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(57) Abstract: The invention relates to an article treatment facility and to a method for handling articles (2) and/or packaging aids (20).
The article treatment facility comprises at least one flying device (10), capable of hovering, for handling at least one article (2) and/or
at least one packaging aid (20). According to the invention, the at least one article (2) and/or the at least one packaging aid (20) is/are
transportable from a first position to a second position by means of the flying device (10).

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Stiickgutbehandlungsanlage und ein Verfahren zur Handhabung von Stiickgiitern
(2) und/oder Packhilfsmitteln (20). Die Stiickgutbehandlungsanlage umfasst mindestens eine schwebeflugfahige Flugvorrichtung (10)
zur Handhabung mindestens eines Stiickgutes (2) und/oder mindestens eines Packhilfsmittels (20). Es ist vorgesehen, dass das mindes-
tens eine Stiickgut (2) und/oder das mindestens eine Packhilfsmittel (20) vermittels der Flugvorrichtung (10) von einer ersten Position
in eine zweite Position transportierbar ist/sind.
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Stiickgutbehandlungsanlage und Verfahren zur
Handhabung von Stlickgutern und/oder Packhilfsmitteln

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Stickgutbehandlungsanlage und ein
Verfahren zur Handhabung von Stiickgitern und/oder Packhilfsmitteln gemaf den
Merkmalen der unabhéngigen Anspruche.

In Stiickgutbehandlungsanlagen, die insbesondere in der Verpackungs- und
Palettiertechnik eingesetzt werden, ist es zur Lagenbildung bei Palettierern oder zum
Umgruppieren von Gebinden Ublich, Roboter, Achssysteme oder auch mechanische
Vorrichtungen einzusetzen. Eine solche Umgruppierung kann bspw. eine Anderung der
Anzahl von Transportspuren von m auf n Spuren vorsehen. Die Gebinde werden meist mit
Greifern erfasst, geklemmt und verschoben oder gedreht. Zum Palettieren werden die
Gebinde entweder zu einer kompletten Lage geformt und dann Lage fir Lage auf eine
Palette gestapelt, oder die Gebinde werden einzeln mit einem mehrachsigen System
gegriffen und gestapelt.

Die hierfir eingesetzten Handhabungsvorrichtungen, die bspw. durch Roboter
gebildet werden kdnnen, stehen meist stationar an ihrem Einsatzort. Dabei sind
Arbeitsraumiberschneidungen bei kompakter Aufstellung von mehreren Robotern
méglich. Bei hoher Leistung erhéht sich zudem der Raumbedarf fir die einzelnen
Roboter.

Bei der Palettierung von Gebinden werden zwischen den Lagen zum Zwecke der
Stabilisierung haufig Packhilfsmittel, wie bspw. Zwischenlagen, angeordnet. Solche
sogenannten Packhilfsmittel, wie z.B. Kartonzuschnitte, wiegen teilweise nur ca. 50
Gramm, werden aber mit aufwendigen und schweren Handhabungsvorrichtungen von
einem Kartonstapel vereinzelt und mussen ein oder zwei Meter weiter auf der Palette oder
auf einer Gebindelage abgesetzt werden. Aktuell werden bspw. sogenannte
Zwischenlageneinleger eingesetzt, die bspw. aus einer Packhilfsmittelsaule und einer
Vakuumgreifereinheit bestehen kénnen. Der Zwischenlageneinleger verflgt Gber drei
Achsen, um die er bewegt oder verschwenkt werden kann sowie Uber einen definierten

Arbeitsbereich, der Gber die jeweiligen Antriebe angefahren werden kann.
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Der Vakuumgreifer wird Uber Ejektoren oder eine Vakuumpumpe mit Vakuum bzw.
Unterdruck versorgt. Die Kosten einer entsprechenden Packhilfsmittel-Maschine sind sehr
hoch; gleiches gilt auch fir den Raumbedarf einer solchen Maschine, der ebenfalls
vergleichsweise hoch ausfallt.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine Stickgutbehandlungsanlage und
ein Verfahren zur Handhabung von Stlickgltern und/oder Packhilfsmitteln zur Verfligung
zu stellen, die technisch einfacher und somit kostengunstiger als herkdmmliche
Anlagen und Verfahren sind und verzugsweise einen geringeren Raumbedarf

aufweisen.

Die obige Aufgabe wird durch eine Stickgutbehandlungsanlage und ein
Verfahren zur Handhabung von Stiickgitern und/oder Packhilfsmitteln geldst, die die
Merkmale in den unabhangigen Patentanspriachen umfassen. Weitere vorteilhafte

Ausgestaltungen werden durch die Unteranspriche beschrieben.

Eine Stickgutbehandlungsanlage und das Verfahren zur Handhabung von
Stuckgutern und/oder Packhilfsmitteln geman vorliegender Erfindung umfasst mindestens
eine schwebeflugfahige Flugvorrichtung zur Handhabung mindestens eines Stickgutes
und/oder mindestens eines Packhilfsmittels umfasst, wobei das mindestens eine Stiickgut
und/oder das mindestens eine Packhilfsmittel vermittels der Flugvorrichtung von einer

ersten Position in eine zweite Position verbracht und/oder transportiert werden kénnen.

Unter Schwebeflug ist insbesondere zu verstehen, dass die Flugvorrichtung
zumindest zum Ergreifen des Stlickgutes und/oder Packhilfsmittels in der ersten
Position und zur Ablage in der zweiten Position zumindest zeitweise in einer stabilen
Position und Héhe verbleiben kdnnen sollte. Aus diesem Grund sind Hubschrauber-
ahnliche Flugvorrichtungen oder Drohnen-ahnliche Flugvorrichtungen mit mindestens
einem senkrecht nach unten wirkenden Rotor hierfar zweckmaBig. Besonders
geeignet sind bspw. Quadrokopter, Hexakopter, Octokopter etc, d.h. allgemein
Multikopter mit einer Mehrzahl von jeweils vier, sechs oder acht etc. in einer Ebene
angeordneten, senkrecht nach unten wirkenden Rotoren. Uber die Rotoren wird
Auftrieb erzeugt. Durch Neigung der Rotorebene kann ein Vortrieb erzeugt werden.
Ein Vorteil dieser Flugvorrichtungen ist, dass diese ebenso wie ein Hubschrauber
senkrecht starten und landen kénnen. Alternativ kénnen Flugvorrichtungen eingesetzt
werden, die bspw. vermittels von Magnetfeldern oder Strahlantriebe angetrieben werden.
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Bei den Stuckgltern kann es sich bspw. um Einzelartikel wie einzelne
Getrankebehalter, Flaschen, Dosen etc. handeln. Weiterhin kénnen vermittels einer
Umverpackung zu einem Gebinde zusammengefasste Artikel jeweils ein Stiickgut bilden,
bspw. kann eine Mehrzahl von Getrankebehaltern, Flaschen, Dosen etc. durch eine
Kartonumverpackung, eine Schrumpfverpackung, mindestens eine Umreifung 0.4. zu

einem Gebinde zusammengefasst sein.

Unter Packhilfsmittel sind im Zusammenhang mit der vorliegenden Erfindung
insbesondere Zwischenlagen gemeint, die bei der Palettierung von Stlckgutlagen
eingesetzt werden, vor allem bei der Anordnung einer Mehrzahl von Stickgutlagen
ubereinander. Bei den Zwischenlagen handelt es sich vorzugsweise um flachige
Zuschnitte aus dinnem Material, die bei der Palettierung von Stlickgutern zwischen den
tbereinander gestapelten Stlickgutlagen angeordnet werden kénnen. Die Zwischenlagen
dienen hierbei insbesondere der Sicherung und besseren Positionierung der
Stickgutlagen auf einer entsprechenden Beladeeinheit, bspw. einer Palette. Die
Zwischenlagen bestehen vorwiegend aus Papier oder dinnem Karton, kénnen aber auch
aus anderem flexiblen Material gefertigt werden, bspw. Kunststoff.

Geman einer bevorzugten Ausfihrungsform der Erfindung umfasst die
Stickgutbehandlungsanlage eine Palettierungsvorrichtung oder die
Stiickgutbehandlungsanlage ist eine Palettierungsvorrichtung.

Die Palettierungsvorrichtung umfasst bspw. mindestens eine Flugvorrichtung,
vermittels derer Stiickglter von einer ersten Position auf einer Transporteinrichtung zu
einer zweiten Position auf mindestens einer Beladeeinheit verbracht werden kénnen,
wobei die Stuckgiter derart auf der Beladeeinheit angeordnet werden, dass sie eine
Stickgutlage bilden. Unter Beladeeinheit ist insbesondere eine Palette zu verstehen, auf
der eine Mehrzahl von tbereinandergestapelten Stlickgutlagen ausgebildet werden.
Gemas einer Ausfuhrungsform umfasst die Palettierungsvorrichtung eine Mehrzahl von
Flugvorrichtungen, insbesondere mindestens zwei Flugvorrichtungen, durch die
Stickguter, die insbesondere liber eine gemeinsame Transporteinrichtung zugefihrt
werden, von der ersten Position auf der Transporteinrichtung in eine zweite Position auf
einer Beladeeinheit Gberfihrt werden. Vorzugsweise kénnen mit einer solchen
Palettierungsvorrichtung eine Mehrzahl von Beladeeinheiten gleichzeitig beladen werden.
Dabei kann vorgesehen sein, dass jede Flugvorrichtung genau einer Beladeeinheit
zugeordnet ist und jeweils nur Stickglter von der Transporteinrichtung auf die
zugeordnete Beladeeinheit unter Ausbildung einer Stlickgutlage verbringt. Vorzugsweise
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ist vorgesehen, dass jede Flugvorrichtung innerhalb eines definierten Bewegungsraums
zwischen der Transporteinrichtung und der jeweiligen Beladeeinheit beweglich ist.
Vorzugsweise ist weiterhin vorgesehen, dass sich die Bewegungsraume der
Flugvorrichtungen nicht oder nur geringfigig Uberschneiden, um Kollisionen zu
vermeiden. Die technische Ausfuhrung der Begrenzung des Bewegungsraums wird
nachfolgend noch naher beschrieben.

Gemas einer weiteren Ausfihrungsform der Erfindung wird mindestens eine
Flugvorrichtung verwendet, um flachig ausgebildete Packhilfsmittel von einer ersten
Position in eine zweite Position zu verbringen, wobei die Packhilfsmittel in der zweiten
Position auf einer Beladeeinheit und/oder eine Stiickgutlage angeordnet werden.
Insbesondere kénnen die Packhilfsmittel in der ersten Position horizontal liegend in einem
Magazin 0.a. angeordnet sein und in eine horizontal liegende zweite Position Uberflhrt
werden. Alternativ kann vorgesehen sein, dass die Packhilfsmittel in der ersten Position
senkrecht stehend oder annahern senkrecht stehend oder auch schrég in einem Magazin
stehend angeordnet sind und vermittels der Flugvorrichtung in einer senkrechten
Ausrichtung zur zweiten Position beférdert werden, wo die Packhilfsmittel bei Ablage auf
der Beladeeinheit und/oder Stiickgutlage horizontal liegend angeordnet werden.

Zum Erfassen und Transportieren der Stuckguter und/oder Packhilfsmittel sind die
Flugvorrichtungen mit entsprechenden ersten Einrichtungen zur Aufnahme der Stlckguter
und/oder Packhilfsmittel ausgestattet. Die ersten Einrichtungen sind dabei in Abhangigkeit
vom zu transportierenden Stiickgut und/oder Packhilfsmittel entsprechend ausgestattet.
Zum Transport von Stuckgitern in Form von Kartons oder Gebinden finden vorzugsweise
Greifeinrichtungen wie z.B. Klammergreifer mit gegeneinander zustellbaren Greifarmen

Verwendung, zwischen denen das Stickgut geklemmt werden kann.

Far das Erfassen und den Transport von horizontal angeordneten Packhilfsmitteln,
bspw. Zwischenlagen, kédnnen die ersten Einrichtungen in Form von Sauggreifern,
insbesondere Vakuumsaugern oder ahnlichem ausgebildet sein, auch die Verwendung
von elektrisch angetriebenen Nadelgreifern ist méglich. Flr die horizontale Ablage der
horizontal beférderten Packhilfsmittel auf der Beladeeinheit und/oder Stickgutlage kann
die Flugvorrichtung eine Hilfseinrichtung aufweisen, die bspw. das Packhilfsmittel nach
unten auf die Beladeeinheit und/oder Stuckgutlage drickt, wahrend die Flugvorrichtung
wieder nach oben abhebt. Bei Verwendung von Vakuumsaugern zum Erfassen des
Packhilfsmittels kann es als Hilfseinrichtung ausreichen, wenn das Vakuum kurzzeitig
abgeschaltet wird, so dass sich das Packhilfsmittel aufgrund der Schwerkraft beim
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Abheben der Flugvorrichtung I6st und auf der Beladeeinheit und/oder Stickgutlage liegen
bleibt. Bei Verwendung von elektrischen Nadelgreifern zum Erfassen des Packhilfsmittels
kann es als Hilfseinrichtung ausreichen, wenn die Stromzufuhr kurzzeitig abgeschaltet
wird, so dass sich das Packhilfsmittel aufgrund der Schwerkraft beim Abheben der
Flugvorrichtung lést und auf der Beladeeinheit und/oder Stiickgutlage liegen bleibt.

Far den Transport von vertikal angeordneten Packhilfsmitteln, bspw.
Zwischenlagen, kénnen die ersten Einrichtungen als Klammergreifer oder ahnliches
ausgebildet sein. Vorzugsweise werden die Packhilfsmittel senkrecht hangend von der
Flugvorrichtung von der ersten Position zu einer zweiten Position an der Beladeeinheit
und/oder Stuckgutlage beférdert und dann horizontal liegend abgelegt.

Da Zwischenlagen haufig ein sehr geringes Gewicht aufweisen, kann eine
spezielle Ausgestaltung der Flugvorrichtung und/oder der Zwischenlagen notwendig sein,
um die Zwischenlagen sicher erfassen und transportieren zu kdnnen. Insbesondere kann
sich der Abwind der oben beschriebenen Antriebe in Form von Rotoren als problematisch
erweisen. Geman einer Ausfiihrungsform der Erfindung ist deshalb vorgesehen, dass
zwischen den Rotoren der Flugvorrichtung eine Querschnittsflache ausgebildet ist, die
groBer ist als die Querschnittsflache des zu handhabenden Packhilfsmittels. Zum
Erfassen eines horizontal liegenden Packhilfsmittels kann insbesondere vorgesehen sein,
dass die Flugvorrichtung zuerst in einer definierten ersten Héhe oberhalb des zu
erfassenden Packhilfsmittels derart positioniert wird, dass die Rotoren der Flugvorrichtung
auBerhalb der Querschnittsflache des Packhilfsmittels angeordnet sind. Nunmehr wird die
Flugvorrichtung abgesenkt und das Packhilfsmittel durch die ersten Einrichtungen erfasst.
Die Flugvorrichtung fliegt anschlieBend mit dem erfassten Packhilfsmittel zur
Beladeeinheit und/oder der Stiickgutlage und wird wiederum oberhalb derselben
positioniert, so dass die Rotoren der Flugvorrichtung auBerhalb der Querschnittsflache
der Beladeeinheit und/oder Stickgutlage sind. AnschlieBend wird die Flugvorrichtung
derart abgesenkt, dass das Packhilfsmittel gegebenenfalls unter Zuhilfenahme einer oben
beschriebenen Hilfseinrichtung auf der Beladeeinheit und/oder Stickgutlage abgelegt

werden kann.

Eine weitere Ausfihrungsform betrifft eine spezielle Ausgestaltung des
Packhilfsmittels. Hierbei kann vorgesehen sein, dass die Zwischenlage Aussparungen
aufweist. Die Flugvorrichtung wird zum Erfassen der Zwischenlage derart oberhalb
derselben positioniert, dass die durch die Rotoren erzeugte Abluft insbesondere durch die
Aussparungen hindurch geleitet wird. Somit wird die Zwischenlage nicht durch die Abluft
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nach unten gedrickt und kann sicher durch die ersten Einrichtungen der Flugvorrichtung
erfasst werden. Die Flugvorrichtung kann bei dieser Ausfuhrungsform deutlich kleiner
ausgestaltet werden, da die Rotoren deutlich ndher aneinander angeordnet werden
kénnen als bei der im vorangehenden Absatz beschriebenen Ausfuhrungsform.

Bei allen vorbeschriebenen Ausfuhrungsformen ist vorzugsweise vorgesehen,
dass die Position und/oder Anordnung des durch die mindestens eine Flugvorrichtung zu
transportierenden Stlickgutes und/oder Packhilfsmittels vor dem Erfassen durch die
Flugvorrichtung sensorisch erfasst wird. Bspw. kann die Flugvorrichtung mindestens
einen geeigneten Sensor aufweisen, der zur Erkennung mindestens eines Parameters
des Stiickgutes und/oder Packhilfsmittels ausgebildet ist. Bspw. kann ein
Bilderkennungssystem mit einer Kamera oder einer Mehrzahl von Kameras verwendet
werden, wobei die Kamera/Kameras direkt an der Flugvorrichtung angeordnet sein
kann/kénnen und wobei die Bewegung der Flugvorrichtung tber eine integrierte
Steuerungseinheit der Flugvorrichtung anhand eines vordefinierten Programmes und in
Abhangigkeit von den sensorisch erfassten Daten gesteuert wird. Alternativ kann
vorgesehen sein, dass die Sensoren stationar der Transporteinrichtung und/oder weiteren
Komponenten der Anlage zugeordnet sind und dass die ermittelten Daten bspw. Uber
Funk an die Flugvorrichtung tbermittelt und deren Bewegung entsprechend gesteuert
wird. Dabei kann die Flugvorrichtung selbst eine Steuerungseinheit aufweisen oder aber
komplett Gber eine externe Steuerungseinheit und Funkverbindung 0.4. kontrolliert
werden. Ebenso kdnnen Uber die vorbeschriebenen Sensoren und/oder weitere Sensoren
die Anordnung von Stlckgltern der Stlickgutlage auf der Beladeeinheit erfasst werden
und daraufhin die Positionierung der weiteren Stlickglter innerhalb der Stiickgutlage
kontrolliert werden. Des Weiteren kann die Anordnung und genaue Positionierung des
Packhilfsmittels auf der Beladeeinheit und/oder Stiickgutlage sensorisch kontrolliert und

reguliert werden.

Geman einer Ausfiihrungsform der Erfindung kann vorgesehen sein, dass die
Flugvorrichtung eine eigene Energiequelle aufweist und somit autonom fliegen kann.
Bspw. kann die Flugvorrichtung mit Akkumulatoren ausgestattet sein. Diese kdnnen bspw.
uber eine Induktionsschleife aufgeladen werden. Gemas einer Ausfuhrungsform der
Erfindung ist vorgesehen, dass eine solche Induktionsschleife bspw. zwischen der ersten
Position und der zweiten Position angeordnet ist und dass die Flugvorrichtung jeweils
beim Transport eines Stlickgutes und/oder Packhilfsmittels von der ersten zur zweiten
Position und/oder beim Ruickflug bzw. Leertransport der Flugvorrichtung von der zweiten
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Position zur ersten Position an dieser Induktionsschleife vorbeigeflihrt wird, so dass den
Akkumulatoren jeweils automatisch Ladung zugefuhrt wird.

Eine alternative Ausfiihrungsform kann vorsehen, dass die Flugvorrichtung mit
Wechselakkus ausgestattet ist, und dass die Stlickgutbehandlungsanlage eine
Ladungsstation umfasst, in der jeweils mindestens ein Satz an Wechselakkus geladen
wird. Wenn der Ladungszustand der Akkus einen vordefinierten Schwellenwert
unterschreitet, wird bspw. automatisch ein Programm ausgeldst, das bewirkt, dass die
Flugvorrichtung zur Ladestation fliegt, an der ein automatisierter Akkuwechsel
durchgefuhrt wird.

Eine weitere alternative Ausfuhrungsform kann vorsehen, dass die Flugvorrichtung
mindestens einen integrierten Akkumulator umfasst, die mit einem ersten Ladekontakt
ausgestattet sind. Die Stlickgutbehandlungsanlage umfasst mindestens eine Ladestation
mit einem korrespondierenden zweiten Ladekontakt. Wenn der Ladungszustand des
mindestens einen Akkumulators einen vordefinierten Schwellenwert unterschreitet, wird
bspw. automatisch ein Programm ausgeldst, das bewirkt, dass die Flugvorrichtung zur
Ladestation fliegt und Ober ihren ersten Ladekontakt zum Aufladen des mindestens einen
integrierten Akkumulators an dem zweiten Ladekontakt der Ladestation andockt.
Insbesondere kann vorgesehen sein, dass die Stiickgutbehandlungsanlage jeweils
mindestens zwei derartige Flugvorrichtungen mit jeweils mindestens einem integrierten
Akkumulator umfasst, so dass immer eine Flugvorrichtung im laufenden Betrieb
Stickguter und/oder Packhilfsmittel beférdert, wahrend sich die andere Flugvorrichtung
zum Aufladen ihres mindestens einen integrierten Akkumulators an der Ladestation
befindet.

Geman einer Ausfihrungsform der Erfindung ist vorgesehen, dass die mindestens
eine Flugvorrichtung einen begrenzten Bewegungsraum aufweist. Bspw. kann die interne
oder externe Steuerungseinheit Informationen zu einem definierten Flugraum aufweisen,
die Bewegungen der Flugvorrichtung nur innerhalb dieses Flugraums erlauben. Sollte die
Flugvorrichtung den vordefinierten Flugraum verlassen, wird eine automatische Korrektur
der Flugrichtung ausgeldst. Vorzugsweise ist vorgesehen, dass der den Flugraum
umfassende Bereich bspw. mit einem Sicherheitszaun 0.4. vom restlichen Bereich der
Stiickgutbehandlungsanlage abgetrennt ist, so dass ein versehentliches Eintreten von

Personen in den Flugraum der Flugvorrichtung zusatzlich unterbunden wird.
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GemaR einer alternativen Ausfihrungsform kann vorgesehen sein, dass der
Flugraum der Flugvorrichtung mechanisch begrenzt ist. Bspw. kann die Flugvorrichtung
an mindestens einem Kabel an einer Raumdecke, einer Winde 0.4. befestigt sein, wobei
die Befestigung oberhalb des Wirkungsbereichs der Flugvorrichtung im laufenden Betrieb
ausgebildet ist. Bspw. kann die Flugvorrichtung an einer federzugahnlichen Seilsicherung
von oben gesichert werden, wobei die Flugvorrichtung innerhalb des durch die
Seilsicherung begrenzten Bewegungsraums frei beweglich ist. Die Positionierung der
Flugvorrichtung erfolgt weiterhin Gber die eigenen Antriebe, bspw. Rotoren, der
Flugvorrichtung. Die Hubarbeit kann bei dieser Ausfuhrungsform zumindest teilweise von
dem mindestens einen Kabel und/oder der Winde ubernommen werden. Zudem kann das
Kabel bei dieser Ausfuhrungsform zur Energiezufihrung genutzt werden, so dass das
oben beschriebene Aufladen von Akkumulatoren entfallen kann. Weiterhin kann das
Kabel zur Zufiihrung von Steuerungsinformationen genutzt werden, so dass eine externe
Steuerungseinheit genutzt werden kann, wodurch das Gewicht der Flugvorrichtung

reduziert werden kann.

Bei der hier beschriebenen Stiickgutbehandlungsanlage und dem Verfahren kann
die Leistung des Systems durch geeignete Wahl der Anzahl an verwendeten
Flugvorrichtungen beliebig skaliert werden. Die Abnahmestation der Stuckglter an der
Transporteinrichtung und/oder die Abnahmestation der Packhilfsmittel und die
Beladeeinheit und/oder Stickgutlage kénnen in einem beliebigen Abstand voneinander
entfernt angeordnet werden. Der Ruckhub der Flugvorrichtung, d.h. die Bewegung der
Flugvorrichtung zurlick zur Abnahmestation, bspw. Transporteinrichtung oder Magazin mit
den aufzunehmenden Stiickgitern und/ oder Packhilfsmitteln, kann auf einer anderen
Strecke, insbesondere in einem anderen Bewegungsraum, stattfinden als der eigentliche
Arbeitstakt. Somit kénnten bspw. zwei Flugvorrichtungen gleichzeitig verwendet werden,
wobei jeweils eine im Arbeitstakt fliegt, wahrend sich die andere im Rickhub befindet.
Das System ist in jede geometrische Richtung beliebig flexibel. Bei Verwendung einer
Kabelbefestigung zur Begrenzung des Bewegungsraums gilt: je hdher oder weiter oben
der Befestigungspunkt der Winde ist, desto gréBer wird der Arbeitsbereich bzw.
Bewegungsraum der Flugvorrichtung.

Die Flugvorrichtungen kénnen Hindernisse ohne mechanischen Aufwand
uberwinden. Zudem ist der Raumbedarf im Vergleich zu bekannten Packhilfsmittelsaulen
0.4. deutlich geringer. Weiterhin kann der Abwind der Flugvorrichtung verwendet werden,
um bspw. das notwendige Vakuum fur Vakuumsauger zum Erfassen eines

Packhilfsmittels zu erzeugen.
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Es sei an dieser Stelle ausdricklich erwahnt, dass alle Aspekte und
Ausfihrungsvarianten, die im Zusammenhang mit der erfindungsgemafen Vorrichtung
erlautert wurden, gleichermaf3en Teilaspekte des erfindungsgemaBen Verfahrens
betreffen oder sein kénnen. Wenn daher an einer Stelle bei der Beschreibung oder auch
bei den Anspruchsdefinitionen zur erfindungsgemafen Vorrichtung von bestimmten
Aspekten und/oder Zusammenhangen und/oder Wirkungen die Rede ist, so gilt dies
gleichermafen fir das erfindungsgemane Verfahren. In umgekehrter Weise gilt dasselbe,
so dass auch alle Aspekte und Ausfluhrungsvarianten, die im Zusammenhang mit dem
erfindungsgemanen Verfahren erlautert wurden, gleichermaf3en Teilaspekte der
erfindungsgemanen Vorrichtung betreffen oder sein kénnen. Wenn daher an einer Stelle
bei der Beschreibung oder auch bei den Anspruchsdefinitionen zum erfindungsgemanien
Verfahren von bestimmten Aspekten und/oder Zusammenhangen und/oder Wirkungen die
Rede ist, so gilt dies gleichermafen fir die erfindungsgemanie Vorrichtung.

Die nachfolgenden Ausfihrungen fassen nochmal einige Aspekte der zuvor bereits
in verschiedenen Ausfihrungsvarianten erlauterten Erfindung zusammen, konkretisieren
einige Aspekte, sollen jedoch nicht im Widerspruch zu den bereits gemachten
Ausfuhrungen gesehen werden, sondern in Zusammenschau, bei Zweifeln ggf. als
speziellere Ausfuhrungsvarianten und/oder Abwandlungen. So kann, wie bereits oben
mehrfach erwahnt, die erfindungsgemane Stickgutbehandlungsvorrichtung und/oder
Palettierungsvorrichtung mit einer Flugvorrichtung gemas einer der obigen

Ausfuhrungsvarianten oder mit mehreren solchen Flugvorrichtungen ausgestattet sein.

Hierbei kann bspw. vorgesehen sein, dass auf einer Beladeeinheit wie bspw. einer
Palette in einer oder in mehreren Lagen anzuordnende Stlickglter Uber eine geeignete
Férdereinrichtung wie bspw. ein Férderband in einer definierten Transportrichtung der
erfindungsgeman ausgebildeten und ausgestatteten Palettierungsvorrichtung zugefihrt
werden. Bei den StlickgUtern kann es sich bspw. um Kartons mit darin angeordneten
Artikeln, um Einzelartikel, um Gebinde, bspw. mit einer Schrumpffolie zusammengefasste
Zusammenstellungen von Getrankebehaltern 0.4. handeln. Der Palettierungsvorrichtung
ist mindestens eine Flugvorrichtung zugeordnet, die mit Greifvorrichtungen ausgestattet
ist.

Bei diesen Greifvorrichtungen kann es sich bspw. um gegeneinander zustellbare
Greifer handeln, wobei ein Abstand zwischen den Greifern variabel eingestellt werden
kann, bspw. durch motorische Verstellung. Die Flugvorrichtung ist vorzugsweise autonom
angetrieben. So kann bspw. vorgesehen sein, dass die Flugvorrichtung eine Mehrzahl von
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Rotoren aufweist, deren vorzugsweise elektrische Antriebsmotoren bspw. Gber einen oder
mehrere Akkumulatoren betrieben werden kénnen. Alternative Antriebe wie bspw.
Magnetfelder oder Strahlenantriebe sind ebenfalls denkbar.

Das Fluggerat greift jeweils mindestens ein Stlickgut von der Transporteinrichtung
ab und beférdert dieses an eine gewinschte Position und in einer bestimmten Lage auf
der Palette. Beim Angreifen der Stickguter kann es notwendig sein, den zuvor
eingestellten Abstand zwischen den Greifern anzupassen, um die Stuckglter jeweils
sicher und fest fur den fliegenden Transport von der Transporteinrichtung zur Palette zu

fixieren und dabei nicht zu verlieren.

Das Fluggerat kann bspw. Uber eine Funkfernverbindung gesteuert werden. Das
Fluggerat kann aber auch einem im Wesentlichen vordefinierten Programm folgen. Hierzu
kann es notwendig sein, dass weitere Faktoren berucksichtigt werden. So kann bspw.
eine Positionserkennung der Stlickglter notwendig und/oder sinnvoll sein, um das sichere
und korrekte Erfassen jedes einzelnen Stiickgutes durch die Flugvorrichtung zu
ermdglichen. Eine solche Positionserkennung kann bspw. Uber optische Sensoren,
insbesondere Uber Bilderkennungssysteme 0.4. erfolgen.

Far die Energiezufihrung der typischerweise als elektrische Antriebsmotoren
ausgebildeten Antriebe kann vorgesehen sein, dass das Fluggerat an einer
Induktionsschleife vorbeifliegt und dabei aufgeladen wird. Alternativ kann vorgesehen
sein, dass jeder Palettierungsvorrichtung zwei Flugvorrichtungen zugeordnet sind, wobei
eine erste Flugvorrichtung aktiv Stlckguter beférdert, wahrend die zweite Flugvorrichtung
an einer geeigneten Energieversorgungs- oder Ladeeinheit pausiert und aufgeladen, d.h.
mit elektrischer Energie versorgt wird. In diesem Zusammenhang kann eine standige
Uberpriifung des Ladestatus der beiden Flugvorrichtungen erfolgen. Sobald die
Akkumulatoren der ersten Flugvorrichtung einen definierten Ladezustand, bspw. 40%
oder 30% unterschreitet, wird der Ladezustand der zweiten Flugvorrichtung gepruft.
Betragt dieser mindestens 90%, vorzugsweise 100%, dann wird der ersten
Flugvorrichtung signalisiert, dass diese zur Ladeeinheit zu fliegen hat, wahrend
gleichzeitig die zweite Flugvorrichtung aktiviert und nunmehr far die Palettierung
eingesetzt wird. Dies fuhrt zu einer Leistungssteigerung der eingesetzten

Flugvorrichtungen und zu optimierten Einsatzbedingungen.

Alternativ hierzu kdnnen bei der Palettierungsvorrichtung die Stlickgiter Gber eine
Transporteinrichtung in einer Transportrichtung der Palettierungsvorrichtung zugefthrt
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werden, wie dies zuvor beschrieben wurde. Hierbei kann die Flugvorrichtung allerdings
auch Uber ein Kabel an der Decke bzw. an einer Winde befestigt sein. Vorzugsweise kann
das Kabel als federzugahnliche Seilsicherung ausgefihrt sein.

Die Positionierung der kabelgebundenen Flugvorrichtung kann gleichermafen
uber den Antrieb der Rotoren 0.a. erfolgen. Die Hubarbeit, die notwendig ist, um die
Stickguter von der Transporteinrichtung entgegen zu nehmen und zur Palette zu
beférdern, kann zum GroBteil Gber das Kabel und die Winde erfolgen. Gleichzeitig kann
das Kabel zur Energiezufithrung und/oder zur Ubermittlung von Steuerungsinformationen
genutzt werden. D.h. in diesem Fall kdnnte eine geeignete Steuerungseinheit unabhangig
von der Flugvorrichtung stationar an der Palettierungsvorrichtung angeordnet sein.

Die Leistung der Palettierungsvorrichtungen kann mit Hilfe der zugehérigen
Flugvorrichtungen nahezu beliebig skaliert werden. Die Abnahmeposition der Stuckguter
und die Palette kénnen beliebig weit voneinander entfernt angeordnet sein. Der
"Rackhub", d.h. die Bewegung der leeren Flugvorrichtung nach dem Absetzen des
Stickgutes auf der Palette kann dabei einer anderen Bewegungsstrecke stattfinden als
die Beférderung des jeweiligen Stickgutes von der Transporteinrichtung zur Palette. Die
hier beschriebenen Systeme sind in jede geometrische Richtung beliebig flexibel. Im Falle
der Ausfuhrungsvariante mit kabelgebundener Flugvorrichtung gilt, dass je héher dabei
der Befestigungspunkt der Winde ist, desto gréBer wird der Arbeitsbereich der
Flugvorrichtung.

Eine weitere Ausflihrungsvariante einer erfindungsgemanen
Palettierungsvorrichtung kann zeigen, dass zur Leistungssteigerung die Anzahl an
verwendeten Flugvorrichtungen vervielfacht werden kann, um zeitlich eine Mehrzahl von
Paletten mit Stiuckgitern zu beladen. So kann vorgesehen sein, dass jede Flugvorrichtung
jeweils nur innerhalb eines begrenzten Bewegungsraums beweglich sein soll. Der
Bewegungsraum umfasst insbesondere die jeweils zugeordnete Palette und einen
benachbarten Abschnitt der Transporteinrichtung. Vorzugsweise ist vorgesehen, dass
sich benachbarte Bewegungsraume nicht tberschneiden, um Kollisionen zwischen den
Flugvorrichtungen zu vermeiden. Die Begrenzung der Bewegungsraume kann dabei
bspw. Uber die Steuerungseinheit der Flugvorrichtungen erfolgen und/oder Gber eine
Begrenzung vermittels eines Kabels 0. dgl. erfolgen.

Die Flugvorrichtungen mussen bei der zuletzt erwdhnten Ausfuhrungsform auf

jeden Fall Sensoren aufweisen oder steuerungstechnisch mit Sensoren gekoppelt sein,
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die die Positionen von Stiickgutern auf der Transporteinrichtung erkennen und die
Flugvorrichtungen jeweils an die korrekte Abnahmeposition hinleiten.

Die Vorteile des Einsatzes von Flugvorrichtungen, insbesondere von
Flugvorrichtungen mit integriertem Greifsystem, in der Verpackungs- und Palettiertechnik
sind vielfaltig. Die Flugvorrichtungen weisen nur geringe Abmessungen auf, so dass die
Gesamtanlage kleiner gestaltet werden kann, insbesondere mit einem geringeren
Footprint einzelner Module. Unter dem Begriff des Footprint kann zum einen die
BaugréBe bzw. der Raumbedarf der Gesamtanlage verstanden werden, insbesondere die
Umrisse der stationaren Gesamtanlage auf dem Boden. Weiterhin kann auch der CO,-
FuBabdruck gemeint sein, d.h. das Maf3 fir die gesamten Kohlendioxid-Emissionen, die
durch die Gesamtanlage in deren Lebenszyklus verursacht werden.

Die Flugvorrichtungen kénnen mit Sensoren zur eigenen Positions- und/oder
Lageerkennung ausgeristet sein. Zudem kénnen die Flugvorrichtungen mit Sensoren zur
Positions- und/oder Lageerkennung der Stuckguter auf der Transporteinrichtung und/oder
der Palette ausgestattet sein oder steuerungstechnisch mit entsprechenden Sensoren
gekoppelt sein. Bspw. ware es denkbar, dass die Flugvorrichtungen entsprechende
Steuerungssignale und andere Informationen tber Funk Ubermittelt bekommen. Die
Flugvorrichtungen sind kostengunstig in der Anschaffung und kénnen somit in mehrfacher
Anzahl kostengunstig zur Verfigung gestellt werden.

Der Gerauschpegel der einzelnen Flugvorrichtungen ist relativ niedrig, so dass die
Gerauschemissionen der solchermaBen ausgestatteten Anlagen vergleichsweise gering
bleiben kénnen.

Mit den Flugvorrichtungen kénnen die Anlagen hoch dynamisch betrieben werden,
zudem ist eine vollstandige Automatisierung méglich. Die Flugvorrichtungen sind
unempfindlich gegenutber Verschmutzungen und erhéhen selbst die Sauberkeit innerhalb
der Anlagen. Trotz geringen Eigengewichts kénnen vermittels der Flugvorrichtungen hohe
Nutzlasten von bis zu 25 kg beférdert werden, insbesondere bei Verwendung einer

Kabelunterstitzung wie oben erwahnt.

Die Flugvorrichtungen kénnen nicht nur zur Palettierung von Stickgutern
verwendet werden. Denkbar ware auch die Verwendung zum Einlegen von
Zwischenlagen oder Deckrahmen, das Ein- und Auspacken von Artikeln in bzw. aus
Kartons oder K&sten etc.
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Nachfolgend sollen einige Aspekte des Einsatzes der oben beschriebenen
Flugvorrichtungen in Palettierungsvorrichtungen erlautert werden, insbesondere bei der
Handhabung von Packhilfsmitteln vermittels schwebender Flugvorrichtungen. In der
Verpackungstechnik werden kleinere oder gréBere Stlickglter zur Lagerung und/oder
zum Transport auf Paletten angeordnet. Die Stlckguter, insbesondere Kartons oder
andere Verpackungen, wie Gebinde umfassend Dosen, Flaschen etc. werden lagenweise
auf der Palette oder einer anderen Unterlage gestapelt. Zwischen den einzelnen Lagen
kénnen Packhilfsmittel, bspw. in Form von Zwischenlagen eingebracht werden. Dabei
handelt es sich vorzugsweise um flachige Zuschnitte aus einem dinnen Material, das
insbesondere der Sicherung und besseren Positionierung der Stiickgutlagen dient. Die
Zwischenlagen bestehen vorwiegend aus Papier oder dinnem Karton, kédnnen aber auch
aus anderem flexiblen Material gefertigt werden, bspw. Kunststoff.

Im Stand der Technik werden herkémmlicherweise
Zwischenlageneinlegevorrichtungen verwendet, bei denen an einer stationéaren
Packhilfsmittelsdule ein Vakuumgreiferkopf angeordnet ist. Mit diesem werden jeweils
einzelne Zwischenlagen aus einem Magazin entnommen und positionsgerecht auf der
oberen Stlickgutlage abgelegt. Insbesondere muss der Vakuumgreiferkopf vom Magazin
zur Palette bewegt werden, was zu einem hohen Platzbedarf fir eine
Zwischenlageneinlegevorrichtung fihrt und zudem die Geschwindigkeit der Anlage
limitiert. Demgegeniber bietet der Einsatz schwebender Flugvorrichtung zahlreiche
Vorteile. Jede dieser schwebenden Flugvorrichtungen weist eine Mehrzahl von Rotoren,
eine eigene Energieversorgung, bspw. Akkumulatoren, und eine erste Einrichtung, bspw.
eine entsprechende Greifvorrichtung, zum Handhaben von Zwischenlagen auf. Die
Zwischenlagen werden als fertige Zuschnitte in einer ersten Position in einem
Zwischenlagen-Magazin bereitgestellt. Die Greifvorrichtung der Flugvorrichtung ist bspw.
als Vakuumgreifer ausgebildet, der zur Aufnahme flachiger Gegenstande, insbesondere
Zwischenlagen, geeignet ist. Der Vakuumgreifer wird bspw. Uber ein dezentral
angebrachtes Miniatur-Radialgeblase an der Flugvorrichtung mit Vakuum versorgt.
Alternativ kann der eigene Abwind der Rotoren zur Vakuumerzeugung fur die

Vakuumgreifer genutzt werden.

Bei der Greifvorrichtung handelt es sich vorzugsweise um einen Leichtbaugreifer
in hybrider Bauweise. Dabei kénnen bspw. Halbzeuge aus kohlenstofffaserverstarktem
Kunststoff mit 3D-gedruckten Verbindungselementen kombiniert werden. Alternativ kann
ein elektrischer Nadelgreifer verwendet werden. Dieser kdnnte durch einen Lithium
Polymer-Akkumulator 0.4. der Flugvorrichtung mit elektrischer Energie versorgt werden.



10

15

20

25

30

WO 2019/201466 PCT/EP2018/097007
14

Bei der Verwendung eines elektrischen Nadelgreifers kann auf ein Zwischenlagen-
Magazin zur Separierung der Zwischenlagen verzichtet werden.

Bei einer Variante der Palettierungsvorrichtung kann der Bewegungsraum der die
Zwischenlagen handhabenden Flugvorrichtung bspw. durch drei mit der Flugvorrichtung
verbundene Kabel begrenzt sein. Die Lange der hierfur verwendeten Kabel kann
insbesondere durch geeignete Seilfihrungs- und Aufrollsysteme kontrolliert werden.

Zur Erhéhung der allgemeinen Anlagensicherheit kann vorgesehen sein, dass die
Palettierungsvorrichtung zumindest bereichsweise von einem Sicherheitszaun umgeben
ist, so dass ein ungewinschtes Eintreten von Personen in den Bewegungsraum der
Flugvorrichtung verhindert wird. Bspw. kann vorgesehen sein, dass sich eine
Steuerungseinheit fur die Palettierungsvorrichtung hinter dem Sicherheitszaun befindet.

Je nach Ausfihrungsvariante kann die Flugvorrichtung bspw. sechs Rotoren
aufweisen, um die jeweils ein Rotorblattschutz herum angeordnet ist, um diese vor
Beschadigungen zu beschutzen. Die Rotoren sind insbesondere an einem Gestell
angeordnet, das bspw. in hybrider Bauweise aufgebaut ist, bei dem die Rohre als
Halbzeuge aus kohlenstofffaserverstarktem Kunststoff ausgebildet sind, wahrend die
Verbindungselemente durch 3D-Druck hergestellt wurden. Als Greifvorrichtungen umfasst
die Flugvorrichtung eine Mehrzahl von Saugnapfen zum Ansaugen der jeweilig obersten
Zwischenlage aus einem Zwischenlagen-Magazin.

Zur korrekten Orientierung und Positionierung der Flugvorrichtung kann bspw. ein
Kamerasystem umfassend eine Mehrzahl von Kameras zur Bilderkennung vorgesehen
sein. Insbesondere werden durch die Kameras Bilder allseitig um die Flugvorrichtung
herum erfasst. Zur Energieversorgung ist die Flugvorrichtung bspw. mit integrierten
Akkumulatoren ausgestattet und verfugt Gber Ladekontakte, um die Akkumulatoren
wieder aufzuladen. Alternativ oder zusatzlich kann eine Energieversorgung tber die oben

erwahnten Kabel erfolgen.

Um eine durch die Saugnapfe erfasste Zwischenlage an entsprechender Stelle,
insbesondere auf einer Stickgutlage abzulegen, kann weiterhin ein Federstéel zum
Loésen der Zwischenlage von den Saugnapfen vorgesehen sein.

Als problematisch kann sich erweisen, dass aufgrund der unter einer
Rotorbewegung entstehenden nach unten drickenden Luftstrbmung und einer direkt
darunterliegenden gegriffenen Zwischenlage kein Auftrieb erzeugt werden kann, wenn
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sich kein Rucksto3 gegen die freie Umgebung bilden kann. Aus diesem Grund kénnen die
Rotoren der Flugvorrichtung vorzugsweise derart voneinander beabstandet sein, dass
eine Querschnittsflache zwischen den Rotoren gréBer ist als eine Querschnittsflache der
jeweiligen Zwischenlage. Die Flugvorrichtung wird derart Gber den Zwischenlagen im
Zwischenlagen-Magazin positioniert, dass sich die Rotoren auBerhalb der
Querschnittsflache der Zwischenlage befinden. Damit wird die Problematik umgangen,
dass die durch die Rotorbewegung entstehende nach unten driickende Luftstrdmung ein
wirksames Ansaugen der obersten Zwischenlage aus dem Zwischenlagen-Magazin

vermittels der Saugnapfe verhindern wirde.

Um das Ansaugen der obersten Zwischenlage und die korrekte Positionierung der
Flugvorrichtung zum Abnehmen einer Zwischenlage aus dem Zwischenlagen-Magazin zu
unterstitzen, kann das Zwischenlagen-Magazin zusatzliche Leitstrukturen aufweisen.
Diese werden durch die Kameras erkannt, so dass sich die Flugvorrichtung zur Aufnahme
einer Zwischenlage korrekt am Zwischenlagen-Magazin ausrichten und positionieren
kann. Alternativ kdnnten gegentberliegende Rotorpaare leicht nach auf3en schragstehend
angeordnet werden, wobei sich die Rotoren des Rotorpaars noch oberhalb der Flache der
jeweiligen Zwischenlage befinden. Die Schragstellung muss dabei derart ausgebildet sein,
dass der Abwind der Luftstrémung auBerhalb an der Zwischenlage vorbeigeleitet wird.

Wahlweise kann auch ein fest installiertes externes Kamerasystem zur

Positionsbestimmung der Flugvorrichtungen eingesetzt werden.

Je nach Ausfihrungsvariante kann eine Flugvorrichtung mit z.B. nur vier Rotoren
bspw. ein erstes Rahmenkreuz mit ersten Armen aufweisen, wobei an den freien Enden
der Arme die vier Rotoren der Flugvorrichtung angeordnet sind. Weiterhin kann die
Flugvorrichtung ein zweites Rahmenkreuz mit zweiten Armen aufweisen, an denen die
Saugnapfe zum Aufnehmen der Zwischenlage angeordnet sind. Das erste Rahmenkreuz
und das zweite Rahmenkreuz sind vorzugsweise in parallelen Ebenen angeordnet,
insbesondere ist das erste Rahmenkreuz oberhalb des zweiten Rahmenkreuzes
angeordnet, wobei die jeweiligen Mittelpunkte der beiden Rahmenkreuze direkt
ubereinander angeordnet sind. Das erste Rahmenkreuz und das zweite Rahmenkreuz
kénnen bspw. um etwa 45° zueinander verdreht angeordnet sein, so dass ein zweiter Arm
des zweiten Rahmenkreuzes jeweils mittig zwischen zwei ersten Armen des ersten

Rahmenkreuzes angeordnet ist.
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Die bei dieser Ausfuhrungsform verwendete Zwischenlage kann
zweckmaBigerweise Kreuzaussparungen aufweisen, so dass die Zwischenlage im
Wesentlichen aus einem auBBeren Zwischenlagenrahmen und einem inneren
Zwischenlagenkreuz besteht. Zur Abnahme der Zwischenlage wird die Flugvorrichtung
derart oberhalb der Zwischenlage positioniert, dass die Rotoren jeweils oberhalb von
Kreuzaussparungen angeordnet sind, wohingegen die zweiten Arme mit den Saugnapfen
direkt oberhalb des verbleibenden inneren Zwischenlagenkreuzes angeordnet werden, so

dass die Zwischenlage an dem inneren Zwischenlagenkreuz erfasst werden kann.

Die Saugnapfe kdnnen insbesondere als Vakuumsauger ausgebildet sein. Die
Flugvorrichtung kann ein Miniatur-Radialgeblase zur Vakuumerzeugung aufweisen, das
uber die zweiten Arme des zweiten Rahmenkreuzes mit den Vakuumsaugern verbunden
ist. Aufgrund der Kreuzaussparungen der Zwischenlage weist diese eine teilweise offene
Durchlassigkeit auf, so dass Abwind und damit der Auftrieb der Flugvorrichtung
gewabhrleistet sind. Eine solche Flugvorrichtung kann somit deutlich kleiner ausgebildet

werden.

Zur Energieversorgung kann die Flugvorrichtung mit integrierten Akkumulatoren
ausgestattet sein. Zudem kann die Flugvorrichtung uber Ladekontakte verfigen, um die
Akkumulatoren an einer innerhalb der Palettierungsvorrichtung angeordneten Ladestation
wieder aufzuladen. Insbesondere kénnen die Ladekontakte an oder benachbart zu einer
konischen Zentrierhilfe ausgebildet sein, die den Landevorgang der Flugvorrichtung und
das korrekte Andocken an die Ladestation unterstiitzt. Gegebenenfalls kann die
Ladestation mindestens einen korrespondierend ausgebildeten Saugnapf aufweisen, in
den die konische Zentrierhilfe eingreift. Wie bereits weiter oben erwahnt, kann
vorgesehen sein, dass der Palettierungsvorrichtung mindestens zwei Flugvorrichtungen
zugeordnet sind, wobei eine erste Flugvorrichtung aktiv Stiickguter beférdert, wahrend die
mindestens eine zweite Flugvorrichtung an der Ladeeinheit pausiert und aufgeladen wird.

Die die zweiten Arme bildenden Rohre und/oder die ersten Arme kédnnen bspw.
wiederum als Halbzeuge aus kohlenstofffaserverstarktem Kunststoff ausgebildet sein und
die Verbindungselemente durch 3D-Druck werden, um eine besonders leichte Bauweise

der Flugvorrichtung zu erzielen.

Es kann vorgesehen sein, dass die Zwischenlagen zumindest abschnittsweise
senkrecht beférdert werden, so dass sich insbesondere die flachigen Seiten der

Zwischenlagen zumindest wahrend des Transports vom Zwischenlagen-Magazin zur
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Palette in einer vertikalen Ausrichtung befinden. Insbesondere kann vorgesehen sein,
dass die Flugvorrichtung jeweils eine senkrecht gegriffene Zwischenlage in einem
horizontalen Langsflug knapp oberhalb der Stuckgutlage verbringt und die Zwischenlage
dann in einer horizontale Position auf der Stiickgutlage ablegt. Vorzugsweise ist
vorgesehen, dass die Zwischenlagen innerhalb des Zwischenlagen- Magazins senkrecht
stehend angeordnet sind. Zum sicheren Abgreifen von jeweils nur einer Zwischenlage
kann am Zwischenlagen-Magazin eine Separiereinheit vorgesehen sein.

Die Flugvorrichtung kann gemas einer bevorzugten Ausfuhrungsvariante vier
Rotoren mit Rotorblattschutz aufweisen. Unterhalb dieser sind zwei mechanische
Parallelgreifer zum Erfassen jeweils einer Zwischenlage und senkrechtem Transport
derselben vorgesehen. Zur korrekten Orientierung und Positionierung der Flugvorrichtung
innerhalb der Palettierungsvorrichtung umfasst die Flugvorrichtung ein Kamerasystem mit
Kameras, wobei insbesondere jewelils eine Kamera einem mechanischen Parallelgreifer

zugeordnet sein kann.

Bei dieser Ausfuhrungsvariante kann vorgesehen sein, dass die Flugvorrichtung
mit entnehmbaren und auswechselbaren Akkumulatoren betrieben werden kann, bspw.
mit zwei Akkumulatoren. Diese kdnnen insbesondere an einer Ladestation mit
automatischer Akkuwechselfunktion aufgeladen werden. D.h. fir mindestens eine
Flugvorrichtung sind mindestens vier Akkumulatoren vorgesehen. Wahrend die
Flugvorrichtung im laufenden Betrieb von mindestens zwei Akkumulatoren an der
Flugvorrichtung angeordneten Akkumulatoren angetrieben wird, werden parallel dazu an
der Ladestation mindestens zwei weitere Akkumulatoren vorgehalten und/oder
aufgeladen. Sobald der Ladungszustand der zwei an der Flugvorrichtung angeordneten
Akkumulatoren unter einen vordefinierten Wert fallt, wird ein entsprechendes Signal
ausgeldst, das bewirkt, dass die Flugvorrichtung die Ladestation anfliegt und ein
Akkuwechsel erfolgt.

Wahlweise kann die Energieversorgung der Flugvorrichtung jedoch auch tber
mindestens einen integrierten Akkumulator erfolgen, der bspw. beim Vorbeifliegen der
Flugvorrichtung an der induktiven kontaktlosen Ladestation aufgeladen werden kann.

Wie oben bereits erwahnt, kdnnen die Greifvorrichtungen der Flugvorrichtung
durch mehrere Nadelgreifer gebildet sein, die an der Unterseite der Arme des
Rahmenkreuzes angeordnet sind. Hierbei kbnnen bspw. acht Nadelgreifer eingesetzt
werden. Die Nadelgreifer kénnen bspw. durch den integrierten Akkumulator der
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Flugvorrichtung, bspw. einen Lithiumpolymer-Akku, mit elektrischer Energie versorgt
werden. Bei der Verwendung mindestens eines elektrischen Nadelgreifers kann auf ein
Zwischenlagenmagazin zur Separierung der Zwischenlagen verzichtet werden.
Stattdessen kénnen die Zwischenlagen direkt von einem Zwischenlagenstapel abgegriffen
werden. Zum Ablegen der Zwischenlage wird die Energiezufuhr zu den Nadelgreifern
kurzzeitig unterbrochen, wenn sich die Flugvorrichtung in korrekter Position und
Ausrichtung direkt oberhalb der Stlickgutlage befindet. Um das Ablegen der Zwischenlage
weiterhin zu unterstitzen, kann die Flugvorrichtung zusatzlich einen motorisch

schwenkbaren Niederhalter aufweisen.

Zur korrekten Orientierung und Positionierung der Flugvorrichtung innerhalb der
Palettierungsvorrichtung kann die Flugvorrichtung ein Kamerasystem mit mehreren
Kameras umfassen. So kénnen wahlweise vier Kameras vorgesehen sein, die derart
angeordnet sind, dass sie unterschiedliche, ggf. sich teilweise uberschneidende
Abdeckungsbereiche aufweisen, so dass die Umgebung 360° um die Flugvorrichtung
herum erfasst werden kann. Um die Erfassung der Umgebung noch detalillierter
vorzunehmen, kann insbesondere vorgesehen sein, dass mehr als vier Kameras

verwendet werden.

Bei einer alternativen Ausfihrungsvariante der Flugvorrichtung kann diese als
Greifvorrichtungen bspw. acht Vakuumsauger aufweisen. Zudem kann hierbei die
Flugvorrichtung ein Miniatur-Radialgeblase zur Vakuumerzeugung aufweisen, das Uber

die Arme des Rahmenkreuzes mit den Vakuumsaugern verbunden ist.

Die beschriebenen Ausfiihrungsvarianten kénnen zeigen, dass bei Verwendung
von solchen Flugvorrichtungen die Aufstellung der Zwischenlagenmagazine oder des
Fluggutes, insbesondere Stlickgulter 0.4. unabhangiger von weiteren Komponenten der
Vorrichtungen gestaltet werden kann. Auf diese Weise kann insbesondere ein hohes Maf3
an Flexibilitat bei der Aufstellung der entsprechenden Anlage erreicht werden. Die Kosten
far die Anschaffung von Flugvorrichtungen sind deutlich geringer als die Kosten fir
herkdbmmlicherweise verwendete Packhilfsmittelsdulen mit Vakuumgreiferkopf 0.a. zur
Handhabung von Zwischenlagen. Zudem ist der Raumbedarf deutlich geringer.

Die Flugvorrichtungen weisen eine hohe Dynamik und Bewegungsfreiheit auf und
kénnen Hindernisse ohne mechanischen Aufwand Oberwinden. Weiterhin ist ein
autonomer Betrieb der Flugvorrichtungen méglich. Bei Verwendung von mindestens zwei

Flugvorrichtungen kann die Produktivitat solcher Anlagen beliebig skaliert werden.
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Abhangig von der bendtigten Lagenleistung kann eine definierte Anzahl von
Flugvorrichtungen eingesetzt werden. Weiterhin sind die Flugvorrichtungen mit
verschiedenen Endeffektoren kombinierbar und somit bei Bedarf fur weitere

Anwendungen einsetzbar.

Im Folgenden sollen Ausflihrungsbeispiele die Erfindung und ihre Vorteile anhand
der beigefuigten Figuren naher erlautern. Die GréBenverhaltnisse der einzelnen Elemente
zueinander in den Figuren entsprechen nicht immer den realen GréBenverhaltnissen, da
einige Formen vereinfacht und andere Formen zur besseren Veranschaulichung

vergréBert im Verhaltnis zu anderen Elementen dargestellt sind.

Fig. 1 zeigt eine erste Ausfuhrungsform einer Palettierungsvorrichtung mit
Flugvorrichtung.

Fig. 2 zeigt eine zweite Ausfuhrungsform einer Palettierungsvorrichtung mit

Flugvorrichtung.

Fig. 3 zeigt eine dritte Ausfuhrungsform einer Palettierungsvorrichtung mit einer
Mehrzahl von Flugvorrichtungen.

Figuren 4 bis 10 zeigen unterschiedliche Ausfihrungsformen von
Palettierungsvorrichtungen, bei denen die Handhabung von Packhilfsmitteln jeweils

vermittels mindestens einer Flugvorrichtung erfolgt.

Far gleiche oder gleich wirkende Elemente der Erfindung werden identische
Bezugszeichen verwendet. Ferner werden der Ubersicht halber nur Bezugszeichen in den
einzelnen Figuren dargestellt, die fur die Beschreibung der jeweiligen Figur erforderlich
sind. Die dargestellten Ausfihrungsformen stellen lediglich Beispiele dar, wie die
erfindungsgemafe Vorrichtung oder das erfindungsgemanie Verfahren ausgestaltet sein
kénnen und stellen keine abschlieBende Begrenzung dar.

Die schematischen Ansichten der Figuren 1 bis 3 zeigen unterschiedliche
Ausfihrungsformen von Palettierungsvorrichtungen 1 mit Flugvorrichtung 10,
insbesondere zeigt Fig. 1 eine erste Ausfihrungsform einer Palettierungsvorrichtung 1a,
Fig. 2 zeigt eine zweite Ausfihrungsform einer Palettierungsvorrichtung 1b und Fig. 3
zeigt eine dritte Ausfihrungsform einer Palettierungsvorrichtung 1¢ mit einer Mehrzahl
von Flugvorrichtungen 10.
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Die auf einer Beladeeinheit, bspw. einer Palette 5, in einer oder mehrerer Lagen
anzuordnende Stlckgulter 2 werden Uber eine Férdereinrichtung 3, bspw. ein Férderband
4, in einer Transportrichtung TR der Palettierungsvorrichtung 1a zugefuhrt. Bei den
Stickgutern 2 kann es sich bspw. um Kartons mit darin angeordneten Artikeln,
Einzelartikel, Gebinde, bspw. mit einer Schrumpffolie zusammengefasste
Zusammenstellungen von Getrankebehaltern 0.4. handeln. Der Palettierungsvorrichtung
1a ist mindestens eine Flugvorrichtung 10 zugeordnet, die mit Greifvorrichtungen 12
ausgestattet ist. Dabei kann es sich bspw. um gegeneinander zustellbare Greifer 13
handeln, wobei ein Abstand A zwischen den Greifern 13 variabel eingestellt werden kann.
Die Flugvorrichtung ist vorzugsweise autonom angetrieben, bspw. weist die
Flugvorrichtung 10 eine Mehrzahl von Rotoren (nicht dargestellt) auf, die bspw. tber
einen oder mehrere Akkumulatoren betrieben werden kénnen. Alternative Antriebe wie

bspw. Magnetfelder oder Strahlenantriebe sind ebenfalls denkbar.

Das Fluggerat 10 greift jeweils mindestens ein Stlickgut 2 von der
Transporteinrichtung 3 ab und beférdert dieses an eine gewlnschte Position und in einer
bestimmten Lage auf der Palette 5. Beim Angreifen der Stuckglter kann es notwendig
sein, den Abstand A zwischen den Greifern 13 anzupassen, um die Stuckguter 2 jeweils
sicher und fest fur den fliegenden Transport von der Transporteinrichtung 3 zur Palette 5

zu fixieren.

Das Fluggerat 10 kann bspw. Uber eine Funkfernverbindung gesteuert werden.
Das Fluggerat kann aber auch einem im Wesentlichen vordefinierten Programm folgen.
Hierzu kann es notwendig sein, dass weitere Faktoren berucksichtigt werden. Bspw. kann
eine Positionserkennung der Stlickglter 2 notwendig und/oder sinnvoll sein, um das
sichere und korrekte Erfassen des Stlickgutes 2 durch die Flugvorrichtung 10 zu
ermdglichen. Eine solche Positionserkennung kann bspw. Gber optische Sensoren,
insbesondere Uber Bilderkennungssysteme 0.4. erfolgen.

Far die Energiezufihrung kann vorgesehen sein, dass das Fluggerat an einer
Induktionsschleife vorbeifliegt und dabei aufgeladen wird. Alternativ kann vorgesehen
sein, dass jeder Palettierungsvorrichtung 1a zwei Flugvorrichtungen 10 zugeordnet sind,
wobei eine erste Flugvorrichtung 10 aktiv Stiickguter 2 beférdert, wahrend die zweite
Flugvorrichtung 10 an einer Ladeeinheit (nicht dargestellt) pausiert und aufgeladen wird.
Insbesondere kann eine Uberpriifung des Ladestatus der beiden Flugvorrichtungen 10
erfolgen. Sobald die Akkumulatoren der ersten Flugvorrichtung 10 einen definierten
Ladezustand, bspw. 40% oder 30% unterschreitet, wird der Ladezustand der zweiten
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Flugvorrichtung 10 gepruift. Betragt dieser mindestens 90%, vorzugsweise 100%, dann
wird der ersten Flugvorrichtung 10 signalisiert, dass diese zur Ladeeinheit zu fliegen hat
und die zweite Flugvorrichtung 10 wird nunmehr far die Palettierung eingesetzt. Dies fihrt
zu einer optimierten Leistungssteigerung der eingesetzten Flugvorrichtungen 10.

Analog dazu werden bei der Palettierungsvorrichtung 1b geman Fig. 2 die
Stuckguter 2 ebenfalls Uber eine Transporteinrichtung 3 in einer Transportrichtung TR der
Palettierungsvorrichtung 1b zugefihrt. Die Flugvorrichtung 10b ist hierbei tGiber ein Kabel
15 an der Decke bzw. an einer Winde 16 befestigt. Vorzugsweise kann das Kabel 15 als
federzugahnliche Seilsicherung ausgefihrt sein.

Die Positionierung der Flugvorrichtung 10b erfolgt weiterhin tber den Antrieb der
Rotoren 0.4. Die Hubarbeit, die notwendig ist, um die Stlckgiter 2 von der
Transporteinrichtung 3 entgegen zu nehmen und zur Palette 5 zu beférdern, kann zum
GroBteil Gber das Kabel 15 und die Winde 16 erfolgen. Gleichzeitig kann das Kabel 15 zur
Energiezufiihrung und/oder zur Ubermittlung von Steuerungsinformationen genutzt
werden, d.h. in diesem Fall kénnte eine geeignete Steuerungseinheit unabhangig von der
Flugvorrichtung 10b stationar an der Palettierungsvorrichtung 1b angeordnet sein.

Die Leistung der Palettierungsvorrichtungen 1 kann beliebig skaliert werden. Die
Abnahme der Stuckgiter 2 und die Palette 5 kdnnen beliebig weit voneinander entfernt
angeordnet sein. Der "Ruckhub", d.h. die Bewegung der leeren Flugvorrichtung 10 nach
dem Absetzen des Stiickgutes 2 auf der Palette 5 kann dabei einer anderen
Bewegungsstrecke stattfinden als die Beférderung des jeweiligen Stiickgutes 2 von der
Transporteinrichtung 3 zur Palette 5. Die hier beschriebenen Systeme sind in jede
geometrische Richtung beliebig flexibel. Im Falle des zweiten Ausfihrungsbeispiels gilt,
dass je héher dabei der Befestigungspunkt der Winde 16 ist, desto gréBer wird der
Arbeitsbereich der Flugvorrichtung 10b.

Die dritte Ausfihrungsform einer Palettierungsvorrichtung 1¢c gemas Fig. 3 zeigt,
dass zur Leistungssteigerung die Anzahl an verwendeten Flugvorrichtungen 10
vervielfacht werden kann, um zeitlich eine Mehrzahl von Paletten 5 mit Stlickgitern 2 zu
beladen. Bei der hier dargestellten Ansicht von oben sind die Rotoren 11 der
Flugvorrichtungen 10 zu erkennen. Vorzugsweise ist hierbei vorgesehen, dass jede
Flugvorrichtung 10 jeweils nur innerhalb eines begrenzten Bewegungsraums 18
beweglich ist. Der Bewegungsraum 18 umfasst insbesondere die jeweils zugeordnete
Palette 5 und einen benachbarten Abschnitt der Transporteinrichtung 3. Vorzugsweise ist
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vorgesehen, dass sich benachbarte Bewegungsraume 18-1, 18-2 nicht Uberschneiden,
um Kollisionen zwischen den Flugvorrichtungen 10 zu vermeiden. Die Begrenzung der
Bewegungsraumen 18-1, 18-2 kann dabei bspw. Uber die Steuerungseinheit der
Flugvorrichtungen 10 erfolgen und/oder Uber eine Begrenzung vermittels eines Kabels
analog zu der in Fig. 2 beschriebenen zweiten Ausfuhrungsform.

Die Flugvorrichtungen 10 mussen bei dieser Ausfihrungsform auf jeden Fall
Sensoren aufweisen oder steuerungstechnisch mit Sensoren gekoppelt sein, die die
Position von Stiickgutern 2 auf der Transporteinrichtung 3 erkennen und die
Flugvorrichtungen 10 jeweils an die korrekte Abnahmeposition hinleiten.

Die Vorteile des Einsatzes von Flugvorrichtungen 10, insbesondere von
Flugvorrichtungen mit integriertem Greifsystem, in der Verpackungs- und Palettiertechnik
sind vielfaltig. Die Flugvorrichtungen weisen nur geringe Abmessungen auf, so dass die
Gesamtanlage kleiner gestaltet werden kénnen, insbesondere mit einem geringeren
Footprint. Unter Footprint kann zum Einen die BaugréBe bzw. der Raumbedarf der
Gesamtanlage verstanden werden, insbesondere die Umrisse der stationaren
Gesamtanlage auf dem Boden. Weiterhin kann auch der CO2- FuBabdruck gemeint sein,
d.h., das MaB fir die gesamten Kohlendioxid-Emissionen, die durch die Gesamtanlage in
deren Lebenszyklus verursacht werden. Die Flugvorrichtungen 10 kénnen mit Sensoren
zur eigenen Positions- und/oder Lageerkennung ausgerustet sein. Zudem kénnen die
Flugvorrichtungen 10 mit Sensoren zur Positions- und/oder Lageerkennung der
Stickguter 2 auf der Transporteinrichtung 3 und/oder der Palette 5 ausgestattet sein oder
steuerungstechnisch mit entsprechenden Sensoren gekoppelt sein. Bspw. ware denkbar,
dass die Flugvorrichtungen 10 entsprechende Steuerungssignale und andere
Informationen Gber Funk ubermittelt bekommen. Die Flugvorrichtungen 10 sind
kostengtinstig in der Anschaffung und kénnen somit in mehrfacher Anzahl kostengunstig
zur Verfugung gestellt werden. Der Gerauschpegel der Flugvorrichtungen 10 ist relativ
niedrig. Mit den Flugvorrichtungen 10 kénnen die Anlagen hoch dynamisch betrieben
werden, zudem ist eine vollstandige Automatisierung méglich. Die Flugvorrichtungen 10
sind unempfindlich gegeniiber Verschmutzungen und erhéhen selbst die Sauberkeit
innerhalb der Anlagen. Trotz geringen Eigengewichts kénnen vermittels der
Flugvorrichtungen 10 hohe Nutzlasten von bis zu 25 kg beférdert werden, insbesondere
bei Verwendung einer Kabelunterstitzung analog zu Fig. 2.

Die Flugvorrichtungen 10 kénnen nicht nur zur Palettierung von Stlickgltern 2

verwendet werden. Denkbar ware auch die Verwendung zum Einlegen von
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Zwischenlagen oder Deckrahmen, das Ein- und Auspacken von Artikeln in bzw. aus
Kartons oder Kasten etc.

Die Figuren 4 bis 10 zeigen unterschiedliche Ausfuhrungsformen von
Palettierungsvorrichtungen 1, bei denen die Handhabung von Packhilfsmitteln vermittels
schwebender Flugvorrichtungen 10 erfolgt. In den Figuren sind jeweils die Vorrichtungen
zur Anordnung der Stickguter 2 auf der jeweiligen Palette 5 bzw. zur Zusammenstellung
der Stlckguter 2 als Lage und Anordnung auf der Palette 5 nicht dargestellt.

In der Verpackungstechnik werden kleinere oder gréRere Stickgulter 2 zur
Lagerung und/oder zum Transport auf Paletten 5 angeordnet (vgl. Figuren 1 bis 3). Die
Stickguter 2, insbesondere Kartons oder andere Verpackungen, wie Gebinde umfassend
Dosen, Flaschen etc. werden lagenweise auf der Palette 5 oder einer anderen Unterlage
gestapelt. Zwischen den einzelnen Lagen kénnen Packhilfsmittel, bspw. in Form von
Zwischenlagen 20 eingebracht werden. Dabei handelt es sich vorzugsweise um flachige
Zuschnitte aus einem diunnen Material, das insbesondere der Sicherung und besseren
Positionierung der Stiickgutlagen dient. Die Zwischenlagen 20 bestehen vorwiegend aus
Papier oder dinnem Karton, kénnen aber auch aus anderem flexiblen Material gefertigt
werden, bspw. Kunststoff.

Im Stand der Technik werden herkémmlicherweise
Zwischenlageneinlegevorrichtungen verwendet, bei denen an einer stationéaren
Packhilfsmittelsdule ein Vakuumgreiferkopf angeordnet ist. Mit diesem werden jeweils
einzelne Zwischenlagen aus einem Magazin entnommen und positionsgerecht auf der
oberen Stlickgutlage abgelegt. Insbesondere muss der Vakuumgreiferkopf vom Magazin
zur Palette bewegt werden, was zu einem hohen Platzbedarf fir eine
Zwischenlageneinlegevorrichtung fihrt und zudem die Geschwindigkeit der Anlage

limitiert.

Die schematische Ansicht der Fig. 4 zeigt ganz allgemein die Verwendung einer
schwebenden Flugvorrichtung 10. Diese weist eine Mehrzahl von Rotoren 11, eine eigene
Energieversorgung 16, bspw. Akkumulatoren, und eine erste Einrichtung, bspw. eine
entsprechende Greifvorrichtung 12, zum Handhaben von Zwischenlagen 20 auf. Die
Zwischenlagen 20 werden als fertige Zuschnitte in einer ersten Position in einem
Zwischenlagen-Magazin 22 bereitgestellt. Die Greifvorrichtung 12 der Flugvorrichtung 10
ist bspw. als Vakuumgreifer 14 ausgebildet, der zur Aufnahme flachiger Gegenstande,
insbesondere Zwischenlagen 20, geeignet ist. Der Vakuumgreifer 14 wird bspw. Uber ein
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dezentral angebrachtes Miniatur-Radialgeblase an der Flugvorrichtung 10 mit Vakuum
versorgt. Alternativ kann der eigene Abwind der Rotoren 11 zur Vakuumerzeugung fur die
Vakuumgreifer 14 genutzt werden.

Bei der Greifvorrichtung 12 handelt es sich vorzugsweise um einen
Leichtbaugreifer in hybrider Bauweise. Dabei kénnen bspw. Halbzeuge aus
kohlenstofffaserverstarktem Kunststoff mit 3d-gedruckten Verbindungselementen
kombiniert werden. Alternativ kann ein elektrischer Nadelgreifer verwendet werden.
Dieser kénnte durch einen Lithium Polymer-Akkumulator 0.a. der Flugvorrichtung 10 mit
elektrischer Energie versorgt werden. Bei der Verwendung eines elektrischen
Nadelgreifers kann auf ein Zwischenlagen-Magazin 22 zur Separierung der
Zwischenlagen 20 verzichtet werden.

In Fig. 4 ist weiterhin eine Palettierungsvorrichtung 1 dargestellt, innerhalb derer
eine Palette 5 angeordnet ist, auf der sich bereits funf Stuckgutlagen 6 befinden.
Zwischen den Ubereinander angeordneten Stlckgutlagen 6 ist jeweils eine Zwischenlage
20 angeordnet. Die Palette 5 mit den Stiickgutlagen 6 stellt insbesondere die zweite
Position dar, in die die Zwischenlage 20 vermittels der Flugvorrichtung 10 verbracht wird.

Wahrend die in Fig. 4 dargestellte Flugvorrichtung 10 frei beweglich angeordnet
ist, ist der Bewegungsraum der in Fig. 5 dargestellten Flugvorrichtung 10 durch eine
Seilsicherung in Form von drei mit der Flugvorrichtung 10 verbundenen Kabeln 15
begrenzt. Die Stickgulter 2 sind im dargestellten Ausfiihrungsbeispiel durch Flaschen
gebildet. Eine definierte Anzahl von Flaschen kénnen hierbei mittels einer
Schrumpfverpackung, einer Umreifung und/oder Klebeverbindung zu einem Gebinde
(nicht dargestellt) verbunden sein, wobei insbesondere ein solches Gebinde als einzelnes
Stickgut zahlt.

Die perspektivische Ansicht der Fig. 6A zeigt eine Palettierungsvorrichtung 1
analog zur Fig. 5, bei der der Bewegungsraum der die Zwischenlagen handhabenden
Flugvorrichtung 10 durch drei mit der Flugvorrichtung 10 verbundenen Kabel 15 begrenzt
ist. Die Lange der Kabel 15 wird insbesondere durch Seilfihrungs- und Aufrollsysteme 17
kontrolliert. Insbesondere zeigt die Fig. 6A die Flugvorrichtung 10 in einer ersten
Arbeitsposition AP1 bei der Abnahme einer Zwischenlage 20 aus dem Zwischenlagen-
Magazin 22. Weiterhin zeigt Fig. 6A die Flugvorrichtung 10 in einer zweiten
Arbeitsposition AP2 bei der Ablage der Zwischenlage 20 auf einer Stlickgutlage 6.
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Zur Erhéhung der allgemeinen Anlagensicherheit kann vorgesehen sein, dass die
Palettierungsvorrichtung 1 zumindest bereichsweise von einem Sicherheitszaun 30
umgeben ist, so dass ein ungewunschtes Eintreten von Personen in den Bewegungsraum
der Flugvorrichtung 10 verhindert wird. Bspw. kann vorgesehen sein, dass eine
Steuerungseinheit 35 fir die Palettierungsvorrichtung 1 hinter dem Sicherheitszaun 30
befindet.

Die perspektivische Ansicht der Fig. 6B zeigt eine Einzelansicht der in Fig. 6A
dargestellten Flugvorrichtung 10 und Fig. 6C zeigt das Zwischenlagen-Magazin 22. Die
Flugvorrichtung 10 weist sechs Rotoren 11 auf, um die jeweils ein Rotorblattschutz 40
herum angeordnet ist, um diese vor Beschadigungen zu beschuitzen. Die Rotoren 11 sind
insbesondere an einem Gestell 42 angeordnet, das bspw. in hybrider Bauweise aufgebaut
ist, bei dem die Rohre als Halbzeuge aus kohlenstofffaserverstarktem Kunststoff
ausgebildet sind, wahrend die Verbindungselemente durch 3D-Druck hergestellt wurden.
Als Greifvorrichtungen 12 umfasst die Flugvorrichtung 10 eine Mehrzahl von Saugnapfen
43 zum Ansaugen der jeweilig obersten Zwischenlage 20 aus einem Zwischenlagen-
Magazin 22. Zur korrekten Orientierung und Positionierung der Flugvorrichtung 10 ist ein
Kamerasystem 45 umfassend eine Mehrzahl von Kameras 46 zur Bilderkennung
vorgesehen. Insbesondere werden durch die Kameras Bilder allseitig um die
Flugvorrichtung 10 herum erfasst. Zur Energieversorgung ist die Flugvorrichtung 10 mit
integrierten Akkumulatoren 47 ausgestattet und verfugt Gber Ladekontakte 48, um die
Akkumulatoren 47 wieder aufzuladen. Alternativ oder zusatzlich kann eine
Energieversorgung Uber die in Fig. 6A dargestellten Kabel 15 erfolgen.

Um eine durch die Saugnapfe 43 erfasste Zwischenlage 20 an entsprechender
Stelle, insbesondere auf einer Stickgutlage abzulegen, ist weiterhin ein Federstélel 49
zum Lésen der Zwischenlage 20 von den Saugnapfen 43 vorgesehen.

Problematisch ist, dass aufgrund der unter einer Rotorbewegung entstehenden
nach unten drickenden Luftstrdmung und einer direkt darunterliegenden gegriffenen
Zwischenlage kein Auftrieb erzeugt werden kann, wenn sich kein Ricksto3 gegen die
freie Umgebung bilden kann. Bei der in den Figuren 6A bis 6C dargestellten
Ausflihrungsform sind die Rotoren 11 der Flugvorrichtung 10 aus diesem Grund derart
voneinander beabstandet, dass eine Querschnittsflache zwischen den Rotoren 11 gréBer
ist als eine Querschnittsflache der Zwischenlage 20. Die Flugvorrichtung 10 wird derart
uber den Zwischenlagen 20 im Zwischenlagen-Magazin 22 positioniert, dass sich die
Rotoren 11 auBerhalb der Querschnittsflache der Zwischenlage 20 befinden. Damit wird
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die Problematik umgangen, dass die durch die Rotorbewegung entstehende nach unten
druckende Luftstrdmung ein wirksames Ansaugen der obersten Zwischenlage 20 aus
dem Zwischenlagen-Magazin 22 vermittels der Saugnapfe 43 verhindern wirde. Um das
Ansaugen der obersten Zwischenlage 20 und die korrekte Positionierung der
Flugvorrichtung 10 zum Abnehmen einer Zwischenlage 20 aus dem Zwischenlagen-
Magazin 22 zu unterstutzen, weist das Zwischenlagen-Magazin 22 zusatzliche
Leitstrukturen 23 auf. Diese werden durch die Kameras 46 erkannt, so dass sich die
Flugvorrichtung 10 zur Aufnahme einer Zwischenlage 20 korrekt am Zwischenlagen-
Magazin 22 ausrichten und positionieren kann. Alternativ kdnnten gegenuberliegende
Rotorpaare leicht nach auBen schragstehend angeordnet werden, wobei sich die Rotoren
des Rotorpaars noch oberhalb der Flache der ZWL befinden. Die Schragstellung muss
dabei derart ausgebildet sein, dass der Abwind der Luftstrémung auBerhalb an der
Zwischenlage vorbeigeleitet wird.

Die perspektivische Ansicht der Fig. 7A zeigt eine Palettierungsvorrichtung 1
analog zur Fig. 4, bei der der Bewegungsraum der Flugvorrichtung 10 vorzugsweise
steuerungstechnisch begrenzt wird. Insbesondere zeigt die Fig. 7A die Flugvorrichtung 10
in einer ersten Arbeitsposition AP1 bei der Abnahme einer Zwischenlage 20 aus dem
Zwischenlagen- Magazin 22. Weiterhin zeigt Fig. 7A die Flugvorrichtung 10 in einer
zweiten Arbeitsposition AP2 bei der Ablage der Zwischenlage 20 auf einer Stlickgutlage 6
und in einer dritten Arbeitsposition AP3 beim Laden der Akkumulatoren der
Flugvorrichtung 10. Auch bei dieser Ausfliihrungsform ist ein Sicherheitszaun 30 und eine
Anordnung der Steuerungseinheit 35 fur die Palettierungsvorrichtung 1 hinter dem
Sicherheitszaun 30 vorgesehen. In diesem Fall ist ein fest installiertes externes
Kamerasystem 58 zur Positionsbestimmung der Flugvorrichtungen 10 vorgesehen.

Die perspektivische Ansicht der Fig. 7B zeigt eine Einzelansicht der in Fig. 7A
dargestellten Flugvorrichtung 10 sowie die Ausbildung der bei dieser Ausfiihrungsform
verwendeten Zwischenlage 20. Figuren 7C und 7D zeigen unterschiedliche Ansichten von
Flugvorrichtungen 10 und einer Ladestation 50 fur die Flugvorrichtungen 10.

Die Flugvorrichtung 10 weist ein erstes Rahmenkreuz 52 mit ersten Armen 53 auf,
wobei an den freien Enden der Arme 53 die vier Rotoren 11 der Flugvorrichtung 10
angeordnet sind. Weiterhin weist die Flugvorrichtung 10 ein zweites Rahmenkreuz 54 mit
zweiten Armen 55 auf, an denen die Saugnapfe 43 zum Aufnehmen der Zwischenlage 20
angeordnet sind. Das erste Rahmenkreuz 52 und das zweite Rahmenkreuz 54 sind in
parallelen Ebenen angeordnet, insbesondere ist das erste Rahmenkreuz 52 oberhalb des



10

15

20

25

30

35

WO 2019/201466 PCT/EP2018/097007
27

zweiten Rahmenkreuzes angeordnet, wobei die jeweiligen Mittelpunkte der beiden
Rahmenkreuze 52, 54 direkt Gbereinander angeordnet sind. Das erste Rahmenkreuz 52
und das zweite Rahmenkreuz 54 sind um 45° zueinander verdreht angeordnet, so dass
ein zweiter Arm 55 des zweiten Rahmenkreuzes 54 jeweils mittig zwischen zwei ersten

Armen 53 des ersten Rahmenkreuzes 52 angeordnet ist.

Die bei dieser Ausfuhrungsform verwendete Zwischenlage 20 weist
Kreuzaussparungen 25 auf, so dass die Zwischenlage 20 im Wesentlichen aus einem
auBeren Zwischenlagenrahmen 26 und einem inneren Zwischenlagenkreuz 27 besteht.
Zur Abnahme der Zwischenlage 20 wird die Flugvorrichtung 10 derart oberhalb der
Zwischenlage 20 positioniert, dass die Rotoren 11 jeweils oberhalb von
Kreuzaussparungen 25 angeordnet sind, wohingegen die zweiten Arme 55 mit den
Saugnapfen 43 direkt oberhalb des verbleibenden inneren Zwischenlagenkreuzes 27
angeordnet werden, so dass die Zwischenlage 20 an dem inneren Zwischenlagenkreuz
27 erfasst werden kann. Die Saugnapfe 43 sind vorzugsweise als Vakuumsauger 44
ausgebildet und die Flugvorrichtung 10 weist ein Miniatur-Radialgeblase 60 zur
Vakuumerzeugung auf, das tber die zweiten Arme 55 des zweiten Rahmenkreuzes 54
mit den Vakuumsaugern 44 verbunden ist. Aufgrund der Kreuzaussparungen 25 der
Zwischenlage 20 weist diese eine teilweise offene Durchlassigkeit auf, so dass Abwind
und damit der Auftrieb der Flugvorrichtung 10 gewahrleistet sind. Die Flugvorrichtung 10
geman der Ausfihrungsform der Figuren 7A bis 7D kann somit deutlich kleiner als die
Flugvorrichtung 10 geman der Ausfihrungsform der Figuren 6A bis 6C ausgebildet

werden.

Zur Energieversorgung ist die Flugvorrichtung 10 geman der Ausfihrungsform der
Figuren 7A bis 7D mit integrierten Akkumulatoren 62 ausgestattet und verfligt Gber
Ladekontakte 64, um die Akkumulatoren 62 an einer innerhalb der
Palettierungsvorrichtung 1 angeordneten Ladestation 65 wieder aufzuladen. Insbesondere
kénnen die Ladekontakte 64 an oder benachbart zu einer konischen Zentrierhilfe 67
ausgebildet sein, die den Landevorgang der Flugvorrichtung und das korrekte Andocken
an die Ladestation 65 unterstitzt. Gegebenenfalls kann die Ladestation 65 mindestens
einen korrespondierend ausgebildeten Saugnapf 66 aufweisen, in den die konische
Zentrierhilfe 67 eingreift. Wie bereits im Zusammenhang mit den Figuren 1 bis 3
beschrieben worden ist, kann vorgesehen sein, dass der Palettierungsvorrichtung 1
mindestens zwei Flugvorrichtungen 10 zugeordnet sind, wobei eine erste Flugvorrichtung
10 aktiv Stickguter 2 beférdert, wahrend die mindestens eine zweite Flugvorrichtung 10
an der Ladeeinheit 65 pausiert und aufgeladen wird.
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Die die zweiten Arme 55 bildenden Rohre und/oder die ersten Arme 53 kénnen
bspw. wiederum als Halbzeuge aus kohlenstofffaserverstarktem Kunststoff ausgebildet
sein und die Verbindungselemente durch 3D-Druck werden, um eine besonders leichte
Bauweise der Flugvorrichtung 10 zu erzielen.

Die perspektivische Ansicht der Fig. 8A zeigt eine Palettierungsvorrichtung 1
analog zur Fig. 4, bei der der Bewegungsraum der Flugvorrichtung 10 vorzugsweise
steuerungstechnisch begrenzt wird. Insbesondere zeigt die Fig. 8A die Flugvorrichtung 10
in einer ersten Arbeitsposition AP1 bei der Abnahme einer Zwischenlage 20 aus dem
Zwischenlagen- Magazin 22. Weiterhin zeigt Fig. 8A die Flugvorrichtung 10 in einer
zweiten Arbeitsposition AP2 bei der Ablage der Zwischenlage 20 auf einer Stlickgutlage 6
und in einer dritten Arbeitsposition AP3 an einer Ladestation 70. Auch bei dieser
Ausflhrungsform ist ein Sicherheitszaun 30 und eine Anordnung der Steuerungseinheit
35 fir die Palettierungsvorrichtung 1 hinter dem Sicherheitszaun 30 vorgesehen.

Die Figuren 8B und 8C zeigen jeweils unterschiedliche Einzelansichten der in Fig.
8A dargestellten Flugvorrichtung 10 und Fig. 8D zeigt den Transport einer Zwischenlage
20 vermittels einer solchen Flugvorrichtung 10. Weiterhin zeigt Fig. 8E eine Ladestation
70 fir auswechselbare Akkumulatoren 72.

In dem gemaln Figuren 8A bis 8E dargestellten Ausfihrungsbeispiel einer
Palettierungsvorrichtung 1 werden die Zwischenlagen 20 senkrecht beférdert, so dass
sich insbesondere die flachigen Seiten der Zwischenlagen 20 zumindest wahrend des
Transports vom Zwischenlagen-Magazin 22 zur Palette 5 in einer vertikalen Ausrichtung
befinden. Insbesondere ist vorgesehen, dass die Flugvorrichtung 10 jeweils eine
senkrecht gegriffene Zwischenlage 20 in einem horizontalen Langsflug knapp oberhalb
der Stickgutlage 6 verbringt und die Zwischenlage 20 dann in einer horizontale Position
auf der Stlckgutlage 6 ablegt. Vorzugsweise ist vorgesehen, dass die Zwischenlagen 20
innerhalb des Zwischenlagen- Magazin 22 senkrecht stehend angeordnet sind. Zum
sicheren Abgreifen von jeweils nur einer Zwischenlage 20 kann am Zwischenlagen-
Magazin 22 eine Separiereinheit 29 vorgesehen sein. Zur Beschreibung der weiteren aus
den Figuren 1 bis 7 vorbekannten Bezugszeichen wird auf die obige Figurenbeschreibung

verwiesen.

Die Flugvorrichtung 10 weist vier Rotoren 11 mit Rotorblattschutz 40 auf.
Unterhalb dieser sind zwei mechanische Parallelgreifer 75 zum Erfassen jeweils einer
Zwischenlage 20 und senkrechtem Transport derselben vorgesehen. Zur korrekten
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Orientierung und Positionierung der Flugvorrichtung 10 innerhalb der
Palettierungsvorrichtung 1 umfasst die Flugvorrichtung 10 ein Kamerasystem 76 mit
Kameras 77, wobei insbesondere jeweils eine Kamera 77 einem mechanischen

Parallelgreifer 75 zugeordnet sein kann.

Bei dieser Ausfuhrungsform ist vorgesehen, dass die Flugvorrichtung 10 mit
auswechselbaren Akkumulatoren 72 betrieben werden kann, bspw. mit zwei
Akkumulatoren 72. Diese kénnen insbesondere an einer Ladestation 70 mit automatischer
Akkuwechselfunktion aufgeladen werden. D.h. fir mindestens eine Flugvorrichtung 10
sind mindestens vier Akkumulatoren 72 vorgesehen. Wahrend die Flugvorrichtung 10 im
laufenden Betrieb von mindestens zwei Akkumulatoren 72 an der Flugvorrichtung 10
angeordneten Akkumulatoren 72 angetrieben wird, werden parallel dazu an der
Ladestation 70 mindestens zwei weitere Akkumulatoren 72 vorgehalten und/oder
aufgeladen. Sobald der Ladungszustand der zwei an der Flugvorrichtung 10
angeordneten Akkumulatoren 72 unter einen vordefinierten Wert fallt, wird ein
entsprechendes Signal ausgeldst, das bewirkt, dass die Flugvorrichtung 10 die
Ladestation 70 anfliegt und ein Akkuwechsel erfolgt.

Die perspektivische Ansicht der Fig. 9A zeigt eine Palettierungsvorrichtung 1
analog zur Fig. 4, bei der der Bewegungsraum der Flugvorrichtung 10 vorzugsweise
steuerungstechnisch begrenzt wird. Insbesondere zeigt die Fig. 9A die Flugvorrichtung 10
in einer ersten Arbeitsposition AP1 bei der Abnahme einer Zwischenlage 20, weiterhin
zeigt Fig. 9A die Flugvorrichtung 10 in einer zweiten Arbeitsposition AP2 bei der Ablage
der Zwischenlage 20 auf einer Stickgutlage 6 und in einer dritten Arbeitsposition AP3 an
einer Ladestation 80. Figuren 9B und 9C zeigen unterschiedliche Ansichten einer
Flugvorrichtung 10 geman Fig. 9A mit einer Zwischenlage 20. Zur Beschreibung der
weiteren aus den Figuren 1 bis 8 vorbekannten Bezugszeichen wird auf die obige

Figurenbeschreibung verwiesen.

Die Flugvorrichtung 10 weist vier Rotoren 11 mit Rotorblattschutz 40 auf. Die
Rotoren 11 sind an den freien Enden der Arme 82 eines Rahmenkreuzes 81 angeordnet,
wobei eine zwischen den vier Rotoren 11 aufgespannte rechteckige Querschnittsflache,
bei der die vier Rotoren 11 jeweils die Eckpunkte bilden, gréBer ist als die
Querschnittsflache der zu beférdernden Zwischenlage 20. Insbesondere sind bei der
Aufnahme einer Zwischenlage 20 die Rotoren 11 der Flugvorrichtung 10 nicht direkt
oberhalb der Zwischenlage 20 angeordnet. Man spricht auch davon, dass die Rotoren 11
auBerhalb der Zwischenlage 20 angeordnet sind.
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Die Energieversorgung der Flugvorrichtung 10 erfolgt bei diesem
Ausfihrungsbeispiel Uber mindestens einen integrierten Akkumulator 85, der bspw. beim
Vorbeifliegen der Flugvorrichtung 10 an der induktiven kontaktlosen Ladestation 80 (vgl.
Fig. 9A) aufgeladen werden kann. Insbesondere wird die Flugvorrichtung 10 in
Arbeitsposition AP3 gemaf Fig. 9A kontaktlos aufgeladen.

In dem geman Figuren 9A bis 9C dargestellten Ausfiihrungsbeispiel einer
Flugvorrichtung 10 umfasst diese als Greifvorrichtungen 12 acht Nadelgreifer 84, die an
der Unterseite der Arme 82 des Rahmenkreuzes 81 angeordnet sind. Die Nadelgreifer 84
kénnen bspw. durch den integrierten Akkumulator 85 der Flugvorrichtung 10, bspw. einen
Lithiumpolymer-Akku, mit elektrischer Energie versorgt werden. Bei der Verwendung
mindestens eines elektrischen Nadelgreifers 84 kann auf ein Zwischenlagenmagazin zur
Separierung der Zwischenlagen verzichtet werden. Stattdessen kénnen die
Zwischenlagen 20 direkt von einem Zwischenlagenstapel 24 abgegriffen werden. Zum
Ablegen der Zwischenlage 20 wird die Energiezufuhr zu den Nadelgreifern 84 kurzzeitig
unterbrochen, wenn sich die Flugvorrichtung 10 in korrekter Position und Ausrichtung
direkt oberhalb der Stuckgutlage 6 befindet. Um das Ablegen der Zwischenlage 20
weiterhin zu unterstitzen, kann die Flugvorrichtung 10 zusatzlich einen motorisch

schwenkbaren Niederhalter 88 aufweisen.

Zur korrekten Orientierung und Positionierung der Flugvorrichtung 10 innerhalb der
Palettierungsvorrichtung 1 umfasst die Flugvorrichtung 10 ein Kamerasystem 86 mit einer
Mehrzahl von Kameras 87, insbesondere sind im dargestellten Ausfihrungsbeispiel vier
Kameras 87 vorgesehen, die derart angeordnet sind, dass sie unterschiedliche, ggf. sich
teilweise Uberschneidende Abdeckungsbereiche aufweisen, so dass die Umgebung 360°
um die Flugvorrichtung 10 herum erfasst werden kann. Um die Erfassung der Umgebung
noch detaillierter vorzunehmen, kann insbesondere vorgesehen sein, dass mehr als vier

Kameras 87 verwendet werden.

Die perspektivische Ansicht der Fig. 10A zeigt eine Palettierungsvorrichtung 1
analog zur Fig. 4, bei der der Bewegungsraum der Flugvorrichtung 10 vorzugsweise
steuerungstechnisch begrenzt wird. Insbesondere zeigt die Fig. 10A die Flugvorrichtung
10 in einer ersten Arbeitsposition AP1 bei der Abnahme einer Zwischenlage 20 aus einem
Zwischenlagen- Magazin 22. Weiterhin zeigt Fig. 10A die Flugvorrichtung 10 in einer
zweiten Arbeitsposition AP2 bei der Ablage der Zwischenlage 20 auf einer Stlickgutlage 6
und in einer dritten Arbeitsposition AP3 an einer Ladestation 65 analog zu Fig. 7A.
Figuren 10B und 10C zeigen unterschiedliche Ansichten einer Flugvorrichtung 10 geman
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Fig. 10A mit einer Zwischenlage 20. Zur Beschreibung der weiteren aus den Figuren 1 bis
9 vorbekannten Bezugszeichen wird auf die obige Figurenbeschreibung verwiesen.

Die Flugvorrichtung 10 weist vier Rotoren 11 auf, um die jeweils ein
Rotorblattschutz 40 herum angeordnet ist. Die Rotoren 11 sind an den freien Enden der
Arme 92 eines Rahmenkreuzes 91 angeordnet, wobei eine zwischen den vier Rotoren 11
aufgespannte rechteckige Querschnittsflache, bei der die vier Rotoren 11 jeweils die
Eckpunkte bilden, gréBer ist als die Querschnittsflache der zu beférdernden Zwischenlage
20. Insbesondere sind bei der Aufnahme einer Zwischenlage 20 die Rotoren 11 der
Flugvorrichtung 10 nicht direkt oberhalb der Zwischenlage 20 angeordnet. Man spricht
auch davon, dass die Rotoren 11 auBerhalb der Zwischenlage 20 angeordnet sind.

Die Energieversorgung der Flugvorrichtung 10 erfolgt bei diesem
Ausfuhrungsbeispiel uber mindestens einen integrierten Akkumulator 62, der an der
Ladestation 65 aufgeladen werden kann — so wie es im Zusammenhang mit den Figuren
7A bis 7D bereits ausfuhrlich beschrieben worden ist. Insbesondere kann jeweils
mindestens eine Flugvorrichtung 10 in Arbeitsposition AP3 geman Fig. 10A an der
Ladestation 65 aufgeladen werden.

In dem geman Figuren 10A bis 10C dargestellten Ausflihrungsbeispiel einer
Flugvorrichtung 10 umfasst diese — wie ebenfalls im Zusammenhang der Flugvorrichtung
10 gemani dem Ausfuhrungsbeispiel in den Figuren 7A bis 7D beschrieben worden ist -
als Greifvorrichtungen 12 acht Vakuumsauger 44 und die Flugvorrichtung 10 weist ein
Miniatur-Radialgeblase 60 zur Vakuumerzeugung auf, das tber die Arme 92 des
Rahmenkreuzes 91 mit den Vakuumsaugern 44 verbunden ist.

Zur korrekten Orientierung und Positionierung der Flugvorrichtung 10 innerhalb der
Palettierungsvorrichtung 1 umfasst die Flugvorrichtung 10 ein Kamerasystem 96 mit einer
Mehrzahl von Kameras 97.

Die Ausfuhrungsformen, Beispiele und Varianten der vorhergehenden Absatze, die
Anspriche oder die folgende Beschreibung und die Figuren, einschlieBlich ihrer
verschiedenen Ansichten oder jeweiligen individuellen Merkmale, kénnen unabhangig
voneinander oder in beliebiger Kombination verwendet werden. Merkmale, die in
Verbindung mit einer Ausfuhrungsform beschrieben werden, sind fir alle

Ausfihrungsformen anwendbar, sofern die Merkmale nicht unvereinbar sind.
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Die vorgenannten Vorrichtungen zeigen, dass bei Verwendung von
Flugvorrichtungen 10 die Aufstellung der Zwischenlagenmagazine 22 oder des Fluggutes,
insbesondere Stickguter 2 0.4. unabhangiger von weiteren Komponenten der
Vorrichtungen gestaltet werden kann. Man erreicht insbesondere ein hohes Maf3 an
Flexibilitat bei der Aufstellung der entsprechenden Anlage. Die Kosten fur die Anschaffung
von Flugvorrichtungen 10 sind deutlich geringer als die Kosten fur herkdmmlicherweise
verwendete Packhilfsmittelsdulen mit Vakuumgreiferkopf 0.a. zur Handhabung von
Zwischenlagen 20. Zudem ist der Raumbedarf deutlich geringer. Die Flugvorrichtungen 10
weisen eine hohe Dynamik und Bewegungsfreiheit auf und kénnen Hindernisse ohne
mechanischen Aufwand Gberwinden. Weiterhin ist ein autonomer Betrieb der
Flugvorrichtungen 10 méglich. Bei Verwendung von mindestens zwei Flugvorrichtungen
10 kann die Produktivitat solcher Anlagen beliebig skaliert werden. Abhangig von der
bendtigten Lagenleistung kann eine definierte Anzahl von Flugvorrichtungen 10 eingesetzt
werden. Weiterhin sind die Flugvorrichtungen 10 mit verschiedenen Endeffektoren

kombinierbar und somit bei Bedarf flr weitere Anwendungen einsetzbar.

Wenn auch im Zusammenhang der Figuren generell von ,,schematischen®
Darstellungen und Ansichten die Rede ist, so ist damit keineswegs gemeint, dass die
Figurendarstellungen und deren Beschreibung hinsichtlich der Offenbarung der Erfindung
von untergeordneter Bedeutung sein sollen. Der Fachmann ist durchaus in der Lage, aus
den schematisch und abstrakt gezeichneten Darstellungen genug an Informationen zu
entnehmen, die ihm das Verstandnis der Erfindung erleichtern, ohne dass er etwa aus
den gezeichneten und méglicherweise nicht exakt mafBstabsgerechten
GréBenverhaltnissen der Flugvorrichtung, Stiickglter, Zwischenlage und/oder Teilen der
Vorrichtung oder anderer gezeichneter Elemente in irgendeiner Weise in seinem
Verstandnis beeintrachtigt ware. Die Figuren ermdglichen es dem Fachmann als Leser
somit, anhand der konkreter erlauterten Umsetzungen des erfindungsgemanien
Verfahrens und der konkreter erlauterten Funktionsweise der erfindungsgemafen
Vorrichtung ein besseres Verstandnis fur den in den Ansprichen sowie im allgemeinen
Teil der Beschreibung allgemeiner und/oder abstrakter formulierten Erfindungsgedanken

abzuleiten.
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Patentanspriuche

Stuckgutbehandlungsanlage, die mindestens eine schwebeflugfahige Flugvorrichtung
(10) zur Handhabung mindestens eines Stlckgutes (2) und/oder mindestens eines
Packhilfsmittels (20) umfasst, wobei das mindestens eine Stlickgut (2) und/oder das
mindestens eine Packhilfsmittel (20) vermittels der Flugvorrichtung (10) von einer

ersten Position in eine zweite Position transportierbar ist/sind.

Stuckgutbehandlungsanlage nach Anspruch 1, die eine Palettierungsvorrichtung (1)
umfasst oder ausbildet.

Stuckgutbehandlungsanlage nach Anspruch 2, wobei die Palettierungsvorrichtung (1)
mindestens eine Flugvorrichtung (10) umfasst, vermittels derer Stlickgiter (2) von
einer ersten Position auf einer Transporteinrichtung (3) unter Anordnung und
Ausbildung einer Stiickgutlage (6) zu einer zweiten Position auf mindestens einer
Beladeeinheit (5) verbringbar sind, insbesondere wobei die Palettierungsvorrichtung
(1) mindestens zwei Flugvorrichtungen (10) umfasst, vermittels derer Stiickglter (2)
von einer ersten Position auf einer Transporteinrichtung (3) unter Anordnung und
Ausbildung einer Stlickgutlage (6) zu einer zweiten Position auf mindestens zwei
Beladeeinheiten (5) verbringbar sind.

Stuckgutbehandlungsanlage nach Anspruch 2, wobei die Palettierungsvorrichtung (1)
mindestens eine Flugvorrichtung (10) umfasst, vermittels derer die flachig
ausgebildeten Packhilfsmittel (20) von einer ersten Position unter Anordnung der
Packhilfsmittel (20) in einer zweiten Position auf einer Beladeeinheit (5) und/oder auf
einer Stickgutlage (6) verbringbar sind.

Stickgutbehandlungsanlage nach Anspruch 4, wobei die Flugvorrichtung (10)
mindesten eine erste Einrichtung zur Aufnahme von liegend angeordneten
Packhilfsmitteln (20) umfasst und wobei die Flugvorrichtung (10) mindestens eine
Hilfseinrichtung zur Ablage der liegend angeordneten Packhilfsmittel (20) auf eine
Beladeeinheit (5) und/oder einer Stickgutlage (6) umfasst oder wobei die
Flugvorrichtung (10) mindesten eine erste Einrichtung zur Aufnahme von stehend
angeordneten Packhilfsmitteln (20) umfasst und wobei die Flugvorrichtung (10) zur
liegenden Ablage der Packhilfsmittel (20) auf eine Beladeeinheit (5) und/oder einer
Stiickgutlage (6) ausgebildet ist.
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Stickgutbehandlungsanlage nach einem der Anspriiche 4 oder 5, wobei die
Flugvorrichtung (10) eine Mehrzahl von Rotoren (11) umfasst, wobei zwischen den
Rotoren (11) eine Querschnittsflache ausgebildet ist, die groBer ist als die
Querschnittsflache eines zu handhabenden Packhilfsmittels (20).

Stickgutbehandlungsanlage nach einem der Anspriiche 1 bis 6, wobei die
mindestens eine Flugvorrichtung (10) mindestens einen Sensor zur
Positionserkennung und/oder Orientierung und/oder Erkennung der zu erfassenden
Stickguter (2) umfasst und/oder wobei die Stiickgutbehandlungsanlage mindestens
einen Sensor zur Positionserkennung und/oder Orientierung und/oder Erkennung der
zu erfassenden Stickguter (2) und eine Steuerungseinheit (35) umfasst, wobei die
Steuerungseinheit (35) und die mindestens eine Flugvorrichtung (10)
steuerungstechnisch miteinander gekoppelt sind und wobei die mindestens eine
Flugvorrichtung (10) aufgrund von sensorisch erfassten Daten steuerbar / regulierbar
ist.

Stickgutbehandlungsanlage nach einem der Anspriiche 1 bis 7, wobei die

mindestens eine Flugvorrichtung (10) einen begrenzten Bewegungsraum aufweist.

Verfahren zur Handhabung von Stiickgutern (2) und/oder Packhilfsmitteln (20),
innerhalb einer Stickgutbehandlungsanlage, wobei die Stiickgutbehandlungsanlage
mindestens eine schwebeflugfahige Flugvorrichtung (10) zur Handhabung
mindestens eines der Stickguter (2) und/oder mindestens eines Packhilfsmittels (20)
umfasst, wobei das mindestens eine Stiickgut (2) und/oder das mindestens eine
Packhilfsmittel (20) vermittels der Flugvorrichtung (10) von einer ersten Position in

eine zweite Position verbracht wird/werden.

Verfahren nach Anspruch 9, wobei mindestens eine Flugvorrichtung (10) Stlickglter
(2) von einer ersten Position auf einer Transporteinrichtung (3) unter Anordnung und
Ausbildung einer Stiickgutlage (6) zu einer zweiten Position auf einer Beladeeinheit
(5) verbringt.

Verfahren nach Anspruch 9 oder 10, wobei mindestens zwei Flugvorrichtungen (10)
Stuckguter (2) von einer ersten Position auf einer Transporteinrichtung (3) unter
Anordnung und Ausbildung einer Stickgutlage (6) zu einer zweiten Position auf
mindestens einer Beladeeinheit (5) verbringen, insbesondere wobei jede der
Flugvorrichtungen (10) jeweils Stuckguter (2) auf eine jeweils zugeordnete eigene
Beladeeinheit verbringt.
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12. Verfahren nach Anspruch 9, wobei mindestens eine Flugvorrichtung (10) flachig
ausgebildete Packhilfsmittel (20) von einer ersten Position unter Anordnung der
Packhilfsmittel (20) in einer zweiten Position auf einer Beladeeinheit (5) und/oder
einer Stickgutlage (6) verbringt.

13. Verfahren nach Anspruch 12, wobei die Packhilfsmittel (20) in der ersten Position und
in der zweiten Position jeweils horizontal liegend angeordnet sind oder wobei die
Packhilfsmittel (20) in der ersten Position senkrecht stehend oder annahern senkrecht
stehend angeordnet sind und wobei die Packhilfsmittel (20) in der zweiten Position
horizontal liegend angeordnet sind.

14. Verfahren nach einem der Anspriche 9 bis 13, wobei der Bewegungsraum der
mindestens einen Flugvorrichtung (10) mechanisch oder steuerungstechnisch
begrenzt wird.
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GEANDERTE ANSPRUCHE
beim Internationalen Biiro eingegangen am 17. Juni 2019 (17.06.2019)

Stickgutbehandiungsanlage, die eine Palettierungsvorrichiung (1) umfasst oder
aushildet und die mindestens eine schwebeflugfahige Flugvorrichtung (10) zur
Handhabung mindestens eines Packhilfsmittels in Form einer Zwischenlage (20)
umfasst, wobel das mindestens eine Packhilfsmittel in Form einer Zwischenlage (20)
vermittels der Flugvorrichtung (10) von einer ersten Position in eine zweite Position
transportierbar ist, wobei mittels der mindestens einen Flugvorrichtung (10) die flachig
ausgebildeten Zwischanlagen (20) von einer ersten Position unter Anordnung der
Zwischenlage (20) in einer zweiten Position auf einer Beladeeginheit (5) und/oder auf
giner Stickgutlage (6) verbringbar sind, dadurch gekennzeichnet, dass die
mindestens eine Flugvorrichtung (10) mindestens eine erste Einrichtung zur
Aufnahme von stehend angeordneten Zwischanlagen (20) umfasst und dass die
Flugvorrichtung (10) zur liegenden Ablage der Zwischenlagen (20) auf eine
Beladeeinheit (5) und/oder einer Stickgutlage (8) ausgebildet ist und dass die erste
Einrichtung fur den Transport von vertikal angeordneten Zwischeniagen (20) als
Klammergreifer ausgebildet ist, wobei die mindestens eing Flugvorrichtung (10}
jeweils eine senkrecht gegriffene Zwischenlage (20) in einem horizontalen Langsfiug
knapp aoberhalb der Stickgutiage (6) verbringt und die Zwischenlage (20) dann in
einer horizontalen Position auf der Stuckgutlage (6) ablegt.

Stuckgutbehandlungsanlage nach Anspruch 1, wobei die Flugverrichtung (10) eine
Mehrzah! von Rotoren (11) umfasst, wobei zwischen den Rotoren (11) eine
Querschnitisflache ausgebildet ist, die groker ist als die Querschnittaflache einas zu
handhabenden Packhilfsmittels (20).

Stickgutbehandlungsanlage nach Anspruch 1 ader 2, wobei die mindestens eine
Flugvorrichtung (10) mindestens einen Sensor zur Positionserkennung und/oder
Orientierung und/oder Erkennung der zu erfagsenden Stuckgiiter (2) umfasst
und/oder wobei die Stickguibehandlungsanlage mindestens einen Sensor zur
Positionserkennung und/oder Orientierung und/oder Erkennung der zu erfassenden
Stuckgiter (2) und eine Steuerungseinheit (35) umfasst, wobei die Steuerungseinheit
{35) und die mindestens eine Flugvornichtung (10) steuerungstechnisch miteinander
gekoppelt sind und wobei die mindestens eine Flugvorrichtung (10) aufgrund von
sensorisch erfassten Daten steuerbar / regulierbar ist.

GEANDERTES BLATT (ARTIKEL 19)
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Stuckgutbehandiungsanlage nach einem der Anspriche 1 bis 3, wobei die
mindestens eine Flugvorrichtung (10) einen begrenzten Bewegungsraum aufweist.

Verfahren zur Handhabung von Stiickgitern (2) und/oder Packhilfsmitteln {20),
innerhalb einer Stuckgutbehandlungsanlage, die eine Palettierungsvarrichtung (1)
umfasst oder ausbildet, wobei die Stiickgutbehandiungsanlage mindestens eine
schwebeflugfahige Flugvorrichtung (10) zur Handhabung mindestens eines
Packhilfsmittels in Form ainer Zwischenlage (20) umfasst, wobei das mindestens eine
Packhilfsmittel in Form einer Zwischenlage (20) vermittels der Flugvortrichtung {10}
von einer ersten Position in eine zweite Position verbracht wird, wobei die mindestens
eine Flugvorrichtung (10) flachig ausgebildete Zwischenlagen (20) von einer ersten
Position unter Anordnung der Zwischenlagen (20) in einer zweiten Position auf einer
Beladeeinheit (5) und/oder einer Stiickgutlage (8) verbringt, dadurch
gekennzeichnet, dass die mindestens eine Flugvorrichtung (10) mindestens eine
erste Einrichtung zur Aufnahme von stehend angeaordneten Zwischeniagen (20)
umfasst und dass die Flugvorrichiung (10) zur liegenden Ablage der Zwischenlagen
(20) auf eine Beladeeinheit (5) und/oder einer Stickgutlage (6) ausgebildet ist, und
dass die erste Einrichtung fir den Transport von vertikal angeordneten
Zwischenlagen (20) als Klammergreifer ausgebildet sind, wobei die mindestens eine
Flugvorrichtung (10) jeweils eine senkrecht gegriffene Zwischenlage (20) in einem
horizontalen Langsflug knapp oberhalb der Stickgutlage (6) verbringt und die
Zwischeniage (20) dann in einér horizentalen Position auf der Stickgutiage (6)

ablegt.

Verfahren nach Anspruch 5, wobei der Bewegungsraum der mindestens einen
Fiugvorrichtung (10) mechanisch oder steuerungstechnisch begrenzt wird.

GEANDERTES BLATT (ARTIKEL 19)
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