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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Handha-
bungssystem (1) zur automatischen Ubergabe und Verein-
zelung von Ladungstragern (50 - 52), mit einem Durchlauf-
regal (12) sowie einem zur Ladungstrageriibernahme abga-
beseitig hiermit zusammenfiihrbaren Abnehmer (32), wobei
das Durchlaufregal (12) und der Abnehmer (32) jeweils
einen Rickhaltemechanismus (15,35) mit einer axial dreh-
bar gelagerten Welle (16) aufweist, wobei mit der Welle
(16) ein abgabeseitig vorderes Riickhalteelement (17) und
ein hinteres Rickhalteelement (18), die in einer jeweiligen
Ruckhalteposition zum Zuritickhalten von Ladungstragern
(50 - 52) eingerichtet sind, sowie wenigstens ein Angriffsele-
ment (19) jeweils verdrehsicher verbunden sin.
Vorgeschlagen wird, dass wenigstens ein elastisches Ruick-
stellelement seitlich an der Welle (16) angreift, und an einer
Basisplatte (21) befestigt ist, wobei ein keilartiges Auslenk-
element (40) dazu eingerichtet ist, beim Zusammenfihren
von Durchlaufregal (12) und Abnehmer (32) Uber wenigs-
tens eine schrag zur axialen Richtung (A) verlaufende Kon-
taktflache (K) mit dem Angriffselement (19) zusammenzu-
wirken, um die Welle (16) entgegen einer Ruckstellkraft
des elastischen Ruckstellelements aus einer Riickhalteposi-
tion des vorderen Rickhalteelements (17) in eine Rickhal-
teposition des hinteren Riickhalteelements (18) zu drehen.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Handhabungssys-
tem zur automatischen Ubergabe und Vereinzelung
von Ladungstragern, mit den Merkmalen des Ober-
begriffs des Anspruchs 1.

[0002] Die systematische Lagerung, Handhabung
sowie der Transport von Ladungstrager wie bspw.
Kasten, Pakete oder Paletten ist in verschiedenen
Bereichen von Bedeutung. Hierzu zahlt neben der
Logistik auch die Produktion, bspw. die Automobil-
produktion. In diesem Zusammenhang werden u.a.
Durchlaufregale eingesetzt, bei denen sich die
Ladungstrager auf einer leicht geneigten Bahn, der
Schwerkraft folgend, von einer Annahmeseite zu
einer Abgabeseite bewegen. Entsprechend dem
FIFO-Prinzip (Firstin-first-out) kann der zuerst auf
der Annahmeseite hinzugefiigte Ladungstrager
auch zuerst auf der Abgabeseite wieder enthommen
werden. Einfache Ausfihrungen der Bahn, die ubli-
cherweise als Rollenbahn ausgebildet ist, weisen
lediglich eine unbewegliche Ruckhaltevorrichtung
auf der Abgabeseite auf, die verhindert, dass die
Ladungstrager sich weiter bewegen und vom Durch-
laufregal herunterfallen. Daneben sind auch Ausge-
staltungen bekannt, bei denen eine bewegliche
Ruickhaltevorrichtung den abgabeseitig vordersten
Ladungstrager freigibt, wenn dieser von einem
Abnehmer Glbernommen werden soll. Auch sind Sys-
teme mit einer Rickhaltevorrichtung bzw. Separier-
vorrichtung bekannt, welche dazu dient, den nachfol-
genden Ladungstrager vom vordersten Ladungstra-
ger zurlickzuhalten, bis der vorderste Ladungstrager
entnommen worden ist. Diese Systeme sind jedoch
in der Regel zur manuellen Bedienung vorgesehen
und nicht fur einen vollautomatischen Prozess aus-
gelegt. Auch fehlt es an der Mdéglichkeit, abgabesei-
tig an das Durchlaufregal heranzufahren, um den
Ladungstrager zu tibernehmen.

[0003] Im Sinne einer effizienten industriellen Pro-
duktion werden Ladungstrager, bspw. Kleinladungs-
trager, auch mit selbstfahrenden Robotereinheiten
zwischen verschiedenen Stationen innerhalb der
Produktionsanlage transportiert. Die Robotereinheit,
die bspw. einen fahrbaren, selbststeuernden Unter-
bau und eine darauf angeordnete Plattform bzw. ein
Regal aufweisen kann, steuert selbststandig die Sta-
tionen an, an denen Ladungstrager aufgenommen
und/oder abgegeben werden sollen. Prinzipiell
kdénnte das Be- und Entladen an den einzelnen Sta-
tionen manuell erfolgen, was allerdings die Effizienz
des gesamten Prozesses beeintrachtigt und zusatz-
liche Fehlerquellen erdffnet, da ein Arbeiter hierfir
jeweils seine sonstigen Tatigkeiten unterbrechen
muss. Insofern ist eine Automatisierung der
Ladungstrageriibernahme (bzw. -lbergabe) wiin-
schenswert. Hierzu istim Falle eines Durchlaufregals
ein zuverlassiger Mechanismus notwendig, der den
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abgabeseitig vordersten Ladungstrager zuriickhalt,
bis dieser ubernommen wird, wenn sich die mobile
Robotereinheit der jeweiligen Station angenahert
hat. Dies betrifft sowohl Falle, in denen die Station
ein Durchlaufregal aufweist, als auch Falle, in
denen die Robotereinheit ein Durchlaufregal auf-
weist, von welchem ein oder mehrere Ladungstrager
an die Station Gbergeben werden sollen. Das System
sollte eine frontale Anndherung an das Durchlaufre-
gal zur Ladungstragertbergabe unterstitzen. Um zu
verhindern, dass nachfolgende Ladungstrager unge-
wollt mit Gbernommen werden, kann der Mechanis-
mus auch eine Separiervorrichtung aufweisen, die
ebenfalls zuverldssig ausgelést werden muss.
Neben der Zuverlassigkeit sollte der Mechanismus
idealerweise auch eine einfache Ausgestaltung und
eine hohe Robustheit aufweisen.

[0004] Die DE 20 00 016 A offenbart eine Zuteil-
sperre fir Durchlaufregale, z.B. in zur Versorgung
von Arbeitsplatzen mit Werkstiicken dienenden For-
deranlagen mit einer Mehrzahl von als Schwerkraft-
forderer ausgebildeten Regalbahnen zur Aufnahme
von Férderkasten und einem an der Stirnseite des
Regals angeordneten Entnahmegerat, an welchem
die Betatigungselemente flr die Zuteilsperren ange-
ordnet sind. Vorgeschlagen wird, dass das Betati-
gungselement aus einem von einem Magneten oder
dgl. betatigbaren Bolzen mit Rickholfeder besteht,
der in seiner ausgefahrenen Stellung in Wirkverbin-
dung mit der Zuteilsperre steht und die Zuteilsperren
aus zwei um eine parallel zur jeweiligen Regalbahn
des Durchlaufregals verlaufenden Achse schwenk-
baren Hebeln besteht, die in einem der Kastenlange
entsprechenden Abstand um einen Schwenkwinkel
von angenadhert 90° versetzt angeordnet sind,
wobei der vordere Hebel Uber eine Zwischenlasche
mit einem weiteren Doppelhebel mit zwei um eine
gemeinsame Schwenkhilse schwenkbaren paralle-
len Hebelarmen in Verbindung steht, deren freier
Hebelarm mit dem Betétigungselement am Entnah-
megerat in Wirkverbindung steht und schlie3lich die
Achse unter der Ruckstellkraft einer Drehfeder steht.
Die magnetbetatigten Bolzen sind kreisrund ausge-
fuhrt und werden etwa 100 mm vor Erreichen der
jeweils ausgewahlten Entnahmestelle ausgefahren
und betéatigen bei dem letzten Stiick des Aufwarts-
bzw. Abwartsfahrens des Gurtbandes der Entnah-
mevorrichtung die lhnen zugeordneten Hebel der
Zuteilsperren. Der vordere Anschlag ist als zweiarmi-
ger Hebel ausgebildet und steht mit seinem auller-
halb der Regalband verlaufenden Hebelarm uber
eine Zwischenlasche mit einem weiteren Hebel in
Verbindung, der auf einer Schwenkhllse angeordnet
ist, die achsparallel zur Achse der Welle verlauft und
an ihrem vorderen freien Ende einen weiteren Hebel
aufweist, der parallel zum erstgenannten Hebel ist.
Die Zwischenlasche und die genannten Hebel wei-
sen allesamt gerade verlaufende Kanten auf.
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[0005] Die US 7 261 511 B2 offenbart ein Abhol- und
Liefersystem zur Verwendung mit mobilen Robotern,
von denen jeder wenigstens ein Regal aufweist.
Jedes Regal weist eine Stoppleiste mit einer Halte-
vorrichtung auf. Das System verwendet mehrere Sta-
tionen, von denen jede mindestens eine Palettenhal-
teflache aufweist, um mindestens zwei Paletten auf-
zunehmen. Die Palettenhalteflachen sind im Aufnah-
mebereich und im Lieferbereich mit jeweils einer Hal-
tevorrichtung versehen. Die Paletten werden ver-
wendet, um die zu Ubertragenden Gegenstande auf-
zunehmen, wobei jede der Paletten eine Sicherungs-
vorrichtung aufweist, die mit der Haltevorrichtung
und der Ruckhaltevorrichtung zusammenwirkt. Der
mobile Roboter nimmt eine Palette von einer ersten
Station auf und liefert die Palette an eine zweite Sta-
tion.

[0006] Aus der WO 2020/050309 A1 ist ein automa-
tisiertes Transportsystem bekannt, mit einem Waren-
gestell, das an einem automatisierten Transportrobo-
ter montiert ist. Stoppmechanismen, die an der Vor-
derseite des Warenregals vorgesehen sind, kdnnen
einen Rickhaltezustand annehmen, indem die Vor-
wartsbewegung der Waren aus den das Warenregal
bildenden Regalen eingeschrankt ist, und einen Frei-
gabezustand, indem die Beschrankung aufgehoben
ist. Die Stoppmechanismen weisen Betriebsteile auf,
die von der Vorderseite des Warenregals nach vorne
ragen. Wenn diese Betriebsteile die Aufnahmeplat-
ten auf einer Warenempfangséffnungsseite der zwei-
ten Regale beriihren und in Bezug auf das Warenge-
stell nach hinten gedriickt werden, werden die Stopp-
mechanismen vom Rickhaltezustand in den Freiga-
bezustand verstellt.

[0007] Die US 9 637 318 B2 offenbart eine mobile
Robotervorrichtung mit einem Forderer, der dazu
eingerichtet ist, sich mit einem anderen Forderer
einer zweiten mobilen Robotervorrichtung zu verbin-
den. Auf diese Weise kénnen die mobilen Roboter-
vorrichtungen integrierte, flexible Férderer bilden und
ermdglichen, Foérderer zu verbinden, um einen
Aggregatforderer jeder Form oder GréRe herzustel-
len. Die mobile Robotervorrichtung ist so konfiguriert,
dass sie einen Forderer von einer Speichereinheit
empfangt und den Férderer an einen anderen Punkt
innerhalb eines physischen Raums bewegt. Die
mobile Robotervorrichtung hat auch die Fahigkeit,
den Foérderer, wenn er angedockt ist, um die Achse
der mobilen Robotervorrichtung zu drehen (z. B. zum
Sortieren und flir andere Vorgange).

[0008] Angesichts des aufgezeigten Standes der
Technik bietet die automatische Ubernahme von
Ladungstragern von einem Durchlaufregal noch
Raum flr Verbesserungen.

[0009] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
verbesserte Mittel zur Vereinzelung sowie zur auto-
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matischen Ubernahme von Ladungstragern von
einem Durchlaufregal zur Verfiigung zu stellen.

[0010] Erfindungsgemal wird die Aufgabe durch ein
Handhabungssystem mit den Merkmalen des
Anspruchs 1 geldst, wobei die Unteranspriiche vor-
teilhafte Ausgestaltungen der Erfindung betreffen.

[0011] Es ist darauf hinzuweisen, dass die in der
nachfolgenden Beschreibung einzeln aufgefiihrten
Merkmale sowie Malinahmen in beliebiger, tech-
nisch sinnvoller Weise miteinander kombiniert wer-
den kénnen und weitere Ausgestaltungen der Erfin-
dung aufzeigen. Die Beschreibung charakterisiert
und spezifiziert die Erfindung insbesondere im
Zusammenhang mit den Figuren zusatzlich.

[0012] Durch die Erfindung wird ein Handhabungs-
system zur automatischen Ubergabe Ladungstréa-
gern zur Verfigung gestellt. In diesem Zusammen-
hang bezieht sich der Begriff ,Handhabung“ sowohl
auf die Lagerung als auch den Transport sowie die
Ubergabe und die Vereinzelung von Ladungstra-
gern. Bei den Ladungstrédgern kann es sich insbe-
sondere um Kleinladungstrager handeln, z.B. Kasten
mit Bauteilen, die in einer Produktionsanlage ver-
wendet werden. Das Handhabungssystem weist ein
Durchlaufregal auf sowie einen zur Ladungstrager-
Ubernahme abgabeseitig hiermit zusammenfihrba-
ren Abnehmer. In bekannter Weise weist das Durch-
laufregal eine geneigte Laufbahn auf, die sich von
einer Annahmeseite zu einer Abgabeseite erstreckt.
Um die schwerkraftbedingte Bewegung der
Ladungstrager von der Annahmeseite zur Abgabe-
seite hin zu unterstiitzen, ist die Laufbahn bevorzugt
reibungsminimierend und als Rollenbahn oder
Kugelbahn ausgebildet. Der Abnehmer ist in diesem
Zusammenhang allgemein jede Art von Vorrichtung,
die dazu ausgebildet ist, wenigstens einen Ladungs-
trager vom Durchlaufregal zu Ubernehmen. U.a.
kann der Abnehmer seinerseits ein zweites Durch-
laufregal aufweisen bzw. als zweites Durchlaufregal
ausgebildet sein. Zur Ladungstrageribernahme,
also um wenigstens einen Ladungstrager vom
Durchlaufregal zu bernehmen, ist der Abnehmer
mit dem Durchlaufregal zusammenfihrbar. D.h. der
Abnehmer und das Durchlaufregal werden aneinan-
der angenahert bzw. zusammengefihrt, was auf
einer Bewegung des Abnehmers und/oder einer
Bewegung des Durchlaufregals beruhen kann. Im
Allgemeinen ist entweder der Abnehmer oder das
Durchlaufregal mobil ausgebildet, es kénnten aber
auch beide mobil ausgebildet sein. Zur Ladungstra-
gerubernahme wird der Abnehmer abgabeseitig,
also auf der Abgabeseite des Durchlaufregals, mit
dem Durchlaufregal zusammengefihrt, also an die-
ses angenahert.

[0013] Das Durchlaufregal weist einen Riickhalte-
mechanismus mit einer axial drehbar gelagerten
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Welle auf. Der Rickhaltemechanismus ist zum Rick-
halten wenigstens eines Ladungstragers auf dem
Durchlaufregal ausgebildet, d.h. die Bewegung
wenigstens eines Ladungstragers zur Abgabeseite
hin wird durch den Ruickhaltemechanismus
beschrankt. Die genaue Ausgestaltung des Riickhal-
temechanismus wird nachfolgend noch beschrieben.
Er weist eine axial drehbar gelagerte Welle auf. Die
genannte Welle ist bspw. relativ zu einem Rahmen
des Durchlaufregals drehbar gelagert, bspw. durch
Gleitlager oder Walzlager. Hier und im Folgenden
bezeichnet ,Rahmen des Durchlaufregals® im wei-
testen Sinne sdmtliche unbeweglich miteinander ver-
bundenen Teile des Durchlaufregals sowie ggf. einer
das Durchlaufregal stlitzenden Struktur. Die Welle ist
bevorzugt einstiickig ausgebildet, wenngleich auch
eine Ausgestaltung mit mehreren, drehfest miteinan-
der verbundenen Teilen denkbar wére. Hier und im
Folgenden bezeichnet ,axial“ bzw. ,axiale Richtung*
die Richtung der Drehachse der Welle, die in aller
Regel mit ihrer Symmetrieachse Ubereinstimmt.
Durch die axiale Richtung sind auch die tangentiale
und die radiale Richtung definiert. Die axiale Rich-
tung liegt normalerweise innerhalb einer vertikalen
Ebene mit der Verlaufsrichtung des Durchlaufregals
und kann insbesondere mit dieser Verlaufsrichtung
Ubereinstimmen. D.h., die Welle verlauft in diesem
Fall parallel zum Durchlaufregal.

[0014] Mit der Welle sind ein abgabeseitig vorderes
Rickhalteelement und ein hinteres Rickhalteele-
ment, die in einer jeweiligen Ruckhalteposition zum
Zurlckhalten von Ladungstragern eingerichtet sind,
sowie wenigstens ein Angriffselement jeweils ver-
drehsicher verbunden. Die genannten Elemente
sind verdrehsicher mit der Welle verbunden, d.h. sie
kénnen gegeniber der Welle allenfalls in einge-
schranktem Male verdreht werden, bspw. aufgrund
einer elastischen Verbindung. Normalerweise kann
die Verbindung als drehfest angesehen werden, so
dass keine (nennenswerte) Verdrehung gegentiber
der Welle mdglich ist. Unter Umstanden kann
wenigstens eines der genannten Elemente (oder
auch alle) einstlickig mit der Welle ausgebildet sein.
In jedem Fall wird erreicht, dass die Elemente Uber
die Welle miteinander verbunden sind, so dass eine
Drehung eines der Elemente um die axiale Richtung
eine Drehung der anderen Elemente bedingt. In
bevorzugter Ausgestaltung ist das Angriffselement
diametral, also genau gegeniberliegend zum vorde-
ren Rickhaltelement an der Welle angeordnet.

[0015] Es sind wenigstens zwei Riickhalteelemente
vorgesehen, von denen eines mit Bezug auf die
Abgabeseite vorne angeordnet ist und somit als vor-
deres Rickhalteelement bezeichnet wird, wahrend
das andere mit Bezug auf die Abgabeseite weiter
hinten (also zur Annahmeseite hin) angeordnet ist.
Jedes der Rlckhalteelemente ist dazu ausgebildet,
in einer RUckhalteposition einen Ladungstrager
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zurlickzuhalten, also dessen Bewegung innerhalb
des Durchlaufregals zu beschranken. Hinsichtlich
der Ausgestaltung der Riickhalteelemente bestehen
unterschiedlichste Mdglichkeiten. Gemal einer Aus-
fuhrungsform kann bspw. jedes Rickhalteelement
stabartig ausgebildet sein und radial von der Welle
abragen, wobei die beiden Rickhalteelemente
sowohl axial als auch tangential zueinander versetzt
sind. Das vordere Rickhalteelement ist dazu ausge-
bildet, wenigstens den vordersten Ladungstrager
zurlickzuhalten, wahrend das hintere Rickhalteele-
ment dazu ausgebildet ist, wenigstens einen dahinter
(zur Annahmeseite hin) angeordneten Ladungstra-
ger zuriickzuhalten. Der Abstand zwischen dem vor-
deren und dem hinteren Ruckhalteelement ent-
spricht dabei normalerweise in etwa der Lénge
eines oder mehrerer Ladungstrager. Das hintere
Ruckhalteelement kann auch als Trennelement
angesehen werden, welches wenigstens einen hint-
eren Ladungstrager von wenigstens einem vorderen
Ladungstrager trennen kann. Insofern dient es zur
Vereinzelung der Ladungstrager. Neben der Rick-
halteposition kann jedes Rickhalteelement auch
eine Freigabeposition einnehmen, um die Bewegung
des jeweiligen Ladungstragers freizugeben. Es ver-
steht sich, dass die Einnahme der Rickhalteposition
vom jeweiligen Drehwinkel der Welle abhangt, mit
welcher die Rickhalteelemente verbunden sind. Die
Drehung der Welle kann wiederum durch Einwirkung
einer dulReren Kraft bzw. eines duReren Drehmo-
ments hervorgerufen werden. Der vorgesehene
Angriffspunkt bzw. die Angriffsflache fir diese
aulere Kraft ist an dem wenigstens einen Angriffs-
element angeordnet, welches wie erlautert verdreh-
sicher mit der Welle verbunden ist.

[0016] GemaR der Erfindung greift wenigstens ein
elastisches Riuckstellelement seitlich an der Welle
an, und ist an einer Basisplatte befestigt, wobei ein
keilartiges Auslenkelement dazu eingerichtet ist,
beim Zusammenfihren von Durchlaufregal und
Abnehmer Uber wenigstens eine schrag zur axialen
Richtung verlaufende Kontaktflache mit dem
Angriffselement zusammenzuwirken, um die Welle
entgegen einer Ruckstellkraft aus einer Rickhalte-
position des vorderen Rickhalteelements in eine
Ruckhalteposition des hinteren Rickhalteelements
zu drehen. Wie nachfolgend noch erlautert wird,
kann das Auslenkelement entweder dem Durchlauf-
regal oder dem Abnehmer zugeordnet sein. In jedem
Fall ist es dazu ausgebildet, Uber eine schrag zur
axialen Richtung verlaufende Kontaktflache mit dem
Angriffselement zusammenzuwirken. Die Kontaktfla-
che, die insgesamt eben oder nicht-eben (also
gekrimmt und/oder abgewinkelt) ausgebildet sein
kann, verlauft schrdg zur axialen Richtung, also
weder parallel noch senkrecht zu dieser. Im Falle
einer gekrimmten Kontaktflache ist der Winkel zur
axialen Richtung durch den Winkel zwischen der
axialen Richtung und der Tangentialebene im
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Bereich des Kontakts zwischen Auslenkelement und
Angriffselement definiert. Der Winkel liegt normaler-
weise zwischen 10° und 60°. Die entsprechende
Kontaktflache ist am Auslenkelement ausgebildet.
Es kénnten auch entsprechend ausgerichtete Kon-
taktflachen an beiden Elementen vorgesehen sein.
Da die Kontaktflache am Auslenkelement ausgebil-
det ist und dieses dem Abnehmer zugeordnet ist,
bezieht sich die Angabe zur Ausrichtung der Kontakt-
flache auf den Zustand, in welchem der Abnehmer
und das Durchlaufregal in bestimmungsgemaler
Weise zur Ladungstrageribernahme angenahert
sind. Wenn das Durchlaufregal und der Abnehmer
zusammengefihrt werden, erfolgt eine Relativbewe-
gung, die eine Drehung der Welle bewirkt.

[0017] Das Auslenkelement ist derart ausgebildet,
dass es als Ergebnis dieser Relativbewegung mit
dem Angriffselement iber die Kontaktflache zusam-
menwirkt. Da die Kontaktflache schrag zur axialen
Richtung verlauft, kann dabei eine Kraftumlenkung
vermittelt werden, so dass eine auf das Auslenkele-
ment ausgelibte axiale Kraft bzw. Kraftkomponente
zu einer tangentialen Kraft auf das Angriffselement
fuhrt. Das Angriffselement und das Auslenkelement
kénnen parallel zur Kontaktflache aneinander ent-
langgleiten, wahrend senkrecht zur Kontaktfliche
eine Druckkraft Ubertragen wird. Die entsprechende
Kraft bedingt wiederum ein Drehmoment, durch wel-
ches die Welle gedreht wird.

[0018] Dabei wird die Welle entgegen einer Ruck-
stellkraft aus einer Rickhalteposition des vorderen
Rickhalteelements in eine Ruickhalteposition des
hinteren Rickhalteelements gedreht. D.h. vor dem
Zusammenfiihren von Durchlaufregal und Abnehmer
befindet sich das vordere Rickhalteelement in seiner
Ruckhalteposition, wodurch die Bewegung wenigs-
tens des vordersten Ladungstragers verhindert
wird. Durch das Zusammenwirken von Auslenkele-
ment und Angriffselement wird die Welle so gedreht,
dass sich das vordere Rickhalteelement aus seiner
Ruckhalteposition in eine Freigabeposition dreht,
wahrend sich das hintere Rulckhalteelement aus
einer Freigabeposition in eine Rickhalteposition
dreht. In der genannten Rickhalteposition kann das
hintere Rckhalteelement die schwerkraftbedingte
Bewegung wenigstens eines hinteren Ladungstra-
gers verhindern. Im Zusammenspiel bewirkt die Ver-
stellung der beiden Rlckhalteelemente somit, dass
sich wenigstens ein vorderer Ladungstrager vom
Durchlaufregal abgabeseitig zum Abnehmer bewe-
gen kann und somit vom Abnehmer Ubernommen
wird, wahrend gleichzeitig ein ungewolltes Nachfol-
gen von einem oder mehreren weiter hinten angeord-
neten Ladungstragern verhindert wird. Somit ist ins-
gesamt die kontrollierte Ubernahme eines oder meh-
rerer Ladungstrager moglich. Die Drehung der Welle
erfolgt entgegen einer Rickstellkraft, die durch
wenigstens ein elastisches Riickstellelement, bspw.
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eine Feder, erzeugt werden kann, welche direkt oder
indirekt auf die Welle wirkt. Diese Riickstellkraft sorgt
dafir, dass sich die Welle wieder zurtickdreht, wenn
sich Abnehmer und Durchlaufregal wieder voneinan-
der entfernt haben. In diesem Fall kehrt das hintere
Ruckhalteelement in seine Freigabeposition zurlick
und das vordere Rickhalteelement kehrt in seine
Ruckhalteposition zurtick. Hierdurch kénnen durch
das hintere  Ruckhalteelement aufgehaltene
Ladungstrager sich zur Abgabeseite hin bewegen,
wo sie schlieBlich durch das vordere Rickhalteele-
ment aufgehalten werden. Sie kénnen z.B. bei einer
spateren Ubergabe vom Abnehmer (ibernommen
werden.

[0019] Das erfindungsgemaRe Handhabungssys-
tem ermdglicht eine zuverlassige, kontrollierte Uber-
nahme bzw. Ubergabe eines oder mehrerer
Ladungstrager vom Durchlaufregal zum Abnehmer.
Aufgrund der Verbindung der Rickhalteelemente
sowie des wenigstens einen Angriffselements Uber
die Welle ist eine zuverlassige Koordinierung der ein-
zelnen Bewegungen gegeben. Als vorteilhaft wird
auch angesehen, dass die Bewegung durch das
Zusammenwirken von Auslenkelement und Angriffs-
element Uber die schrage Kontaktflache eingeleitet
wird. Wie beschrieben erfolgt dabei normalerweise
ein Entlanggleiten von Angriffselement und Auslenk-
element parallel zur Kontaktflache, wahrend senk-
recht zur Kontaktfliche eine Druckkraft Ubertragen
wird. Eine derartige Druckkraft ermdglicht normaler-
weise ein unmittelbareres, zuverlassigeres Anspre-
chen des Mechanismus' als bspw. eine Zugkraft,
die Uber einen Seilzug Ubertragen wird. Insgesamt
I&sst sich der Ruckhaltemechanismus einfach und
robust realisieren, wodurch er einerseits kosteneffek-
tiv und andererseits zuverlassig und wartungsarm
ist.

[0020] Gemall einer bevorzugten Ausgestaltung
sind das Durchlaufregal und/oder der Abnehmer
Teil einer selbstfahrenden Robotereinheit. In diesem
Falle ermdglicht der oben beschriebene Rickhalte-
mechanismus z.B. ein selbstédndiges Heranfahren
der Robotereinheit mit dem Abnehmer an eine statio-
nare Regaleinheit mit dem Durchlaufregal und die
zuverlassige Ubergabe von Ladungstragern an die
Robotereinheit. Andererseits kann auch der Abneh-
mer Teil einer stationaren Regaleinheit sein und das
Durchlaufregal Teil einer selbstfahrenden Roboter-
einheit, welche selbststandig an die Regaleinheit
heranfahrt, um einen oder mehrere Ladungstrager
an diese zu uUbergeben. Wie bereits oben erwahnt
kann der Abnehmer seinerseits auch als (zweites)
Durchlaufregal ausgebildet sein. Es ist auch mdglich,
dass bspw. sowohl die stationdre Regaleinheit als
auch die Robotereinheit jeweils zwei Ubereinander
angeordnete Durchlaufregale mit entgegengesetzter
Neigung aufweisen. Bspw. kdnnte beim Zusammen-
fihren das obere Durchlaufregal der Regaleinheit
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wenigstens einen Ladungstrager an das (als Abneh-
mer fungierende) obere Durchlaufregal der Roboter-
einheit Ubergeben, wahrend das untere Durchlaufre-
gal der Robotereinheit wenigstens einen Ladungstra-
ger an das (als Abnehmer fungierende) untere
Durchlaufregal der Regaleinheit tibergibt.

[0021] Gemal einer Ausgestaltung weist das Aus-
lenkelement die Kontaktflache auf und ist dem
Abnehmer zugeordnet, wobei das Angriffselement
radial von der Welle abragt. Das Auslenkelement ist
dem Abnehmer zugeordnet und kann bspw. stationar
beziglich desselben befestigt sein, entweder unmit-
telbar am Abnehmer oder gemeinsam mit dem
Abnehmer an einer bergeordneten Einheit. Unter
Umstanden kann es auch als Teil des Abnehmers
angesehen werden. Bspw. kann bei der oben
erwahnten Ausfihrungsform das Auslenkelement
Teil der selbstfahrenden Robotereinheit und mit die-
ser beweglich sein. Beim Heranfiihren des Abneh-
mers an das Durchlaufregal (bzw. umgekehrt) nahert
sich somit das Angriffselement an das Auslenkele-
ment an und wirkt mit diesem zusammen. Das
Angriffselement ragt radial von der Welle ab und
kann bspw. stangenférmig oder stabférmig ausgebil-
det sein. Es kann parallel zur radialen Richtung ver-
laufen oder aber auch im Winkel hierzu. Das hiermit
zusammenwirkende Auslenkelement ist keilartig
ausgebildet und weist an einer Seite die schrage
Kontaktflache auf. Beim Zusammentreffen mit dem
Angriffselement wird letzteres ausgelenkt, wobei die
Kontaktflache am Angriffselement entlanggleitet.

[0022] Hinsichtlich der Erzeugung der oben erwahn-
ten Ruickstellkraft bestehen unterschiedliche Mdg-
lichkeiten. GemaR einer Ausgestaltung erzeugt eine
wenigstens indirekt an der Welle angreifende Zugfe-
der die Ruckstellkraft. Insofern ist das wenigstens
eine elastische Rickstellelement als Zugfeder aus-
gebildet. Dabei ist die Zugfeder normalerweise
bereits in der Ruckhalteposition des vorderen Ruck-
halteelements unter Zug vorgespannt, wobei die
Feder beim Verstellen in die Rickhalteposition des
hinteren Ruckhalteelements gedehnt und somit die
Zugspannung in der Feder vergrofert wird. In idealer
Ausgestaltung greift die Feder einerseits direkt an
der Welle an sowie andererseits an einem stationa-
ren Rahmen des Durchlaufregals.

[0023] In einer mdglichen Ausgestaltung weist das
Durchlaufregal das Auslenkelement auf und das
Auslenkelement ist gegenlber der Welle axial ver-
schiebbar gelagert. Bei dieser Ausgestaltung kann
das Auslenkelement auch als Teil des Rickhalteme-
chanismus' angesehen werden. Es ist gegentber der
Welle axial verschiebbar gelagert, wobei eine Flh-
rung vorgesehen sein kann, durch welche eine Dre-
hung des Auslenkelements relativ zu einem Bezugs-
rahmen des Durchlaufregals wenigstens beschrankt
werden kann. In diesem Fall kann sich das Auslenk-
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element axial verschieben, allerdings nicht zusam-
men mit der Welle um deren axiale Drehachse dre-
hen. Bevorzugt umgibt das Auslenkelement die
Welle in tangentialer Richtung wenigstens Uberwie-
gend, bspw. nach Art eines Mantels oder einer
Hilse. Da das Auslenkelement ebenso wie das
Angriffselement bei der hier beschriebenen Ausfih-
rungsform beide dem Durchlaufregal zugeordnet
sind, sind die an der Kontaktfliche wirkenden Krafte
beziglich des Durchlaufregals innere Krafte, die es
also nicht insgesamt verschieben kénnen. Die an der
Kontaktflache erzeugten seitlichen Kraftkomponen-
ten kdnnen das Durchlaufregal nicht destabilisieren.
Gleiches gilt fur den Abnehmer, auf den bei dieser
Ausgestaltung keine seitlichen Gegenkrafte wirken.

[0024] Bevorzugt ist wenigstens eine Kontaktflache
an einer schraubenlinienartigen Fihrungsbahn aus-
gebildet, mit welcher ein radial verlaufender Vor-
sprung zusammenwirkt. Die Fuhrungsbahn ist
schraubenlinienartig oder helixartig ausgebildet. Im
Falle einer idealen Schraubenlinie bildet die axiale
Drehachse der Welle dabei normalerweise die Mittel-
achse der Schraubenlinie. Die Fihrungsbahn kann
entweder auf Seiten des Auslenkelements oder auf
Seiten des Angriffselements ausgebildet sein, wobei
der Vorsprung dem jeweils anderen Element ent-
spricht. Es handelt sich bei der Fihrungsbahn um
eine Ausnehmung, bspw. um eine Nut oder einen
Schlitz, in welche der genannte Vorsprung eingreift.
Die Kontaktflache ist dabei jeweils am Rand der Fih-
rungsbahn angeordnet. Vorteilhaft kbnnen auch eine
Mehrzahl derartiger Flhrungsbahnen vorgesehen
sein. Insbesondere kann diese Ausfiihrungsform mit
der o.g. Ausfihrungsform kombiniert werden, bei
welcher das Auslenkelement hiilsenartig ausgebildet
ist und die Welle in tangentialer Richtung wenigstens
Uberwiegend, insbesondere vollstédndig, umgibt.
Dabei kénnen bspw. innenseitig des Auslenkele-
ments eine oder mehrere Fihrungsbahnen als
Nuten ausgebildet sein, wobei in jede Fiihrungsbahn
ein aullenseitig an der Welle ausgebildeter Vor-
sprung eingreift, welcher ein Angriffselement bildet.

[0025] Wie bereits oben erwahnt, wird bevorzugt
eine Drehung des Auslenkelements um die axiale
Drehachse der Welle beschrankt bzw. verhindert.
Gemal einer Ausfiihrungsform wird dies dadurch
erreicht, dass das Auslenkelement einen Fihrungs-
zapfen aufweist, der in eine sich axial erstreckende
Fihrungskulisse eingreift. Ein solcher Flihrungszap-
fen kann bspw. radial nach auflen von einem hiilse-
nartigen Auslenkelement abragen. Er greift in die
Fihrungskulisse ein und ist somit in dieser geflihrt.
Die FUhrungskulisse kann bspw. als Nut oder Schlitz
ausgebildet sein. Sie kann parallel zur axialen Rich-
tung verlaufen. Die Fihrungskulisse kann wiederum
an einem Rahmen des Durchlaufregals ausgebildet
sein. Die FUhrungskulisse kann bspw. unterhalb des
Auslenkelement angeordnet sein, wobei der Fih-
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rungszapfen nach unten vom Auslenkelement
abragt.

[0026] Gemals einer Ausflihrungsform endet der
Fahrungszapfen innerhalb der Fuihrungskulisse,
bspw. wenn diese als Nut ausgebildet ist. Gemal
einer anderen Ausfiihrungsform, bei welcher die
Fuhrungskulisse als Fuhrungsschlitz ausgebildet ist,
ragt ein Kontaktabschnitt des Fihrungszapfens
durch die Fihrungskulisse hindurch, so dass ein
dem Abnehmer zugeordnetes Kontaktelement beim
Zusammenfuhren von Durchlaufregal und Abnehmer
Uber den Kontaktabschnitt eine wenigstens anteilig
axiale Druckkraft auf den FUhrungszapfen ausiiben
kann. Der Kontaktabschnitt ist normalerweise ein
Endabschnitt des Fiihrungszapfens und kann bspw.
dem untersten Abschnitt desselben entsprechen. Da
er durch die Fuhrungskulisse hindurchragt, ist er
zuganglich und kann durch ein Kontaktelement auf
Seiten des Abnehmers gewissermalien betatigt wer-
den. Dabei Ubt das Kontaktelement eine wenigstens
anteilig axial wirkende Druckkraft auf den Fihrungs-
zapfen aus. Das Kontaktelement ist normalerweise
stationar am Abnehmer befestigt, so dass seine
Relativbewegung gegeniber dem Durchlaufregal
derjenigen des Abnehmers entspricht. Durch die
Druckkraft wird der Flhrungszapfen innerhalb der
Fihrungskulisse verschoben, woraus sich wiederum
eine Verschiebung des gesamten Auslenkelement
ergibt. Diese fuhrt wiederum, durch das Zusammen-
wirken von Auslenkelement und Angriffselement, zur
Drehung der Welle.

[0027] Vorteilhaft beaufschlagt eine Feder das Aus-
lenkelement und das Auslenkelement wirkt mit dem
Angriffselement zusammen, um die Ruckstellkraft
auf die Welle zu erzeugen. D.h. in dieser Ausfiih-
rungsform beruht nicht nur die Drehung der Welle
aus der Rickhalteposition des vorderen Rickhaltee-
lements in die Rickhalteposition des hinteren Ruck-
halteelements auf dem Zusammenwirken von Aus-
lenkelement und Angriffselement, sondern auch die
umgekehrte Drehung. Zu diesem Zweck kann das
Auslenkelement mit dem Angriffselement Gber eine
ebenfalls schrag zur axialen Richtung verlaufende
Rickstellflache zusammenwirken. Im Falle der
oben erwahnten schraubenlinienférmigen Flihrungs-
bahn sind die Kontaktflache und die Rickstellflache
auf einander gegeniberliegenden Seiten der Fih-
rungsbahn ausgebildet. Die Feder kann als Zugfeder
oder insbesondere als Druckfeder ausgebildet sein.
Sie kann einerseits direkt oder indirekt am Auslenk-
element ansetzen sowie andererseits an einem Rah-
men des Durchlaufregals.

[0028] Bevorzugt ist die Feder als Schraubenfeder
ausgebildet und umgibt die Welle. Bspw. kann die
Feder axial benachbart zu einem oben erwahnten
hilsenformigen Auslenkelement angeordnet sein,
welches seinerseits ebenfalls die Welle umgibt. Die
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hier beschriebene Bauform ermdglicht einerseits
eine kompakte Ausgestaltung und begiinstigt ande-
rerseits eine symmetrische Kraftverteilung auf das
Auslenkelement, was dessen axiale Bewegung ent-
lang der Welle erleichtern kann. AulRerdem ist die
Feder bei einer Anordnung um die Welle herum
stets gerade ausgerichtet und nicht z.B. im Bogen
gefihrt oder abgeknickt, was ihre Funktion beein-
trachtigen koénnte.

[0029] Weitere vorteilhafte Einzelheiten und Wirkun-
gen der Erfindung sind im Folgenden anhand von in
den Figuren dargestellten Ausflihrungsbeispielen
naher erlautert. Es zeigen

Fig. 1 eine schematische Seitenansicht einer
ersten Ausfiihrungsform eines erfindungsgema-
Ren Handhabungssystems in einem ersten
Zustand,;

Fig. 2 eine schematische Schnittdarstellung
entsprechend der Linie II-l in Fig. 1;

Fig. 3 eine perspektivische Darstellung eines
Ruckhaltemechanismus' des Handhabungssys-
tems aus Fig. 1 im ersten Zustand;

Fig. 4 eine schematische Seitenansicht des
Handhabungssystems aus Fig. 1 in einem zwei-
ten Zustand;

Fig. 5 eine perspektivische Darstellung des
Rickhaltemechanismus' im zweiten Zustand,;

Fig. 6 eine perspektivische Darstellung eines
Ruckhaltemechanismus' einer zweiten Ausfih-
rungsform eines Handhabungssystems; sowie

Fig. 7 eine teilweise Schnittdarstellung des
Ruckhaltemechanismus' aus Fig. 6.

[0030] In den unterschiedlichen Figuren sind gleiche
Teile stets mit denselben Bezugszeichen versehen,
weswegen diese in der Regel auch nur einmal
beschrieben werden. Die Fig. 6 und Fig. 7 zeigen
eine Ausgestaltung, die von dem Schutzbereich der
Erfindung nicht umfasst ist.

[0031] Fig. 1 bis Fig. 5 zeigen eine erste Ausfiih-
rungsform eines erfindungsgemafen Handhabungs-
systems 1 fir Kleinladungstrager 50 - 52, welches
bspw. im Rahmen eines Produktionsprozesses in
der Automobilindustrie eingesetzt werden kann. In
Fig. 1 ist eine stationdre Regaleinheit 10 mit einem
ersten Durchlaufregal 12 dargestellt, welches an
einem Rahmen 11 montiert ist. Auf dem ersten
Durchlaufregal 12 sind ein erster Kleinladungstrager
50 nahe einer Abgabeseite 12.2 des Durchlaufregals
12 sowie ein zweiter Kleinladungstrager 51 weiter zu
einer Annahmeseite 12.1 hin angeordnet. Die Klein-
ladungstrager 50, 51 kdnnen sich auf einer in Fig. 2
erkennbaren Rollenbahn 13 der Schwerkraft folgend
zur Abgabeseite 12.2 hin bewegen, welche in Fig. 2
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hinten liegt und daher in Fig. 2 nicht weiter bezeich-
net ist.

[0032] Um ihre Bewegung zu kontrollieren, weist
das erste Durchlaufregal 12 einen Rickhaltemecha-
nismus 15 auf, der in Fig. 2, Fig. 3 und Fig. 5 im
Detail dargestellt ist. An einer Basisplatte 21, die mit
dem Rahmen 11 verbunden ist (oder auch als Teil
desselben angesehen werden kann), sind zwei
Lagerblocke 23 befestigt. An diesen ist wiederum
eine starre Welle 16 drehbar gelagert, wobei die
Symmetrie- und Drehachse der Welle 16 eine axiale
Richtung A definiert. Mit der Welle 16 sind jeweils
drehfest ein abgabeseitig vorderes Rickhalteele-
ment 17, ein hinteres Ruckhalteelement 18 sowie
ein Angriffselement 19 verbunden. Die genannten
Elemente 17 - 19 haben im vorliegenden Beispiel
die Form von radial von der Welle 16 abragenden
Rundstaben, was allerdings rein beispielhaft zu ver-
stehen ist. Wie am besten in den Fig. 3 und Fig. 5
erkennbar ist, ist das Angriffselement 19 diametral,
also genau gegentberliegend zum vorderen Ruck-
haltelement 17 an der Welle 16 angeordnet. Eine
als Schraubenfeder ausgebildete Zugfeder 20 greift
seitlich an der Welle 16 an und ist des Weiteren an
der Basisplatte 21 befestigt. Die Zugfeder 20 ist vor-
gespannt, um die Welle 16 in der in Fig. 3 dargestell-
ten Stellung zu halten. Die beiden Rickhalteele-
mente 17, 18 sind zum einen axial sowie zum ande-
ren tangential zueinander versetzt. Das vordere
Rickhalteelement weist in Fig. 1-3 nach oben, wah-
rend das hintere Ruckhalteelement 18 zur Seite
geneigt ist. Somit ragt das vordere Riickhalteelement
nach oben in den Bereich hinein, in dem sich der
erste Ladungstrager 50 befindet, wenn er auf den
Rollen 14 der Rollenbahnen 13 aufliegt. Somit wird
die Bewegung des ersten Kleinladungstragers 50
durch das vordere Riickhalteelement 17 beschrénkt.
Das hintere Rickhalteelement 18 ragt jedoch, wie in
Fig. 2 erkennbar ist, nicht in den genannten Bereich
hinein, so dass es die Bewegung der Kleinladungs-
trager 50, 51 nicht beeinflusst. In dem in Fig. 1 bis
Fig. 3 dargestellten Zustand befindet sich der Ruck-
haltemechanismus 15 in einer Rickhalteposition des
vorderen Ruckhalteelements 17 sowie in einer Frei-
gabeposition des hinteren Riickhalteelements 18.

[0033] In Fig. 1 ist auRerdem eine selbstfahrende
Robotereinheit 30 dargestellt, bei der ein Roboter
31 ein zweites Durchlaufregal 32 tragt. Die Konstruk-
tion des zweiten Durchlaufregals 32 unterscheidet
sich in diesem Beispiel nicht wesentlich von der des
ersten Durchlaufregals 12 und wird daher nicht wei-
ter erlautert. Auch in diesem Fall ist ein Ruckhalte-
mechanismus 35 vorgesehen, der dem Rickhalte-
mechanismus 15 des ersten Durchlaufregals 12 ent-
spricht. Ein dritter Kleinladungstrager 52 wird durch
einen vorderes Rickhalteelement 38 des Rickhalte-
mechanismus' 35 in seiner Position gehalten. Das
zweite Durchlaufregal 32 bildet in diesem Fall einen
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Abnehmer, welcher zur Ubergabe bzw. Ubernahme
von Kleinladungstrdgern 50 - 52 mit dem ersten
Durchlaufregal 12 zusammenfihrbar ist. Ein Aus-
lenkelement 40 ist unterseitig des zweiten Durchlauf-
regals 32 befestigt. Wie in Fig. 3 dargestellt, ist die-
ses Auslenkelement 40 plattenformig und weist eine
Kontaktflache auf, die schrag zur axialen Richtung A
verlauft. In diesem Beispiel betragt der Winkel ca.
40° zur axialen Richtung A, wenn die Robotereinheit
30 bestimmungsgemal zur Regaleinheit 10 ausge-
richtet ist.

[0034] Fahrt die Robotereinheit 30 naher an die
Regaleinheit 10 heran, wirkt das Auslenkelement 40
Uber die Kontaktflache K mit dem Angriffselement 19
zusammen. Die beiden Elemente 19, 40 gleiten anei-
nander entlang, wobei eine wenigstens anteilig tan-
gentiale Kraft auf das Angriffselement 19 wirkt. Hier-
durch wird die Welle 16 entgegen einer durch die
Feder 20 erzeugten Riickstellkraft aus der Riickhal-
teposition des vorderen Rickhalteelements 17 in
eine Rickhalteposition des hinteren Rickhalteele-
ment 18 gedreht, wie in Fig. 5 dargestellt. Hierdurch
wird zum einen eine Freigabeposition des vorderen
Ruckhalteelement 17 erreicht, so dass sich der erste
Kleinladungstrager 50 der Schwerkraft folgend vom
ersten Durchlaufregal 12 zum zweiten Durchlaufre-
gal 32 bewegen kann, wie in Fig. 4 angedeutet.
Zum anderen wird wahrenddessen der zweite Klein-
ladungstrager 51 durch das nunmehr in einer Rick-
halteposition befindliche hintere Rickhalteelement
18 aufgehalten, so dass er sich nicht weiter zur Abga-
beseite 12.2 hin bewegen kann. Nachdem der erste
Kleinladungstrager 50 vom zweiten Durchlaufregal
32 iibernommen wurde, entfernt sich die Roboterein-
heit 30 wieder von der Regaleinheit 10, so dass das
Auslenkelement 40 das Angriffselement 19 wieder
freigibt. Aufgrund der Wirkung der Feder 20 wird die
Welle 16 wieder in die Rickhalteposition des vorde-
ren Rickhalteelements 17 sowie in die Freigabeposi-
tion des hinteren Riickhalteelements 18 zurlickgezo-
gen. Dementsprechend kann sich nun der zweite
Kleinladungstrager 51 der Schwerkraft folgend in
die zuvor vom ersten Kleinladungstrager 50 einge-
nommene Position bewegen.

[0035] Wie bereits erwahnt, weist das zweite Durch-
laufregal 32 einen Riickhaltemechanismus 35 auf,
der dem Ruckhaltemechanismus 15 des ersten
Durchlaufregals 12 entspricht. Die mobile Roboter-
einheit 30 kann daher bei einer (hier nicht dargestell-
ten) weiteren stationdren Regaleinheit kontrolliert
den dritten Kleinladungstrager 52 abgeben, sofern
die genannte Regaleinheit ein entsprechend posi-
tioniertes und ausgebildetes Auslenkelement auf-
weist, mit welchem ein Angriffselement 39 des Riick-
haltemechanismus' 35 bedient werden kann.

[0036] Der Einfachheit halber ist in diesem Beispiel
jeweils nur einen Durchlaufregal 12, 32 der Regalein-
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heit 10 sowie der Robotereinheit 30 dargestellt. Es
versteht sich, dass allerdings auch beide Einheiten
10, 30 jeweils zwei oder mehr Ubereinander angeord-
net Durchlaufregale aufweisen kénnten, wobei bspw.
auch zeitlich parallel eine zur Ubergabe eines kleinen
Ladungstragers von der Regaleinheit 10 zur Robo-
tereinheit 30 eine Ubergabe eines anderen
Ladungstragers von der Robotereinheit 30 zur
Regaleinheit 10 erfolgen kénnte, bspw. um leere
Ladungstrager gegen volle Ladungstrager zu tau-
schen.

[0037] Fig. 6 und Fig. 7 zeigen einen Riickhalteme-
chanismus 15 eines Handhabungssystems 1 geman
einer zweiten Ausflihrungsform. Auf einer Basis-
platte 21 sind drei Lagerblocke 23 befestigt, in
denen wiederum eine starre Welle 16 drehbar gela-
gert ist. Wiederum sind ein vorderes Riickhalteele-
ment 17 sowie ein hinteres Rickhalteelement 18 vor-
gesehen, welche sich nicht wesentlich von denen
des ersten Ausflhrungsbeispiels unterscheiden.
Allerdings ist in diesem Fall ein Auslenkelement 24
in den Rickhaltemechanismus 15 integriert. Es ist
hilsenartig ausgebildet und umgibt die Welle 16 in
einem Teilbereich tangential umlaufend. Es weist
einen nach unten gerichteten Fihrungszapfen 25
auf, der durch eine schlitzférmige Flhrungskulisse
22 hindurchragt.

[0038] Wie in Fig. 7 erkennbar ist, kann ein Abneh-
mer, der bspw. Teil einer mobilen Robotereinheit 30
ist, mit einem geeigneten positionierten Kontaktele-
ment 41 auf einen unteren Kontaktabschnitt 25.1
des Flhrungszapfens 25 einwirken, wodurch der
Fihrungszapfen 25 sowie das gesamte Auslenkele-
ment 24 axial relativ zur Welle 16 bewegt werden.
Dabei ist die Bewegung des Flhrungszapfen 25
durch die Form der sich axial erstreckenden Fuh-
rungskulisse 22 beschrankt. Insbesondere kann
sich das Auslenkelement 24 nicht um die Drehachse
der Welle 16 drehen. Drehfest mit der Welle 16 sind
vier jeweils um 90° tangential versetzte Vorspriinge
27 ausgebildet, die als Angriffselemente dienen.
Jeder Vorsprung 27 greift in eine als Nut ausgebil-
dete Fihrungsbahn 28 auf einer Innenseite des Aus-
lenkelements 24 ein. Die Flhrungsbahnen 28 sind
jeweils schraubenlinienartig ausgebildet. Auf einer
Seite der jeweiligen Fiihrungsbahn 28 ist eine schrag
zur axialen Richtung A verlaufende Kontaktflache K
ausgebildet, wahrend auf der gegeniberliegenden
Seite eine ebenfalls schrag zur axialen Richtung A
verlaufende Riickstellflache R ausgebildet ist.

[0039] Wenn das Auslenkelement 24 wie beschrie-
ben durch das Kontaktelement 41 axial ausgelenkt
wird, bedingt das Zusammenwirken der Vorspriinge
27 mit der Kontaktflache K eine Drehung der Welle
16, ahnlich wie beim ersten Ausfiihrungsbeispiel.
Vorteilhaft ist hierbei allerdings, dass insgesamt
keine seitliche Kraft auf die Regaleinheit 10 oder die

a7

2022.03.24

Robotereinheit 30 wirkt, was zumindest qualitativ
beim Zusammenwirken des oben beschriebenen
Auslenkelements 40 mit dem Angriffselement 19
der Fall ist. Das Verstellen des Auslenkelements 24
sowie der Welle 16 erfolgt entgegen einer Ruiickstell-
kraft, die durch eine als Schraubenfeder ausgebil-
dete Druckfeder 26 zwischen einem Lagerblock 23
und dem Auslenkelement 24 ausgeubt wird. Wenn
sich das Kontaktelement 41 wieder vom Kontaktbe-
reich 25.1 zurtickzieht, driickt die Druckfeder 26 das
Auslenkelement 24 wieder in die in Fig. 7 darge-
stellte Ausgangsposition zurlick, wobei Uber die
Ruckstellflache R eine Rickstellkraft bzw. ein rtick-
stellendes Drehmoment auf die Vorspriinge 27 und
somit auf die Welle 16 wirkt.
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Patentanspriiche

1. Handhabungssystem (1) zur automatischen
Ubergabe und Vereinzelung von Ladungstragern
(50 - 52), mit einem Durchlaufregal (12) sowie
einem zur Ladungstrageribernahme abgabeseitig
hiermit zusammenfihrbaren Abnehmer (32), wobei
das Durchlaufregal (12) und der Abnehmer (32)
jeweils einen Ruckhaltemechanismus (15,35) mit
einer axial drehbar gelagerten Welle (16) aufweist,
wobei mit der Welle (16) ein abgabeseitig vorderes
Ruckhalteelement (17) und ein hinteres Rickhalte-
element (18), die in einer jeweiligen Ruckhalteposi-
tion zum Zuriickhalten von Ladungstragern (50 - 52)
eingerichtet sind, sowie wenigstens ein Angriffsele-
ment (19) jeweils verdrehsicher verbunden sind
dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens ein
elastisches Ruckstellelement seitlich an der Welle
(16) angreift, und an einer Basisplatte (21) befestigt
ist, wobei ein keilartiges Auslenkelement (40) dazu
eingerichtet ist, beim Zusammenfihren von Durch-
laufregal (12) und Abnehmer (32) Uber wenigstens
eine schrag zur axialen Richtung (A) verlaufende
Kontaktfliche (K) mit dem Angriffselement (19)
zusammenzuwirken, um die Welle (16) entgegen
einer Ruckstellkraft des elastischen Ruckstellele-
ments aus einer Rickhalteposition des vorderen
Rickhalteelements (17) in eine Ruckhalteposition
des hinteren Ruckhalteelements (18) zu drehen.

2. Handhabungssystem nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass das Durchlaufregal
(12) und/oder der Abnehmer (32) Teil einer selbst-
fahrenden Robotereinheit (30) sind.

3. Handhabungssystem nach Anspruch 1 oder 2
dadurch gekennzeichnet, dass das Angriffsele-
ment (19) diametral gegenuberliegend zum vorde-
ren Ruickhalteelement (17) verdrehsicher an der
Welle (16) angeordnet ist.

4. Handhabungssystem einem der vorhergehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Auslenkelement (40) die Kontaktflache (K) auf-
weist und dem Abnehmer (32) zugeordnet ist.

5. Handhabungssystem einem der vorhergehen-
den Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass
das Angriffselement (19) radial von der Welle (16)
abragt.

6. Handhabungssystem nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass das vorderen Rickhalteelement (17) und das
hintere Rickhalteelement (18) stabartig ausgefiihrt
sind.

7. Handhabungssystem nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
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dass ein Winkel der Kontaktflache (K) einen Betrag
von 10° bis 60°, bevorzugt von 40° aufweist.

8. Handhabungssystem nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass das Angriffselement (19) stangen- oder stab-
férmig ausgebildet ist.

9. Handhabungssystem nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass das vordere Rickhalteelement (17) und/oder
das hintere Rickhalteelement (18) und/oder das
Angriffselement (19) einstlckig mit der Welle (16)
ausgebildet ist.

10. Handhabungssystem nach einem der vor-
hergehenden Anspriche, dadurch gekennzeich-
net, dass das elastische Ruickstellelement als Zug-
feder (20) ausgebildet ist.

Es folgen 5 Seiten Zeichnungen
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Fig. 1
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Fig. 4
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Fig. 6
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