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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Koppel-
vorrichtung fir ein Werkzeug eines Handhabungssy-
stems der Lebensmittelindustrie.

[0002] Im Besonderen umfasst die Koppelvorrichtung
mindestens ein Werkzeug, das an einem Trager lésbar
befestigbar ist. Der Trager weist mindestens eine Kop-
pelplatte zur Aufnahme einer Werkzeugtragerplatte auf.
Uber mindestens ein erstes Greifmittel und mindestens
ein zweites Greifmittel, die beide gegeniiberliegend an-
geordnet und gegenlaufig beweglich sind, kann die
Werkzeugtragerplatte gegriffen oder geldst werden. In
der gegriffenen Stellung liegt die Werkzeugtragerplatte
flachig an der Koppelplatte an.

[0003] Mit den Handhabungssystemen, die Packma-
schinen sein kdnnen, wie sie in den Prospekten der Kro-
nes AG zu Lina-Pac Il und Smart-Pac beschrieben sind,
werden verschiedene Flaschentypen mit der Packma-
schine in Kartons oder Kasten verpackt. Um einen an-
deren Flaschentyp zu verpacken, miissen bestimmte an
die Flasche angepasste Formatteile gewechselt werden.
Zum Wechsel gehért u. a. auch der Tausch der entspre-
chenden Werkzeuge bzw. Garnituren.

[0004] Die unverdffentlichte deutsche Patentanmel-
dung DE 102009 003 516.8 offenbart eine automatische
Greiferkopplung. Die automatische Greiferkopplung um-
fasst eine Andruckplatte zur Aufnahme eines beliebigen
Greifers mittels einer Tragplatte und mindestens einer
ersten Klemmbacke und einer zweiten Klemmbacke. Die
beiden Klemmbacken sind gegeniberliegend und be-
weglich angeordnet, um ein Klemmen der Tragplatte zu
erreichen. Der Andruckplatte ist eine pneumatische He-
belmechanik zugeordnet, die die Klemmbacken aufein-
ander zu bewegt, um die Tragplatte zu klemmen oder
die die Klemmbacken voneinander entfernt, um die Trag-
platte zu I8sen. Mittels der pneumatischen Hebelmecha-
nik wurde ein Totpunkt Giberschritten, welcher zu einer
Selbstsicherung der Klemmung flihren sollte. Um eine
sichere Klemmung zu erreichen, ist es erforderlich, dass
die Pneumatikzylinder derart grol® dimensioniert sind,
dass eine ausreichende Kraft gewahrleistet ist, um dem
Totpunkt des Mechanismus zu berschreiten.

[0005] Fernerwurde bei Packmaschinen des Standes
der Technik die Klemmung Uber Spannklauen, welche
mit einer Spindel verbunden sind, realisiert. Die Spindel
weist ein Rechts- und Linksgewinde auf, so dass sich bei
einer Spindeldrehung die Klauen aufeinander zu oder
voneinander weg bewegen. Die Drehung der Spindel
wurde von Hand ausgefilhrt. Ein automatisches Wech-
seln der Greiferkdpfe ist somit nicht gegeben.

[0006] Diedeutsche Offenlegungsschrift DE 4003201
A1 offenbart eine Schnellkupplungsvorrichtung fir
Schmiede- und Transportmanipulatoren. Um nicht Werk-
zeuge, z. B. Zangen, mitsamt ihrem Antrieb wechseln zu
missen, ist eine Schnellkupplungsvorrichtung zwischen
einem Werkzeugtrager und dem Werkzeug vorgesehen.
Die Schnellkupplungsvorrichtung besteht im Wesentli-
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chen aus zwei Kupplungshalbschalen, von denen die ei-
ne an einerim Werkzeugtrager gelagerten und bei Bedarf
antreibbaren Drehspindel und die andere im Werkzeug-
kopf fest angebracht ist, welche radial miteinander ge-
kuppelt und verriegelt werden. Die Verriegelungseinrich-
tung ist so ausgebildet, dass im entriegelten Zustand der
Drehantrieb der Drehspindel gesperrt ist. Die Schnell-
kupplungsvorrichtung erlaubt auch einen Linearantrieb
zum Offnen und SchlieRen von Zangen oder dergleichen
und istin der Lage, hohe Biege- und/oder Drehmomente
bei gleichzeitig hohen Quer- und Langskraften zu uber-
tragen.

[0007] Diedeutsche Offenlegungsschrift DE 37 13619
A1 offenbart eine Greiferwechselkupplung fir Handha-
bungsgerate. Die Greiferwechselkupplung besteht aus
einem Greiferwechselkopf und einer Adapterplatte. Zwei
im Abstand zueinander aus der Adapterplatte vorsprin-
gende Zentrierzapfen ragen in zwei Zentrieréffnungen
des Greiferwechselkopfes und werden dort durch eine
im Greiferwechselkopf quer verschiebbar gefiihrte Rie-
gelplatte verriegelt. Sie weist zwei Aushebungen auf, die
mit ihren Randern bei einer Querverschiebung der Rie-
gelplatte in seitliche Hinterschneidungen der Zentrier-
zapfen verriegelt eingreifen.

[0008] Die deutsche Offenlegungsschrift DE 10 2005
031 803 A1 offenbart einen Werkzeugwechsler. Der
Werkzeugwechsleristim Besonderen fir HSK-Werkzeu-
ge geeignet und miteinem Greifer versehen, der einwarts
gerichtete Greiffortsatze aufweist, die zum Eingreifen in
axial gerichtete Ausrichtvertiefungen eines Werkzeugs
geeignet sind. Dadurch werden Werkzeuge sicher ge-
halten.

[0009] Die Ubersetzung der europiischen Patent-
schrift DE 691 04 917 T2 offenbart eine Greiferwechsel-
vorrichtung fir Roboter. Die Greiferwechselvorrichtung
fur einen Roboter besteht aus einem Grundkdrper mit
einem Zylinderabschnitt, mit dem ein Kolben hin- und
herbewegtwird. Eine Greifer-platte ist|6sbar an der Stirn-
wand des Grundkdrpers befestigt. Wenigstens ein erster
Schwenkzapfen, der an einem Tragblock gehalten ist,
steht in Querrichtung hinsichtlich der Achse der Kolben-
stange hervor. Der besagte Tragblock ist am auleren
Ende der Kolbenstange befestigt. Das Klemmteil weist
einen Abschnitt auf, der zum Tragabschnitt vorsteht, um
daran anzustofRen und um ein Wegbewegen der Grei-
ferplatte im Falle eines Druckverlustes zu vermeiden. Der
besagte Eingreifabschnitt ist an einem radial auen lie-
genden Endabschnitt eines jeden Klemmteils ausgebil-
det. Der zweite Schwenkzapfen ist parallel zum ersten
Schwenkzapfen vor jedem Klemmteil angeordnet, um
das Klemmteil in die andere der besagten Bohrungen
des jeweiligen Gelenkteils anzukoppeln.

[0010] Das U.S.-Patent US 5,466,025 offenbart
Klemmbacken fur die Befestigung eines Austauschbau-
teils. Das hierzu erforderliche Interface umfasst einen
sich verjlingenden Kérper, der V-férmig ausgebildet ist,
um somit fir die Klemmung V-férmige Oberflachen zur
Verfligung zu stellen. Das Interface besitzt ebenfalls ei-
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nen Befestigungsmechanismus, der dazu verwendet
wird, das Bauteil [6sbar am Interface zu befestigen. Fur
die Befestigung sind entsprechende Betatigungsmittel
vorgesehen, die die Klemmung bewirken bzw. die Klem-
mung des Bauteils |6sen.

[0011] Die deutsche Offenlegungsschrift DE 10 2007
016 300 A1 offenbart einen elektrisch betatigbaren Werk-
zeugwechsler fir einen Roboter. Der Werkzeugwechsler
umfasst erste und zweite Einheiten, die funktionsfahig
sind, um separat an einem Roboter und einem Roboter-
werkzeug angebracht zu werden und die weiter funkti-
onsféhig sind, um selektiv zusammengekoppelt und ent-
koppelt zuwerden. Die ersten und zweiten Einheiten wer-
dendurch einen Elektromotor gekoppelt und entkoppelt.
Die Kraft des Elektromotors kann aufgebracht werden,
um die ersten und zweiten Einheiten in einer Vielzahl von
Varianten zu koppeln und zu entkoppeln.

[0012] Aufgabe der Erfindung ist, eine Koppelvorrich-
tung fir ein Werkzeug eines Handhabungssystems der
Lebensmittelindustrie zu schaffen, mit der automatisch
Werkzeuge gewechselt werden kénnen. Ferner soll si-
chergestellt sein, dass die Werkzeuge sicher wahrend
des Betriebs am Trager des Handhabungssystems be-
festigt bleiben.

[0013] Die obige Aufgabe wird durch eine Koppelvor-
richtung flr mindestens eine Werkzeugtragerplatte min-
destens eines Werkzeugs eines Handhabungssystems
der Lebensmittelindustrie geldst, die die Merkmale des
Anspruchs 1 umfasst.

[0014] GemaRdererfindungsgemalen Ausgestaltung
der Koppelvorrichtung fur Handhabungssysteme der Le-
bensmittelindustrie besitzt diese mindestens eine Werk-
zeugtragerplatte fir mindestens ein Werkzeug, die an
einem Trager |6sbar befestigbar ist. Der Trager besitzt
mindestens eine Koppelplatte zur Aufnahme der Werk-
zeugtragerplatte. Mit einem ersten Greifmittel und einem
zweiten Greifmittel, die beide gegeniberliegend ange-
ordnet und gegenlaufig beweglich sind, kann die Werk-
zeugtragerplatte gegriffen und an der Koppelplatte ge-
haltert oder von der Koppelplatte gelést werden. In der
gegriffenen Stellung liegt die Werkzeugtragerplatte fla-
chig an der Koppelplatte an. Wenn die Werkzeugtrager-
platte flachig an der Koppelplatte anliegt, wird diese form-
und kraftschllissig von den beiden Greifmitteln gehaltert.
[0015] Fir das automatische Koppeln bzw. Losen der
Werkzeugtragerplatte ist ein Motor vorgesehen, der iiber
eine Welle und ein Getriebe das erste und das zweite
Greifmittel bewegt. Dem Getriebe ist ein Mittel zum Ab-
schalten des Motors zugeordnet. Der Motor, welcher die
beiden Klemmbacken zum Klemmen bewegt, wird dann
abgeschaltet, wenndurch das erste und das zweite Greif-
mittel ein vordefiniertes Drehmoment, welches aufgrund
des form- und kraftschlissigen Halterns der Werkzeug-
tragerplatte entsteht, erreicht wird.

[0016] Das Getriebe ist als Schneckenradgetriebe
ausgebildet. Das Schneckenradgetriebe besteht aus ei-
nemum eine Spindeldrehbaren Schneckenrad und einer
Schnecke. Die Schnecke sitzt auf einer Welle und ist in
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axialer Richtung der Welle beweglich ausgebildet.
[0017] Das Mittel zum Abschalten des Motors ist als
ein elastisches Element ausgebildet. Die Vorspannung
des elastischen Mittels und die auf der Welle sitzende
Schnecke wirken in axialer Richtung der Welle zusam-
men. Am elastischen Element ist eine Schaltfahne befe-
stigt, die mit einem Naherungsschalter nach einer vor-
definierten Verformung des elastischen Elements in
axialer Richtung der Welle zusammenwirkt. Durch das
Zusammenwirken der Schaltfahne und des Naherungs-
schalters wird ein Schaltsignal ausgeldst.

[0018] Bevorzugter Weise ist das elastische Element
als eine Spiralfeder oder eine Tellerfeder oder ein Ela-
stomer ausgebildet. Es ist fiir einen Fachmann selbst-
verstandlich, dass das elastische Element aus verschie-
densten Materialien und Formen gebildet sein kann. Die
einzige Bedingung ist, dass die Relativverformung in
axialer Richtung der Welle erfolgt. Das elastische Ele-
ment ist bevorzugter Weise derart ausgebildet, dass es
die Welle umschlieft.

[0019] Wenn die Werkzeugtragerplatte durch die Be-
wegung der beiden Greifmittel (iber die Koppelplatte am
Trager befestigt wird, steigt das Drehmoment, welches
auf das Getriebe wirkt, allmahlich an. Ist das elastische
Element vorgespannt, bewegt sich beim Erreichen eines
vordefinierten Drehmoments die Schnecke des Getrie-
bes in axialer Richtung auf der Welle. Die Bewegung der
Schnecke in axialer Richtung wird durch die Drehbewe-
gung des Motors und der Zusammenwirkung zwischen
Schneckenrad und Schnecke und der Hemmung der
Spindel, die das Schneckenrad tragt, verursacht. Die Be-
wegung der Schnecke erfolgt um eine vordefinierte Weg-
strecke, so dass der Motor durch das Zusammenwirken
der Schaltfahne und des Naherungsschalters, wodurch
das Schaltsignal bewirkt wird, abgeschaltet wird. Je nach
Position des Naherungsschalters kann sich die Schalt-
fahne vom Naherungsschalter wegbewegen oder auf
den Naherungsschalter zubewegen. Bewegt sich die
Schaltfahne vom N&herungsschalter weg, wird bei der
Unterbrechung des Kontakts das Schaltsignal ausgeldst.
Bewegt sich die Schaltfahne gemaR einer anderen Aus-
fuhrungsform der Erfindung auf den Naherungsschalter
zu, wird beim Schlielen des Kontakts ein Schaltsignal
ausgelost.

[0020] Uberdie Positiondes N&herungsschalters kann
die Wegstrecke der Verformung des elastischen Ele-
ments verdndert werden, so dass das Drehmoment, wel-
ches zur Abschaltung des Motors fiihrt, eingestellt wer-
den kann. Ebenso kann Uber die Vorspannung des ela-
stischen Elements das flr die Abschaltung des Motors
erforderliche Drehmoment eingestellt werden.

[0021] Das Getriebe und das Mittel zum Abschalten
des Motors sind dabei in einem Geh&use untergebracht.
[0022] GemaR einer Ausfiihrungsform der Erfindung
sind am Trager bis zu drei Befestigungspositionen vor-
gesehen, an denen eine Werkzeugtragerplatte fir meh-
rere Werkzeuge befestigbar ist.

[0023] Jeder Befestigungsposition sind ein Getriebe
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und ein Mittel zum Abschalten des Motors zugeordnet.
Die Welle, die die Drehbewegung des Motors auf das
Getriebe Ubertragt, verlauft dabei durch die Gehause.
[0024] Jedes Mittel zum Abschalten des Motors, wel-
ches zum Greifen der Werkzeugtragerplatte vorgesehen
ist, istderart mitdem Motor verbunden, dass die Abschal-
tung des Motors beim Zusammenwirken aller Schaltfah-
nen und der jeweils zugeordneten Naherungsschalter ei-
nes jeden Getriebes zum Bewegen der Greifmittel zur
Aufhahme der Werkzeugtragerplatte bewirkbar ist.
[0025] Das Getriebe kann mit einem Wegerfassungs-
system (Drehgeber oder Ahnliches dem Fachmann be-
kanntes Mittel zur Ermittlung eines zurlickgelegten We-
ges) versehen sein, so dass beim Lésen der Werkzeug-
tragerplatte nach einer vordefinierten Anzahl von Dreh-
strecken des Getriebes der Motor abgeschaltet wird.
[0026] Die Erfindung der Koppelvorrichtung, die z.B.
bei einer Packmaschine oder einem Palettierroboter ein-
gesetzt werden kann, mit der automatischen Koppelung
mindestens eines Werkzeugs Uber die mindestens eine
Werkzeugtragerplatte an einen Trager beruht auf dem
Prinzip, dass ein Drehmoment Uber eine Radialkraft be-
stimmt ist. Diese Kraft steigt mit dem anliegenden stei-
genden Drehmoment an. Die Kraft kann anhand des ela-
stischen Elements in eine Strecke umgewandelt und da-
durch gemessen werden. Das elastische Element kann
als Hooke’sche Feder oder auch als progressive Feder
ausgebildet sein. Durch die eingestellte Vorspannung
des elastischen Elements kann auch dessen zuriickge-
legter Weg eingestellt werden.

[0027] Auf die drehende Spindel, welche das Offnen
oder Schliefken der Greifmittel bewirkt, ist ein Schnek-
kenradgetriebe gesetzt. Das Schneckenrad wirkt mit ei-
ner Schnecke zusammen, die auf der Welle sitzt. Durch
den Motor wird die Welle angetrieben, welche folglich die
Schnecke bewegt. Die Schnecke erfahrt durch das stei-
gende Drehmoment der Spindel eine Axialkraft. Die Be-
wegung der Schnecke wird bei herkdmmlichen Getrie-
ben iber eine Wellenlagerung verhindert.

[0028] Bei der erfindungsgemaflen Anordnung wird
die Schnecke axial beweglich auf der Welle befestigt und
mit einem elastischen Element an der Bewegung in der
axialen Richtung beim SchlieRen der Greifmittel ge-
hemmt. Mit steigendem Drehmoment steigt die Radial-
kraft (Federkraft) an. Als Folge daraus bewegt sich die
Schnecke in axialer Richtung der Welle. Somit kann tiber
die Federstrecke das Drehmoment gemessen bzw. be-
stimmt werden. Die Messung erfolgt jedoch bei der er-
findungsgemafRen Koppelvorrichtung lediglich tiber eine
Schaltfahne und einen Naherungsschalter, so dass bei
einem bestimmten Federweg durch das Zusammenwir-
ken der Schaltfahne und des Naherungsschalters ein
Schaltsignal ausgeldst wird. Der Federweg (somit das
Drehmoment) kann Uber die Position des Naherungs-
schalters eingestellt werden. Beim Offnen der Greifmittel
fahrt die Schnecke gegen Anschlag, wie dies bei einem
herkdmmlichen Schneckenradgetriebe der Fall ist.
[0029] Bei der Anwendung muss nur ein bestimmtes
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Drehmoment erreicht werden. Es erfolgt keine tatsach-
liche Drehmoment-Messung, sondern es wird lediglich
ein Schaltsignal erzeugt. Das Schaltsignal, welches auf-
grund des Zusammenwirkens der Schaltfahne und des
Naherungsschalters gebildet wird, bedeutet, dass das
Drehmoment fiir das form- und kraftschliissige Halten
der mindestens einen Werkzeugtragerplatte erreicht ist.
Entsprechend der Anzahl der Koppelplatten bei der Kop-
pelvorrichtung sind auch einzelne Getriebe vorgesehen.
Mit einem einzigen Motor werden die Getriebe Uber eine
Welle angetrieben.

[0030] Die Synchronisierung der einzelnen Getriebe
istaufgrund von Fertigungstoleranzen in den Koppelplat-
ten und/oder der Werkzeugtragerplatte problematisch.
Mit dem elastischen Element kann man zuséatzlich Tole-
ranzenausgleichen. Ebensoist es mitdergegenwartigen
Erfindung mdglich unterschiedliche Gewichtsverlage-
rungen auszugleichen, die innerhalb der Handhabungs-
vorrichtung am Trager fur das mindestens eine Werk-
zeug auftreten.

[0031] GemaR der Erfindung dreht der Motor so lange
beim SchlieRen der Greifmittel, bis alle Positionen, an
denen die mindestens eine Werkzeugtragerplatte gegrif-
fen werden soll, ein entsprechendes Schaltsignal aus-
geben. Die Ausgabe des Schaltsignals bedeutet, dass
das "Mindestdrehmoment" erreicht ist. Dies bedeutet na-
tirlich auch, dass an einigen Positionen, an denen die
Werkzeugtragerplatten befestigt sind, ein héheres Dreh-
moment vorliegt. Dennoch kann man sicher sein, dass
an allen Stellen, an denen die Werkzeugtragerplatte be-
festigt ist, das Mindestdrehmoment fiir eine sichere Be-
festigung der Werkzeugtragerplatte am Trager und unter
Zusammenwirkung mit der Koppelplatte erreicht ist.
[0032] Nachdem von allen Naherungsschaltern das
Schaltsignal ausgeldst worden ist, stoppt der Motor und
die Greifmittel sind geschlossen. Dadurch ist erreicht,
dass die mindestens eine Werkzeugtragerplatte sicher
am Trager befestigt ist. Die Greifmittel sind bevorzugt in
Form von Klauen ausgebildet.

[0033] Im Folgenden sollen Ausfiihrungsbeispiele die
Erfindung und ihre Vorteile anhand der beigefiigten Fi-
guren naher erlautern.

Figur 1 zeigt eine Vorderansicht einer Koppelvorrich-
tung (als Packmaschine ausgebildet), wie sie
im Stand der Technik Verwendung findet.
Figur2  zeigt eine Seitenansicht der Befestigung der
mindestens einer Werkzeugtragerplatte mit-
tels der beiden Greifmittel, wobei die Halte-
rung der Werkzeugtragerplatte an der Koppel-
platte durch einen Motor bewirkt wird.
Figur 3  zeigt eine Detailansicht des Getriebes und
des Mittels zum Abschalten des Motors, der
die Greifmittel antreibt.

Figur 4  zeigt eine Detailansicht des Tragers der Kop-
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pelvorrichtung, wobeiam Trager drei Getriebe
und somitdreiBefestigungspositionen, ande-
nen jeweils die mindestens eine Werkzeug-
tréagerplatte befestigt wird, vorgesehen sind.

[0034] Die nachfolgende Beschreibung bezieht sich
aufeine Koppelvorrichtung, beider an einem Trager min-
destens ein Werkzeug tUber mindestens eine Werkzeug-
tragerplatte I6sbar befestigbar ist. Es ist fir einen Fach-
mann selbstverstandlich, dass die Erfindung Uberall dort
Anwendung finden kann, wo ein Drehmoment begrenzt,
Uberprift oder gemessen werden soll und dass aufgrund
dieser Messung eine Aktion ausgeldst werden kann. Mit
der hiervorgeschlagenen Erfindung soll es somit méglich
sein, auf einfache, schnelle und sichere Weise die Um-
ristung z.B. einer Packmaschine oder eines Palettierr-
oboters zu gewahrleisten. Ferner sei darauf hingewie-
sen, dass in den verschiedenen Figuren flr gleiche Ele-
mente oder gleich wirkende Elemente das gleiche Be-
zugszeichen verwendet wird.

[0035] Figur 1 zeigt eine Koppelvorrichtung in einer
Packmaschine, wobei die Packmaschine schon langer
aus dem Stand der Technik bekannt ist. Die Packma-
schine dient zum Einpacken, Auspacken, Sortieren und
Ausrichten von Artikeln 40. Die Packmaschine Uber-
nimmt verschiedene Pack-Aufgaben und verarbeitet ei-
ne Fille von Artikeltypen. Die Packmaschine arbeitet
taktweise. Beim Einpacken werden die Artikel 40 mit
Packképfen 42 aufgenommen und in die dafiir vorgese-
henen Behélter 41 abgesetzt. Um die verschiedenen Ar-
tikel 40 verpacken zu kdnnen, missen die Garnituren,
die als Werkzeuge 2 bezeichnet werden, gewechselt
werden. Die Werkzeuge 2 werden an einer entsprechen-
den Werkzeugtragerplatte 22 gehaltert.

[0036] Wie bereits bei der Formulierung der Aufgabe
der gegenwartigen Erfindung erwahnt, soll der Wechsel
der mindestens einen Werkzeugtragerplatte 22 fiir die
Wechsel der verschiedenen Werkzeuge 2 bzw. Garnitu-
ren automatisch erfolgen, so dass die mindestens eine
Werkzeugtragerplatte 22 und somit auch die Werkzeuge
2 sicher und schnell am Trager 3 der Packmaschine be-
festigt werden kénnen.

[0037] Figur 2 zeigt eine schematische Seitenansicht
der Befestigung mindestens einer Werkzeugtragerplatte
22 am Trager 3 einer Koppelvorrichtung 1. Zur Befesti-
gung der mindestens einen Werkzeugtrégerplatte 22
sind ein erstes Greifmittel 11 und ein zweites Greifmittel
12 vorgesehen. Das erste Greifmittel 11 und das zweite
Greifmittel 12 sind gegeniberliegend angeordnet und
gegenlaufig beweglich ausgebildet. In der in Figur 2 ge-
zeigten Ausfuhrungsform kann die Bewegung des ersten
Greifmittels 11 und des zweiten Greifmittels 12 mittels
einer Spindel 13 bewirkt werden. Die Spindel 13 wird
iber einen Motor 10 in eine Drehbewegung versetzt, um
letztendlich die Bewegung auf das erste Greifmittel 11
und das zweite Greifmittel 12 zu Ubertragen. Im form-
und kraftschlissig gehalterten Zustand liegt die minde-
stens eine Werkzeugtragerplatte 22 vollstandig an einer
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Koppelplatte 30 an. Mit einem Sensor 4 kann zusétzlich
Uiberpruft werden, ob die Werkzeugtragerplatte 22 an der
Koppelplatte 30 des Tragers 3 anliegt.

[0038] Figur 3 zeigt eine Detailansicht des Zusam-
menwirkens der Welle 14 mit einem Getriebe 5, um das
erste Greifmittel 11 und das zweite Greifmittel 12 in die
entsprechende Bewegung zum Haltern und/oder Lésen
der mindestens einen Werkzeugtragerplatte 22 zu be-
wegen. Wie bereits in der Beschreibung zu Figur 2 er-
wahnt, wird die Welle 14 iber den Motor 10 und das
mindestens eine Getriebe 5 in eine Drehbewegung ver-
setzt. Dem Getriebe 5 ist ferner ein Mittel 7 zum Abschal-
ten des Motors 10 zugeordnet. Das Abschalten des Mo-
tors 10 soll dann erfolgen, wenn durch das erste Greif-
mittel 11 und das zweite Greifmittel 12 ein vordefiniertes
Drehmoment beim form- und kraftschilissigen Haltern
der mindestens einen Werkzeugtragerplatte 22 erreicht
ist. Das Mittel 7 zum Abschalten des Motors 10 ist dabei
derartausgestaltet, dass beim Erreichen des vordefinier-
ten Drehmoments ein Schaltsignal ausgegeben wird.
Dieses Schaltsignal veranlasst den Motor 10 zu der er-
findungsgemafRen Abschaltung.

[0039] Das Getriebe 5 ist als ein Schneckengetriebe
ausgebildet. Das Schneckengetriebe besteht aus einem
Schneckenrad 15 das auf der Spindel 13 sitzt und einer
Schnecke 16. Die Schnecke 16 ist dabei derart auf der
Welle 14 angeordnet, dass sie in axialer Richtung A der
Welle 14 beweglich ausgebildet ist. Die Schnecke 16
Ubertragt die Drehbewegung der Welle 14 auf das
Schneckenrad 15. Uber das Schneckenrad 15 wird das
erste Greifmittel 11 und das zweite Greifmittel 12 in die
fur die Aufnahme oder Halterung erforderliche bzw. fur
das L&sen der mindestens einen Werkzeugtragerplatte
22 erforderliche Bewegung versetzt. Das Mittel 7 zum
Abschalten des Motors 10 ist als ein elastisches Element
17 (hier als Spiralfeder dargestellt) ausgebildet. Ferner
umfasstdas Mittel 7 zum Abschalten des Motors 10 einen
Naherungsschalter 19, der mit einer Schaltfahne 18 zu-
sammenwirkt, die mit dem elastischen Element 17 ver-
bunden ist. Nach einer vordefinierten Bewegung des ela-
stischen Elements 17 kommt die Schaltfahne 18 in Be-
rihrung oder raumliche Beziehung mit dem Naherungs-
schalter 19, wobei bei der Berlihrung zwischen Schalt-
fahne 18 und Naherungsschalter 19 ein Schaltsignal aus-
gelést wird. Dieses Schaltsignal wird fiir die Abschaltung
des Motors 10 verwendet. Die Verformung (Ausdehnung
oder Stauchung) des elastischen Elements 17 erfolgt in
axialer Richtung A der Welle 14. Das elastische Element
17 wirkt auf die Schnecke 16, so dass ein Erreichen des
vordefinierten Drehmoments die Verformung des elasti-
schen Elements 17 zu einer Relativbewegung derselben
fuhrt.

[0040] GemaR der in Figur 3 gezeigten Ausfiihrungs-
form bewegt sich die Schaltfahne 18 vom Naherungs-
schalter 19 weg. Diese Bewegung flihrt zum Erzeugen
des Schalsignals da der Kontakt der Schaltfahne 18 und
des Naherungsschalters 19 unterbrochen ist. Durch die
so erzielte raumliche Beziehung zwischen der Schaltfah-
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ne 18 und dem Naherungsschalter 19 erlischt das vor-
handene Schaltsignal. Dieses Erldschen des Signals
wird wiederum dahingehend interpretiert, dass das Dreh-
moment erreicht ist, um eine sichere Halterung der min-
destens einen Werkzeugtragerplatte 22 zu gewébhrlei-
sten. Bevorzugter Weise ist das elastische Element 17
als eine Spiralfeder ausgebildet. Die Spiralfeder umgibt
dabei die Welle 14. Fur einen Fachmann ist es selbst-
verstandlich, dass die Verwendung einer Spiralfeder als
elastisches Element 17 nicht als eine Beschrankung der
Erfindung aufgefasst werden kann. Als elastisches Ele-
ment 17 sind viele Méglichkeiten denkbar, die eine ent-
sprechende axiale Verformung und somit Kraft in Rich-
tung der Welle 14 ausiiben kénnen.

[0041] GemaR der anderen Ausfuhrungsform (nicht
dargestellt) bewegt sich die Schaltfahne 18 in Richtung
des Naherungsschalters 19 und fuhrt somit zum Erzeu-
gen eines Schaltsignals. Hierbei ware bezogen auf die
in Figur 3 gezeigte Darstellung der Naherungsschalter
19 spiegelbildlich gegeniiberliegend der Schaltfahne 18
angeordnet.

[0042] Uberdie Position P des N&herungsschalters 19
und/oder die Vorspannung des elastischen Elements 17,
kann die Wegstrecke S eingestellt werden, die das ela-
stische Element 17 mit der befestigten Schaltfahne 18
durch die Verformung des elastischen Elements 17 zu-
ricklegen muss, um die Abschaltung des Motors 10 zu
bewirken. Je groRer die Wegstrecke S ist, desto gréRer
muss das vordefinierte Drehmoment sein, damit es zu
einer Abschaltung des Motors 10 kommt.

[0043] Das Getriebe 5 unddas Mittel 7 zum Abschalten
des Motors 10 sind in einem Gehause 20 untergebracht.
Falls mehr als eine Befestigungsposition 25 vorgesehen
ist, an der die mindestens eine Werkzeugtragerplatte 22
am Trager 3 angebracht ist, ist jeder Befestigungsposi-
tion 25 fur die Werkzeugtragerplatte 22 am Trager ein
Gehause 20 mit dem Getriebe 5 und dem Mittel 7 zum
Abschalten des Motors 10 zugeordnet. Die Vielzahl der
Getriebe 5 wird mittels eines einzigen Motors 10 ange-
trieben. Hierzu verlauft die Welle 14 vom Motor 10 durch
die jeweiligen Gehause 20, um somit die Bewegung des
Motors 10 auf die einzelnen Getriebe 5 zu Ubertragen.
Die Welle 14 selbst hat mehrere Gelenke 8, um somit
eine mdgliche Verkantung innerhalb der Welle auszu-
gleichen.

[0044] Figur 4 zeigt eine Ausflihrungsform der erfin-
dungsgemaRen Koppelvorrichtung 1, bei der am Trager
3 jeweils drei Einheiten aus einem Getriebe 5 und einem
Mittel 7 zum Abschalten des Motors 10 angebracht sind.
Wie bereits in der Beschreibung zu Figur 3 erwahnt, ver-
|auft die Welle 14 zum Antrieb der einzelnen Getriebe 5
durch jedes der Gehause 20, in denen das Getriebe 5
und die Mittel 7 zum Abschalten des Motors 10 unterge-
bracht sind. Der Motor 10 wird nur dann abgeschaltet,
wenn jedes Mittel 7 zum Abschalten des Motors 10 ein
Schaltsignal erzeugt hat. Aufgrund von Fertigungstole-
ranzen wird es immer so sein, dass das vordefinierte
Drehmoment nicht bei allen der drei Mittel zum Abschal-
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ten des Motors 10 zum gleichen Zeitpunkt erreicht ist.
Es kommt somit vor, dass die mindestens eine Werk-
zeugtragerplatte 22 an einer der Befestigungspositionen
25 starker geklemmt wird, als vom vordefinierten Dreh-
moment erforderlich. Durch die Bedingung, dass der Mo-
tor 10 nur dann abgeschaltet wird, wenn von allen Mitteln
7 zum Abschalten des Motors 10 ein entsprechendes
Schaltsignal abgegeben wird. Dies fiihrt dazu, dass auch
beidem letzten der hier angeordneten drei Einrichtungen
das vordefinierte Mindestdrehmoment erreicht sein
muss, dass die Abschaltung des Motors 10 bewirkt wird.
Auf diese Weise kann man die Fertigungstoleranzen eli-
minieren und sicherstellen, dass auf alle Falle eine si-
chere Halterung der mindestens einen Werkzeugtrager-
platte 22 an jeder Befestigungsposition 25 gewahrleistet
ist.

[0045] Die Erfindung wurde unter Bezugnahme aufbe-
vorzugte Ausfiihrungsbeispiele beschrieben. Es ist fir
einen Fachmann selbstverstandlich, dass Anderungen
und Abwandlungen der Erfindung durchgefiihrt werden
kdnnen, ohne dabei den Schutzbereich der nachstehen-
den Anspriiche zu verlassen.

Bezugszeichenliste:

[0046]

) Koppelvorrichtung

(2) Werkzeug

(3) Trager

4) Sensor

(5) Getriebe

(7) Mittel zum Abschalten des Motors
(8) Gelenk

Motor

erstes Greifmittel

(12)  zweites Greifmittel
(13)  Spindel

(14)  Welle

(15)  Schneckenrad

(16)  Schnecke

(17)  elastisches Element
(18)  Schaltfahne
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(19)  Naherungsschalter

(20) Gehause

(22) Werkzeugtragerplatte

(25) Befestigungsposition

(30)  Koppelplatte

(40)  Artikel

(41) Behalter

(42) Packkdpfe

(A) axiale Richtung

(P) Position des N&herungsschalters
Patentanspriiche

1. Koppelvorrichtung (1) fir mindestens ein Werkzeug

(2) eines Handhabungssystems der Lebensmittelin-
dustrie, das an einem Trager (3) l6sbar befestigbar
ist, wobei der Trager (3) mindestens eine Koppel-
platte (30) zur Aufnahme mindestens einer Werk-
zeugtragerplatte (22) des mindestens einen Werk-
zeugs (2) aufweist,

wobei mindestens ein erstes Greifmittel (11) und
mindestens ein zweites Greifmittel (12) gegenuber-
liegend angeordnet und gegenlaufig beweglich sind,
um die mindestens eine Werkzeugtragerplatte (22)
zu greifen oder zu l6sen,

wobei in der gegriffenen Stellung die mindestens ei-
ne Werkzeugtragerplatte(22) flachig an der Koppel-
platte (30) anliegt und form- und kraftschllssig ge-
haltert ist,

wobei ein Motor (10) vorgesehen ist, der liber eine
Welle (14) und ein Getriebe (5) das

erste und das zweite Greifmittel (11, 12) bewegt, und
wobeidem Getriebe (5) ein Mittel (7) zum Abschalten
des Motors (10) zugeordnet

ist, wenn beim Greifen und Haltern der mindestens
einen Werkzeugtragerplatte (22) durch das erste
und das zweite Greifmittel (11, 12) ein vordefiniertes
Drehmoment erreicht ist.

Koppelvorrichtung (1) nach Anspruch 1, wobei das
Getriebe (5) ein Schneckenradgetriebe ist, das ein
auf einer Spindel (13) sitzendes Schneckenrad (15)
und eine auf der Welle (14) sitzende und in axialer
Richtung (A) der Welle (14) bewegliche Schnecke
(16) umfasst.

Koppelvorrichtung (1) nach einem der voranstehen-
den Anspriiche, wobeidas Mittel (7) zum Abschalten
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des Motors (10) ein elastisches Element (17) auf-
weist, das in axialer Richtung (A) der Welle (14) wirkt,
wobeieine Schaltfahne (18) am elastischen Element
(17) befestigt ist, die mit einem N&herungsschalter
(19) nach einer vordefinierten Verformung des ela-
stischen Elements (17) in axialer Richtung (A) der
Welle (14) zusammenwirkt und ein Schaltsignal aus-
|8st.

Koppelvorrichtung (1) nach Anspruch 3, wobei das
elastische Element (17) eine Spiralfeder oder eine
Tellerfeder oder ein elastischer Kunststoff ist.

Koppelvorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 3
oder 4, wobei beim Erreichen des vordefinierten
Drehmoments durch das form- und kraftschlissige
Halten der mindestens einen Werkzeugtragerplatte
(22) mittels des ersten und des zweiten Greifmittel
(11, 12) sich die Schnecke (16) in axialer Richtung
(A) um eine vordefinierte Wegstrecke bewegt und
wobei mittels einer Verformung des elastischen Ele-
ments (17) ebenfalls eine Bewegung in axialer Rich-
tung (A) bewirkbar ist, so dass der Motor (10) durch
das Zusammenwirken der Schaltfahne (18) und des
Naherungsschalters (19) abschaltbar ist.

Koppelvorrichtung (1) nach Anspruch 5, wobei iber
eine Position (P) des Naherungsschalters (19) und
die Verformung des elastischen Elements (17) das
vordefinierte Drehmoment zur Abschaltung des Mo-
tors (10) einstellbar ist.

Koppelvorrichtung (1) nach Anspruch 5, wobei Uber
die Vorspannung des elastischen Elements (17) das
vordefinierte Drehmoment einstellbar ist.

Koppelvorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1
bis 7, wobei das Getriebe (5) und das Mittel (7) zum
Abschalten des Motors (10) in einem Geh&use (20)
untergebracht sind.

Koppelvorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1
bis 8, wobei der Trager (3) bis zu drei Befestigungs-
postionen (25) tragt, an denen die mindestens eine
Werkzeugtragerplatte (22) befestigbar ist.

Koppelvorrichtung (1) nach Anspruch 9, wobei jeder
Befestigungsposition (25) ein Getriebe (5) und ein
Mittel (7) zum Abschalten des Motors (10) zugeord-
net sind und die Welle (14) die Drehbewegung des
Motors (10) auf die Getriebe (5) Ubertragt.

Koppelvorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 9
bis 10, wobei jedes Getriebe (5) und jedes Mittel (7)
zum Abschalten des Motors (10) in einem Gehause
(20) untergebracht sind und die Welle (14) durch die
Gehause (20) verlauft.
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Koppelvorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 9
bis 11, wobei jedes Mittel (7) zum Abschalten des
Motors (10) eines jeden Werkzeugs (2) derart mit
dem Motor (10) verbunden ist, dass die Abschaltung
des Motors (10) beim Zusammenwirken aller Schalt-
fahnen (18) und der jeweils zugeordneten Nahe-
rungsschalter (19) einer jeden Befestigungsposition
(25) der mindestens einen Werkzeugtragerplatte
(22) bewirkbar ist.

Koppelvorrichtung (1) nach den Anspriichen 1 bis
12, wobei das Getriebe (5) mit einem Encoder (25)
versehen ist, so dass beim Losen der mindestens
einen Werkzeugtragerplatte (22) der Motor (10)
nach einer vordefinierten Anzahl von Drehschritten
des Getriebes (5) abschaltbar ist.

Koppelvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
13, wobei das Handhabungssystem eine Packma-
schine ist.

Koppelvorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
13, wobei das Handhabungssystem ein Palettierro-
boter ist.

Claims

A coupling device (1) for at least one tool (2) of a
handling system of the food industry, which can be
releasably fixed to a carrier (3), wherein the carrier
(3) has at least one coupling plate (30) for receiving
at least one tool carrier plate (22) of the at least one
tool (2),

wherein at least one first gripping means (11) and at
least one second gripping means (12) are arranged
opposite to each other and can move against each
other in order to grip or release the at least one tool
carrier plate (22), wherein, in the gripped position,
the at least one tool carrier plate (22) lies planarly
onthe coupling plate (30) and is held in a form-fitting
and force-locking manner,

wherein a motor (10) is provided for, which moves
the first and the second gripping means (11, 12) by
means of a shaft (14) and a gear transmission (5),
and

wherein a means (7) for switching off the motor (10)
is assigned to the gear transmission (5) if, when grip-
ping and holding the at least one tool carrier plate
(22) by the first and second gripping means (11, 12),
a predefined torque is reached.

The coupling device (1) according to claim 1, wherein
the gear transmission (5) is a worm gear transmis-
sion which comprises a worm wheel (15) sitting on
aspindle (13) and aworm (16) which sits on the shaft
(14) and can be moved in an axial direction (A) on
the shaft (14).
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The coupling device (1) according to any one of the
preceding claims, wherein the means (7) for switch-
ing off the motor (10) has an elastic element (17)
which acts in an axial direction (A) of the shaft (14),
wherein a switching flag (18) is fastened to the elastic
element (17) which cooperates with a proximity
switch (19) after a predefined deformation of the
elastic element (17) in an axial direction (A) of the
shaft (14), and emits a switching signal.

The couplingdevice (1) accordingto claim 3, wherein
the elasticelement(17)is a coil spring or adisk spring
or an elastic plastics material.

The coupling device (1) according to any one of the
claims 3 or 4, wherein, upon reaching a predefined
torque by the form-fitting and force-locking holding
of the at least one tool carrier plate (22) by means
of the first and the second gripping means (11, 12),
the worm (16) moves in an axial direction (A) along
a pre-defined distance travelled and wherein a
movement in the axial direction (A) can also be ef-
fected by means of a deformation of the elastic ele-
ment (17), so that the motor (10) can be switched off
by the cooperation of the switching flag (18) and the
proximity switch (19).

The couplingdevice (1) according to claim 5, wherein
the pre-defined torque for switching off the motor (10)
can be adjusted via a position (P) of the proximity
switch (19) and deformation of the elastic element
(17).

The couplingdevice (1) according to claim 5, wherein
the predefined torque can be adjusted via the pre-
tension of the elastic element (17).

The coupling device (1) according to any one of the
claims 1 to 7, wherein the gear transmission (5) and
the means (7) for switching off the motor (10) are
accommodated in a housing (20).

The coupling device (1) according to any one of the
claims 1 to 8, wherein the carrier (3) carries up to
three fixing positions (25) at which the at least one
tool carrier plate (22) can be fixed.

The couplingdevice (1) according to claim 9, wherein
each fixing position (25) is assigned to a gear trans-
mission (5) and a means (7) for switching off the
motor (10) and the shaft (14) transmits the rotary
movement of the motor (10) to the gear transmission

(5).

The coupling device (1) according to any one of the
claims 9 to 10, wherein each gear transmission (5)
and each means (7) for switching off the motor (10)
are accommodated in a housing (20) and the shaft
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(14) runs through the housing (20).

The coupling device (1) according to any one of the
claims 9to 11, wherein every means (7) for switching
off the motor (10) of each tool (2) is connected with
the motor (10) in such a way that switching off of the
motor (10) can be effected through the cooperation
of all switching flags (18) and the respectively as-
signed proximity switches (19) of each fastening po-
sition (25) of the at least one tool carrier plate (22).

The coupling device (1) according to the claims 1 to
12, wherein the gear transmission (5) is fitted with
an encoder (25), so that the motor (10) can be
switched off after a pre-defined number of rotary
steps of the gear transmission (5) upon releasing of
the at least one one tool carrier plate (22).

The coupling device according to any one of the
claims 1 to 13, wherein the handling system is a
packing machine.

The coupling device according to any one of the
claims 1to 13, wherein the handling system is a pal-
letizing robot.

Revendications

Dispositif d’accouplement (1) pour au moins un outil
(2) d'un systeme de manutention de lindustrie
agroalimentaire qui peut étre fixé de maniére déta-
chable sur un support (3), étantdonné que le support
(3) présente au moins une plaque d’accouplement
(30) pour le logementd’au moins une plaque support
d’outil (22) du au moins un outil (2),

étant donné qu’au moins un premier moyen de pré-
hension (11) et au moins un deuxiéme moyen de
préhension (12) sont disposés I'un en face de 'autre
et se déplacentde maniére antagoniste afin de saisir
ouderelacher la au moins une plaque support d'outil
(22), étant donné que, a la position saisie, la au
moins une plaque support d’outil (22) est couchée
de maniére planaire sur la plaque d’accouplement
(30) et retenue par complémentarité de forme et par
adhérence,

étant donné qu’est prévu un moteur (10) qui meut
via un arbre (14) et un réducteur (5) le premier et le
deuxieme moyen de préhension (11, 12), et étant
donné que le réducteur (5) est affecté a un moyen
(7) destiné a arréter le moteur (10) lorsque, lors de
la préhension et laretenue de laau moins une plaque
support d’outil (22) par le premier et le deuxiéme
moyen de préhension (11, 12), un couple de rotation
prédéfini est atteint.

Dispositif d’accouplement (1) selon la revendication
1, étantdonné que le réducteur (5) est unengrenage
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a vis sans fin qui comprend une roue a vis sans fin
(15) logée sur une broche (13) et une vis sans fin
(16) logée sur l'arbre (14) et mobile dans le sens
axial (A) de I'arbre (14).

Dispositif d’accouplement (1) selon 'une quelcon-
gue des revendications précédentes, étant donné
que le moyen (7) d’arrét du moteur (10) présente un
élément élastique (17) qui agit dans le sens axial (A)
de l'arbre (14), étant donné qu'un drapeau de com-
mutation (18) est fixé sur I'élément élastique (17),
drapeau qui coopére avec un détecteur de proximité
(19) aprés une déformation prédéfinie de I'élément
élastique (17) dans le sens axial (A) de I'arbre (14)
et déclenche un signal de commutation.

Dispositif d’accouplement (1) selon la revendication
3, étant donné que I'élément élastique (17) est un
ressort hélicoidal ou un ressort a disque ou une ma-
tiere plastique élastique.

Dispositif d’accouplement (1) selon I'une quelcon-
que des revendications 3ou 4, étantdonné que, lors-
que le couple de rotation prédéfini est atteint par la
retenue par complémentarité de forme et par adhé-
rence de la au moins une plaque support d’'outil (22)
aumoyen du premier et du deuxieme moyen de pré-
hension (11, 12), la vis sans fin (16) se déplace d’un
trajet prédéfini dans le sens axial (A) et étant donné
gu’au moyen d’une déformation de I'élément élasti-
que (17), un mouvement peut également étre pro-
voqué dans le sens axial (A), de maniére a ce que
le moteur (10) peut étre arrété sous I'effet de la coo-
pération du drapeau de commutation (18) et du dé-
tecteur de proximité (19).

Dispositif d’accouplement (1) selon la revendication
5, étant donné que le couple de rotation prédéfini
pour 'arrét du moteur (10) peut étre réglé au moyen
d’une position (P) du détecteur de proximité (19) et
de la déformation de I'élément élastique (17).

Dispositif d’accouplement (1) selon la revendication
5, étant donné que le couple de rotation prédéfini
peut étre réglé au moyen de la précontrainte de I'élé-
ment élastique (17).

Dispositif d’accouplement (1) selon I'une quelcon-
que des revendications 1 a 7, étant donné que le
réducteur (5) et le moyen (7) d’arrét du moteur (10)
sont logés dans un boitier (20).

Dispositif d’accouplement (1) selon I'une quelcon-
gue des revendications 1 a 8, étant donné que le
support (3) porte jusqu’a trois positions de fixation
(25) auxquelles la au moins une plaque support
d’outil (22) peut étre fixée.
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Dispositif d’accouplement (1) selon la revendication
9, étant donné que chaque position de fixation (25)
est affectée aunréducteur (5) etun moyen (7)d’arrét
dumoteur(10) et'arbre (14) transmet le mouvement
rotatif du moteur (10) au réducteur (5).

Dispositif d’accouplement (1) selon I'une quelcon-
que des revendications 9 a 10, étant donné que cha-
que réducteur (5) et chagque moyen (7) d’arrét du
moteur (10) sont logés dans un boitier (20) et I'arbre
(14) court a travers le boitier (20).

Dispositif d’accouplement (1) selon I'une quelcon-
que des revendications 9 a 11, étant donné que cha-
gue moyen (7)d’arrét du moteur (10) de chaque outil
(2) est relié au moteur (10) de maniére a ce que
I'arrét du moteur (10) puisse étre provoqué en cas
de coopération de tous les drapeaux de commuta-
tion (18) avec les détecteurs de proximité (19), qui
leur sont respectivement affectés, de chaque posi-
tion de fixation (25) de la au moins une plaque sup-
port d’outil (22).

Dispositif d’accouplement (1) selon les revendica-
tions 1 a 12, étant donné que le réducteur (5) est
doté d'un encodeur (25) de maniére a ce que, en
cas de détachement de la au moins une plaque sup-
port d’outil (22), le moteur (10) puisse étre arrété
apres un nombre prédéfini de pas de rotation du ré-
ducteur (5).

Dispositif d’accouplement selon 'une quelconque
des revendications 1 a 13, étant donné que le sys-
téme de manutention est une machine d’emballage.

Dispositif d'accouplement selon 'une quelconque
des revendications 1 a 13, étant donné que le sys-
téme de manutention est un robot de palettisation.
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Fig. 2
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Fig. 3
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Fig. 4
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