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Beschreibung

Die Erfindung betrifft eine Ein- oder Auspackma-
schine fir Artikel in bzw. aus Gebinden, vorzugs-
weise Flaschen in bzw. aus Flaschenkasten, wie sie
im Oberbegriff des Anspruchs 1 angegeben ist.

Eine derartige Maschine zum Be- oder Entladen
von offenen Flaschenkésten ist aus DE-PS 1 035
559 bekannt, bei der eine Umsetzvorrichtung fir
die Flaschen an drei parallel zueinander angeordne-
ten Férderbahnen angeordnet ist, und zwar eine die
Flaschenkésten heranfilhrende Forderbahn, eine
die Flaschenkéisten abfiihrende Férderbahn und ei-
ne die Flaschen heranfilhrende bzw. abfilhrende
Forderbahn. Die Umsetzvornchtung enthdlt dabei
vier in einer Kreisbahn in Umlauf bewegte, einem
Drehtisch  zugeordnete  Uberfithrungseinheiten,
von denen jede einen Greifer- und Tragerkopf fir
die Flaschen und eine Greifer- und Tragereinrich-
tung firr die Flaschenk&sten aufweist. Mit dieser
letzteren Greifer- und Tragereinrichtung werden
die Flaschenkasten von der sie heranbringenden
Férderbahn abgenommen, auf die Hélfte der kreis-
formigen Bewegungsbahn der Uberfilhrungseinheit
mitgenommen und dann auf die abfithrende Fdrder-
bahn abgesetzt. Auf dieser Halfte der Bewegungs-
bahn wird der Greifer- und Trégerkopf fir die Fla-
schen gegeniber der Greifer- und Trégereinrich-
tung fir die Flaschenkésten abgesenkt und wieder
angehoben, um dabei die Flaschen wéhrend der Um-
laufbewegung der Uberfiihrungseinheit in den ]eWEI-
ligen Flaschenkasten einzusetzen bzw. aus dem je-
weiligen Flaschenkasten herauszuheben. Durch die
Notwendigkeit, die Flaschenkasten von einer For-
derbahn abzunehmen und auf eine andere Forder-
bahn aufzusetzen, wird bei dieser bekannten Be-
oder Entlademaschine erheblicher = zusétzlicher
Aufwand bedingt, namiich nicht nur hinsichtlich der
zusaizlichen Greifer- und Trégereinrichtungen fir
die Flaschenkasten an den Uberfiihrungseinheiten
selbst und der an den Forderbahnen fiir die Fla-
schenkasten  erforderlichen  Ubergabeeinrichtun-
gen bzw. Ubernahmeeinrichiungen fir die Fla-
schenkasten, sondern vor allem auch hinsichilich
der genauen Steuerung fiir die Ubernahme und
Ubergabe der Flaschenkisten. Bei alledem kénnen
solche bekannten Be- und Entlademaschinen im In-
teresse der Betriebssicherheit nur langsam arbei-
ten, so daB nur beschrénkie Durchsatzleisiung er-
reichbar ist.

Aufgabe der Erfindung ist es daher, eine Be- und
Entlademaschine der eingangs genannten Art dahin-
gehend wesentlich zu verbessern, daB die Gebinde
beim Beladen oder Entladen auf ihrer Forderbahn
verbleiben kbnnen und trotzdem geniigend Zeit ver-
bleibt, um die Artikel sicher in die Gebinde einzuset-
zen bzw. aus den Gebinden herauszunehmen, wah-
rend das jeweilige Gebinde auf seiner Forderbahn
weiterwandert. Dabei sollen aus reinen Drehbewe-
gungen bzw. Kreisbewegungen ableitbare Bewe-
gungsvorginge benutzt werden, die stoBfrei und
moglichst frei von abrupien Bewegungsubergangen
sind. Diese Aufgabe wird durch die im Kennzeichen
des Anspruchs 1 wiedergegebenen MaBnahmen ge-
l6st. -
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Die erfindungsgemaBe Be- oder Entlademaschine
zeichnet sich durch einfachen Aufbau, einfache
Entwickiung der Bewegung an dem Greifer- und Tré-
gerkopf filr die Artikel und durch sto8freie und kon-
finuierlich verlaufende Bewegungsumlenkung am
Greifer- und Tragerkopf aus. Der Greifer- und Tr&-
gerkopf bleibt in Draufsicht stets in seiner Parallel-
stellung beziiglich der Forderbahnen. Die Bewe-
gungsiibergénge am Greifer- und Tragerkopf wéh-
rend des Umlaufs der Uberfithrungseinheit
entsprechen einer Sinuslinie. Trotz wesentlich ver-
langerter praktischer Parallelfihrung der Greifer-
und Tragerkdpfe mit den Forderbahnen kénnen die
Uberfuhrungselnhelten auf einer Kreisbahn bewegt
und deshalb auf einem in Kreisbewegung umlaufen-
den Maschinentell, beispielsweise in Art eines run-
den Karussells angebracht werden. Vor allem kén-
nen jegliche Zugelemente, wie Ketten u.dgl. fur die
Bewegung der Uberfihrungseinheiten auf der Um-
laufbahn vermieden werden. Man hat zwar bereits
versucht, fir Ein- und Auspackmaschinen die
Uberftihrungseinheiten entlang von Fuhrungsele-
menten zu bewegen, die im Bereich der Forderbah-
nen im wesentlichen geradlinige FUhrungsteile und
in den Bereichen zwischen den Forderbahnen halb-
kreisformige Flhrungsteile aufweisen. Es hat sich
aber herausgestellt, daB bei solcher Grundkonzep-
tion erhebliche StéBe in dem Bewegungsablauf auf-
treten, die nur mit erheblichem Aufwand gemildert
werden konnen. Vor allem wird aber bei dieser
Grundkonzeption das die Uberfihrungseinheiten im
Umlauf haltende Zugelement, beispielsweise eine
Kette, mit allen seinen erheblichen Nachieilen nicht
vermieden (vergl. DE-PS 3 336 766).

Wiahrend es durchaus denkbar ist, die durch die
Hauptumlaufbewegung  der Uberfuhrungseinheit
bzw. Uberiiihrungseinheiten bestimmte Relativbe-
wegung des Greifer- und Trégerkopfes in der Uber-
fihrungseinheit mittels zusatziicher Antriebsein-
richtungen elekirischer, pneumatischer oder hy-
draulischer Art unter Steuerung mittels der
Hauptumlaufbewegung zu erzeugen, ist es im Rah-
men der Erfindung von besonderem Vorteil, die Re-
lativbewegung des jeweiligen Greifer- und Trager-
kopfes direkt und miitels mechanischer Getrigbetei-
le von deren Haupiumlaufbewegung ebenso
abzuleiten, wie die Drehbewegung des Greifer- und
Tragerkopfes relativ zur Uberfihrungseinheit zur
Einhaltung einer konstanten Parallelsiellung des
Greifer- und Tragerkopfes beziiglich der Forder- -
bahnen, wie es die Anspriiche 2 bis 10 wiedergeben.

Wenngleich im Interesse der StoBireiheit des Be-
wegungsablaufes von absoluter Geradeausfith-
rung des Greifer- und Tragerkopfes oberhalb der
Forderbahnen abgesehen wird, bedeutet dies fiir
das Aufnehmen bzw. Absetzen der Artikel auf der
entsprechenden  Artikel-Forderbahn  keine  Er-
schwernis, wihrend fiir das genaue Einsetzen der
Artikel in ein Gebinde bzw. das sichere Herausneh-
men von Artikeln aus einem Gebinde ein geringes
seilliches Verschieben des Gebindes auf seiner
Forderbahn leicht ausfihrbar ist, insbesondere
durch ergénzende MaBnahmen, wie sie in den An-
spriichen 12 bis 16 angegeben sind.

Die erfindungsgeméBe Ein- oder Auspackmaschi-
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ne &8t sich wahlweise mit mittlerer Antriebsséaule
oder auch mit freigehaltenem Mittelbereich ausbil-
den, letzteres ist im Anspruch 11 angegeben.

Zwei Ausfihrungsbeispiele der Erfindung wer-
den im folgenden anhand der Zeichnung naher er-
lautert. Es zeigen:

Fig. 1 eine erfindungsgeméBe Ein- oder Auspack-
maschine in Seitenansicht;

Fig. 2 die Ein- oder Auspackmaschine in stirnsei-
tiger Ansicht gemaB 2-2 der Figur 1;

Fig. 3 eine Uberfuhrungsemhelt einer Ein- bzw.
Auspackmaschine gemaB Figur 1 und 2 in etwas ver-
groBerter Darstellung in vertikalem Schnitt;

Fig. 4 die Draufsicht, schematisch einer Ein-
oder Auspackmaschme geman Figur 1 bis 5

Fig. 5 ein Bewegungsschema der Uberfiih-
rungseinheiten und Greifer- und Tragerkdpfe in ei-
ner Ausfiihrungsform nach Figur 4 der erfindungs-
gemaBen Ein- oder Auspackmaschine;

Fig. 6 ein Schaubild der in der Ausfithrungsform
nach Figur 4 und 5 am Greifer- und Tragerkopf
herrschenden Geschwindigkeits- und Beschleuni-
gungsverhaltnisse;

Fig. 7 das Bewegungsschema der Uberfih-
rungseinheiten und Greifer- und Tragerkdpfe der
Ein- oder Auspackmaschine in abgewandelter Aus-
fuhrungsform  fir  gleichsinnigen Umlauf der
Schwenkarme und Uberftihrungseinheiten.

Fig. 8 ein Schaubild fir die an dem Greifer- und
Tragerkopf herrschenden Geschwindigkeits- und

. Beschleunigungsverhaltnisse in  einer  Ausfiih-
rungsform der Ein- oder Auspackmaschine gemaB
Figur 7.

Fig. 9 eine Greif~- und Ausrichteinrichtung fiir

den jeweiligen Greifer- und Tragerkopf.

In den dargesteliten Ausfithrungsbeispielen
weist die Ein- oder Auspackmaschine einen torarti-
gen Maschinenrahmen 11 auf, durch den paraliel zu-
einander eine Forderbahn 12 fiir Artikel, némlich
Flaschen 13, und eine Forderbahn 14 fur Gebinde,

namlich Flaschenk&sten 15, hindurchgefiihrt sind. .

Der Maschinenrahmen 11 tragt an seinem oberen
Teil ein Maschinengehéuse 16, in welchem eine An-
zahl von beispielsweise sechs Uberfiihrungseinhei-
ten 17 mit an heb- und senkbaren Tragern 1 gehalte-
nen Greifer- und Tragerkdpfen 30 fir Ausfithrung
einer Hauptumiaufbewegung auf einer Kreisbahn K
gefiihrt und mit entsprechenden Antriebseinrichtun-
gen verbunden sind. Diese werden auch zum An-
trieb einer ebenfalls im Maschinengehduse 16 vor-
gesehenen Bewegungseinrichtung herangezogen,
die zur Erzeugung einer die Hauptumlautbewegung
der Uberfiihrungseinheiten 17 bzw. heb- und senk-
baren Trager 1 Gberlagernden Relativbewegung fiir
die Greifer- und Tragerkopie 30 gegeniiber den
heb- und senkbaren Tragern 1 dient. Die Antriebs-
bewegung wird in diesem Beispiel von einer im unte-
ren Teil zwischen dem Maschinenrahmen 11 ange-
brachten Antriebsvorrichtung 18 abgenommen und
{iber eine vertikale Gelenkwelle 19 {lbertragen. Die
Antriebsvorrichtung 18 ist zugleich zum Antrieb der
Forderbahn 12 zum Zufuhren der Flaschen 13 und
zum Antrieb der die leeren Flaschenkasten 15 zu-
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fihrenden und die geflillten Flaschenkésten 15 ab-
fuhrenden, gegeniber der Bahnebene der Forder- -
bahn 12 tiefer liegend angeordneten Férderbahn 14
vorgesehen.

Die Uberfuhrungsemhelten 17 sind dabei unter
Einhaltung eines gleichmafigen Teilungsabstandes
auf einer Ringplatte 2 eines mit einer Kugeldrehver-
bindung 3 im Maschinengehduse 16 drehbar gela-
gerten topfférmigen Drehtisches 20 angebracht,
dessen am umlaufenden Lagerteil der Kugeldreh-
verbindung 3 ausgebildeter Zahnkranz 4 unter Zwi-
schenschaltung eines Zahnrades 5 {ber ein mittels
der Gelenkwelle 19 angetriebenes Zahnrad 21 in kon-
tinuierliche Drehbewegung versetzt wird, wodurch
den Uberfithrungseinheiten 17 und somit deren heb-
und senkbaren Tragern 1 eine kontinuierliche Um-
laufbewegung auf der Kreisbahn K erteilt wird.

Wie Flgur 3 zeigt, weist 1ede Uberfithrungsein-
heit 17 ein &uBeres vorzugsweise zylindrisches Ge-
hause 22 auf, das in die Ringplatte 2 des Drehti-
sches 20 fest eingesetzt ist. Innerhalb dieses &uBe-
ren Gehauses 22 ist ein inneres Fithrungsgehause
23 axial verschiebbar gelagert. Dieses Fihrungs-
gehaduse 23 nimmt eine vertikale Hauptwelle 24 auf,
wobei die Achse dieser Haupiwelle 24 zugleich die
auf der Kreisbahn K (vergl. Figuren 5 und 7) wan-
demde Vertikalachse 26 der Uberfithrungseinheit
17 bzw. des heb- und senkbaren Tragers 1 bildet. Im
oberen Teil enthélt das Fiihrungsgehiuse 23 eine
axial und radial wirksame Lagerung 27 fiir die Haupt-
welle 24. Unterhalb dieser Lagerung 27 ist seitlich
in das Fithrungsgehduse 23 eine Steuerrolie 28 an- -
gesetzt, die zur Erzeugung der Heb- und Senkbe-
wegungen fur den im wesentlichen aus dem Fiih-
rungsgehduse 23 und der Haupiwelle 24 bestehen-
den den Greifer- und Trégerkopf 30 halienden heb-
und senkbaren Trager 1 auf einer dem feststehen-
den Teil des Maschinengehauses 16 zugeordneten
Steuerbahn 29 so umilduft, wie sie in Figur 1 gestri-
chelt und in den Fig. 6 und 8 strichpunktartig ange-
deutet und in der Weise ausgebildet ist, daB die mit-
tels der Foérderbahn 12 in einer von einer Flaschen-
kolonne  abgeteilten  Gruppe  angefdrderten
Flaschen 13 sicher aufgenommen und danach eben-
so sicher an den von der Forderbahn 14 der Fla-
schengruppe zugeteilten Flaschenkasten 15 einge-
setzt werden, wobei aber auch sichergestellt ist,
daB der jeweils gefilllte Flaschenkasten 15 unbehin-
dert durch den Greifer- und Tragerkopf 30 mit der
Férderbahn 14 abtransportiert wird. Der am Fiih-
rungsgehéuse 23 befestigte Zapfen 31 der Steuer-
rolle 28 greift durch einen vertikalen Schlitz 32 im
auBeren Gehause 22, so daB das Fihrungsgehause
23 gegen Verdrehen innerhalb des &uBeren Geh&u-
ses 22 und damit auch gegeniber der Ringplatte 2
des Drehtisches 20 gesichert ist. Am unteren Ende
des des Fithrungsgehauses 23 ist ein Sonnenrad 33
ausgebildet.

Oberhalb eines sich auf die Axial-Radial-Lage-
rung 27 abstiitzenden Bundes 34 ist der Wellenbe-
reich 35 der Hauptwelle 24 in der Art einer Vielkeil-
welle ausgefuhrt und in einer dieser angepaBten Na-
be eines Umlaufrades 36 axial verschiebbar
gefiihrt, wobei dieses Umlaufrad 36 miitels Radial-
Walzlagern 37 im oberen Ende des &uBeren Gehé&u-
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ses 22 drehbar gehalten ist. Auf das untere Ende
der Hauptwelle 24 ist ein Schwenkarm 38 fest auf-
gesetzt, in welchem ein im Sonnenrad 33 kdmmendes
Zwischenrad 39 (vergl. Figuren 3, 5 und 7) gelagert
ist, in dem ein Planetenrad 40 kammt. Das Planeten-
rad 40 bildet zusammen mit dem Schwenkarm 38,
dem Sonnenrad 33 und dem Zwischenrad 39 ein wei-
teres, die Parallelstellung des Greifer- und Tréger-
kopfes 30 gewshrleistendes Umliaufgetriebe UW,
das Bestandteil der Antriebseinrichtung der Bewe-
gungseinrichtung zur Erzeugung der Uberlagern-
den Relativbewegung ist. Das Planetenrad 40 ist mit
einem im Schwenkarm 38 drehbar gelagerten Ab-
triebzapfen 41 fest verbunden, der vertikal ange-
ordnet ist und an seinem unteren Ende den Gireifer-
und Tragerkopf 30 traft. Die Drehbewegung des
Umlaufrades 36 kann in unterschiedlicher Weise er-
folgen. Im Beispiel der Figur 1 und 4 ist innerhalb
des Maschinengehéuses 16 ein zentrales, festste-
hendes Zahnrad 42 angeordnet, das auf einem in
der oberen kreisformigen Platie 6 des Drehtisches
20 gelagerten Zapfen 7 befestigt ist. Dieser Zapfen
7 tragt mit seinem {iber das feststehende Zahnrad
42 nach oben herausgefihrten Ende einen iblichen
an eine Drucklufiquelle angeschiossenen Verieiler
8 fur die Versorgung der Greifer- und Tragerképie
30 mit Druckiuft und ist mittels eines oberhalb des
Verteilers 8 angreifenden Armes 9 mit dem festste-
henden Teil des Maschinengehiuses 16 so verbun-
den, daB das feststehende Zahnrad 42 und der ru-
hende Teil des Verieilers 8 gegen Verdrehung gesi-
chert sind und somit bei Umlauf des Drehtisches 20
feststehen. Fir jedes Umlaufrad 36 einer Uberfiih-
rungseinheit 17 ist ein mit dem feststehenden Zahn-
rad 42 kdmmendes Zwischenrad 43 vorgesehen,
wobei feststehendes Zahnrad 42, die Umlaufrader
36 und die Zwischenrader 43 sowie der Drehtisch
20 ein der Antriebseinrichtung der Bewegungsein-
richtung zur Erzeugung der dberlagernden Reilativ-
bewegung zugeordnetes gemeinsames Umlaufge-
triebe UG zur Bewegung des Schwenkarme 38 der
heb- und senkbaren Tréger 1 und somit der Greifer-
und Tragerkopfe 30 bilden. Die Ubertragungsver-
halinisse vom festsiehenden Zahnrad 42 auf das
Umlaufrad 36 sind dabei so getroffen, daB das Um-
laufrad 36 bei jedem Umlauf um das Zahnrad 42 eine
Umdrehung entgegen der Umlaufrichtung der Uber-
fithrungseinheiten 17 ausfuhrt. Der Schwenkarm 38
fihrt somit eine Umdrehung gegensinnig (Figur 4
bis 6) oder gleichsinnig (Fig. 7 und 8) zum Umlauf
der Uberfuhrungselnhelt 17 aus, so daB er ausge-
hend von einer beziiglich der vertikalen Zentralach-
se 50 radial ausgestreckten Stellung bei 0°, s. Figur
5 und 7 nach 90° Umlaufweg der Uberfiihrungsein-
heit 17 in eine radial einwarts gerichtete Stellung ge-
schwenkt ist. Bei weiteren 90° Umlaufweg hat sich
der Schwenkarm 38 in die radial nach auBen gench-
tete Stellung, nach weiteren 90° Umlaufweg in die
radial einwarts gerichtete Stellung und von dort wie-
der nach 90° Umlaufweg in die urspriingliche radial
auswértsgerichtete Stellung bewegt. Diese auch
aus Fig. 4 hervorgehende Schwenkbewegung ver-
lauft in der Umlaufrichtung 47 entgegengeseiztem
Sinne. Es ergibt sich hierdurch eine im wesentlichen
elliptische Gesamtumlaufbahn 49 fiir den Abtrieb-
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zapfen 41 bzw. fir alle Abtriebzapfen 41 der Bewe-
gungseinrichtung um die vertikale Zeniralachse 50
herum, wobei durch die vorsiehend beschriebene
Ausbildung des weiteren Umlaufgetricbes UW si-
chergestellt ist, daB der Abtriebzapfen 41 im
Schwenkarm 38 und somit der von ihm getragene
Greifer- und Tragerkopf 30 eine der Umlaufbewe-
gung der Uberfiihrungseinheit 17 entgegengesetzte
Umdrehung ausfiihrt, um auf diese Weise in jeder
Stellung der Uberfilhrungseinheit 17 gleiche relati-
ve Drehstellung bzw. Flucht des Greifer- und Tra-
gerkopfes 30 bezlglich Forderbahnen 12 und 14
bzw. zu deren Mittelachsen MA und MG einzuhal-
ten. Bei diesem Ausflihrungsbeispiel ist zum Errei-
chen einer ausreichend langen Zeit zur Aufnahme
der Gruppen von Flaschen 13 bzw. zum Abseizen
der Gruppen von Flaschen 13 in die Flaschenkasten
15 fiir eine Bewegung der Greifer- und Tragerkdpfe
30 in Transportrichtung der Forderbander 12, 14
vorgesehen, daB sowoh! zwischen der groBen Ach-
se und der Mittelachse MA des Forderbandes 12
als auch zwischen der groBen Achse und der Mittel-
achse MG des Férderbandes 14 ein Abstand be-
steht, der kleiner als der Radius des kieinen Krei-
ses der elliptischen Gesamtumlaufbahn ist, wobei
der Abstand zwischen der groBen Achse und der
Mittelachse MA des Férderbandes 12 groBer ist als
der Abstand zwischen der groBen Achse und der
Mittelachse MG des Forderbandes 14. Es kann
aber auch der Abstand gleich gro8 sein, wenn z. B.
die Férderbander 12, 14 gleiche Hohenlage aufwei-
sen.

Die Ausfilhrungsform nach Figur 7 bezieht sich .
auf eine fiir gleichsinnigen Umlauf von Schwenkarm
38 und Uberfithrungseinheit 17 ausgelegtes gemein-
sames Umiaufgetriebe UG. Wie in dieser Figur 7 an-
gedeutet, erfolgt bei dieser Ausfilhrungsform der
Antrieb der Hauptwelle 24 mittels eines mit einem
feststehenden Zahnrad 44 unmittelbar kdmmenden
Umlaufrades 43’ und eines schlupflosen Triebes,
beispielsweise eines Zahnriementriebes, wozu dem
Antriebsrad 43’ eine Zahnriemenscheibe 36’ zuge-
ordnet und das mit der Haupiwelle 24 im Eingriff ste-
hende Umlaufrad 36 durch eine Zahnriemenscheibe
36' ersetzt ist sowie ein Zahnriemen 46 als Kraf-
tiibertragungsmittel vorgesehen ist. In jedem Fall
wird jedoch in dieser Ausfiihrungsform einer der
Umlaufbewegung der Uberfiihrungseinheit 17 ent-
sprechend dem Pfeil 47 gleichsinnige Drehbewe-
gung an der Zahnriemenscheibe 36’ und folglich an
der Hauptwelle 24 erzeugt, wahrend die Uberfiih-
rungseinheit 17 einmal um die vertikale Zentralachse
50 herumlauft. Durch die Gleichsinnigkeit der Um-
laufbewegung der Uberfiihrungseinheit 17 bzw. des
ihr zugeordneten heb- und senkbaren Tragers 1 mit
der Drehbewegung der Zahnriemenscheibe 36’ er-
gibt sich eine in Figur 7 erkennbare ellipsendhnliche
Gesamtumiaufbahn, die eine Zykloidenbahn 48 ist
und sich gegeniiber der in Figure 5 gezeigten, der
Ellipsenform entsprechenden Umlauibahn 49 an ih-
ren zu den Férderbahnen 12 und 14 bzw. zu deren
Mittelachsen MA und MG paralle! verlaufenden
Abschnitten etwas stérker einer geradlinigen Fith-
rung nahert, aber insgesamt noch einer Ellipsen-
bahn angendhert ist.
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Der Vergleich der Figuren 6 und 8 zeigt, daB in
beiden Ausfiihrungsformen die Vorschubgeschwin-
digkeit des Greifer- und Tragerkopfes 30 auf sei-
ner Bewegungsbahn 48 bzw. 49 in Abhangigkeit
von der augenblicklichen Winkelstellung der Uber-
fuhrungseinheit 17 im Sinne einer Sinuskurve
schwankt. Auch die Kurve fir die Beschieunigung
des Greifer- und Tragerkopfes 30 ist stetig. Dies
bedeutet, daB der gesamte Bewegungsablauf des
Greifer- und Tragerkopfes 30 auf seiner Umlauf-
bahn 48 bzw. 49 stetig und stoBfrei ist. Die gerin-
gen Unterschiede zwischen den in Figur 6 fir die
Ausfihrungsform nach Figur 4 bis 6 und den in Fi-
gur 8 fiir die Ausfihrungsform nach Figur 7 wieder-
gegebenen Kurven ist gegeniiber diesem grund-

- sétzlichen Betriebsverhalten unbedeutend.

Wie aus Figur 1, 2 und 9 ersichtlich, ist in den dar-
gestellten Beispielen jeder mit einer den aufzuneh-
menden Flaschen 13 entsprechenden Anzahl von
tiblichen Greiferelementen 58 versehene Greifer-
und Tréagerkopf 30 mit einer heb- und senkbaren,
zusatzlichen Greif- und Ausrichteinrichtung 51 aus-
gestattet, die einen beim Absenken Uber den Off-
nungsrand des jeweiligen Gebindes bzw. Flaschen-
kastens 15 greifenden Zentrierrahmen 52 aufweist.
Dieser Zentrierrahmen 52 ist an einem Fihrungs-
stangenpaar 53 angebracht, das an seinem Fih-
rungslager am Greifer- und Tragerkopf 30 aufge-
hangt ist und ein Flihrungselement 54 aufweist, das
sin Gleitstiick oder eine Laufrolle sein kann. Das
Fihrungselement 54 bildet ein Steuerelement, das
wie aus Fig. 1 und 2 hervorgeht, tber am Maschi-
nenrahmen 11 und Maschinenkasten 16 gehaltene
stationdre Steuerfiihrungsbahnen 56, 57 oder, wie
Fig. 9 zeigt, auf einer der jeweiligen Greif- und Aus-
richteinrichtung 51 an dem den Greifer- und Tréger-
kopf 30 tragenden Schwenkarm 38 geordneten um-
laufenden Topfkurve 62 lauft, um den jeweiligen
Zenirierrahmen 52 im Eingangsbereich der Forder-
bahn 14 {iber einen dort bereitgesteliten Flaschen-
kasten 15 zu dessen Zenirierung zum Greifer- und
Tragerkopf 30 abzusenken und den Flaschenka-
sten 15 nach Ubergabe der Flaschen 13 am Aus-
gangsbereich der Férderbahn 14 wieder freizuge-
ben. Vor dem Bereich der Férderbahn 12 werden die
Zentrierrahmen 52 der Uberflihrungseinheiten 17
soweit angehoben, daB ohne Behinderung der auf-
zunehmenden Gruppe aus Flaschen 13 die eigentli-
chen Greiferelemente 58 auf die Flaschen 13 aufge-
setzt werden konnen. Am Ausgangsbereich der
Férderbahn 12 , also nach Erfassen der Gruppe
aus Flaschen 13 mit den Greiferelementen 58 kén-
nen die Rahmen 52 bereits soweit abgesenkt wer-
den, daB sie den Flaschen 13 beim weiteren Trans-
port zur Fithrungsbahn 14 einen zusétzlichen Halt
bieten. Zum jeweiligen Erfassen der Gruppe aus
Flaschen 13 mittels der Greiferelemente 58 werden
diese mit Druckluft beaufschlagt, wozu ein auf ei-
nem auch die Topfkurve 62 aufnehmenden Ansatz
63 des Schwenkarmes 38 befestigter Nocken 64
ein auf der Oberseite des dem Greifer- und Tréager-
kopf 30 angebrachtes Ventil 65 betétigt, um eine
Verbindung von einer an den drehenden Teil des
Verteilers 8 angeschlossenen, Druckluft heranfih-
renden Zuleitung 66 zu einer die Greiferelemente 58
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miteinander verbindenden Leitung 67 herzustellen;
vgl. Fig. 9. Zur jeweiligen Freigabe der Gruppe aus
Flaschen 13 wird durch Ablauf des Betétigungsele-
ments des Ventils 65 vom umlaufenden Nocken 64
die zum Erfassen der Gruppe von Flaschen 13 zwi-
schen der Zuleitung 66 der Leitung 67 bestehende
Verbindung unterbrochen und die Leitung 67 (ber
das Ventil 65 zur Enfitiftung der Greiferelemente 58
zur Atmosphare hin gebffnet.

Wie aus Figur 1 ersichtlich, ist im Eingangsbe-
reich der Forderbahn 14 fir die Flaschenkasten 15
eine Zuteileinrichtung 59 vorgesehen, die jeweils ei-
nen Flaschenkasten 15 fiir jeden herankommenden,
mit Flaschen 13 beladenen Greifer- und Fihrungs-
kopf 30 bereitstslit. o

In den dargesteliten Beispielen handelt es sich um
eine Einpackmaschine, mit der Gruppen aus Fla-
schen 13 in Flaschenkésten 15 eingesetzt werden.
in enisprechender Weise ist auch eine Auspackma-
schine auszubilden, mit der Gruppen aus Flaschen
13 aus Flaschenkésten 15 zu entnehmen und auf ei-
ne Abtransport-Férderbahn zu stellen sind. Die
Transportrichtungen sind dabei im wesentlichen
gleich vorzusehen wie sie in Figur 1 durch die Pfeile
60 und 61 angedeutet sind, jedoch wird man bevor-
zugt die Abtranspori-Férderbahn dann auf der in
Figur 1 linken Seite weiterfilhren, wahrend sie nach
Figur 1 an der rechten Seite herankommt.

Anstelle von Flaschen 13 und Flaschenkésten 15
kann eine derartige Ein- und Auspackmaschine
auch fiir das Einpacken oder Auspacken anderer
Gruppen von Artikeln in andere Gebinde bzw. aus
anderen Gebinden ausgebiidet sein.

Patentanspriiche

1. Ein- oder Auspackmaschine fiir Artikel in bzw.
aus Gebinden, vorzugsweise Flaschen (13) in bzw.
aus Flaschenkasten (15), mit einer an parallel zuein-
ander verlaufenden seitlich heran- oder abgefihr-
ten Foérderbahnen (12, 14) fiir die Artikel (13) und die
Gebinde (15) angeordneten Umsetzeinrichtung flr
die Artikel (13), die eine oder mehrere in und aus Be-
reichen oberhalb der beiden Forderbahnen (12, 14)
in einer Kreisbahn (K) um eine vertikale Zentralach-
se (50) im Umlauf bewegbare Uberfithrungseinhei-
ten (17) aufweist, denen jeweils an einem Tréger (1)
ein zum Absenken innerhalb des jeweiligen Bereichs
der Foérderbahnen gesteuert heb- und senkbarer
Greifer- und Tragerkopf (30) zugeordnet ist, wel-
cher mit Einrichtungen zum Abnehmen, zum héngen-
den Transport und zum Absetzen einer einen Auf-
nahmeplatz innerhalb eines Gebindes (15) entspre-
chenden Gruppe von Artikeln (13) sowie mit
Einrichtungen zum Ausrichten des jeweiligen Gebin-
des ausgestattet ist, dadurch gekennzeichnet, daB
eine Bewegungseinrichtung zur Erzeugung einer
die Kreisbewegung (K) der Tréger (1) Uberlagernden
Relativbewegung fir die Greifer- und Tragerkopfe
(30) gegeniiber den Trégern (1) vorgesehen ist, daB
die Bewegungseinrichtung derart ausgebildet ist,
daB beim Umlauf der Tréger um die Zentralachse
(50) die Greifer- und Trégerkdpfe (30) in einer ge-
meinsamen elliptischen oder ellipsenahnlichen Ge-
samtumlaufbahn (49 bzw. 48) mit in der Zentralach-



9 EP 0 251 032 B1 10

se (50) liegenden Mittelpunkt bewegt werden und
dabei der jeweilige Greifer- und Tragerkopf (30) um
seine vertikale Kopfachse (41) unter Einhaltung ei-
ner Parallelstellung zu den Forderbahnen (12, 14)
bewegt wird, wobei zwischen den beiden Férderbah-
nen (12, 14) und parallel zu diesen die groBere Ach-
se der Gesamiumiaufbahn (49 bzw. 48) veriauft.

2. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, daB die Bewegungsein-
richtung fir jeden Greifer- und Tragerkopf (30) am
zugeordneten Trager (1) einen um eine vertikale
Achse (26) drehbar gelagerten Schwenkarm (38)
aufweist, der zum Tragen des Greifer- und Trager-
kopfes (30) und zum Schwenken dieses Greifer-
und Tragerkopfes (80) um die Kopfachse einen
drehbar gelagerten Abtriebszapfen (41) besitzt,
und daB die Bewegungseinrichiung zum Bewegen
der Greifer- und Tragerképfe (30) auf der Gesamt-
umlaufbahn (48 bzw. 49) sowie zum Bewegen der
Greifer- und Tragerkopfe (30) zur Einhaltung der
Parallelstellung eine am jeweiligen Schwenkarm (38)
und am Antriebszapfen (41) angreifende Antriebs-
einrichtung aufweist.

3. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, da8 die Antriebseinrich-
tung ein fir alle Schwenkarme (38) gemeinsames
synchron mit der Umiautbewegung der Uberfiih-
rungseinheiten (17) angetriebenes Umlaufgeiriebe
(UG) zum Bewegen der Greifer- und Tragerkdpfe
(30) auf der Gesamtumlaufbahn und fir jeden den
Greifer- und Tragerkopf (30) tragenden Abirieb-
zapfen (41) eines Schwenkarmes (38) ein weiteres
Umlaufgetriebe (UW) zum Einhalten der Parallelstel-
lung aufweist, dessen angetriebener Sieg durch
den Schwenkarm (38) gebildet ist.

4. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet, daB zum Bewegen der
Greifer- und Tragerkdpfe (30) auf einer Ellipsen-
Gesamtiumlautbahn (49) das fiir alle Schwenkarme
(38) gemeinsame Umlaufgetriebe (UG) fur jeden
Schwenkarm {(38) ein auf dessen Drehachse sitzen-
des Umlaufrad (36) und fir alle Umiaufrader (36)
ein festsiehendes auf der Zentralachse (50) sitzen-
des Zahnrad (42) aufweist, mit dem das jeweilige
Umlaufrad (36) unter Zwischenschaltung eines Zwi-
schenrades (43) im Eingriff steht.

5. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch 3,
dadurch gekennzeichnet, daB zum Bewegen der
Greifer- und Tragerkopfe (30) auf einer ellipse-
nahnlichen Zykloiden-Gesamtumlaufbahn (48) das
fir alle Schwenkarme (38) gemeinsame Umlaufge-
triebe (UG) ein jedem Schwenkarm (38) zugewiese-
nes als Antriebsritzel ausgebildetes Umlaufrad
(43') und ein feststehendes auf der Zentralachse
(50) sitzendes Zahnrad (44) aufweist, mit dem das
Umlaufrad (43') im Eingriff steht und daB das jeweili-
ge Umlaufrad (43') tiber einen schlupifreien Trieb,
vorzugsweise Zahnriementrieb den ihm zugeordne-
ten Schwenkarm (38) antreibt, wozu sowohl dem
Schwenkarm (38) als auch dem Umlaufrad (43') je ei-
ne Zahnriemenscheibe (36’) zugeordnet ist.

6. Ein- oder Auspackmaschine nach einem der
Anspriiche 3, 4 und 5, dadurch gekennzeichnet,
daB das weitere Umlaufgetriebe (UW) ein dem Ab-
triebzapfen (41) seines Schwenkarmes (38) zuge-
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ordnetes Planetenrad (40) und ein am heb- und
senkbaren Tréger (1) des Schwenkarmes (38) aus-
gebildetes festes Sonnenrad (33) aufweist, dessen
Zahnkranz konzentrisch zur Vertikalachse (26)
des heb- und senkbaren Tragers (1) ausgebildet ist
und Uber ein im Schwenkarm (38) gelagertes Zwi-
schenrad (39) mit dem Planetenrad (40) im Eingriff
steht.

7. Ein- oder Auspackmaschine, nach einem oder
mehreren der Anspriiche 2 bis 6, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der jeweilige heb- und senkbare Tra-
ger (1) ein in einem Gehause (22) der Uberfiih-
rungseinrichtung (17) heb- und senkbares Fih-
rungsgehduse (23) mit darin drehbar gehaltener
Hauptwelle (24) aufweist, auf deren aus dem Fiih-
rungsgehéuse (23) nach unten hervorstehendem
Ende der den Greifer- und Tragerkopf (30) der
Uberfiihrungseinrichtung (17) mittels des Abtrieb-
zapfen (41) tragende Schwenkarm (38) befestigt ist
und deren aus dem Fiihrungsgehduse (23) nach
oben vorstehender Wellenbereich (35) nach Art ei-
ner Vielkeilwelle ausgebildet ist, der in der der Viel-
keilwelle angepaBien Nabe des bzw. der im Gehause
(22) drehbar gehaltenen dem Schwenkarm (38) an-
friebsméBig zugeordneten Umlaufrades (36) bzw.
Zahnriemenscheibe (36') des gemeinsamen Umlauf-
getriebes (UG) hohenbeweglich ist.

8. Ein- oder Auspackmaschine nach den Ansprii-
chen 6 und 7, dadurch gekennzeichnet, daB auf dem
der Oberseite des Schwenkarmes (38) gegeniiber-
stehenden Endbereich des Fithrungsgehéuses (23)
das Sonnenrad (33) des weiteren Umlaufgetriebes
(UW) ausgebildet ist.

9. Ein- ader Auspackmaschine nach den Ansgprii-
chen 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, da3 die Uber-
fiihrungseinheiten (17) mit ihren Gehéusen (22) in
gleichmaBiger Winkelverteilung auf einem zur Dreh-
bewegung angetriebenen Drehtisch (20) ange-
bracht sind.

10. Ein- oder Auspackmaschine nach den An-
spriichen 2 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daB das
feststehende Zahnrad (42) und die Zwischenrader
(43) bzw. das feststehende Zahnrad (44) und die
Umlaufrader (43') des gemeinsamen Umlaufgetrie-
bes (UG) auf der Oberseite des Drehtisches (20)
gelagert sind, wobei der Drehtisch (20) den ange-
triebenen Steg des fiir alle Schwenkarme (38) ge-
meinsamen Umlaufgetricbes (UG) bildet und ein das
feststehende Zahnrad (42) bzw. das festsiehende
Zahnrad (44) gegen Verdrehung sichernder Arm
(9) vorgesehen und am Maschinengehéuse (16) be-
festigt ist.

11. Ein- oder Auspackmaschine nach den Anspri-
chen 9 oder 10, dadurch gekennzeichnet, daB der
Drehtisch (20) im Maschinengehause (16) mittels ei-
ner Kugeldrehverbindung (3) drehbar aufgenommen
ist, die den Mittelbereich der Maschine frei l4Bt und
die Forderbahnen (12, 14) durch diesen freien Mit-
telbereich gefiihrt sind.

12. Ein- oder Auspackmaschine nach den An-
spriichen 1 bis 11, dadurch gekennzeichnet, daB der
jeweilige Greifer- und Tragerkopf (30) mit einer zu-
satzlichen Greif- und Ausrichteinrichtung (51) far
jeweils ein Gebinde (Flaschenkasien 15) ausgestat-
tetist.
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13. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch
12, dadurch gekennzeichnet, daB die zuséatzliche
Greif- und Ausrichteinrichtung (51) des_ Greifer-
und Tragerkopfes (30) einen Uber den Offnungs-
rand des jeweiligen Gebindes (Flaschenkasten 15)
greifenden heb- und senkbaren Zentrierrahmen
(52) aufweist.

14. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch
13, dadurch gekennzeichnet, daB der Zenirierrah-
men (52) mittels eines Fihrungsstangenpaares (53)
heb- und senkbar am Greifer- und Tragerkopf (30)
angebracht ist und am Fihrungsstangenpaar (53)
ein Fihrungselement (54) vorgesehen ist, das mit
einer die Heb- und Senkbewegung fir das Fih-
rungsstangenpaar (53) bewirkenden Kurvenbahn
zusammenwirkt. :

15. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch
14, dadurch gekennzeichnet, daB3 die mit dem Filh-
rungselement (54) zusammenwirkende Kurvenbahn
durch am Maschinenrahmen (11) und/oder am Ma-
schinengehduse 16 angebrachte, fir alle Fih-
rungselemente (54) der Maschine gemeinsame
Steuerfithrungsbahnen (56, 57) gebildet ist.

16. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch
14, dadurch gekennzeichnet, daB die mit dem Fih-
rungselement (54) zusammenwirkende Kurvenbahn
durch eine der jeweiligen Greif- und Ausrichtein-
richtung (51) zugeordnete, an dem den Greifer- und
Tragerkopf (30) tragenden Schwenkarm (38) befe-
stigt und mit diesem umlaufende Topfkurve (62) ge-
bildet ist.

17. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, daB bei elliptischer Ge-
samtumlaufbahn (49) ein Abstand sowoh! zwischen
der groBen Achse und der Mittelachse (MA) des
die Gruppen von Artikein (13) transportierenden
Forderbandes (12) als auch zwischen der groBen
Achse und der Mittelachse (MG) des die leeren und
vollen Gebinde (15) transportierenden Forderban-
des (14) vorgesehen ist, der kleiner als der Radius
des kleinen Kreises der elliptischen Gesamtumlauf-
bahn (49) ist.

18. Ein- oder Auspackmaschine nach Anspruch
17, dadurch gekennzeichnet, daB der vorgesehene
Abstand zwischen der groBen Achse und der Mit-
telachse (MA) des die Gruppen von Artikeln (13)
transportierenden Forderbandes (12) gleich oder
groBer ist als derjenige zwischen der grofien Achse
und der Mittelachse (MG) des die leeren und vollen
Gebinde (15) transportierenden Forderbandes (14)
vorgesehene Abstand.

Claims

1. Packing or unpacking machine for articles into
or out of multipacks, preferably boitles (13) into or
out of bottle crates (15), with a transposing equip-
ment for the articles (13), which is arranged at con-
veyor tracks (12, 14), which extend one paralleily to
the other and are led forward or away lateraily for
the articles (13) and the muitipacks (15), and displays
one or more transfer units (17), which are movable
in circulation about a vertical central axis {50) in a
circular track (K) into and out of regions above both
the conveyor tracks (12, 14) and each of which is
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associated with a respective gripper -and carrier
head (30), which is controlledly raisabie and lowera-
ble at a carrier (1) for lowering within the respective
region of the conveyor tracks and which is
equipped with equipments for the hanging transport
and for the setting-down of a group of articles (13),
which corresponds {o a receiving place within a mul-
tipack (15) as well as with equipments for orienting
the respective multipack, characterised thereby,
that a moving equipment is provided for the produc-
tion of a relative movement, which is superposed on
the circular movement (K) of the carriers (1), for the
gripper and carrier heads (30), relative to the carri-
ers (1), .that the moving equipment is constructed in
such a manner that the gripper and carrier heads
(380) are during the circulation of the carriers
around the central axis (50) moved in a common ellip-
tical or ellipse-ike overall circulation path (49 or
48) with a centre lying in the central axis (50) and
the respective gripper and carrier head (30) is in
that case moved about its vertical head axis (41)
while maintaining a parallel setting to the conveyor
tracks (12, 14), wherein the major axis of the overall
circulation path (49 or 48) extends between both the
conveyor tracks (12, 14) and parallelly to these.

2. Packing or unpacking machine according to
claim 1, characterised thereby, that the moving
equipment displays a pivot arm (38), which is borne
to be rotatable about a vertical axis (26) at the asso-
ciated carrier (1) and which for the carrying of the
gripper and carrier head (30) and for the pivotation
of this gripper and carrier head {30) about the head
axis possesses a rotatably borne drive output spig-
ot (41), for each gripper and carrier head (30) and
that the moving equipment for the moving of the
gripper and carrier heads (30) on the overall circu-
lation path (49 or 48) as well as for the moving of
the gripper and carrier heads (30) for the mainte-
nance of the parallel setting displays a drive equip-
ment engaging at the respective pivot arm (38) and
at the drive spigot (41).

3. Packing or unpacking machine according to
claim 2, characterised thereby, that the drive equip-
ment displays a planetary gear (UG), which is com-
mon to all pivot arms (38) and driven synchronously

‘with the circulating movement of the transfer uniis

(17), for the moving of the gripper and carrier heads
(30) on the overall circulation path and a further -
planetary gear (UW), for each drive ouiput spigot
(41) — carrying the gripper and carrier head (30) —
of a pivot arm (38), for the maintenance of the paral-
lel setting, the driven web of which is formed by the
pivot arm (38).

4. Packing or unpacking machine according to
claim 3, characterised thereby, that the planetary
gear (UG), which is common to all pivot arms (38)
and for the moving of the gripper and carrier heads
{80) on an elliptical overall circulation path (49), for
each pivot arm (38) displays a planetary wheel (36)
sitting on the rotational axle thereof and for all pian-
etary wheels (36) displays a stationary toothed
wheel (42), which sits on the central axis (50) and
with which the respective planetary wheel (36)
stands in engagement with the interposition of an in-
termediate wheel (43).
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5. Packing or unpacking machine according to
claim 3, characterised thereby, that the planetary
gear (UG), which is common to all pivot arms (38)
and for the moving of the gripper and carrier heads
(80) on an ellipse-like cycloidal overall circuiation
path (48), displays a planetary wheel (43’), which is
allocated to each pivot arm (38) and constructed as
drive pinion, and a stationary toothed wheel (44),
which sits on the central axis (50) and with which the
planetary wheel (43’) stands in engagement and that
the respective planetary wheel (43') drives the piv-
ot arm (38) allocated to it by way of a slip-free
drive, preferably toothed belt drive, for which a re-
spective toothed belt pulley (36’) is associated with
the pivot arm (38) as weli as with the planetary wheel
43).

6.. Packing or unpacking machine according to
one of the claims 3, 4 and 5, characterised thereby,
that the further planetary gear (UW) displays a
planetary wheel (40) associated with the drive out-
put spigot (41) of its pivot arm (38) and a fixed sun
wheel (33), which is formed at the raisable and low-
erable carrier (1) of the pivot arm (38) and the gear
rim of which is formed concentrically with the verti-
cal axis (286) of the raisable and lowerable carrier (1)
and stands in engagement with the planetary wheel
{40) by way of an intermediate wheel (39) borne in
the pivot arm (38).

7. Packing or unpacking machine according to
one or more of the claims 2 to 6, characterised
thereby, that the respective raisable and lowerable
carrier (1) displays a guide housing (23), which is
raisable and lowerable in a housing (22) of the
transfer equipment (17), with a main shaft (24),
which is rotatably retained therein and on that end
of which, which protrudes downwardly out of the
guide housing (23), the pivot arm (38) is fastened,
which by means of the drive output spigot (41)
carries the gripper and carrier head (30) carries
the gripper and carrier head (30) of the transfer
equipment (17) and the shaft region (35) of which
protrudes upwardly out of the guide housing (23)
and is constructed in the manner of a spline shaft
which is movable vertically in the hub, matched to
the spline shaft, of the planetary wheel (36) or the
toothed belt pulley (36'), which is associated in
terms of drive with the pivot arm (38) and rotatably
retained in the housing (22), of the common plane-
tary gear (UG).

8. Packing or unpacking machine according to the
claims 6 and 7, characterised thereby, that the sun
wheel (33) of the further planetary gear (UW) is
formed on that end region of the guide housing (23),
which stands opposite the upper side of the pivot
arm (38).

9. Packing or unpacking machine according to the
claims 1 to 8, characterised thereby, that the trans-
fer units (17) with their housings (22) are mounted in
even angular distribution on a turntable (20) driven
for rotary movement.

10. Packing or unpacking machine according to
the claims 2 to 9, characterised thereby, that the
stationary toothed wheel (42) and the intermediate
wheels (43) or the stationary toothed wheel (44)
and the planetary wheels (43’) of the common plane-
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tary gear (UG) are borne on the upper side of the
turntable (20), wherein the turntable (20) forms the -
driven web of the planetary gear (UG) common to all
pivot arms (38) and an arm (9), which secures the
stationary toothed wheel (42) or the stationary
toothed wheel (44) against rotation, is provided and
fastened at the machine housing (16).

11. Packing or unpacking machine according to
claim 9 or 10, characterised thereby, that the turnia-
ble (20) is rotatably received in the machine housing
(16) by means of a ball bearing joint (3), which leaves
the middie range of the machine free, and the con-
veyor tracks (12, 14) are ied through this free mid-
dle range.

12. Packing or unpacking machine according to
the claims 1 to 11, characterised thereby, that the re-
spective gripper and carrier head (30} is equipped
with an additional gripping and orienting equipment
(51) each for a respective multipack (bottle crate 15).

13. Packing or unpacking machine according to
claim 12, characterised thereby, that the additional
gripping and orienting equipment (51) of the gripper
and carrier head (30) displays a raisable and lower-
able centring frame (52) engaging over the opening
rim of the respective multipack (bottle crate 15).

14. Packing or unpacking machine according to
claim 13, characterised thereby, that the centring
frame (52) is mounted at the gripper and carrier
head (30) to be raisable and lowerable by means of a
guide rod pair (53) and that a guide element (54),
which co-operates with a cam frack effecting the
raising and lowering movement for the guide rod-
pair (53), is provided at the guide rod pair (53).

15. Packing or unpacking machine according to
claim 14, characterised thereby, that the cam frack
co-operating with the guide element (54) is formed
by control guide tracks (56, 57), which are common
1o all guide elements (54) of the machine and mount-
ed at the machine frame (11) and/or at the machine
housing (16).

16. Packing or unpacking machine according to
claim 14, characterised thereby, that the cam track
co-operating with the guide element (54) is formed
by a pot cam (62), which is associated with the re-
spective gripping and orienting equipment (51), is
fastened at the pivot arm (38) carrying the gripper
and carrier head (30) and which is co-rotating with
this.

17. Packing or unpacking machine according to
claim 1, characterised thereby, that in the case of
an elliptical overall circulation path (49), a spacing
is provided between the major axis and the central
axis (MA) of the conveyor belt (12) transporting the
group of articles (13) as well as also between the ma-
jor axis and the central axis (MG) of the conveyor
belt (14) transporting the empty and fuil multipacks
(15), which spacing is smalier than the radius of the
minor circle of the elliptical overall circulation path
(49).

18. Packing or unpacking machine according fo
claim 17, characterised thereby, that the spacing
provided between the major axis and the central axis
(MA) of the conveyor belt (12) transporting the
group of articles (13) is equal to or greater than that
provided between the major axis and the central axis
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(MG) of the conveyor belt (14) transporting the
empty and full multipacks (15).

Revendications

1. Machine d’emballage ou de déballage d'articles
dans des moyens de conditionnement ou hors de
moyens de conditionnement, de préférence de bou-
teilles (13) & introduire dans des casiers (15) & bou-
teilles, ou & sortir de casiers (15) & bouteilles, com-
portant un dispositif de transfert des articles (13)
disposé & proximité des postes (12, 14) de transport
qui s'étendent paraliélement 'une & l'autre en s'ap-
prochant et en s'éloignant latéralement et qui sont
destinés aux articles (13) et aux moyens de condi-
tionnement (15), lequel dispositif de transfert pré-
sente une ou plusieurs unités de transfert (17) sus-
ceptibles d'étre déplacées en un mouvement tour-
nant dans des zones et hors de zones situées au-
dessus des deux pistes (12, 14) de transport dans
une piste circulaire (K) autour d'un axe central (50)
vertical, auxquelles unités de transfert (17) est,
dans chaque cas, affectée sur un support (1), une
téte (30) de saisie et de maintien susceptible d'étre
soulevée et abaissée, et commandée de fagon a
s'abaisser & lintérieur du domaine considéré des
pistes de transport, laquelle est équipée de disposi-
tifs destinés & prélever, a transporter a I'état sus-
pendu et & déposer un groupe d'articles (13) corres-
pondant & un emplacement de réception a Vintérieur
d’'un moyen de conditionnement (15), ainsi que des
dispositifs destinés a I'alignement du moyen de con-
ditionnement considéré, machine caractérisée en ce
quon prévoit un dispositif de déplacement destiné a
créer un déplacement relatif se superposant au dé-
placement circulaire (K) du support (1), des tétes
(30) de saisie et de maintien par rapport aux sup-
ports (1), en ce que le dispositif de déplacement est
conformé de fagon telle que, lors de la rotation des
supports autour de F'axe central (50), les tétes (30)
de saisie et de maintien sont déplacées ensemble se-
lon un trajet global (49 ou 48) commun, elliptique ou
pseudo-elliptigue comportant un point médian situé
sur 'axe central (50) et en ce que la téte (30) de sai-
sie et de mainiien considérée est déplacée autour
de son axe vertical (41) en respectant une position
parallele par rapport aux pistes (12, 14) de trans-
port, le grand axe du trajet global (49 ou 48) s’éten-
dant entre les deux pistes (12, 14) de transport et pa-
raliélement a celles-ci.

2. Machine d’emballage ou de débaliage selon la
revendication 1, caractérisée en ce que le dispositif
de déplacement présente, pour chaque téte (30) de
saisie et de maintien située sur le support (1) qui lui
est affecté, un bras (38) pivotant qui est monté de
fagon & pouvoir tourner autour d'un axe vertical
(26) et qui posséde, en vue de porter la téte (30) de
saisie et de maintien, et de faire pivoter auiour de
laxe de la téte cette téte (30) de saisie et de
manoeuvre, une broche (41) d’enirainement montée
de maniére & pouvoir tourner, et en ce que le dispo-
sitif de déplacement présente, pour le déplacement
des tétes (30) de saisie et de maintien sur le trajet
tournant global (48 ou 49) ainsi que pour le déplace-
ment des tétes (30) de saisie et de maintien en vue
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du respect de la position paralléle, un dispositif
d'entrainement qui attaque le bras (38) pivotant con-
sidéré et la broche (41) d’entrainement.

3. Machine d’emballage ou de déballage selon la
revendication 2, caractérisée en ce que le disposi-
tit d’entrainement présente un engrenage planétaire
(UG) commun & tous les bras (38) pivotants, entrai-
né en synchronisme avec le mouvement tournant
des unités de transport (17) en vue du déplacement
des tétes (30) de saisie et de maintien sur le trajet
tournant global et, dans le but de maintenir la posi-
tion paralléle pour chacune des broches (41) d’en-
trainement, un autre engrenage planétaire (UW)
portant la téte (30) de saisie et de maintien d'un bras
(38) pivotant dont la partie entrainée est constituée
par le bras pivotant.

4. Machine d’'emballage ou de déballage selon la
revendication 3, caractérisée en ce qu'en vue du
déplacement des tétes (30) de saisie et de maintien
sur un trajet tournant global (49) en forme d'ellipse,
I'engrenage planétaire (UG) commun a tous les bras
(38) pivotants comprend, pour chaque bras (38) pi-
votant, une roue planétaire (36) montée sur l'axe de
rotation de celui-ci et, pour toutes les roues plané-
taires (36), une roue dentée (42) moniée fixe et im-
mobile sur I'axe central (50), avec laquelle a roue
planétaire (36) considérée est en prise avec inter-
position d’'une roue intermédiaire (43).

5. Machine d’'emballage ou de déballage selon la
revendication 3, caractérisée en ce que, pour I'en-
trainement des tétes (30) de saisie et de maintien
sur un frajet global (48) en forme de cycloide ana-
logue a une ellipse, I'engrenage planétaire (UG) .
commun & tous les bras (38) pivotants présente, en
tant que pignon d'entrainement, une roue planétaire
(43") dirigée vers chaque bras (38) pivotant, et une
roue dentée (44) fixe montée sur axe central (50)
avec laquelle la roue planétaire (43") est en prise,
et en ce que la roue planétaire (43’) considérée en-
traine, au moyen d'un dispositif d’entrainement sans
glissement, de préférence, un dispositif d’entraine-
ment & courroie dentée, le bras (38) pivotant qui lui
est associé, une poulie (36") pour courroie dentée
étant associée dans ce but & chaque bras (38) pivo-
tant ainsi qu'a chaque roue planétaire (43°).

6. Machine d'emballage ou de déballage selon
fune des revendications 3, 4 et 5, caractérisée en
ce que Fautre engrenage planétaire (UW) présente
une roue satellite (40), associée & la broche (41)
d'entrainement de son bras (38) pivotant, et une
roue soleil (33) fixe formée sur le support (1), sus-
ceptible d’éire soulevé et abaissé, du bras (38) pi-
votant, la couronne dentée de la roue (33) étant
concentrique & 'axe vertical (26) du support (1) sus-
ceptible d’étre soulevé et abaissé et étant en prise,
au moyen d'une roue intermédiaire (39) moniée dans
le bras (38) pivotant, avec la roue satellite (40).

7. Machine d’emballage ou de déballage selon une
ou plusieurs des revendications 2 & 6, caractérisée
en ce que le support (1) considéré, susceptible
d'étre soulevé et abaissé, présente un corps (23)
de guidage susceptible d'étre soulevé et abaissé
dans un corps (22) du dispositif (17) de transfert,
comportant l'arbre principal (24) maintenu dans ce-
lui-ci de maniére rotative, et a l'extrémité, faisant



17 EP 0 251 032 B1 18

saillie vers le bas, du corps (23) duquel le bras (38)
pivotant portant la téte (30) de saisie et de maintien
du dispositif de transfert (17) est fixé au moyen de la
broche d'entrainement (41) et la partie d’arbre (35),
qui dépasse vers le haut hors du corps (23) de gui-
dage, est conformée en arbre cannelé qui peut se
déplacer dans le sens de la hauteur dans le moyeu
adapté & larbre cannelé de la roue planétaire (36)
ou de la poulie (36’) pour courroie dentée de 'engre-
nage planétaire (UG) commun, affectée a I'entraine-
ment du bras (38) pivotant maintenu de maniére rota-
tive dans le corps (22).

8. Machine d’emballage ou de débaliage selon les

revendications 6 et 7, caractérisée en ce que, dans -

la zone d'extrémité du corps (23) de guidage située
en face de la partie supérieure du bras (38) pivo-
tant, est conformée la roue soleil (33) de 'auire en-
grenage planétaire (UW).

9. Machine d'emballage ou de déballage selon les
revendications 1 & 8, caractérisée en ce que les uni-
tés de transfert (17) sont montées de maniere telle
que leurs corps (22) sont répartis angulairement de
fagon égale sur une table tournante (20) entrainée
en rotation.

10. Machine d’emballage ou de déballage selon les
revendications 2 & 9, caractérisée en ce que la
roue deniée fixe (42) et les roues intermédiaires
(43), ou bien la roue dentée fixe (44) et les roues
planétaires (43) de l'engrenage planétaire (UG)
commun, sont montées sur le c6té supérieur de la ta-
ble tournante (20), la table tournante (20) formant la
partie entrainée de l'engrenage planétaire (UG)
commun & ious les bras (38) pivotants et un bras
(9), empéchant une rotation de la roue dentée (42)
fixe ou de la roue dentée (44) fixe, étant prévu et
fixé au corps (16) de machine.

11. Machine d'emballage ou de déballage selon les
revendications 9 ou 10, caractérisée en ce que la ta-
ble tournante (20) est logée de maniére rotative
dans le corps (16) de machine, au moyen d’un dispo-
sitif (3) rotatif de liaison a billes, qui laisse libre la
zone médiane de la machine, et en ce que les pistes
de transport (12, 14) passent par cetie zone mé-
diane libre.

12. Machine d'emballage ou de déballage selon les
revendications 1 a 11, caractérisée en ce que
chaque téte (30) de saisie et de maintien, compor-
tant un dispositif (51) supplémentaire de saisie et
d’alignement, est équipée dans chaque cas pour un
certain moyen de conditionnement (casier (15) a bou-
teilles).

13. Machine d’emballage ou de déballage selon la
revendication 12, caractérisée en ce que le disposi-
tif (51) supplémentaire de saisie et d’alignement de la
téte (30) de saisie et de maintien présente un cadre
(52) de centrage, susceptible d'éire soulevé et
abaissé, qui recouvre le bord d'ouveriure de
chaque moyen de conditionnement (casier (15) & bou-
teilles).

14. Machine d’emballage ou de déballage selon la
revendication 13, caractérisée en ce que le cadre
(52) de centrage est monté au moyen d'une paire
(53) de tiges de guidage de maniére & pouvoir étre
soulevé et abaissé sur la téte (30) de saisie et de
maintien, et en ce que, sur la paire (53) de tiges de
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guidage est monté un élément (54) de guidage, qui
coopére avec une came provoguant le mouvement
ascendant et descendant de la paire (53) de tiges de
guidage.

15, Machine d’emballage ou de déballage selon la
revendication 14, caractérisée en ce que la came
qui coopére avec I'élément (54) de guidage est for-
mée par des pistes (56, 57) de guidage de comman-
de, communes a tous les éléments (54) de guidage
de la machine et montées sur le bati (11) de machine
et/ou sur le corps (16) de machine.

16. Machine d’emballage ou de déballage selon la
revendication 14, caractérisée en ce que la came
qui coopére avec I'élément (54) de guidage est for-
mée par une came (62) en forme de bol associée a
Pun des dispositifs (51) de saisie et d'alignement,
fixée au bras (38) pivotant portant la téte (30) de
saisie et de maintien et tournant avec ce bras.

17. Machine d’'emballage ou de déballage selon la
revendication 1, caractérisée en ce que, dans le tra-
jet de rotation global (49) elliptique, on prévoit, aus-
si bien entre le grand axe et 'axe médian (MA) de la
bande transporteuse (12) transportant les groupes
d'articles (13) qu'entre le grand axe et 'axe médian
(MG) de la bande transporteuse (14) transportant
les moyens de conditionnement (15) vides et pleins,
un écart qui est inférieur au rayon du petit cercle du
frajet tournant global (49) elliptique.

18. Machine d'emballage ou de déballage selon la
revendication 17, caractérisée en ce que l'écart
prévu entre le grand axe et 'axe médian (MA) de la
bande transporteuse (12) transportant les articles
(13) est égal ou supérieur a I'écart prévu enire le
grand axe et I'axe médian (MG) de la bande frans-
porteuse (14) transportant ies moyens de condition-
nement (15) vides et pleins.
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