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Beschreibung

Die Erfindung bezieht sich auf eine GefidBbe-
handlungsmaschine gemiB dem Oberbegriff des
Anspruchs 1.

Dinnwandige und labile GefdBe, insbesondere
Kunststoffflaschen, sind seit geraumer Zeit zur zu-
verldssigen Handhabung, z.B. im Filler, mit einem
stabilen Halskragen im Bereich unterhalb der Min-
dung ausgestattet. Dadurch k&nnen die GefdBe am
Halskragen durch ein speziell ausgebildetes Trag-
element unterfaBt und an das Behandlungsorgan
der GefdBbehandlungsmaschine angehoben wer-
den. Aufgrund dieses Handhabungssystems kann
auf die friher Ublichen, am Boden der GeféaBe
angreifenden Hubzylinder verzichtet werden.

Als Tragelement wurde bisher im einfachsten
Fall eine Platte mit einer U-férmigen Ausnehmung
zum Ein- und Ausflihren der Gef4Be verwendet. Mit
derartigen Tragelementen ist keine exakte Zentrie-
rung der GefdBmiindung in Bezug auf das Behand-
lungsorgan gewdhrleistbar, da in der Zeitspanne
vom Einschieben des GeféBes in die seitlich offene
Ausnehmung des Tragelements bis zum Anheben
und AnpreBen der GefdBmiindung gegen eine
Dichtung am Flllorgan das GefaB infolge der bei
Rundldufermaschinen auftretenden Fliehkrdfte und
auch der Maschinenvibrationen seine urspriingliche
Lage nicht exakt einhilt.

Auf eine genaue Zentrierung der GefdBmiin-
dung wird jedoch speziell bei Gef4Binspektionsma-
schinen aber auch Fillventilen mit empfindlichen
Sensoren Wert gelegt. Gerade bei Inspektionsma-
schinen besteht hdufig zusdtzlich die Bedingung,
daB das GefdB nicht gegen eine am Behandlungs-
organ angebrachte Dichtfliche, wie z.B. bei Full-
ventilen, angepreBt werden darf, sondern das Ge-
faB offen, d.h. nicht luftdicht verschlossen, an einer
Inspektionssonde positioniert werden muB. In be-
sonderen Fillen kommt es wihrend des Inspek-
tionsvorganges auch auf eine sehr exakte Hohenla-
ge der GefdBmiindung an. All diese Anforderungen
kénnen durch die bekannten Vorrichtungen nicht in
befriedigendem MaBe erflllt werden.

Demgegeniiber liegt der Erfindung die Aufgabe
zugrunde, eine Verbesserung hinsichtlich einer si-
cheren und schnellen Handhabung bei gleichzeitig
hoher Zentriergenauigkeit herbeizufiihren.

Diese Aufgabe wird durch die im kennzeich-
nenden Teil des Anspruchs 1 angegebenen Merk-
male geldst.

Durch die angegebene Vorrichtung kann ein
dem Tragelement zugeflihrtes Gef4B unmittelbar
danach durch eine Relativbewegung in axialer
Richtung zwischen dem vorgesehenen Zentrierele-
ment und dem den Halskragen unterstlitzenden
Tragelement eingespannt werden. Wihrend dieses
Einspannvorganges erfolgt zugleich eine exakte

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Zentrierung der GefdBmiindung in Bezug auf das
Behandlungsorgan. Hierzu ist das Zentrierelement
auf seiner der GefdBmiindung zugewandten Seite
mit einer entsprechend ausgeformten Zentrierfla-
che ausgestattet. Der Einspann- und Zentriervor-
gang kann entweder durch Absenken des Zentrier-
elements auf die GefdBmiindung oder Anheben
des Tragelements in Richtung zum Zentrierelement
erfolgen. Nachfolgend kann das Behandlungsorgan
in die GefdBmiindung eingefiihrt oder umgekehrt
das GefaB in Richtung zum Behandlungsorgan
durch gemeinsames Anheben des Zentrier- und
Tragelements bewegt werden.

Wiahrend des Behandlungsvorganges wird
durch die erfindungsgemiBe Vorrichtung sowohl
die Zentrier- als auch HOhenlage der Gef4aBmin-
dung in Bezug auf das Behandlungsorgan unver-
Uckbar eingehalten. Zum Ausgleich von unvermeid-
lichen Fertigungstoleranzen bei der Herstellung der
GeféBe ist es besonders vorteilhaft, wenn das Zen-
trier- und Tragelement Uber ein federelastisches
Element gegeneinander zur GefdBeinspannung an-
gedrlickt werden.

GemaB einer Ausgestaltung der Erfindung ist
es besonders vorteilhaft, wenn die erforderlichen
Relativbewegungen zwischen dem Zentrier- und
Tragelement einerseits und der GefdBmiindung
und dem Behandlungsorgan andererseits durch
eine einzige Steuereinrichtung vorgenommen wer-
den. Dadurch kann der steuerungstechnische Auf-
wand und der sich im Betrieb ergebende Ver-
schleil auf ein Minimum reduziert werden.

Dies 148t sich bei einer hdhenfesten Anordnung
des GefidBbehandlungsorgans und einer aus-
schlieBlichen Bewegung des GefdBes besonders
vorteilhaft realisieren.

Die erfindungsgemiBe Vorrichtung zum Hand-
haben von Gef4Ben mit einem Halskragen kann in
angepaBter Form durch Verwendung einer Dich-
tung im Bereich des Zentrierelementes zum gas-
dichten AbschlieBen des Gef4Bes gegeniber ei-
nem Flllorgan auch flr Flllmaschinen verwendet
werden, deren Betriebsdruck wihrend des Abflll-
vorganges vom Atmosphirendruck abweicht.

Im Nachfolgenden wird die Erfindung anhand
eines in den Zeichnungen dargestellien Ausfiih-
rungsbeispiels erldutert. Es zeigt:

Fig. 1 eine Seitenansicht der Vorrichtung im
Bereich des GefdBauslaufes,

Fig. 2 eine Vorderansicht der Vorrichtung
gem3B Fig. 1 -aus der Richtung B
gesehen- ohne Darstellung des Be-
handlungsorgans,

Fig. 3 einen Schnitt der Vorrichtung gemiB
Fig. 1 entlang der Linie A-A.

In Fig. 1 ist eine Inspektionsvorrichtung flr

Mehrweg-Kunststoffflaschen dargestellt, die zur Er-
kennung von eventuellen Riickstdnden im Inneren
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von Gef4Ben ein mit einer Sonde 8 ausgestattes
Behandlungsorgan 7 umfaBt, das starr am als Ka-
russell ausgebildeten umlaufenden Teil der Maschi-
ne befestigt ist. Es k&nnen beliebig viele derartige
Behandlungsorgane 7 nebeneinander auf einem
gemeinsamen Teilkreis angeordnet sein. Das nur
teilweise angedeutete, nach Art eines Karussells
ausgebildete umlaufende Teil der Inspektionsma-
schine besteht in seinem radial duBeren Bereich im
wesentlich aus zwei mit Abstand zueinander paral-
lelen Tragplatten 24, zwischen denen jeweils pro
Behandlungsorgan 7 zwei =zueinander parallele
Flhrungstdbe 25 mit kreisringfGrmigem Quer-
schnitt starr angeordnet sind. Diese bilden eine
Flhrung 13 fiir einen aus einem U-férmig geboge-
nen Blech gebildeten Schlitten 18, der mittels Gleit-
buchsen entlang der Flihrung 13 h8henverschieb-
bar gelagert ist. Der Schliitten 18 trdgt auf seiner
zum Maschinenzentrum gerichteten Seite eine Kur-
venrolle 22, die mit der im Bereich zwischen dem
GefdBaus- und -einlauf angeordneten Steuerkurve
23 zusammenwirkt. Die Steuerkurve 23 ist als ein
auf den genannten Umlaufbereich beschrinktes
Kurvensegment ausgebildet. Im Ubrigen Umlaufbe-
reich liegt die Kurvenrolle 22 an keiner Steuerkurve
an.

Auf der radial duBeren Seite des Schiittens 18
sind zwischen seinen beiden Schenkeln zwei zu-
einander parallele Stangen 26 angeordnet, die der
HBhenbewegung des Schlittens 18 folgen und eine
Fiihrung 14 fir das Zentrierelement 3 bilden. Das
Zentrierelement 3 ist ebenfalls als ein U-formiges
Blech mit Gleitbuchsen ausgefiihrt, wobei der un-
tere Schenkel sich radial nach auBen bis Uber die
Sonde 8 des Behandlungsorgans 7 hinaus er-
streckt. In diesem Schenkel ist konzentrisch zur
Lingsachse 16 der Sonde 8 eine kreisrunde Off-
nung 10 integriert, an die an der zum GefdB 4
gerichteten Seite eine an die Form der Miindung 6
des Gef4Bes 4 angepaBte Zentrierfliche 9 ange-
formt ist. Mit Abstand unterhalb des Zentrierele-
ments 3 ist ein als Winkelblech ausgebildetes
Tragelement 2 starr an den beiden Stangen 26
angeschraubt.

Unterhalb dem Tragelement 2 ist ferner ein
entlang den Stangen 26 hd&henverstellbarer An-
schlag 20 an diesen klemmbar befestigt, der in
Zusammenarbeit mit einem an den Fihrungstiben
25 befestigten Anschlagk&rper 12 die Betriebstel-
lung des Zentrierelements 3 und des Tragelements
2 festlegt. Der AnschlagkSrper 12 ist zweiteilig
ausgeflhrt und kann mittels Klemmschrauben an
den Fihrungstdben 25 hd&heneinstellbar festge-
klemmt werden.

Zwischen der Oberseite des h8henfesten An-
schlagkdrpers 12 und dem oberen Schenkel des
Schlittens 18 ist ein den Schlitten 18 permanent in
Richtung zum Behandlungsorgan 7 beaufschlagen-
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des federelastisches Element 19 angeordnet, das
durch die Flhrungstdbe 25 umgebende Druckfe-
dern gebildet wird.

In gleicher Weise wird in umgekehrter Richtung
das Zentrierelement 3 permanent durch ein federe-
lastisches Element 17 in Richtung zum Tragele-
ment 2 hin beaufschlagt. Dies geschieht ebenfalls
durch zwei Druckfedern, die jeweils auf einer der
beiden Stangen 26 im Bereich zwischen den bei-
den Schenkeln des Zentrierelements 3 angeordnet
sind. Die Druckfedern 17 stitzen sich dabei mit
einem Ende auf dem unteren Schenkel des Zen-
trierelements 3 und mit ihrem gegenliberliegenden
Ende an einem an der Stange 26 befestigten Stell-
ring 27 ab.

Wie besonders gut in Fig. 3 erkennbar, besitzt
das Zentrierelement 3 im Bereich zwischen den
beiden Fihrungstdben 25 ein einstellbares An-
schlagelement 21, das gemeinsam mit der Ober-
seite des h6henfesten Anschlagk&rpers 12 die Be-
reitschaftstellung des Zentrierelements 3 im Be-
reich zwischen dem Gef4Baus- und -einlauf defi-
niert.

Ein volistindiger Behandlungszyklus 14uft fol-
gendermaBen ab:

Im Einlauf der Maschine nimmt die Vorrichtung die
in Fig. 1 dargestellte Stellung ein. Die in die Ma-
schine einzufiihrenden GefafBe 4 gleiten mit ihrem
Halskragen 5 auf ortsfest angeordneten Flhrungs-
blechen, deren Oberseite mit der des Tragele-
ments 2 fluchtet. Durch einen synchron zur Ma-
schine angetriebenen, am GefaBrumpf angreifen-
den Einlaufstern wird ein GefdB von den genann-
ten, nicht dargestellten Flhrungsblechen in die U-
férmige Ausnehmung des Tragelements 2 einge-
fihrt und liegt mit ihrem Halskragen 5 auf der
Oberseite des Tragelements 2 auf. Die HOhenlage
des Tragelements 2 in dieser sogenannten Bereit-
schaftstellung wird durch die in dieser Stellung
maBgebliche Kontur der Steuerkurve 23 bestimmt,
an der die Kurvenrolle 22 kraftschliissig durch das
federelastische Element 19 angedriickt gehalten
wird. In dem gleichen Moment befindet sich das
Zentrierelement 3 mit seiner Unterseite nur wenige
Millimeter oberhalb der Miindung 6 des GefdBes 4,
wobei diese Stellung durch das in Fig. 3 erkennba-
re am Zentrierelement 3 befestigte Anschlagele-
ment 21 und die Oberseite des Anschlagk&rpers
12 bestimmt wird. Die Kontur der Steuerkurve 23
ist im weiteren Verlauf so ausgelegt, daB sich die
Kurvenrolle 22, der Schlitten 18 und das daran
befestigte Tragelement 2 infolge der Kraftwirkung
durch das federelastische Element 19 nach oben
bewegen kdnnen, bis kurz darauf die Miindung 6 in
die Offnung 10 des Zentrierelements 3 eingreift,
wobei das Gefa unter dem EinfluB der Zentrierfla-
che 9 gleichzeitig zentriert wird. Dies hat zur Folge,
daB im weiteren Verlauf das Zentrierelement 3 und
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damit das Anschlagelement 21 vom Anschlagkdr-
per 12 in Richtung zur Sonde 8 angehoben wer-
den, bis der Anschlag 20 an der Unterseite des
Anschlagk&rpers 12 zur Anlage kommt, wodurch
die Aufwirtsbewegung des Schlittes 18 und aller
daran befestigten Teile beendet ist.

An dieser Stelle endet die Steuerkurve 23.
Durch die Kraftwirkung des Federelements 17 ist
das zu inspizierende GefdB 4 kraft- und form-
schlissig zwischen Halskragen 5 und Mindung 6
eingespannt. In der erreichten Betriebstellung wer-
den die erforderlichen Inspektionsvorgdnge durch-
gefihrt.

Vor Erreichen des GefdBauslaufes lduft die
Kurvenrolle 22 auf die dort beginnende Steuerkurve
23 auf, so daB der Schlitten 18 und damit das
GefdB 4 nach unten abgesenkt wird. Sobald das
Anschlagelement 21 des Zentrierelements 3 den
Anschlagkdrper 12 auf seiner Oberseite beriihrt,
wird die Abwirtsbewegung des Zentrierelements 3
beendet, wihrend der Schlitten 18 zusammen mit
dem Tragelement 2 weiter abwirts gleitet. Dies
bewirkt eine AbstandsvergréBerung zwischen dem
Zentrierelement 3 und dem Tragelement 2, wo-
durch die Mindung 6 des GefdBes 4 freigegeben
wird. Die Abwirisbewegung des GefidBes 4 wird
bei Auftreffen des GefdBbodens auf eine Uber-
schubplatte 28 gestoppt. Die Kontur der Steuerkur-
ve 23 kann so gestaltet sein, daB sich das Tragele-
ment 2 gegenliber dem Halskragen 5 noch gering-
fligig weiter abwérts bewegt und dadurch das Ge-
faB 4 vollstdndig freigibt. Gleichzeitig wird das Ge-
faB 4 durch einen nicht dargestellten Auslaufstern
am Rumpfteil erfaBt und auf einen Abfbrderer ge-
leitet. Danach erreicht die Vorrichtung 1 erneut den
Einlaufstern, wodurch der beschriebene Arbeitszy-
klus in gleicher Weise erneut beginnt.

Patentanspriiche

1. GefdBbehandlungsmaschine nach umlaufender
Bauart mit mindestens einem Behandlungsor-
gan und einer stellungsgerecht zugeordneten
Vorrichtung zum Halten von Gefé4Ben, insbe-
sondere Flaschen, mit einem Halskragen im
Bereich unterhalb der Mindung, wobei die
Vorrichtung (1) ein den Halskragen (5) unter-
stlitzendes Tragelement (2) und ein auf die
GefdBmiindung anlegbares Zentrierelement (3)
umfaBt, die relativ zueinander abstandsverdn-
derlich ausgebildet sind,
dadurch gekennzeichnet,
daB das Tragelement (2) und das Zentrierele-
ment (3) so angeordnet sind, daB sie nach
dem Einspannen und Zentrieren des GefiBes
(4) gemeinsam relativ zum Behandlungsorgan
(7) bewegbar sind.
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10.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, daB das Einspannen
und Zentrieren eines Gefé4Bes (4) durch Absen-
ken des Zentrierelements (3) auf die GefiB-
miindung erfolgt.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Vor-
richtung (1) relativ zum Behandlungsorgan (7)
axial bewegbar gelagert ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
daB das Zentrierelement (3) eine zur Gef4B-
miindung (6) konzentrische @ffnung (10) und
eine daran angeformte, der Mindungskontur
angepaBte Zentrierfliche (9) aufweist, und ins-
besondere die @ffnung (10) des Zentrierele-
ments (3) konzentrisch zum Behandlungsorgan
(7) ausgerichtet ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1-4, dadurch gekennzeichnet, daB
das Tragelement (2) ein plattenférmiges Teil
mit einer nach der Einflhrseite hin offenen, im
wesentlichen U-férmigen Ausnehmung umfaBt.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1-5, dadurch gekennzeichnet, daB
der Abstand zwischen dem Tragelement (2)
und dem Zentrierelement (3) durch eine Steu-
ereinrichtung (11) einstellbar ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1-6, dadurch gekennzeichnet, daB
das Behandlungsorgan (7) h&henfest gelagert
ist und das Tragelement (2) und das Zentrier-
element (3) relativ dazu in axialer Richtung
verschiebbar gefiihrt sind.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1-7, dadurch gekennzeichnet, daB
sowohl die Relativbewegung zwischen dem
Behandlungsorgan (7) und der Vorrichtung (1)
als auch die Relativbewegung zwischen dem
die Vorrichtung (1) bildenden Zentrierelement
(3) und dem Tragelement (2) durch nur eine
Steuereinrichtung (11) steuerbar sind.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1-8, dadurch gekennzeichnet, daB
am umlaufenden Teil der Gef4Bbehandlungs-
maschine ein h&henfester Anschlagk&rper (12)
flir das Zentrierelement (3) und/oder das Trag-
element (2) angeordnet ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch 9,
dadurch gekennzeichnet, daB durch den An-
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schlagkdrper (12) eine Betriebsstellung des
Zentrierelements (3) und des Tragelements (2)
zur Zuordnung von GefdB (4) und Behand-
lungsorgan (7) festlegbar ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch 9
0. 10, dadurch gekennzeichnet, daB eine Be-
reitschaftstellung des Zentrierelements (3) zum
Ein- und Ausflihren des GefdBes (4) durch den
Anschlagk&rper (12) definiert wird.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1-11, dadurch gekennzeichnet, daB
das Tragelement (2) starr mit einer Flhrung
(14) verbunden ist, deren Achse (15) parallel
zur Langsachse (16) des Behandlungsorgans
(7) ausgerichtet ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch
12, dadurch gekennzeichnet, daBl das Zentrier-
element (3) an der Flihrung (14) verschiebbar
gelagert ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 1-13, dadurch gekennzeichnet, daB
das Zentrierelement (3) permanent durch ein
federelastisches Element (17) in Richtung zum
Tragelement (2) beaufschlagt wird.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 12-14, dadurch gekennzeichnet,
daB die Fihrung (14) starr auf einem Schlitten
(18) angeordnet ist, der seinerseits am umlau-
fenden Teil der Gef4Bbehandlungsmaschine
parallel zur LAngsachse (16) des Behandlungs-
organs (7) verschiebbar geflihrt ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch
15, dadurch gekennzeichnet, daB8 der Schlitten
(18) durch ein federelastisches Element (19)
permanent in Richtung zum Behandlungsorgan
(7) beaufschlagt wird.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch 15
0. 16, dadurch gekennzeichnet, daB der An-
schlagkdrper (12) in Verbindung mit einem mit
dem Schlitten (18) verbundenen Anschlag (20)
den Verfahrweg des Schlittens (18) in Richtung
zum Behandlungsorgan (7) begrenzt.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch
17, dadurch gekennzeichnet, daB der An-
schlagkdrper (12) und der Anschlag (20) in
ihrer HOhenlage verstellbar befestigt sind.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 9-18, dadurch gekennzeichnet, daB
der Anschlagk&rper (12) in Verbindung mit ei-
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20.

21,

22,

ner mit dem Zentrierelement (3) in Verbindung
stehenden Anschlagelement (21) dessen un-
tere, vom Behandlungsorgan (7) abgewandte,
Endstellung definiert.

GefdBbehandlungsmaschine nach einem der
Anspriiche 15-19, dadurch gekennzeichnet,
daB am Schlitten (18) eine Kurvenrolle (22)
befestigt ist, die mit einer gegeniiber dem um-
laufenden Teil der GefdBbehandlungsmaschine
feststehenden Steuerkurve (23) zusammen-
wirkt.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch
20, dadurch gekennzeichnet, daB die Steuer-
kurve (23) als ein ausschlieBlich auf den Be-
reich zwischen GefdBaus- und - einlauf be-
schranktes Kurvensegment ausgebildet ist.

GefdBbehandlungsmaschine nach Anspruch 20
0. 21, dadurch gekennzeichnet, daB die untere
Endlage des Tragelements (2) durch die Kon-
tur der Steuerkurve (23) bestimmt wird.

Claims

Vessel handling machine of rotating design
with at least one handling member and a de-
vice fitted in the correct position for holding
vessels, in particular bottles, with a neck collar
in the region below the mouth, wherein the
device (1) includes a carrying element (2)
which supports the neck collar (5) and a cen-
tring element (3) which can be applied to the
vessel mouth, which are designed with variable
distance relative to each other, characterised in
that the carrying element (2) and the centring
element (3) are arranged in such a way that,
after clamping and centring of the vessel (4),
they are movable together relative to the han-
dling member (7).

Vessel handling machine according to claim 1,
characterised in that clamping and centring of
a vessel (4) take place by lowering the cen-
fring element (3) onto the vessel mouth.

Vessel handling machine according to claim 1
or 2, characterised in that the device (1) is
mounted axially movably relative to the han-
dling member (7).

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 3, characterised in that the centring
element (3) comprises an opening (10) con-
centric with the vessel mouth (6) and a cen-
tring surface (9) integrally formed therewith
and adapted to the contour of the mouth, and
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in particular the opening (10) of the centring
element (3) is aligned concentrically with the
handling member (7).

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 4, characterised in that the carrying
element (2) includes a plate-like portion with an
essentially U-shaped recess which opens to-
wards the introduction side.

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 5, characterised in that the dis-
tance between the carrying element (2) and
the centring element (3) is adjustable by a
control device (11).

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 6, characterised in that the han-
dling member (7) is mounted at a fixed height
and the carrying element (2) and the centring
element (3) are guided slidably in an axial
direction relative thereto.

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 7, characterised in that both the
relative movement between the handling mem-
ber (7) and the device (1) and the relative
movement between the centring element (3)
forming the device (1) and the carrying ele-
ment (2) can be controlled by only one control
device (11).

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 8, characterised in that a stop body
(12) of fixed height for the centring element (3)
and/or the carrying element (2) is arranged on
the rotating part of the vessel handling ma-
chine.

Vessel handling machine according to claim 9,
characterised in that an operating position of
the centring element (3) and of the carrying
element (2) for coordination of vessel (4) and
handling member (7) can be fixed by the stop
body (12).

Vessel handling machine according to claim 9
or 10, characterised in that a stand-by position
of the centring element for inserting and re-
moving the vessel (4) is defined by the stop
body (12).

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 11, characterised in that the carry-
ing element (2) is rigidly connected to a guide
(14) of which the axis (15) is oriented parallel
fo the longitudinal axis (16) of the handling
member (7).
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13.

14.

15.

16.

17.

18.

19.

20.

21,

22,

10

Vessel handling machine according to claim
12, characterised in that the centring element
(3) is mounted slidably on the guide (14).

Vessel handling machine according to any of
claims 1 to 13 characterised in that the cen-
tring element (3) is biased permanently by a
spring element (17) in the direction towards the
carrying element (2).

Vessel handling machine according to any of
claims 12 to 14, characterised in that the guide
(14) is arranged rigidly on a carriage (18)
which for its part is guided on the rotating part
of the vessel handling machine so as fo be
slidable parallel to the longitudinal axis (16) of
the handling member (7).

Vessel handling machine according to claim
15, characterised in that the carriage (18) is
biased by a spring element (19) permanently
in a direction towards the handling member

7).

Vessel handling machine according to claim 15
or 16, characterised in that the stop body (12)
in conjunction with a stop (20) connected to
the carriage (18) limits the path of travel of the
carriage (18) in the direction towards the han-
dling member (7).

Vessel handling machine according to claim
17, characterised in that the stop body (12)
and the stop (20) are mounted so as to be
adjustable in height.

Vessel handling machine according to any of
claims 9 to 18, characterised in that the stop
body (12) in conjunction with a stop element
(21) connected to the centring element (3)
defines the lower end position thereof facing
away from the handling member (7).

Vessel handling machine according to any of
claims 15 to 19, characterised in that on the
carriage (18) is mounted a cam roller (22)
which cooperates with a cam (23) which is
fixed relative to the rotating part of the vessel
handling machine.

Vessel handling machine according to claim
20, characterised in that the cam (23) is de-
signed as a curve segment which is limited
exclusively to the region between vessel exit
and entrance.

Vessel handling machine according to claim 20
or 21, characterised in that the lower end posi-
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tion of the carrying element (2) is determined
by the contour of the cam (23).

Revendications

Machine de manipulation de récipients de type
rotatif, avec un organe de traitement, au moins,
et un dispositif associé, en conformité avec la
position, pour le maintien de récipients, de
bouteilles en particulier, munis d'une collerette
dans la zone sous-jacente & I'ouverture, le
dispositif (1) comportant un élément support
(2), soutenant la collerette (5), et un élément
de centrage (3) pouvant s'appliquer sur l'ou-
verture du récipient, ces deux éléments étant
réalisés avec une distance mutuelle variable,
caractérisée en ce que I'élément support (2) et
I'élément de cenirage (3) ont une disposition
telle, qu'ils peuvent se déplacer conjointement
par rapport & l'organe de traitement (7) aprés
le serrage et le centrage du récipient (4).

Machine de manipulation de récipients suivant
la revendication 1, caractérisée en ce que le
serrage et le cenirage d'un récipient (4) sont
assurés par l'abaissement de I'éiément de
centrage (3) sur l'ouverture du récipient.

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une des revendications 1 ou 2, caractérisée
en ce que le dispositif (1) est monté avec une
possibilité de déplacement axial par rapport a
I'organe de traitement (7).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 1 a 3,
caractérisée en ce que I'élément de centrage
(3) présente un orifice (10) concentrique 2
I'ouverture (6) du récipient et une surface de
centrage (9), conformée sur cet orifice et adap-
tée au contour de I'ouverture, l'orifice (10) de
I'élément de centrage (3), en particulier, ayant
une orientation concentrique par rapport & I'or-
gane de traitement (7).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 1 3 4,
caractérisée en ce que I'élément support (2)
comporte une partie en forme de plaque, mu-
nie d'un évidement essentiellement en U, ou-
vert en direction du c6té introduction.

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 1 a 5,
caractérisée en ce que la distance entre 1'é1é-
ment support (2) et I'élément de centrage (3)
est réglable par un dispositif de commande

(11).
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10.

11.

12,

13.

14.

12

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 1 3 6,
caractérisée en ce que l'organe de traitement
(7) est monté fixe en hauteur, et que I'élément
support (2) et I'élément de centrage (3) sont
guidés avec une possibilité de déplacement
dans le sens axial par rapport & celui-ci.

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 1 3 7,
caractérisée en ce que le mouvement relatif
entre 'organe de traitement (7) et le dispositif
(1), comme le mouvement relatif entre 1'élé-
ment de cent rage (3), formant le dispositif (1),
et I'élément support (2), sont commandés par
un seul dispositif de commande (11).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 1 a 8,
caractérisée en ce qu'un corps de butée (12)
fixe en hauteur, prévu pour I'élément de cen-
trage (3) et/ou I'élément support (2), est dispo-
sé sur la partie rotative de la machine de
manipulation.

Machine de manipulation de récipients suivant
la revendication 9, caractérisée en ce qu'une
position de service de I'élément de centrage
(3) et de I'élément support (2), pour l'associa-
tion du récipient (4) et de l'organe de traite-
ment (7), peut étre définie par le corps de
butée (12).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une des revendications 9 ou 10, caractérisée
en ce qu'une position d'attente de I'élément de
centrage (3), pour l'introduction et la sortie du
récipient (4), est définie par le corps de butée
(12).

Machine de manipulation de récipient s suivant
I'une quelconque des revendications 1 3 11,
caractérisée en ce que I'élément support (2)
est assemblé rigidement avec une glissiére
(14), dont l'axe (15) est orienté a la paralléle
de l'axe longitudinal (16) de l'organe de traite-
ment (7).

Machine de manipulation de récipients suivant
la revendication 12, caractérisée en ce que
I'élément de centrage (3) est monté avec une
possibilité de déplacement sur la glissiere (14).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 1 3 13,
caractérisée en ce que I'élément de centrage
(3) est sollicité en permanence en direction de
I'élément support (2) par un élément & ressort



15.

16.

17.

18.

19.

20.

21,

22,
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7).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 12 & 14,
caractérisée en ce que la glissiere (14) est
disposée rigidement sur un chariot (18), guidé
pour sa part sur la partie rotative de la machi-
ne de manipulation, avec une possibilit¢ de
déplacement 2 la paralléle de I'axe longitudinal
(16) de I'organe de traitement (7).

Machine de manipulation de récipients suivant
la revendication 15, caractérisée en ce que le
chariot (18) est sollicité en permanence en
direction de l'organe de traitement (7) par un
élément & ressort (19).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une des revendications 15 ou 16, caractérisée
en ce que le corps de butée (12) limite la
trajectoire du chariot (18) en direction de I'or-
gane de fraitement (7), en combinaison avec
une butée (20) assemblée avec le chariot (18).

Machine de manipulation de récipients suivant
la revendication 17, caractérisée en ce que le
corps de butée (12) et la butée (20) sont fixés
avec une possibilité de réglage dans leur posi-
tion en hauteur.

Machine de manipulation de récipients suivant
les revendications 9 & 18, caractérisée en ce
que le corps de butée (12), en combinaison
avec un élément de buiée (21) fixé sur 1'é1é-
ment de centrage (3), définit la position extré-
me inférieure de ce dernier, opposée A I'orga-
ne de traitement (7).

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une quelconque des revendications 15 & 19,
caractérisée en ce qu'un galet de came (22)
est fixé sur le chariot (18), ce galet concourant
avec une came de commande (23), stationnai-
re par rapport & la partie rotative de la machi-
ne de manipulation.

Machine de manipulation de récipients suivant
la revendication 20, caractérisée en ce que la
came de commande (23) esi réalisée sous
forme de segment de came, exclusivement
limité & la zone comprise entre l'entrée et la
sortie du récipient.

Machine de manipulation de récipients suivant
I'une des revendications 20 ou 21, caractérisée
en ce que la position extréme inférieure de
I'élément support (2) est définie par le contour
de la came de commande (23).
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