5 mit dem ersten Endlos-

forderer 11.1 aus der Wicklergasse 3 abtransportierbar sind.

Der Endlosforderer 11.1 ist z.B. mit Hilfe eines umlaufenden Gurtes oder einer um-
laufenden Kette ausgefiihrt. Die Aufnahmebehaélter 5 sind auf einer Oberseite des End-
losforderers 11.1, z.B. des Gurtes oder der Kette, abstellbar, um anschlieBend nach einer
Abkopplung des Manipulators 4 die Autnahmebehélter 5 durch eine Bewegung des
Gurtes oder der Kette mit dem Gurt oder der Kette aus dem Abgabebereich 9 von der
Wicklergasse 3 weg zu befordern. Der Endlosforderer 11.1 weist die genannte Oberseite
und eine Unterseite auf, wobei der Gurt oder die Kette auf der Unterseite, nach einer
Abgabe des Aufnahmebehilters 5 von dem Gurt oder der Kette, wieder zurtick in Rich-
tung des Abgabebereiches 9, bewegt wird. Zur Ausbildung der Oberseite und der Unter-
seite weist der Endlosforderer 11.1 an beiden Enden jeweils ein Umlenkmittel wie eine
Walze oder eine Rolle auf, wobei eines der beiden Enden in dem Abgabebereich 9 an-

geordnet ist.
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Die Weitertransporteinrichtung 6 weist gemal3 Fig.4a bis 4d an einem dem Abgab-
ebereich 9 gegeniiberliegenden stirnseitigen Ende Ez der Wicklergasse 3 einen zweiten
Endlosforderer 11.2 zur Zufuhr von Aufnahmebehiltern 5 zur Wicklergasse 3 auf. Die
Aufnahmebehilter 5 sind mittels des zweiten Endlosforderers 11.2 in einem Zufuhrbe-
reich 12 positionierbar, in welchem einer der Aufnahmebehélter 5 mit dem Manipulator

4 koppelbar ist.

Der zweite Endlosforderer 11.2 ist bevorzugt analog zum ersten Endlosforderer
11.1 ausgebildet, so dass deren Beschaffung vereinfacht ist. Ein Ende des zweiten End-
losforderers 11.2 ist in dem Zufuhrbereich 12 angeordnet. Eine Oberseite des zweiten
Endlosforderers 11.2 bewegt sich im Betrieb des zweiten Endlosférderers 11.2 zum

Zufuhrbereich 12 bzw. zur Wicklergasse 3 hin.

Beim Einsatz einer derartigen Weitertransporteinrichtung 6 gemal Fig.4a bis 4d
werden die Aufnahmebehaélter 5 vorzugsweise nicht nur im Bereich ein und derselben
Wicklergasse 3 eingesetzt. Die Aufnahmebehilter 5 verlassen diesen Bereich im Betrieb
des Handhabungssystems 1 dann nach der Ubergabe der Spulen 2 von den Wicklern 8
an die Aufnahmebehilter 5. Der Betrieb des Handhabungssystems 1 gemal3 Fig.4a bis
4d wird im Folgenden beschrieben. An dem dem Zufihrbereich 12 zugeordneten stirn-
seitigen Ende Ez der Wicklergasse 3 werden leere Aufnahmebehélter 5 auf dem zweiten
Endlosforderer 11.2 angeliefert. Der Manipulator 4 transportiert die Aufnahmebehalter
5 dann zu den entsprechenden, zu entleerenden Wicklern 3. Nach der Ubernahme aller
Spulen 2 von einer der Spulspindeln 7 eines der Wickler 3, namlich der Ubernahme
eines sogenannten Doffs von diesem Wickler 3, transportiert der Manipulator 4 die be-
ladenen Aufnahmebehélter 5 zum ersten Endlosforderer 11.1 am stirnseitigen Ende Ea
der Wicklergasse 3 im Abgabebereich 9. Die Aufnahmebehélter S werden dann mittels
des ersten Endlosforderers 11.1 bis zu dem dem Abgabebereich 9 abgewandten Ende
des ersten Endlosforderers 11 weiterbewegt. Von diesem dem Abgabebereich 9 abge-
wandten Ende des ersten Endlosforderers 11.1 werden die Aufnahmebehaélter 5 z.B.

mittels einer weiteren Automatisierung weiterbefordert.

Gemal Fig.3a bis 4d ist eine Hangeschiene 13 in Langsrichtung | der Wicklergasse
2 oberhalb der Wickler 8 angeordnet. Der Manipulator 4 ist entlang der Hangeschiene
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13 vorzugsweise mittels einer Laufkatze 4.1 des Manipulators 4 bewegbar. Ein der
Kopplung mit den Aufnahmegestellen 5.2 dienendes Greifsystem 4.2 des Manipulators
4 ist in vertikaler Richtung senkrecht zur Hangeschiene 13 vorzugsweise mittels eines

Linearaktuators 4.3 des Manipulators 4 bewegbar.

Der Flansch 5.3 des Aufnahmebehélters 5 weist vorzugsweise eine in Z-Richtung
ausgebildete Ausnehmung zur Autnahme des Greifsystems 4.2 auf. Das Greifsystem 4.2
ist zur Erzeugung der Kopplung zwischen dem Flansch 5.3 und dem Greifsystem 4.2
z.B. in eine solche Ausnehmung zumindest teilweise hineinbewegbar und in einer be-
stimmten Relativposition zwischen dem Flansch 5.3 und dem Greifsystem 4.2 sind Ar-
retiermittel des Greifsystems 4.2 aktivierbar, um den Aufnahmebehilter 5 anschlieBend
mittels des Manipulators 4 anheben zu kénnen. Solche Arretiermittel sind z.B. als Bol-
zen ausgefithrt, welche zur Aktivierung ausgefahren werden. Nach dem Ausfahren grei-
fen solche Bolzen z B. in einer XY-Ebene ausgerichtete Bolzenausnehmungen des Flan-
sches 5.3 ein oder die Bolzen werden ausgefahren, nachdem die Bolzen komplett durch
die Ausnehmung des Flansches 5.3 hindurchgefiihrt wurden. Umgekehrt sind zur Lo-
sung der Kopplung zwischen dem Flansch 5.3 und dem Greifsystem 4.2 die Arretiermit-
tel deaktivierbar, z.B. die Bolzen wieder einfahrbar, um anschlieBend den Manipulator 4
vom Aufnahmebehilter 5 wegbewegen zu kénnen. Der Flansch 5.3 und das Greifsystem
4.2 miissen aneinander angepasst sein. Andere Ausfiihrungen des Flansches 5.3 als die
soeben beschriebene sind denkbar, je nachdem mit welchem Greifsystem 4.2 die Auf-
nahmebehilter 5 zum Einsatz kommen sollen. Insbesondere Fig.1a und 1b zeigen den
Aufnahmebehélter 5 in einem mit dem Manipulator 4 gekoppelten Zustand mit einem
Abstand zu dem Boden B der Wicklergasse 3 neben einer Spulspindel 7 eines Wicklers
8. Details des Greifsystem 4.2 sind dabei der Ubersichtlichkeit wegen nicht dargestellt.
Fig 2 zeigt den Aufnahmebehélter 5 in einem vom Manipulator 4 abgekoppelten Zu-
stand eben ohne diesen Manipulator, wobei der Aufnahmebehilter 5 auf dem Boden B

der Wicklergasse 3 neben einer Spulspindel 7 eines Wicklers 8 abgestellt ist.

Die Héangeschiene 13 weist vorzugsweise zwei Laufschienen auf, an welchen die
Laufkatze 4.1 mit Rollen fithrbar ist. Denkbar wire aber auch der Einsatz einer einzel-
nen Laufschiene, eines sogenannten Monorails, mit vorzugsweise doppel-t-formigen

Querschnitts. Die Hangeschiene 13 weist ein erstes Ende im Bereich des stirnseitigen
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Endes Ea der Wicklergasse 3 im Bereich des Abgabebereiches 9 auf, so dass die Auf-
nahmebehailter 5 mittels des Manipulators 4 im Abgabebereich 9 positionierbar, aber
nicht tiber den Abgabebereich 9 hinaus von der Wicklergasse 3 weg bewegbar sind. Die
Héangeschiene 13 weist ein zweites Ende im Bereich des stirnseitigen Endes Ez der
Wicklergasse 3 im Bereich des Zufiihrbereiches 12 auf, so dass die Aufnahmebehalter 5
mittels des Manipulators 4 im Zufuhrbereich 12 aufnehmbar sind. Der Manipulator 4 ist
also bevorzugt zur Bedienung der Wickler 8 einer einzigen Wicklergasse 3 ausgefiihrt.
Denkbar wére demgegentiber auch, die Hiangeschiene 13 in weitere Wicklergassen zu
verlangern und den Einsatz des Manipulators 4 in zwei oder mehr Wicklergassen zu
ermoglichen. Mittels des Manipulators 4, insbesondere mittels des Linearaktuators 4.3,
sind die Aufnahmebehilter 5 in Z-Richtung anhebbar und dann mittels des Manipula-

tors 4 ohne Kontakt mit dem Boden in einer X-Achse bewegbar.

Der maximal mogliche Bewegungsweg des Greifsystems 4.2 in vertikaler Richtung

ist groBer als eine Hohe der Aufnahmebehélter 5.

Somit kann ein mit dem Manipulator 4 gekoppelter Aufnahmebehélter 5 iber einen
auf einem Boden der Wicklergasse 3 stehenden Aufnahmebehélter 5 hinwegbewegt
werden. Die Hangeschiene 13 ist dazu entsprechend hoch oberhalb des Bodens der
Wicklergasse 3 angeordnet. Die Bewegungsrichtung des im Vorhinein genannten Linea-
raktuators 4.3 ist vorzugsweise in Z-Richtung ausgerichtet und ein maximaler Bewe-
gungsweg dieses Linearaktuators 4.3 ist dann groBBer als die Hohe der Aufnahmebehal-
ter 5. Die in einer Wicklergasse 3 zum FEinsatz kommenden Aufnahmebehélter 5 sind

vorzugsweise mit gleicher Hohe, besonders bevorzugt baugleich ausgefiihrt.

Die Aufnhahmebehalter 5 sind mittels des Manipulators 4 insbesondere nicht quer
zur Langsrichtung 1 der Wicklergasse 3 (entlang der Y-Achse) bewegbar. Aufgrund des
Bewegungsmechanismus 6 ist die Moglichkeit der Bewegung des Aufnahmebehalters 5
mittels des Manipulators 4 in X- und Z-Richtung ausreichend. Mittels des Bewegungs-
mechanismus 6 ist ndmlich ein ausreichend groBBer Abstand zwischen dem Tragedorn
5.1 und den Wicklern 8, eben durch Anordnung des Tragedorns 5.1 in seiner Parklage
Pp, erzeugbar, um den Aufnahmebehilter 5 ohne Kollisionsrisiko zwischen dem Auf-

nahmebehélter 5 und den Wicklern 8 zu einem der Wickler 8 hin, von diesem Wickler 8

_0D.



10

15

20

25

30

WO 2024/153530 PCT/EP2024/050565

weg oder an diesem Wickler 8 vorbei fithren zu kénnen. Dies spielt insbesondere eine
Rolle, wenn ein Aufnahmebehélter 5 an einem Wickler 8 vorbeigefiithrt werden soll,

dessen Spulspindel 7 mit hoher Betriebsgeschwindigkeit rotiert.

Gemal der ersten Ausfithrungsform des Handhabungssystems 1 aus den Figuren 3a
bis 3d sind zwei oder mehr Manipulatoren 4 an der Hangeschiene 13 gehalten, wobei

die Figuren 3a, 3¢ und 3d explizit zwei Manipulatoren 4 zeigen.

Gemal der zweiten Ausfithrungsform des Handhabungssystems 1 aus den Figuren
4a bis 4d ist nur ein Manipulator 4 an der Hangeschiene 13 gehalten, wobei die Figuren
4a und 4c¢ diesen einen Manipulator 4 in optionalen Positionen mit gestrichelten Linien

zeigen.

Im Vergleich zur ersten Ausfithrungsform des Handhabungssystems 1 ist in der
zweiten Ausfihrungsform des Handhabungssystems 1 die Bewegung der Aufnahmebe-
hélter 5 vereinfacht, da sie aufgrund der beiden Endlosférderer 11.1 und 11.2 nur in
einer Richtung der Wicklergasse 3 erfolgen muss, namlich vom Zufuhrbereich 12 in
Richtung des Abfuhrbereiches 9. Bei gleicher Anzahl von Wicklern 8 kann deswegen
im Vergleich zur ersten Ausfihrungsform des Handhabungssystems 1 nur ein Manipu-

lator 4 ausreichend sein.

Das Aufnahmegestell 5.2 weist, wie in Fig.1a, 1b und 2 gezeigt, jeweils zwei senk-
recht zur Axialrichtung A des Tragedornes 5.1 ausgerichtete Bolzen 5.4 auf. Die Bolzen
5.4 sind in an den Wicklern 8 ausgebildeten Bolzenaufnahmen 8.1 zur Kopplung des
Aufnahmegestells 5.2 mit einem der Wickler 8 anordnenbar, so dass im gekoppelten
Zustand eine Abstiitzung des Aufnahmegestells 5.2 am Wickler 8 quer zur Langsrich-

tung | der Wicklergasse 3 vom Wickler 8 weg erreicht ist.

Die Bolzen 5.4 sind jeweils zylindrisch ausgefiihrt und weisen an ihrem unteren
Ende eine Phase auf, um die Kopplung mit den Bolzenautnahmen 8.1 zu vereinfachen.
Die Bolzen 5.4 sind an demselben stirnseitigen Endbereich des Aufnahmebehilters 5

angeordnet wie das auskragende Ende des Tragedornes 5.1.
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Alternativ wire denkbar, dass das Aufnahmegestell zwischen den Wicklern und ei-
ner in Langsrichtung der Wicklergasse angeordneten Halteschiene des Handhabungs-
systems positionierbar ist, um eine Abstiitzung der Aufnahmegestelle an der Halte-

schiene quer zur Langsrichtung der Wicklergasse vom Wickler weg zu ermoglichen.

Insbesondere auch aufgrund dieser Erzeugungen der Abstiitzung der Aufnahmege-
stelle 5.2 quer zur Langsrichtung 1 der Wicklergasse 3 vom Wickler 8 weg, werden die
Aufnahmegestelle 5.2 primér in vertikaler Z-Richtung an dem jeweiligen Wickler 8
vorbeigefiihrt, um den Tragedorn 5.1 zur zugehorigen Spulspindel 7 auszurichten. Da-
bei muss der Tragedorn 5.1 insbesondere an einem Changierbalken des Wicklers 8 vor-
beigefithrt werden, welcher tiiblicherweise ca. 100mm tiber das stirnseitige Ende der
Spulspindel 7 in horizontaler Y-Richtung hinausragt. Um diese ca. 100mm muss dann
der Tragedorn 5.1 nach dem Passieren des Changierbalkens zur Spulspindel 7 hinbe-
wegt werden, um sicherzustellen, dass der Abstand t zwischen der Spulspindel 7 und
dem Tragedorn 5.1 klein genug fiir die komplikationsfreie Ubergabe der Spulen 2 von
der Spulspindel 7 zum Tragedorn 5.1 ist. Diese Bewegung erfolgt passiv mittels des
Bewegungsmechanismus 5.6 durch ein Abstellen des Aufnahmebehilters 5 auf dem
Boden B wie dies oben bereits ausfiihrlich beschrieben ist. Dieser Abstand t ist geméaf
Fig.1a mit dem Tragedorn 5.1 in der Parklage Pp entsprechend grofer als gemal Fig.2

mit dem Tragedorn 5.1 in der Betriebslage Ps.
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Bezugszeichenliste

Handhabungssystem

Spule

Wicklergasse

Manipulator

Laufkatze

Greifsystem

Linearaktuator

Aufnahmebehalter

Tragedorn

Aufnahmegestell

Flansch

Bolzen

Axiallager

Bewegungsmechanismus
Aktiviermechanismus
Riickstellmechanismus
Schwenkhebel
Kolbenstange
Aktivierhebel
Rickstellfeder

Bodenfldche

Weitertransporteinrichtung

Uberschieber

Aktuatoren

Spulspindel

Wickler

Bolzenaufnahmen

Abgabebereich

Gatter

Gatterdorne

erster Endlosforderer
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11.2 zweiter Endlosforderer
12 Zufihrbereich

13 Héngeschiene

Py Parklage des Tragedornes 5.1
Pz Betriebslage des Tragedornes 5.1

—

Abstand zwischen dem Tragedorn 5.1 und der Spulspindel 7
A Axialrichtung des Tragedornes 5.1

Dg Gestell-Drehachse

Dr Tragedorn-Drehachse

Dk Kolbenstangen-Drehachse

Da Aktivierhebel-Drehachse

Sp Parkstellung des Aktivierhebels 5.6.5

S Betriebsstellung des Aktivierhebels 5.6.5

Ea stirnseitiges Ende der Wicklergasse 3 im Abgabebereich 9

Ez stirnseitiges Ende der Wicklergasse 3 im Zuftihrbereich 12
L: erste Langsseite der Wicklergasse 3

L zweite Langsseite der Wicklergasse 3

1 Langsrichtung der Wicklergasse 3

B Boden
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Patentanspriiche

Aufnahmebehilter (5) mit einem Aufnahmegestell (5.2) und mit zumindest einem
Tragedorn (5.1), wobei der Tragedorn (5.1) zur Aufnahme und zum Transportieren
wenigstens einer Spule (2) eingerichtet ist, dadurch gekennzeichnet, dass der
Tragedorn (5.1) mittels eines Axiallagers (5.5) axial bewegbar an dem Aufnahme-

gestell (5.2) gelagert ist.

Aufnahmebehélter (5) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass der Auf-
nahmebehilter (5) einen mit dem Tragedorn (5.1) gekoppelten Bewegungsmecha-
nismus (5.6) aufweist, wobei der Tragedorn (5.1) mittels des Bewegungsmecha-
nismus (5.6) zwischen einer Parklage (Pp) und einer Betriebslage (Pg) axial hin-

und herbewegbar ist.

Aufnahmebehélter (5) nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, dass der Be-
wegungsmechanismus (5.6) einen Aktiviermechanismus (5.6.1) aufweist, wobei
durch eine Betétigung des Aktiviermechanismus (5.6.1) der Tragedorn (5.1) mittels
des Bewegungsmechanismus (5.6) von der Parklage (Pp) in die Betriebslage (Pg)

bewegbar ist.

Aufnahmebehéilter (5) nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass der Akti-
viermechanismus (5.6.1) in einem angehobenen Zustand des Aufnahmebehalters
(5) zumindest teilweise eine Bodenfldche (5.7) des Aufnahmebehilters (5) nach un-
ten hin durchdringt, so dass der Aktiviermechanismus (5.6.1) durch ein Abstellen

des Aufnahmebehilters (5) auf einem Boden (B) betatigbar ist.

Aufnahmebehélter (5) nach einem der Anspriiche 2 bis 4, dadurch gekennzeich-
net, dass der Bewegungsmechanismus (5.6) einen Riickstellmechanismus (5.6.2)
aufweist, mittels welchem der Tragedorn (5.1) durch ein Anheben des Aufnahme-
behilters (5) von dem Boden (B) automatisch von der Betriebslage (Pg) in die
Parklage (Pp) bewegbar ist.

-27 -



10

15

20

25

30

WO 2024/153530 PCT/EP2024/050565

Aufnahmebehilter (5) nach einem der Anspriiche 2 bis 5, dadurch gekennzeich-
net, dass der Bewegungsmechanismus (5.6) einen Schwenkhebel (5.6.3) und eine
Kolbenstange (5.6.4) aufweist, wobei der Schwenkhebel (5.6.3) um eine senkrecht
zur Axialrichtung (A) des Tragedornes (5.1) angeordnete Gestell-Drehachse (Dg)
drehbar an dem Aufnahmegestell (5.2) gelagert ist, wobei der Schwenkhebel (5.6.3)
auf einer ersten Seite der Gestell-Drehachse (Dg) um eine senkrecht zur Axialrich-
tung (A) des Tragedornes (5.1) angeordnete Tragedorn-Drehachse (Dr) drehbar an
dem Tragedorn (5.1) gelagert ist, wobei der Schwenkhebel (5.6.3) auf einer der ers-
ten Seite mit Bezug zu der Gestell-Drehachse (Dg) gegentberliegenden, zweiten
Seite um eine senkrecht zur Axialrichtung (A) des Tragedornes (5.1) angeordnete
Kolbenstangen-Drehachse (Dx) drehbar mit der Kolbenstange (5.6.4) verbunden

ist.

Aufnahmebehélter (5) nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass der Be-

wegungsmechanismus (5.6) einen Aktivierhebel (5.6.5) aufweist, welcher drehbar
an dem Aufnahmegestell (5.2) gelagert ist, wobei die Kolbenstange (5.6.4) exzent-
risch zu dessen Drehachse (Da) gelenkig mit dem Aktivierhebel (5.6.5) verbunden
ist, wobei der Aktivierhebel (5.6.5) in einer Parkstellung (Sp) teilweise die Boden-
flache (5.7) des Aufnahmebehalters (5) nach unten hin durchdringt, wobei der Ak-
tivierhebel (5.6.5) in eine Betriebsstellung (Sg), insbesondere durch ein Abstellen

des Aufnahmebehilters (5) auf dem Boden (B), verschwenkbar ist.

Aufnahmebehélter (5) nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass die Bo-
denflache (5.7) des Aufnahmebehalters (5) in der Betriebsstellung (Sg) des Akti-
vierhebels (5.6.5) teilweise mittels des Aktivierhebels (5.6.5) ausgebildet ist.

Aufnahmebehéilter (5) nach Anspruch 7 oder 8, dadurch gekennzeichnet, dass der
Aktivierhebel (5.6.5) mittels einer Rickstellfeder (5.6.6) mit dem Aufnahmegestell
(5.2) gekoppelt ist, wobei mittels der Ruickstellfeder (5.6.6) eine Kraft auf den Ak-
tivierhebel (5.6.5) erzeugbar ist, mittels welcher der Aktivierhebel (5.6.5) von sei-

ner Betriebsstellung (Sg) in seine Parkstellung (Sp) verschwenkbar ist.
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10.

11.

12.

13.

14.

Aufnahmebehilter (5) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass das Aufnahmegestell (5.2) vorzugsweise an seiner Oberseite,
vorzugsweise vertikal oberhalb seines Schwerpunkts einen Flansch (5.3) zur losba-

ren Kopplung mit einem Manipulator (4) aufweist.

Aufnahmebehilter (5) nach einem der vorangehenden Anspriiche, dadurch ge-
kennzeichnet, dass genau ein Tragedorn (5.1) mit dem Aufnahmegestell (5.2) ver-

bunden ist.

Handhabungssystem (1) zum Transport von Spulen (2) mit zumindest einem Auf-
nahmebehalter (5) nach einem der vorangehenden Anspriiche und mit zumindest
einem Manipulator (4), wobei der Aufnahmebehélter (5) mittels des Manipulators
(4) vor einer Spulspindel (7) eines Wicklers (8) positionierbar ist, so dass mittels
des Manipulators (4) und/oder des Wicklers (8) Spulen (2) von dem Wickler (8) auf
den Tragedorn (5.1) des Aufnahmebehalters (5) tiberfuihrt werden konnen, dadurch
gekennzeichnet, dass der Tragedorn (5.1) mittels des Bewegungsmechanismus
(5.6) nach oder wihrend der Positionierung des Aufnahmebehilters (5) vor dem
Wickler (8) von der Parklage (Pp) des Tragedornes (5.1) in seine Betriebslage (Pg),
zur Spulspindel (7) dieses Wicklers (8) hin bewegbar ist.

Handhabungssystem (1) nach Anspruch 12, dadurch gekennzeichnet, dass meh-
rere Aufnahmebehilter (5) mit jeweils einem Tragedorn (5.1) vorgesehen sind, wo-
bei der Manipulator (4) zur Bewegung der Aufnahmebehilter (5) einzeln mit einem
jeden der Aufnahmebehalter (5) koppelbar ist, so dass je nach Bedarf ein jeder der
Aufnahmebehélter (5) mittels des Manipulators (4) vor einem jeden Wickler (8) ei-
ner Wicklergasse (3), welche mittels mehrerer Wickler (8) ausgebildet ist, oder in
einem an einem stirnseitigen Ende (Ea) der Wicklergasse (3) ausgebildeten Abgab-
ebereich (9) positionierbar ist, wobei eine Weitertransporteinrichtung (6) im Abga-
bebereich (9) angeordnet ist, wobei mittels der Weitertransporteinrichtung (6) Spu-
len (2) aus der Wicklergasse (3) abtransportierbar sind.

Handhabungssystem (1) nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass die
Weitertransporteinrichtung (6) im Abgabebereich (9) ein Gatter (10) mit mehreren,
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15.

16.

vorzugsweise sechs, Gatterdornen (10.1) aufweist, wobei mittels eines jeden der
Gatterdorne (10.1) alle mittels eines der Tragedorne (5.1) transportierte Spulen (2)

aufnehmbar sind.

Handhabungssystem (1) nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass die
Weitertransporteinrichtung (6) im Abgabebereich (9) einen ersten Endlosforderer
(11.1) aufweist, wobei die Aufnahmebehalter (5) mit dem Manipulator (4) an dem
ersten Endlosforderer (11.1) positionierbar sind, so dass die Aufnahmebehalter (5)
mit dem ersten Endlosforderer (11.1) aus der Wicklergasse (3) abtransportierbar

sind.

Handhabungssystem (1) nach einem der Anspriiche 13 bis 15, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Weitertransporteinrichtung (6) an einem dem Abgabebereich (9)
gegeniiberliegenden stirnseitigen Ende (Ez) der Wicklergasse (3) einen zweiten
Endlosforderer (11.2) zur Zufuhr von Aufnahmebehaéltern (5) zur Wicklergasse (3)
aufweist, wobei die Aufnahmebehilter (5) mittels des zweiten Endlosforderers
(11.2) in einem Zufuhrbereich (12) positionierbar sind, in welchem einer der Auf-

nahmebehalter (5) mit dem Manipulator (4) koppelbar ist.
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