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(57) Abstract: The invention relates to a transfer device (1) for handling
packing units (P), comprising a gripper head (2) with a main frame (3),
onwhich a gripper module (4) and aloading arm module (5) are movably
mounted. The gripper module (4) is movable relative to the loading arm
module (5) ina stroke movement direction (Y) in order to lift the packing
unit (P) so that the loading arm module (5) can be driven under it and
support it.

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Transfervorric
htung (1) zum Handhaben von Packeinheiten (P), umfassend einen
Greifkopf (2) mit einem Grundrahmen (3), an welchem ein Greifmodul
(4) und ein Beladezungenmodul (5) bewegbar gelagert sind. Das Greif-
modul (4) ist relativ zum Beladezungenmodul (5) entlang einer Hubrich-
tung (Y) bewegbar, um die Packeinheit (P) anzuheben, sodass diese vom
Beladezungenmodul (5) unterfahren und gestiitzt werden kann.
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TRANSFERVORRICHTUNG UND VERFAHREN ZUM HANDHABEN VON PACKEIN-
HEITEN

Die Erfindung betrifft eine Transfervorrichtung zum Handhaben von Packeinheiten, umfas-
send einen Greifkopf, welcher einen Grundrahmen, ein Greifmodul zum Anheben einer Pack-
einheit und ein Beladezungenmodul zum Stiitzen der Packeinheit aufweist, wobei der Grund-
rahmen eine Frontebene und eine Riickebene definiert und zwei Seitenwinde ausbildet, wel-
che sich zwischen der Frontebene und der Riickebene erstrecken, das Greifmodul, insbeson-
dere mittels einer Antriebsvorrichtung, entlang einer Hubrichtung relativ zur Beladezunge und
relativ zum Grundrahmen bewegbar am Grundrahmen gelagert ist und die Beladezunge ent-
lang einer Ausfahrrichtung zwischen einer zuriickgezogenen Ausgangsstellung und einer aus-
gefahrenen Aufnahmestellung relativ zum Grundrahmen und relativ zum Greifmodul beweg-

bar am Grundrahmen gelagert ist.

Dariiber hinaus betrifft die Erfindung ein Verfahren zum Handhaben einer Packeinheit mittels
einer Transfervorrichtung, wobei die Transfervorrichtung einen Greifkopf umfasst, welcher
einen Grundrahmen, ein Greifmodul zum Anheben einer Packeinheit und ein Beladezungen-

modul zum Stiitzen der Packeinheit aufweist, umfassend die Schritte:

1) Positionieren des Greifkopfes vor der Packeinheit;

ii) Greifen der Packeinheit durch das Greifmodul;

1ii) Anheben der Packeinheit, indem das Greifmodul relativ zum Grundrahmen in einer
Hubrichtung bewegt wird, sodass zwischen der Packeinheit und einer Unterlage, auf welcher

die Packeinheit liegt, ein Spalt gebildet wird;

iv) Stiitzen der Packeinheit durch das Beladezungenmodul, in dem das Beladezungenmo-
dul in einer Ausfahrrichtung aus einer zuriickgezogenen Ausgangsstellung in eine ausgefah-
rene Aufnahmestellung ausgefahren und in den Spalt eingebracht wird, sodass die Packeinheit

von dem Beladezungenmodul unterfahren wird;

V) Absenken der Packeinheit auf das Beladezungenmodul, indem das Greifmodul relativ
zum Grundrahmen entgegen der Hubrichtung in Richtung zu dem Beladezungenmodul be-

wegt wird;
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vi) Positionieren der Packeinheit auf dem Beladezungenmodul.

Die Transfervorrichtung und das Verfahren kénnen insbesondere zum Entladen und/oder Be-

laden eines Ladungstrigers, beispielsweise einer Palette, mit Packeinheiten ausgebildet sein.

Aus dem Stand der Technik sind Transfervorrichtungen bekannt, welche einen Greifkopf mit
einem Greifmodul aufweisen, wobei das Greifmodul in der Regel eine oder mehrere Greifein-

heiten aufweist.

Aus der EP 2 794 439 A1 ist eine Transfervorrichtung bekannt, welche zum Entladen von
Packeinheitenlagen ausgebildet ist. Das Greifmodul dieser Transfervorrichtung umfasst eine
erste Greifeinheit mit einer Vielzahl von Sauggreifern zum Abheben von sogenannten Zwi-
schenlagen. Dariiber hinaus umfasst das Greifmodul eine zweite Greifeinheit, welche zum la-

genweisen Abheben von Packeinheiten durch Klemmgreifen ausgebildet ist.

Eine weitere Transfervorrichtung ist aus der EP 2 441 709 A1 bekannt, welche zum gemein-
samen Handhaben von nebeneinander angeordneten Plastikkisten oder Bananenschachteln
ausgebildet ist. Das Greifmodul dieser Transfervorrichtung umfasst eine erste und eine zweite
Greifeinheit. Einerseits ist die erste Greifeinheit zum Anheben von Plastikkisten ausgebildet
und umfasst gemeinsam wirkende Formschluss- und Kraftschlussgreifmittel, nimlich Haken
und Klemmmittel. Nachteilig ist hierbei, dass die Plastikkisten von zumindest drei Seiten zu-
ginglich sein miissen, damit diese seitlich geklemmt und stirnseitig eingehakt werden kénnen.
Andererseits ist die zweite Greifeinheit zum Anheben von Bananenkisten ausgebildet und um-
fasst ebenfalls gemeinsam wirkende Formschluss- und Kraftschlussgreifmittel, ndmlich Stifte
und Sauggreifer. Da die Greifeinheiten nicht relativ zur Beladezunge bewegbar sind, ist es
hierbei erforderlich, dass die Packeinheiten vollstindig angehoben werden, damit diese von

der Beladezunge unterfahren werden konnen.

Dariiber hinaus ist aus der WO 2020 014725 A2 eine Transfervorrichtung bekannt, welche
zum Entladen einer Transportladehilfe durch Klemmgreifen ausgebildet ist. Das Greifmodul
umfasst hierbei zwei zusammenwirkende Klemmmittel, welche an einer Packeinheit ange-
stellt werden konnen, um diese durch Klemmen zu fixieren. Nachteilig ist hierbei, dass gegen-
iberliegende Seitenwiinde der Packeinheit zugénglich sein miissen, damit die Packeinheit

durch Klemmen fixiert werden kann.
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Aufgabe der Erfindung ist es daher, eine verbesserte Transfervorrichtung sowie ein entspre-
chendes Verfahren zum Handhaben von Packeinheiten zu schaffen. Insbesondere soll ein zu-

verlidssiges Anheben von einzelnen Packeinheiten ermdglicht werden.

Die Aufgabe wird bei einer Transfervorrichtung der eingangs genannten Art dadurch gelost,
dass das Greifmodul mehrere Greifeinheiten unterschiedlicher Greiftype aufweist, welche
zum Kontaktieren einer Kontaktseite der Packeinheit ausgebildet und wechselweise aktivier-
bar sind, und die Transfervorrichtung ein Steuersystem aufweist, welches dazu eingerichtet
ist, eine Greifbarkeit der Packeinheit zu erfassen, basierend auf der Greifbarkeit eine Greif-
type zu ermitteln, die zum Anheben der Packeinheit geeignet ist, eine der ermittelten Greif-
type entsprechenden Greifeinheit (automatisiert) auszuwéhlen und ein Aktiveren der ausge-

wihlten Greifeinheit auszulosen.

Ein mit der Erfindung erzielter Vorteil ist insbesondere darin zu sehen, dass die Transfervor-
richtung an eine anzuhebende Packeinheit anpassbar ist, indem unterschiedliche und fiir die

jeweilige Packeinheit geeignete Greifmittel ausgewihlt werden konnen.

Die Greifbarkeit gibt an, mit welcher Greifeinheit bzw. mit welcher Greiftype die Packeinheit
gegriffen bzw. angehoben werden kann. Hierbei kann die Greifbarkeit auf einer Oberflidchen-
beschaffenheit, einer Seitenzugénglichkeit, einem Gewicht, einer Gewichtsverteilung der

Packeinheit und/oder dergleichen beruhen.

Das Erfassen der Greifbarkeit kann dadurch erfolgen, dass die Packeinheit identifiziert und in
einem elektronischen Speicher hinterlegte Stammdaten, umfassend die Greifbarkeit, durch das
Steuersystem abgerufen werden. Alternativ kann auch vorgesehen sein, dass das Erfassen der
Greifbarkeit dadurch erfolgt, dass die Kontaktseite, insbesondere eine Oberfldchenbeschaffen-

heit der Kontaktseite, ausgewertet wird.

Als Kontaktseite der Packeinheit kann jene Seite verstanden werden, welcher die (ausge-
wiihlte) Greifeinheit, insbesondere die Frontebene, zugewandt ist. Vorzugsweise ist die Kon-
taktseite vertikal ausgerichtet. Besonders bevorzugt wird die Kontaktseite durch eine Stirn-

wand der Packeinheit gebildet.

Unterschiedliche Greiftypen konnen jeweils Greifmittel umfassen, die nach unterschiedlichem

Wirkprinzip, beispielsweise nach einem Kraftschluss- oder einem Formschlussprinzip wirken.
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Es ist vorteilhaft, wenn die Greiftypen ausgewéhlt sind aus einer Gruppe umfassend eine oder
mehrere Kraftschluss-Greiftypen und/oder eine oder mehrere Formschluss-Greiftypen. Giins-
tig ist es, wenn die Greifeinheit ein oder mehrere Greifmittel der entsprechenden Greiftype

umfasst.

Die Kraftschluss-Greiftypen konnen ausgewdhlt sein, aus einer Gruppe umfassend Vakuum-
Greiftype, Klemm-Greiftype, Magnet-Greiftype. Entsprechende Greifmittel kdnnen beispiels-
weise als Vakuumgreifmittel, als Klemmmittel, als Magnetgreifmittel oder dergleichen ausge-

bildet sein.

Ferner konnen die Formschluss-Greiftypen ausgewdhlt sein, aus einer Gruppe umfassend Ha-
ken-Greiftype, Stift-Greiftype, Schraub-Greiftype, Bajonett-Greiftype oder dergleichen. Ent-
sprechende Greifmittel konnen beispielsweise als Haken, als (gefedert gelagerte) Stifte, als

Schrauben, als Teil eines Bajonettverschlusses oder dergleichen sein.
Giinstig ist es, wenn die Greifeinheiten jeweils ein oder mehrere Greifmittel umfassen.

Um schwere Packeinheiten bzw. Packeinheiten wihrend dynamischen bzw. schnellen Bewe-
gungen des Greifkopfes zu sichern, kann vorgesehen sein, dass mehrere Greifmittel unter-

schiedlicher Greiftype gleichzeitig aktiviert werden und/oder wirksam sind.

Besonders bevorzugt umfasst eine (erste) Greifeinheit einer ersten Greiftype und optional eine
weitere (erste) Greifeinheit der ersten Greiftype, insbesondere einer Kraftschluss-Greiftype,

ein oder mehrere Vakuumgreifmittel.

Dariiber hinaus kann es vorteilhaft sein, wenn eine (zweite) Greifeinheit einer zweiten Greif-
type und optional eine weitere (zweite) Greifeinheit der zweiten Greiftype, insbesondere einer
Formschluss-Greiftype, ein oder mehrere Formschlussgreifmittel umfasst, vorzugsweise gefe-

dert gelagerte Stifte.

Giinstig ist es, wenn das Steuersystem zum Abrufen von in einem elektronischen Speicher ge-
speicherten Stammdaten der Packeinheit und/oder zum Speichern von Stammdaten der Pack-
einheit im elektronischen Speicher ausgebildet ist. Somit miissen einerseits bekannte Stamm-
daten nicht erneut ermittelt werden. Andererseits konnen neu gewonnene Informationen iiber

die Packeinheit als Stammdaten abgespeichert werden.
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Die Stammdaten kénnen Daten betreffend die Greifbarkeit der Packeinheit, ein Gewicht der
Packeinheit, eine Gewichtsverteilung bzw. einen Schwerpunkt der Packeinheit, ein Material
der Packeinheit, ein die Packeinheit einhiillendes Material, eine Abmessung der Packeinheit

und/oder dergleichen umfassen.

Vorteilhaft ist es, wenn das Steuersystem ein Lesegerit zum Erfassen einer Identifikations-
marke der Packeinheit, beispielsweise eines Strichcodes, QR-Codes oder RFID-Tags, um-

fasst.

Das Steuersystem kann dazu eingerichtet sein, die Packeinheit anhand der Identifikations-
marke zu identifizieren und der identifizierten Packeinheit zugeordnete Stammdaten aus dem
elektronischen Speicher abzurufen bzw. im elektronischen Speicher zu speichern. Hierbei
kann vorgesehen sein, dass an jeder Packeinheit eine Identifikationsmarke angeordnet ist. Al-
ternativ kann vorgesehen sein, dass ein Packeinheitengebinde aus mehreren Packeinheiten
eine Identifikationsmarke aufweist. Dies ist insbesondere dann zweckméfig, wenn Positionen
der Packeinheiten innerhalb des Packeinheitengebindes bekannt sind oder wenn das Packein-

heitengebinde aus einer Vielzahl von identischen Packeinheiten besteht.

Dariiber hinaus kann vorgesehen sein, dass das Steuersystem ein Bilderfassungssystem zur
Aufnahme eines Bildes der Kontaktseite der Packeinheit, beispielsweise eine Kamera, und
eine Auswerteeinheit aufweist, wobei die Auswerteeinheit dazu eingerichtet ist, eine Oberfli-
chenbeschaffenheit der Kontaktseite basierend auf einem durch das Bilderfassungssystem auf-
genommenen Bild zu ermitteln und die Greifbarkeit basierend auf der Oberflichenbeschaffen-
heit zu bestimmen. Dadurch kénnen beispielsweise neue Stammdaten erfasst bzw. generiert
werden oder die Greiftype ermittelt werden, ohne dass die Greifbarkeit der Packeinheit vorab
bekannt sein muss. Hierfiir ist es zweckmiBig, wenn das Bilderfassungssystem datentechnisch
mit der Auswerteeinheit verbunden ist. Giinstig ist es, wenn eine optische Achse des Bilder-

fassungssystems parallel zur Ausfahrrichtung bzw. orthogonal zur Frontebene verliuft.

Die Auswerteeinheit kann einen Algorithmus umfassen, mittels welchem die Oberfldchenbe-
schaffenheit der Kontaktseite ausgewertet wird, insbesondere einen Algorithmus zur Bilder-

kennung.
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Von Vorteil ist es, wenn das Steuersystem eine Uberwachungseinheit aufweist, welche dazu
eingerichtet ist, Greifparameter wihrend des Anhebens der Packeinheit zu erfassen und Trai-
ningsdaten in einem elektronischen Speicher zu speichern, wobei die Trainingsdaten die be-
stimmte Greifbarkeit und erfasste Greifparameter umfassen und wobei die Auswerteeinheit
zum Ermitteln der Greifbarkeit ein Modell des maschinellen Lernens umfasst, welches an-

hand der Trainingsdaten trainierbar ist.

Das Modell des maschinellen Lernens kann den Algorithmus zur Bilderkennung umfassen.
Ein Trainieren des Modells des maschinellen Lernens erfolgt vorzugsweise durch uniiber-
wachtes, (teil-)iiberwachtes und/oder verstirkendes Lernen. Die Trainingsdaten kdnnen insbe-

sondere die zuvor beschriebenen Stammdaten umfassen.

Bevorzugt ist vorgesehen, dass der Greifkopf eine Klemmeinheit zum Fixieren der Packein-
heit aufweist, welche zwei zusammenwirkende Klemmmittel umfasst, welche relativ zueinan-
der bewegbar am Grundrahmen gelagert sind, um eine, insbesondere auf die Packeinheit wir-
kende, Klemmkraft zu erzeugen. Somit kann die Packeinheit in einfacher Art und Weise am
Greifkopf fixiert und/oder ausgerichtet werden. Besonders bevorzugt umfasst stellt die

Klemmeinheit eine der Greifeinheiten bereit.

Um Klemmmittel an Seitenwénden der Packeinheit anzustellen und dadurch eine auf die
Packeinheit wirkende Klemmkraft zu erzeugen, kénnen die Klemmmittel aufeinander zu be-
wegbar sein. Hierfiir konnen die Klemmmittel relativ zueinander aus einer Offnungsstellung
in eine Klemmstellung bewegt werden. In der Klemmstellung ist ein Abstand zwischen den
Klemmmitteln geringer als in der Offnungsstellung. In der Klemmstellung entspricht der Ab-
stand im Wesentlichen der Breite der Packeinheit, sodass die Packeinheit an gegeniiberliegen-

den Seitenwinden durch Klemmen fixiert wird.

Hierbei kann es vorteilhaft sein, wenn eines der Klemmmittel, insbesondere ein erstes
Klemmmittel, in einer Anschlagstellung bereitstellbar ist. Ferner kann vorgesehen sein, dass
ein anderes der Klemmmittel, insbesondere ein zweites Klemmmittel, in der Offnungsstellung
bereitstellbar ist. GemiB einer ersten Ausfiihrung der Klemmeinheit kann das zweite Klemm-
mittel in Richtung zum ersten Klemmmittel aus der Offnungsstellung in die Klemmstellung
bewegbar sein. Gemil einer zweiten Ausfithrung der Klemmeinheit sind das erste und zweite
Klemmmittel aufeinander zu bewegbar, sodass diese aus der (auseinander bewegten) Off-

nungsstellung in die (aufeinander zubewegte) Klemmstellung bewegbar sind.
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Giinstig ist es, wenn zumindest eines der Klemmmittel zwischen einer Verstaustellung und
einer Betriebsstellung bewegbar ist, wobei die Frontebene und voneinander abgewandte Au-
Benfldchen der Seitenwiinde einen Innenraum begrenzen und das zumindest eine Klemmmit-
tel in der Verstaustellung vollstindig im Innenraum und in der Betriebsstellung zumindest
teilweise auBerhalb des Innenraums angeordnet ist. Ein dadurch erzielter Vorteil ist ferner ins-
besondere darin zu sehen, dass an den Seitenwiinden bzw. an zumindest einer Seitenwand
keine Storkontur vorspringt, sodass das Greifmodul beispielsweise moglichst nahe an einer
Wand positioniert werden kann. Dadurch wird ermoglicht, dass auch Packeinheiten, welche
an einer Wand oder neben einer weiteren Packeinheit angeordnet sind, zuverldssig angehoben

bzw. moglichst nahe an einer Wand und dadurch sehr zuverlédssig abgegeben werden kénnen.

Die Anschlagstellung kann der Betriebsstellung des ersten Klemmmittels entsprechen. Die

Offnungsstellung kann der Betriebsstellung des zweiten Klemmmittels entsprechen.

Dariiber hinaus kann vorgesehen sein, dass die Klemmeinheit eine Antriebsvorrichtung zum
Bewegen der Klemmmittel umfasst. Hierbei kann vorgesehen sein, dass die Antriebsvorrich-
tung fiir jedes Klemmmittel einen separaten Antrieb umfasst, sodass diese individuell bewegt

werden kOnnen.

Giinstig ist es, wenn das Beladezungenmodul zwei nebeneinander angeordnete Beladezungen
umfasst, welche entlang einer zur jeweils anderen Beladezunge gerichteten Seite eine seitliche
Verbindungskontur aufweisen, welche abwechselnd Vorspriinge und Vertiefungen aufweist,
und der Greifkopf in eine erste Konfiguration, in welcher die Beladezungen in einem Mini-
malabstand zueinander angeordnet sind und die Verbindungskonturen der Beladezungen inei-
nander eingreifen, und eine zweite Konfiguration bringbar ist, in welcher die Beladezungen in
einem Maximalabstand zueinander angeordnet sind, wobei der Maximalabstand groBer als der
Minimalabstand ist. Ein dadurch erzielter Vorteil ist insbesondere darin zu sehen, dass durch
die seitliche Verbindungskontur eine Auflagefliche bei auseinandergefahrenen Beladezungen
vergrofert wird und die Auflagefldche durch eine Breiteneinstellung bzw. den Abstand zwi-
schen den Beladezungen an eine Breite der Packeinheit angepasst und so maximiert werden
kann. Somit ist ein zuverldssiges Handhaben von, insbesondere nicht formstabilen oder be-

sonders schweren Packeinheiten, gewéhrleistet.

Um einen Abstand zwischen den Beladezungen zu veridndern, ist es vorteilhaft, wenn die Be-

ladezungen entlang einer Breitenrichtung relativ zueinander bewegbar sind.
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Der Minimalabstand zwischen den Beladezungen betréigt vorzugsweise im Wesentlichen null,
sodass diese aneinander anschlieBen. Besonders bevorzugt ist ein Abstand zwischen den Bela-
dezungen vom Minimalabstand bis zum Maximalabstand stufenlos einstellbar. Dadurch ist
das Beladezungenmodul in weitere Konfigurationen bringbar und somit individuell an eine

Breite der Packeinheit anpassbar.

In der ausgefahrenen Aufnahmestellung ragt das Beladezungenmodul vorzugsweise iiber die

Frontebene vor, sodass die Packeinheit auf dem Beladezungenmodul platziert werden kann.

Vorteilhaft ist es, wenn das Beladezungenmodul in der zuriickgezogenen Ausgangsstellung in
biindig mit der Frontebene abschlieit oder von der Frontebene Richtung zur Riickebene riick-
versetzt angeordnet ist. Somit bildet das Beladezungenmodul beim Positionieren des Greif-

kopfs keine Stérkontur.

Besonders bevorzugt ist vorgesehen, dass die Beladezunge(n) jeweils, plattenformig ausgebil-

det ist/sind.

Dariiber hinaus kann vorgesehen sein, dass das Beladezungenmodul eine Antriebsvorrichtung
zum Bewegen des Beladezungenmoduls, insbesondere der Beladezunge(n), umfasst. Sind
mehrere Beladezungen vorhanden, so kann vorgesehen sein, dass die Antriebsvorrichtung fiir
jede Beladezunge einen separaten Antrieb umfasst, sodass diese individuell bewegt werden

kodnnen.

Bevorzugt ist vorgesehen, dass das Greifmodul parallel zur Ausfahrrichtung zwischen einer
zuriickgezogenen Inaktivstellung und einer der Inaktivstellung in Ausfahrrichtung vorgelager-
ten Aktivstellung bewegbar sind. Besonders bevorzugt ist vorgesehen, dass Greifeinheiten des
Greifmoduls, insbesondere die Greifeinheiten unterschiedlicher Greiftype, unabhingig vonei-
nander parallel zur Ausfahrrichtung zwischen der Inaktivstellung und der Aktivstellung be-
wegbar sind. Die Greifeinheiten konnen wahlweise in die Aktivstellung bewegbar sein, um

die jeweilige Greifeinheit zu aktivieren.

Besonders bevorzugt umfasst das Greifmodul eine erste und zweite Greifeinheit, insbesondere
unterschiedlicher Greiftype, welche unabhingig voneinander bewegbar sind, sodass wahl-

weise die erste oder die zweite Greifeinheit in die Aktivstellung bewegbar sind. Hierbei kann
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es vorteilhaft sein, wenn in einer ersten Greifeinstellung die erste Greifeinheit in der Ge-
brauchsposition und die zweite Greifeinheit in der Ausgangsposition sind und/oder in einer
zweiten Greifeinstellung die erste Greifeinheit in der Ausgangsposition und die zweite Grei-

feinheit in der Gebrauchsposition sind.

Giinstig ist es, wenn der Greifkopf ein iiber die Frontebene, insbesondere iiber das Greifmodul
bzw. die Greifeinheit(en), vorragendes Klemmelement umfasst, welches parallel zur Hubrich-
tung relativ zur Beladezunge bewegbar am Grundrahmen gelagert ist, um eine Klemmbkraft
zwischen dem Klemmelement und der Beladezunge zu erzeugen. Dadurch kann die Packein-
heit fixiert werden. AuBBerdem kann vermieden werden, dass die Packeinheit nach vorne von

der Beladezunge kippt.

Um beispielsweise eine Stapelhohe eines Packeinheitenstapels und/oder eine Oberkante einer
aufzunehmenden Packeinheit zu erfassen bzw. zu lokalisieren, kann der Greifkopf ein iiber
die Frontebene, insbesondere iiber das Greifmodul bzw. die Greifeinheit(en), vorragendes An-
tastelement und eine Antast-Sensorik umfassen, wobei das Antastelement zwischen einer An-
taststellung und einer Betitigungsstellung bewegbar ist und die Antast-Sensorik dazu ausge-
bildet ist, eine Bewegung des Antastelements aus der Antaststellung in die Betétigungsstel-
lung zu erfassen. Vorzugsweise ist das Antastelement durch das Klemmelement gebildet. Das

Antastelement kann alternativ als Tastfinger ausgebildet sein.

Um eine horizontale Positionierung des Greifkopfes relativ zur Packeinheit zur erfassen bzw.
zu iiberwachen, kann vorgesehen sein, dass der Greifkopf eine Kameraeinheit umfasst, wel-
che am Grundrahmen in Ausfahrrichtung iiber die Frontebene vorragend gelagert ist, wobei

eine optische Achse der Kameraeinheit parallel zur Hubrichtung verliuft.

Ferner ist es vorteilhaft, wenn das Greifmodul zumindest zwei Greifeinheiten gleicher Greif-
type umfasst, welche in Breitenrichtung relativ zueinander bewegbar sind, um einen Abstand
zwischen diesen zu verindern. Dadurch kann eine Aufnahmebreite zur Aufnahme unter-

schiedlich breiter Packeinheiten angepasst werden.

Dariiber hinaus ist es giinstig, wenn die Seitenwénde des Grundrahmens in Breitenrichtung

relativ zueinander bewegbar sind, um einen Abstand zwischen diesen zu veréndern.
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Vorteilhaft ist es, wenn der Grundrahmen eine Tragstruktur fiir das Greifmodul und die Bela-
dezunge sowie gegebenenfalls fiir die Klemmeinheit ausbildet. Die durch den Grundrahmen
definierte Frontebene und die Riickebene verlaufen vorzugsweise parallel zueinander. Analog

dazu verlaufen auch die Seitenwiénde vorzugsweise parallel zueinander.

Um den Greifkopf relativ zur Packeinheit zu positionieren und/oder die Packeinheit von ei-
nem Quellort zu einem Zielort zu transferieren, ist bevorzugt vorgesehen, dass der Greifkopf

im Raum (automatisiert) bewegbar ist.

Giinstig ist es, wenn die Transfervorrichtung eine Manipulationseinheit umfasst, mittels wel-
cher der Greifkopf im Raum (automatisiert) bewegbar ist. Die Manipulationseinheit ist bevor-

zugt als Portalroboter oder als Knickarmroboter ausgebildet.

Die Hubrichtung ist vorzugsweise parallel zur Frontebene und parallel zu den Seitenwénden
ausgerichtet. Dariiber hinaus ist die Ausfahrrichtung vorzugsweise orthogonal zur Frontebene
und parallel zu den Seitenwinden ausgerichtet. Ferner ist die Breitenrichtung vorzugsweise
parallel zur Frontebene und orthogonal zu den Seitenwénden ausgerichtet. Besonders bevor-
zugt schlieBen die Hubrichtung, die Ausfahrrichtung und die Breitenrichtung jeweils paar-

weise einen Winkel von 90° ein.

Es ist von Vorteil, wenn der Greifkopf in eine Neutralstellung bringbar ist, in welcher, die
Hubrichtung vertikal verlduft. Hierbei verlaufen die Ausfahrrichtung und die Breitenrichtung

horizontal.

Unter Ausniitzung der zuvor beschriebenen Vorteile und Wirkungen wird die Aufgabe ferner
durch ein Kommissioniersystem geldst, welches eine Transfervorrichtung oder mehrere
Transfervorrichtungen zum Handhaben von Packeinheiten aufweist, wobei die Transfervor-

richtungen nach einem der zuvor beschriebenen Aspekte ausgebildet sind.

Das Kommissioniersystem kann insbesondere einen Quellort und einen Zielort umfassen, wo-
bei die Transfervorrichtung dazu ausgebildet ist, Packeinheiten vom Quellort zum Zielort zu

Transferieren.

Dariiber hinaus kann das Kommissioniersystem eine Bereitstellvorrichtung zum Bereitstellen

von Packeinheiten, insbesondere auf Quell-Ladungstrigern, am Quellort aufweisen. Die Be-
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reitstellvorrichtung kann eine Fordertechnik zum Antransport der Packeinheiten zum Quell-
ort, insbesondere auf den Quell-Ladungstrigern, umfassen. Ebenso kann das Kommissionier-
system eine Fordertechnik zum Abtransport der Packeinheiten, insbesondere auf Ziel-La-
dungstridgern, vom Zielort und/oder eine Bereitstellvorrichtung zum Bereitstellen von Ziel-

Ladungstrigern am Quellort umfassen.

Besonders bevorzugt ist die Transfervorrichtung dazu ausgebildet, Packeinheiten von Quell-
Ladungstrigern abzunehmen und/oder auf Ziel-Ladungstrigern oder der Fordertechnik abzu-

legen.

Die Transfervorrichtung des Kommissioniersystems ist insbesondere zur Bearbeitung eines
Kommissionierauftrags ausgebildet und kann somit Teil einer Kommissionierstation sein
bzw. eine solche bereitstellen. Hierbei konnen Packeinheiten gemél des Kommissionierauf-
trags von einem am Quellort bereitgestellten Quell-Ladungstriger auf einen am Zielort bereit-

gestellten Ziel-Ladungstriger transferiert werden.

Unter Ausnutzung der zuvor beschriebenen Vorteile und Wirkungen wird die verfahrensmi-
Bige Aufgabe bei einem Verfahren der eingangs genannten Art dadurch geldst, dass das Greif-
modul mehrere Greifeinheiten unterschiedlicher Greiftype aufweist und der Schritt i1) fol-

gende Schritte umfasst:

- Erfassen einer Greifbarkeit der Packeinheit durch ein Steuersystem, wobei die Greif-

barkeit eine Greiftype angibt, die zum Anheben der Packeinheit geeignet ist;

- Auswihlen einer Greifeinheit aus den Greifeinheiten unterschiedlicher Greiftype in

Abhiingigkeit der erfassten Greifbarkeit durch das Steuersystem;
- Aktivieren der ausgewdihlten Greifeinheit durch das Steuersystem;

- Herstellen einer 16sbaren Verbindung zwischen der ausgewihlten Greifeinheit und ei-

ner Kontaktseite der Packeinheit.

Das Erfassen der Greifbarkeit kann ein Abrufen der Greifbarkeit aus einem elektronischen
Speicher und/oder eine Auswertung der Oberflichenbeschaffenheit der Kontaktseite umfas-
sen. Basierend auf der erfassten Greifbarkeit wird eine zum Anheben geeignete Greifeinheit

ausgewdihlt und anschlieBend aktiviert.
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Giinstig ist es, wenn Packeinheiten mit einer glatten Oberflédche einer ersten Greifbarkeit zu-
geordnet sind, welche angibt, dass die Kraftschluss-Greiftype, insbesondere eine Greifeinheit
umfassend Vakuumgreifmittel, zum Anheben der Packeinheit geeignet ist. Ferner ist es vor-
teilhaft, wenn Packeinheiten mit einer strukturierten Oberfliche einer zweiten Greifbarkeit zu-
geordnet sind, welche angibt, dass die Formschluss-Greiftype, insbesondere eine Greifeinheit

umfassend gefedert gelagerte Stifte, zum Anheben der Packeinheit geeignet ist.

Vorteilhaft ist es, wenn beim Aktivieren eine Relativbewegung zwischen der ausgewiihlten
Greifeinheit und der zumindest einen anderen Greifeinheit der mehreren Greifeinheiten
durchgefiihrt wird, wobei die ausgewihlte Greifeinheit der zumindest einen anderen Greifein-
heit in Ausfahrrichtung vorgelagert positioniert wird. Die Relativbewegung kann dadurch er-
folgen, dass das ausgewihlte Greifmittel in Ausfahrrichtung und/oder das zumindest eine

nicht ausgewihlte Greifmittel entgegen der Ausfahrrichtung bewegt wird.

Mit Vorteil ist vorgesehen, dass das Erfassen der Greifbarkeit einen Schritt eines Identifizie-

rens der Packeinheit umfasst. Dies kann beispielsweise wie zuvor beschrieben durch Erfassen
und Auswerten einer Identifikationsmarke erfolgen, welche an der Packeinheit angeordnet ist.
Alternativ kann die Packeinheit aus einem Greifauftrag identifiziert werden, wobei der Greif-

auftrag die Position der Packeinheit und gegebenenfalls zugehdrige Stammdaten umfasst.

Dariiber hinaus ist es giinstig, wenn das Erfassen der Greifbarkeit einen Schritt eines Ubertra-
gens der Greifbarkeit der identifizierten Packeinheit von einem elektronischen Speicher an
das Steuersystem umfasst. Dies kann beispielsweise ein Empfangen von Daten betreffend die
Greifbarkeit durch das Steuersystem umfassen, welche beispielsweise von einem iibergeord-
neten Leitrechner an das Steuersystem iibermittelt werden. Alternativ oder zusétzlich kann
das Ubertragen ein Abrufen von derartigen Daten aus dem elektronischen Speicher durch das

Steuersystem umfassen.

Ferner ist es vorteilhaft, wenn das Erfassen der Greifbarkeit einen Schritt eines Aufnehmens
eines Bildes der Kontaktseite mittels eines Bilderfassungssystems und einen Schritt eines
Auswertens des (aufgenommenen) Bildes mittels einer Auswerteeinheit umfasst, um eine
Oberfldchenbeschaffenheit zu ermitteln. Das Auswerten des Bildes kann beispielsweise wie
zuvor beschrieben mittels eines Algorithmus zur Bilderkennung erfolgen. Dariiber hinaus ist
es giinstig, wenn das Erfassen der Greifbarkeit anschlieend einen Schritt eines Bestimmens

einer Greifbarkeit der Packeinheit basierend auf der Oberflichenbeschaffenheit umfasst.
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Im Allgemeinen kann die Oberflichenbeschaffenheit angeben, ob beispielsweise Stoffe oder
Strukturen vorhanden sind, welche eine Saugkraftwirkung des Greifmittels beeintrichtigen
oder eine formschliissige Verbindung und des Greifmittels ermdglichen, wenn das Greifmittel
entsprechend ausgebildet ist. Beispielsweise kann die Oberfldchenbeschaffenheit eine Ober-
flichenrauheit und/oder eine Oberflichenstruktur und/oder dergleichen angeben. Insbeson-
dere kann die Oberflichenbeschaffenheit angeben, ob Vorspriinge, Vertiefungen, eine Kunst-

stofffolie, Schmutz, Wassertropfen oder dergleichen an der Kontaktseite vorhanden sind.

Besonders bevorzugt ist vorgesehen, dass beim Erfassen der Greifbarkeit wahlweise die
Greifbarkeit von einem elektronischen Speicher an das Steuersystem iibertragen oder ein auf-
genommenes Bilde der Kontaktseite ausgewertet und die Greifbarkeit der Packeinheit basie-
rend auf der Oberflichenbeschaffenheit bestimmt wird, abhiingig davon, ob die Greifbarkeit

im elektronischen Speicher hinterlegt ist.

Giinstig ist es, wenn das Auswerten des Bildes mittels eines Modells des maschinellen Ler-

nens erfolgt.

Dariiber hinaus ist es giinstig, wenn das Verfahren einen Schritt vii) eines Erfassens von
Greifparametern umfasst. Die Greifparameter betreffen hierbei eine Giite der Verbindung
zwischen der ausgewihlten Greifeinheit und der Kontaktseite bzw. geben diese an. Das Erfas-
sen der Greifparameter erfolgt vorzugsweise wihrend der Schritte i1), iii), iv) und/oder v).
Hierbei konnen die Greifparameter der Greiftype und der ermittelten Oberflichenbeschaffen-
heit zugeordnet werden, um Trainingsdaten bereitzustellen. ZweckméiBig ist es, wenn das
Verfahren einen Schritt viii) eines Trainierens des Modells des maschinellen Lernens anhand

der Trainingsdaten umfasst. Das Trainieren des Modells kann wie zuvor beschrieben erfolgen.

Vorteilhaft ist es, wenn das Positionieren der Packeinheit gemiB Schritt vi) einen Schritt des
Bereitstellens von zwei zusammenwirkenden am Grundrahmen gelagerten Klemmmitteln ei-

ner Klemmeinheit zu gegeniiberliegenden Seiten der Packeinheit umfasst.

Dariiber hinaus kann das Fixieren der Packeinheit einen Schritt des Ausrichtens und/oder
Klemmens der Packeinheit zwischen den Klemmmitteln umfassen, indem ein Abstand zwi-
schen den Klemmmitteln verringert wird. Dadurch kann die Packeinheit in eine wohldefi-
nierte Position gebracht und/oder zuverlédssig wihrend einer Bewegung des Greifkopfes durch

Klemmen fixiert werden.
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Beim Ausrichten kann die Packeinheit beispielsweise mittig auf dem Beladezungenmodul po-
sitioniert werden, indem die beiden Klemmmittel aufeinander zu bewegt werden. Alternativ
kann die Packeinheit gegen einen durch ein erstes Klemmmittel der Klemmmittel bereitge-
stellten Fixanschlag positioniert werden, indem die Packeinheit durch Bewegen eines zweiten
Klemmmittels der Klemmmittel in Richtung zum ersten Klemmmittel auf dem Beladezungen-
modul verschoben wird. Zum Klemmen werden die beiden Klemmmittel soweit aufeinander
zu bzw. das zweite Klemmmittel soweit in Richtung zum zweiten Klemmmittel bewegt, bis

die Packeinheit zwischen den zusammenwirkenden Klemmmitteln fixiert ist.

Fiir das Ausrichten und/oder Klemmen werden die Klemmmittel zunéchst in der zuvor be-
schriebenen Offnungsstellung bereitgestellt und anschlieBend relativ zueinander in die

Klemmstellung bewegt, wobei der Abstand zwischen den Klemmmitteln verringert wird.

Giinstig ist es ferner, wenn das Positionieren gemél Schritt vi) einen Schritt des Losens der
Verbindung zwischen der Greifeinheit und der Kontaktseite nach dem Absenken der Packein-
heit gemiB Schritt v) umfasst, wobei das Ausrichten und/oder Klemmen der Packeinheit nach

dem Losen der Verbindung durchgefiihrt wird.

Unter Ausniitzung der zuvor beschriebenen Vorteile und Wirkungen wird die Aufgabe bei ei-
nem Verfahren der eingangs genannten Art somit ferner dadurch gelost, dass das Positionie-

ren gemdl Schritt vi) folgende Schritte umfasst:

- Bereitstellen von zwei zusammenwirkenden am Grundrahmen gelagerten Klemmmit-

teln einer Klemmeinheit zu gegeniiberliegenden Seiten der Packeinheit;

- Losen der Verbindung zwischen der Greifeinheit und der Kontaktseite nach dem Ab-

senken der Packeinheit geméB Schritt v);

- Ausrichten und/oder Klemmen der Packeinheit zwischen den Klemmmitteln, indem

ein Abstand zwischen den Klemmmitteln verringert wird.

Giinstig ist es, wenn das Ausrichten und/oder Klemmen der Packeinheit folgende Schritte um-

fasst:

- Bereitstellen eines ersten Klemmmittels der Klemmmittel in einer, insbesondere zuvor

beschriebenen, Anschlagstellung;
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- Bewegen eines zweiten Klemmmittels der Klemmmittel in Richtung zum ersten

Klemmmittel;

- Schieben der Packeinheit in Richtung zum ersten Klemmmittel mittels des zweiten

Klemmmittels bis die Packeinheit an das erste Klemmmittel angestellt ist.

Beim Bewegen des zweiten Klemmmittels wird dieses vorzugsweise in der zuvor beschriebe-
nen Betriebsstellung des zweiten Klemmmittels bzw. in der Offnungsstellung bereitgestellt

und anschlieBend in die Klemmstellung bewegt.

Das Schieben der Packeinheit erfolgt vorzugsweise durch das Bewegen bzw. wihrend des Be-

wegens des zweiten Klemmmittels.

Um ein nach vorne Kippen der Packeinheit zu vermeiden, ist mit Vorteil vorgesehen, dass das

Positionieren im Schritt vi) folgende Schritte umfasst:

- Bereitstellen eines Klemmelements, welches iiber das Greifmodul vorragt und relativ

zum Beladezungenmodul bewegbar am Grundrahmen gelagert ist,

- Positionieren des Klemmelements in einer Grundstellung, in welcher das Klemmele-
ment oberhalb der Packeinheit positioniert ist und in Ausfahrrichtung iiber die Packeinheit

ragt,

- Bewegen des Klemmelements aus der Grundstellung in eine Fixierstellung, wobei das
Klemmelement an eine Oberkante der Packeinheit angestellt und die Packeinheit durch Klem-
men zwischen dem Klemmelement und einer Beladezunge des Beladezungenmoduls fixiert

wird.

Dariiber hinaus kann vorgesehen sein, dass das Positionieren des Greifkopfes geméf Schritt 1)

folgende Schritte umfasst:

- Bereitstellen eines relativ zum Beladezungenmodul bewegbar am Grundrahmen gela-
gerten Antastelements in einer Antaststellung, in welcher das Antastelement iiber das Greif-

modul vorragt;
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- horizontales Positionieren des Greifkopfes, wobei der Greifkopf in eine erste Position
bewegt wird, in welcher das Antastelement iiber die Packeinheit ragt und das Greifmodul pa-

rallel zur Ausfahrrichtung beabstandet zur Kontaktseite angeordnet ist;

- vertikales Positionieren des Greifkopfes, wobei das Antastelement in einer Antaststel-
lung, in welcher das Antastelement an einem unteren Ende des Greifmoduls positioniert ist,
bereitgestellt und der Greifkopf abgesenkt werden, bis das Antastelement durch ein Beriihren
einer Oberkante der Packeinheit aus der Antaststellung in eine Betétigungsstellung bewegt
wird, wonach der Greifkopf weiter abgesenkt wird, sodass das Beladezungenmodul an einer

Unterkante der Packeinheit ausgerichtet ist.

Beim vertikalen Positionieren kann eine Bewegung des Antastelements aus der Antaststellung
in die Betitigungsstellung mittels der Antast-Sensorik erfasst werden. Durch das Beriihren der
Oberkante und das dadurch ausgeldste Bewegen des Antastelements kann eine Position der
Oberkante und somit die StapelhShe bestimmt werden. Basierend auf der Stapelhohe kann ein
Aufnahmeniveau ermittelt werden, in welcher beispielsweise die Beladezunge positioniert

und/oder ausgefahren werden soll, um die aufzunehmende Packeinheit aufzunehmen

Die Packeinheit kann ein einzelnes Packstiick oder mehrere, insbesondere iibereinander gesta-
pelte, Packstiicke umfassen. Ein Packstiick kann beispielsweise ein Behiilter, ein Karton, eine

Kiste, ein Kasten oder dergleichen sein.

An der Transfervorrichtung kann eine zu handhabende Packeinheit einzeln oder als Teil eines
Packeinheitengebindes bereitgestellt sein. Das Packeinheitengebinde kann mehrere, insbeson-

dere iibereinander gestapelte, Packeinheiten umfassen.

Bevorzugt sind Packeinheiten und/oder die Packeinheitengebinde auf Ladungstrigern, insbe-
sondere Quell-Ladungstrigern, bereitgestellt, von welchem die Packeinheit abgehoben wer-
den sollen. Ebenso kann vorgesehen sein, dass die Packeinheiten auf Ladungstriger, insbe-

sondere Ziel-Ladungstriger abgegeben werden sollen.

Ein derartiger Ladungstriger, insbesondere ein Quell- oder Ziel-Ladungstriger, kann bei-
spielsweise als Tablar, Palette, Rollcontainer, Transportgestell oder dergleichen ausgebildet

sein.
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Zum besseren Verstindnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden Figuren néher

erldutert.

Es zeigen in jeweils stark vereinfachter, schematischer Darstellung:

Fig. 1a bis 2b einen Greifkopf einer Transfervorrichtung;

Fig. 3adie Transfervorrichtung mit einer Packeinheit mit glatter Oberfliche;

Fig. 3bdie Transfervorrichtung mit einer Packeinheit mit strukturierter Oberfliche;

Fig. 4a bis 4d ein Aufnehmen der Packeinheit durch die Transfervorrichtung in Seitenansicht;
Fig. 5a bis 5¢ ein Ausrichten der Packeinheit auf den Beladezungen;

Fig. 6a cine erste Ubergabe einer Packeinheit durch die Transfervorrichtung in einem Kom-

missioniersystem;

Fig. 6beine zweite Ubergabe einer Packeinheit durch die Transfervorrichtung in dem Kom-

missioniersystem;

Fig. 7 ein Verfahren zum Handhaben einer Packeinheit;

Fig. 8 ein Positionieren eines Greifkopfes der Transfervorrichtung;
Fig. 9 ein Greifen der Packeinheit;

Fig. 10ein Erfassen der Packeinheit;

Fig. 11ein weiteres Erfassen der Packeinheit;

Fig. 12 ein Ausrichten bzw. Fixieren der Packeinheit;

Fig. 13ein vertikales Klemmen der Packeinheit;

Fig. 14 ein horizontales Klemmen der Packeinheit.

Einfiihrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfithrungsformen

gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen versehen wer-
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den, wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngeméf auf glei-
che Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen iibertragen wer-
den koénnen. Auch sind die in der Beschreibung gewéhlten Lageangaben, wie z. B. oben, un-
ten, seitlich usw. auf die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und bei

einer Lagednderung sinngemél auf die neue Lage zu iibertragen.

In Fig. 1a bis Fig. 2b ist eine perspektivische Ansicht einer Transfervorrichtung 1 zum Hand-
haben von Packeinheiten P gezeigt. Die Transfervorrichtung 1 umfasst einen Greifkopf 2,
welcher einen Grundrahmen 3, ein Greifmodul 4 und ein Beladezungenmodul 5 umfasst. In

Fig. 2a und Fig. 2b ist die Transfervorrichtung 1 stark vereinfacht dargestellt.

Der Grundrahmen 3 definiert eine Frontebene FE sowie eine Riickebene RE, welche in Fig.
l1a beispielhaft strichpunktiert dargestellt sind. Ferner bildet der Grundrahmen 3 zwei Seiten-

wiinde 31 aus, die sich zwischen der Front- und Riickebene RE erstrecken.

Optional kann der Greifkopf 2 wie in Fig. 1a gezeigt in einer ersten Konfiguration mit einer
ersten Breite und/oder wie in Fig. 1b gezeigt in einer zweiten Konfiguration mit einer zweiten
Breite ausgebildet sein. Besonders bevorzugt ist der Greifkopf 2 (stufenlos) zwischen diesen

Konfigurationen verstellbar.

Hierfiir kann vorgesehen sein, dass die Seitenwinde 31 relativ zueinander entlang einer Brei-
tenrichtung Z bewegbar sind, um einen Abstand zwischen den Seitenwénden 31 zu veridndern.
Wie in Fig. 1a und Fig. 1b ersichtlich ist, kann der Abstand in der ersten Konfiguration klei-
ner als in der zweiten Konfiguration sein. Durch diese Einstellbarkeit ist es moglich, Packein-
heiten P unterschiedlicher Grofe zuverlidssig aufzunehmen. Die erste Konfiguration kann ei-
nem minimal einstellbaren Abstand zwischen den Seitenwiéinden 31 entsprechen. Die zweite
Konfiguration kann einem beliebigen weiteren Abstand zwischen den Seitenwénden 31 ent-
sprechen, der insbesondere grofer ist als der minimal einstellbare Abstand. ZweckméBiger-
weise ist der weitere Abstand kleiner oder gleich einem maximal einstellbaren Abstand zwi-

schen den Seitenwinden 31.

Das Greifmodul 4 und das Beladezungenmodul 5 sind beweglich am Grundrahmen 3 gelagert.

Somit bildet der Grundrahmen 3 im Wesentlichen eine Tragstruktur fiir diese.
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Ferner ist das Greifmodul 4 entlang einer Hubrichtung Y bewegbar am Grundrahmen 3 gela-
gert und umfasst zumindest eine Greifeinheit 41. Bevorzugt umfasst das Greifmodul 4 meh-
rere, insbesondere zwei, Greifeinheiten 41, wie dies beispielhaft in Fig. 1a und Fig. 1b darge-

stellt ist. Die dargestellten Greifeinheiten 41 sind gemil derselben Greiftype ausgebildet.

Wie beispielhaft dargestellt, konnen die Greifeinheiten 41 geméB einer Kraftschluss-Greif-
type, insbesondere gemil einer Vakuum-Greiftype, ausgebildet sein und eine Vielzahl von
Vakuumgreifern umfassen. Selbstverstindlich konnen anstelle der dargestellten Greifeinhei-

ten 41 auch Greifeinheiten 41 einer anderen Greiftype vorgesehen sein.

Zusitzlich oder alternativ zu den in Fig. 1a und Fig. 1b gezeigten Greifeinheiten 41 der Kraft-
schluss-Greiftype kann das Greifmodul 4 auch Greifeinheiten 41 der Formschluss-Greiftype
umfassen, welche jeweils eine Vielzahl von Formschlussgreifmitteln 43 aufweisen. Die Form-

schlussgreifmittel 43 kdnnen beispielsweise als gefedert gelagerte Stifte ausgebildet sein.

Somit kann das Greifmodul 4 mehrere, insbesondere zwei oder vier, Greifeinheiten 41 glei-
cher Greiftype und/oder mehrere, insbesondere zwei oder vier, Greifeinheiten 41 unterschied-

licher Greiftype umfassen.

Wenn der Greifkopf 2 zwischen der ersten und zweiten Konfiguration verstellbar ist, kann
auch vorgesehen sein, dass die Greifeinheiten 41 gleicher Greiftype in Breitenrichtung Z rela-
tiv zueinander bewegbar sind, um einen Abstand zwischen diesen zu verindern, wie dies aus

einer Zusammenschau der Fig. 1a und Fig. 1b ersichtlich wird.

Dariiber hinaus ist es vorteilhaft, wenn das Greifmodul 4, insbesondere die Greifeinheiten 41
individuell, in Ausfahrrichtung X zwischen einer zuriickgezogenen Inaktivstellung und einer

vorgelagerten Aktivstellung bewegbar ist.

Um die Packeinheit P relativ zum Beladezungenmodul 5 anzuheben, ist die Greifeinheit 41
entlang einer Hubrichtung Y bewegbar am Grundrahmen 3 gelagert. Die Hubrichtung Y ist in

Fig. 1a beispielhaft als Doppelpfeil angedeutet.

Das Beladezungenmodul 5 ist entlang einer Ausfahrrichtung X zwischen einer zuriickgezoge-
nen Ausgangsstellung und einer ausgefahrenen Aufnahmestellung bewegbar am Grundrah-

men 3 gelagert. Die zuriickgezogene Ausgangsstellung ist in Fig. 2a gezeigt. Ferner ist die
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ausgefahrene Ausgangsstellung in Fig. 1a, Fig. 1b und Fig. 2b dargestellt. In Fig. 1a ist die
Ausfahrrichtung X beispielhaft durch einen Doppelpfeil angedeutet.

Die Packeinheit P kann auf dem Beladezungenmodul 5 aufgenommen werden, wie dies in

Fig. 2b dargestellt ist.

Bevorzugt umfasst das Beladezungenmodul 5 mehrere, insbesondere zwei Beladezungen 51.
Alternativ kann das Beladezungenmodul 5 eine einzige Beladezunge 51 umfassen, wie nicht
explizit dargestellt ist. Besonders bevorzugt sind die Beladezungen 51 oder die einzige Bela-

dezunge 51 plattenférmig ausgebildet.

Giinstig ist es, wenn die Beladezungen 51, analog zu den Seitenwinden 31 bzw. den Greifein-
heiten 41, in Breitenrichtung Z bewegbar sind, um einen Abstand zwischen diesen zu veréin-

dern.

Der Greifkopf 2 in Fig. 1a ist in einer ersten Konfiguration dargestellt, in welcher die Belade-
zungen 51 in einem Minimalabstand zueinander angeordnet sind. Wie in Fig. 1a ersichtlich
ist, kann der Minimalabstand zwischen den Beladezungen 51 im Wesentlichen null betragen,
sodass diese aneinander anschlieBen. Ferner ist der Greifkopf 2 in Fig. 1b in einer zweiten
Konfiguration dargestellt, in welcher die Beladezungen 51 in einem weiteren Abstand zuei-

nander angeordnet sind, welcher gréBer ist als der Minimalabstand.

Um eine Auflagefliche fiir die Packeinheit P, insbesondere in der zweiten Konfiguration zu
verbreitern, kann vorgesehen sein, dass die Beladezungen 51 eine seitliche Verbindungskon-
tur 52 aufweisen, welche jeweils Vorspriinge und Vertiefungen umfasst. In der ersten Konfi-
guration greifen die Vorspriinge und Vertiefungen der nebeneinander angeordneten Belade-
zungen 51 ineinander ein, wie in Fig. 1a ersichtlich ist. Die zweite Konfiguration kann bei-
spielsweise so gewihlt werden, dass die Vorspriinge und Vertiefungen nur teilweise oder
nicht mehr ineinander eingreifen, wie dies in Fig. 1b gezeigt ist. Im gezeigten Beispiel ist die

Verbindungskontur 52 im Wesentlichen wellen- bzw. zackenférmig ausgebildet.

Um die Packeinheit P auf dem Beladezungenmodul 5 auszurichten und/oder zu fixieren kann
der Greifkopf 2 wie im dargestellten Beispiel eine Klemmeinheit mit zwei zusammenwirken-
den Klemmmitteln 6 aufweisen. Die Klemmmittel 6 sind im Wesentlichen zu beiden Seiten

des Grundgeriists angeordnet und an diesem gelagert. Wie in Fig. 1a bis Fig. 2b gezeigt, ist
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bevorzugt vorgesehen, dass die Klemmmittel 6 seitlich bzw. in Breitenrichtung Z biindig mit

der jeweiligen Seitenwand 31 angeordnet sind.

Ferner ist vorgesehen, dass die Klemmmittel 6 wie in Fig. 1a durch einen Doppelpfeil ange-
deutet in Breitenrichtung Z relativ zueinander bewegbar sind, insbesondere aufeinander zu be-
wegbar, um eine Klemmkraft zu erzeugen bzw. die Packeinheit P auf dem Beladezungenmo-

dul 5 zu verschieben.

Dariiber hinaus kénnen die Klemmmittel 6 in Ausfahrrichtung X zwischen einer (zuriickgezo-
genen) Verstaustellung und einer (vorgeschobenen) Betriebsstellung bewegbar sein. Einer-
seits schlieBt das jeweilige Klemmmittel 6 in der Verstaustellung mit der Frontebene FE ab
bzw. ragt nicht iiber diese vor. Andererseits ragt das jeweilige Klemmmittel 6 in der Betriebs-
stellung iiber die Frontebene FE vor. In Fig. 1a und Fig. 1b ist eines der Klemmmittel 6
(links) in der Betriebsstellung und das andere Klemmmittel 6 (rechts) in der Verstaustellung
angeordnet. Die in Fig. 2a und Fig. 2b dargestellten Klemmmittel 6 sind jeweils in der Be-

triebsstellung positioniert dargestellt.

Giinstig ist es, wenn die Transfervorrichtung 1 ein schematisch dargestelltes Steuersystem 7
umfasst. Das Steuersystem 7 ist zum Ansteuern der Transfervorrichtung 1, insbesondere des
Greifmoduls 4, des Beladezungenmoduls 5 und/oder der Klemmeinheit, zum Erfassen einer
Greifbarkeit der Packeinheit P, zum Auswihlen einer Greifeinheit 41 und/oder zum Ausldsen
einer Aktivierung der ausgewéhlten Greifeinheit 41 ausgebildet. Bevorzugt ist das Steuersys-
tem 7 datentechnisch mit einem optionalen elektronischen Speicher 71 verbunden bzw. um-

fasst einen solchen. Der optionale elektronische Speicher 71 ist gestrichelt dargestellt.

Ferner kann wenn der Greifkopf 2 eine optionale Kameraeinheit 8 umfassen, welche in Aus-
fahrrichtung X iiber das Greifmodul 4 vorragt und deren optische Achse parallel zur Hubrich-
tung Y verlduft, wie dies in Fig. 1a bis Fig. 2b beispielhaft dargestellt ist. Mit dieser Kamera-

einheit 8 kann ein horizontaler Positioniervorgang iiberwacht werden.

Zur Aufnahme eines Bildes einer Kontaktseite der Packeinheit P kann das Steuersystem 7 ein
Bilderfassungssystem 9 aufweisen. Das Bilderfassungssystem 9 ist bevorzugt am Greifkopf 2

angeordnet. Giinstig ist es, wenn das Steuersystem 7 eine Auswerteeinheit zum Auswerten
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des erfassten Bildes umfasst, mit welcher das Bilderfassungssystem 9 datentechnisch verbun-
den ist. Eine optische Achse des Bilderfassungssystems 9 verlduft vorzugsweise parallel zur

Ausfahrrichtung X. Das Bilderfassungssystem 9 umfasst iiblicherweise eine Kamera.

Zur vertikalen Positionierung kann der Greifkopf 2 ein iiber die Frontebene FE vorragendes
Antastelement 10 aufweisen. Das Antastelement 10 ist hierbei entlang der Hubrichtung Y be-

wegbar.

Um die Packeinheit P auf der Beladezunge 51 zu fixieren, kann zudem vorgesehen sein, dass
das Antastelement 10 als Klemmelement verwendet wird. Ein derartiges Antastelement 10
bzw. Klemmelement kann optional bei simtlichen beschriebenen Ausfithrungsformen vorge-

sehen sein und ist aus Griinden der Ubersichtlichkeit in Fig. 1a und Fig. 1b nicht dargestellt.

Um die Transfervorrichtung 1 bzw. den Greifkopf 2 automatisiert zu Bewegen und/oder Aus-
zurichten kann diese eine Manipulationseinheit 12 umfassen, an welcher der Greifkopf 2 gela-
gert ist. Eine derartige Manipulationseinheit 12 kann bei sdmtlichen beschriebenen Ausfiih-
rungsformen vorgesehen sein und ist aus Griinden der Ubersichtlichkeit bloB in Fig. 2a und

Fig. 2b gestrichelt eingezeichnet.

In Fig. 3a ist die Transfervorrichtung 1 in vereinfachter Darstellung in Schnittansicht entlang
der Linie I aus Fig. 2a gezeigt. Hierbei ist ersichtlich, dass die zuvor beschriebene Kameraein-
heit 8 sowie das Antastelement 10 iiber die Frontebene FE, insbesondere iiber das Greifmodul

4 in Ausfahrrichtung X vorragen.

In Fig. 3a ist eine Packeinheit P von der Transfervorrichtung 1 aufgenommen, wobei die Grei-
feinheit 41 der Kraftschluss-Greiftype aktiviert und eine 16sbare Verbindung zwischen Vaku-
umgreifmitteln 42 dieser Greifeinheit 41 und einer Kontaktseite der Packeinheit P hergestellt
ist. Hierfiir ist die Greifeinheit 41 der Kraftschluss-Greiftype aktiviert, indem die Vakuum-
greifmittel 42 den Formschlussgreifmitteln 43 vorgelagert positioniert sind. In diesem Bei-
spiel umfasst die Packeinheit P eine Kontaktseite mit einer glatten Oberfliche, sodass die Va-
kuumgreifmittel 42 dicht mit dieser abschlielen und so durch Anlegen eines Unterdrucks eine

l6sbare Verbindung hergestellt ist.

Dariiber hinaus ist in Fig. 3b eine Packeinheit P von der Transfervorrichtung 1 aufgenommen,

wobei die Greifeinheit 41 der Formschluss-Greiftype aktiviert und eine 16sbare Verbindung
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zwischen Formschlussgreifmitteln 43 dieser Greifeinheit 41 und der Kontaktseite der Pack-
einheit P hergestellt ist. Hierfiir ist die Greifeinheit 41 der Formschluss-Greiftype aktiviert,
indem die Formschlussgreifmittel 43 den Vakuumgreifmitteln 42 vorgelagert positioniert
sind. In diesem Beispiel umfasst die Packeinheit P eine Kontaktseite mit einer strukturierten
Oberfliche, an welcher mehrere Stege 14 angeordnet sind. Die Formschlussgreifmittel 43

greifen mit diesen Stegen 14 ein, um die l6sbare Verbindung herzustellen.

Das Antastelement 10 kann wie in Fig. 3a und Fig. 3b gezeigt jeweils an die Oberkante bzw.
an eine Oberseite der Packeinheit P angestellt werden. Dadurch kann die Oberkante detektiert

und/oder die Packeinheit P auf dem Beladezungenmodul 5 fixiert sein.

In Fig. 4a bis Fig. 4d ist ein Vorgang einer Handhabung einer Packeinheit P, insbesondere ei-
ner Abnahme der Packeinheit P von einem Packeinheitenstapel bzw. Packeinheitengebinde
dargestellt. Die einzelnen Schritte des Verfahrens sind im Detail nachfolgend mit Bezug-

nahme auf Fig. 7 bis Fig. 12 beschrieben.

Die Packeinheiten P konnen auf einem Ladungstriger 15 gestapelt sein, beispielsweise auf ei-
ner Palette. Alternativ konnen die Packeinheiten P auch auf einer Fordertechnik oder einem

Boden bereitgestellt bzw. gestapelt sein.

Beim Handhaben der Packeinheit P erfolgt zunichst ein Positionieren 100 des Greifkopfes 2
vor der Packeinheit P. Ist ein Antastelement 10 vorhanden, kann der Greifkopf 2 hierfiir zu-
nédchst nach unten bewegt werden, bis das Antastelement 10 eine Oberkante der Packeinheit P
beriihrt. Dies ist in Fig. 4a gezeigt. Gegebenenfalls wird das Beriihren der Oberkante dadurch
detektiert, dass das Antastelement 10 aus einer Antaststellung in eine Betédtigungsstellung be-
wegt wird. Um dies zu iiberwachen, kann der Greifkopf 2 eine in Fig. 4a gestrichelt darge-
stellte Antast-Sensorik 11 umfassen. Aus Griinden der Ubersichtlichkeit ist die Antast-Senso-

rik 11 in Fig. 4b bis Fig. 4d nicht dargestellt.

AnschlieBend kann der Greifkopf 2 soweit abgesenkt werden, bis das Beladezungenmodul 5
an einer Unterkante der Packeinheit P ausgerichtet ist. Dies ist in Fig. 4b gezeigt. Hierfiir
kann das Antastelement 10 weggeschwenkt oder wie in Fig. 4b nach oben bewegt werden, da-

mit dieses die Bewegung des Greifkopfes 2 nicht behindert.
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Ist der Greifkopf 2 positioniert, kann ein Greifen 200 der Packeinheit P erfolgen, indem eine
Verbindung zwischen dem Greifmodul 4 und der Packeinheit P hergestellt wird, wie ebenfalls
in Fig. 4b gezeigt ist. Hierbei kann wahlweise eine oder mehrere der vorhandenen Greifein-

heiten 41 verwendet werden.

In Fig. 4c ist ein Anheben 300 der Packeinheit P gezeigt, wobei das Greifmodul 4 relativ zum
Beladezungenmodul 5 in Hubrichtung Y bewegt wird. Dadurch wird die Packeinheit P ange-
hoben. Im gezeigten Beispiel umfasst das Anheben 300 insbesondere ein Kippen der Packein-
heit P. Dadurch bildet sich unterhalb der Packeinheit P ein Spalt, in welchen das Beladezun-
genmodul 5, insbesondere die Beladezunge(n), eingebracht werden kann, wodurch ein Stiitzen

400 der Packeinheit P von unten erfolgt.

Durch ein nach unten Bewegen des Greifmoduls 4 in Richtung zum Beladezungenmodul 5

erfolgt ein Absenken 500 der Packeinheit P auf die Beladezunge 51.

Nach dem Absenken 500 der Packeinheit P, wird die Verbindung zwischen dem Greifmodul 4
und der Packeinheit P gelost, wie in Fig. 4d erkennbar ist. Ein Positionieren 600 der Packein-
heit P auf dem Beladezungenmodul 5 erfolgt vorzugsweise mittels der Klemmeinheit, wie

nachfolgend néher beschrieben wird.

Ist das Antastelement 10 als Klemmelement verwendbar, so kann dieses ebenfalls zum Fixie-
ren der Packeinheit P verwendet werden, indem dieses in Richtung zum Beladezungenmodul
5 bewegt wird, sodass die Packeinheit P zwischen dem Beladezungenmodul 5 bzw. der Bela-
dezunge 51 und dem Antastelement 10 durch Klemmen fixiert wird. Dies ist ebenfalls in Fig.

4d gezeigt. Alternativ kann hierfiir ein separates Klemmelement vorgesehen sein.

In Fig. 5a bis Fig. 5c ist ein Positionieren 600 der Packeinheit P auf dem Beladezungenmodul

5, insbesondere auf den Beladezungen 51, in Aufsicht dargestellt.

Zunichst konnen die Klemmmittel 6 der Klemmeinheit in der zuvor beschriebenen Betriebs-
stellung bereitgestellt werden, wie dies in Fig. 5a gezeigt ist. Hierbei wird ein erstes Klemm-
mittel 6, im gezeigten Beispiel das rechte Klemmmittel 6, in einer Anschlagstellung bereitge-
stellt. Das andere bzw. zweite Klemmmittel 6, im gezeigten Beispiel das linke Klemmmittel
6, wird in einer Offnungsstellung bereitgestellt, sodass ein Abstand zwischen den Klemmmit-

teln 6 grofer ist, als eine Breite der Packeinheit P.
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AnschlieBend wird das zweite Klemmmittel 6, welches sich in der Offnungsstellung befindet
in Richtung zum ersten Klemmmittel 6, welches sich in der Anschlagstellung befindet, be-

wegt. Dies ist in Fig. 5b gezeigt.

Durch diese Bewegung des zweiten Klemmmittels 6 parallel zur Breitenrichtung Z wird die
Packeinheit P in Richtung zum ersten Klemmmittel 6 verschoben und dadurch auf dem Bela-

dezungenmodul 5 positioniert bzw. ausgerichtet, wie dies in Fig. Sc dargestellt ist.

Alternativ zum in Fig. 5a bis Fig. S5c gezeigten Beispiel konnen die Klemmmittel 6 auch auf-
einander zu bewegt werden, sodass die Packeinheit P gegebenenfalls auf dem Beladezungen-

modul 5 zentriert wird.

In Fig. 6a und Fig. 6b ist ein Ausschnitt aus einem Kommissioniersystem 16 in Aufsicht ge-

zeigt, welches eine Transfervorrichtung 1 umfasst.

Bevorzugt umfasst die Transfervorrichtung 1 eines derartigen Kommissioniersystems 16 kann
einen Greifkopf 2, der wie zuvor beschrieben ausgebildet und an der Manipulationseinheit 12
angeordnet ist. Die Manipulationseinheit 12 kann wie dargestellt als Portalroboter oder als

Knickarmroboter ausgebildet sein.

Die Transfervorrichtung 1 des Kommissioniersystems 16 ist dazu ausgebildet Packeinheiten P
von einem Quellort 17a, an welchem beispielsweise ein Quell-Ladungstriger 15 bereitgestellt
ist, zu entnehmen und an einem Zielort 17b, an welchem beispielsweise ein Ziel-Ladungstri-
ger 15 bereitgestellt ist, abzugeben. Hierbei konnen Packeinheiten P beispielsweise von dem
Quell-Ladungstriger 15 entnommen und auf bzw. in den Ziel-Ladungstriger 15 transferiert
werden, wie dies in Fig. 6a dargestellt ist. Somit stellt die Transfervorrichtung 1 im Wesentli-

chen eine Kommissionierstation bereit.

Giinstig ist es, wenn das Kommissioniersystem 16 eine erste Bereitstellvorrichtung 18a zum
automatisierten Transport der Packeinheiten P zum Quellort 17a und/oder zum automatisier-
ten Transport der Packeinheiten P oder der (Quell-)Ladungstriger 15 vom Quellort 17a auf-

weist. Die erste Bereitstellvorrichtung 18a kann insbesondere eine Fordertechnik zum Trans-

port der Packeinheiten P und/oder Ladungstriger 15 umfassen.

Ferner ist es vorteilhaft, wenn das Kommissioniersystem 16 eine zweite Bereitstellvorrich-

tung 18b zum automatisierten Transport von (Ziel-)Ladungstrigern 15 zum Zielort 17b
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und/oder Transport der Packeinheiten P vom Zielort 17b umfassen. Die Bereitstellvorrichtun-

gen sind in Fig. 6a und Fig. 6b gestrichelt eingezeichnet.

Bei dem in Fig. 6a gezeigten Beispiel werden Packeinheiten P am Quellort 17a mittels der
ersten Bereitstellvorrichtung 18a automatisiert bereitgestellt, beispielsweise auf einem (Quell-
)Ladungstriger 15. Am Zielort 17b wird mittels der zweiten Bereitstellvorrichtung 18b ein
(Ziel-)Ladungstriger 15 bereitgestellt, auf welchen Packeinheiten P, insbesondere gemif ei-

nem Kommissionierauftrag, transferiert werden sollen.

Ein weiteres Beispiel ist in Fig. 6b gezeigt, wobei Packeinheiten P am Quellort 17a mittels
der ersten Bereitstellvorrichtung 18a automatisiert bereitgestellt werden, beispielsweise auf
einem (Quell-)Ladungstridger 15. Am Zielort 17b werden die Packeinheiten P unmittelbar auf
einer Forderfldche der Bereitstellvorrichtung abgelegt. Die Bereitstellvorrichtung umfasst
hierfiir eine Fordertechnik, welche die Forderfliche bereitstellt. Die Fordertechnik kann hier-
bei eine stationdre Fordertechnik, beispielsweise einen Rollen- oder Gurtférderer, umfassen,
welche die Forderflidche bereitstellt. Alternativ kann die Fordertechnik eine mobile Forder-
technik umfassen, welche mehrere fahrerlose Transportfahrzeuge umfasst, deren Ablagefli-

chen jeweils eine Forderfldche bereitstellen.

In Fig. 7 ist ein Verfahren zum Handhaben der Packeinheit P schematisch dargestellt, wobei
zunichst das Positionieren 100 des Greifkopfes 2 vor der Packeinheit P erfolgt. Dies kann wie

im Zusammenhang mit Fig. 4a und Fig. 4b beschrieben durchgefiihrt werden.

Mit Vorteil umfasst das Positionieren 100 des Greifkopfes 2 die in Fig. 8 schematisch darge-
stellten Schritte, wobei ein erster Schritt vorzugsweise ein Bereitstellen 110 des zuvor be-

schriebenen Antastelements 10 in der Antaststellung aufweist.

Dariiber hinaus erfolgt in einem néchsten Schritt ein horizontales Positionieren 120 des Greif-
kopfes 2, wobei der Greifkopf 2 in eine erste Position bewegt wird, in welcher das Antastele-
ment 10 iiber die Packeinheit P ragt und das Greifmodul 4 parallel zur Ausfahrrichtung X be-
abstandet zur Kontaktseite angeordnet ist. Die horizontale Position kann beispielsweise mit
der zuvor beschriebenen Kameraeinheit 8 iiberwacht werden. Eine derartige Position des

Greifkopfes 2 ist beispielsweise in Fig. 4a gezeigt.
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Ferner erfolgt in einem weiteren Schritt ein vertikales Positionieren 130 des Greifkopfes 2,
wobei der Greifkopf 2 (vertikal) nach unten bewegt wird, bis das Antastelement 10 die Ober-
kante der Packeinheit P beriihrt und so aus der Antaststellung in die Betitigungsstellung be-
wegt wird. Dies kann beispielsweise mittels der Antast-Sensorik 11 tiberwacht werden. Durch
dieses sogenannte Antasten wird eine Stapelhdhe bestimmt. AnschlieBend wird der Greifkopf
2 um einen bestimmten Verstellweg weiter nach unten bewegt bzw. abgesenkt, bis das Bela-
dezungenmodul 5 an einer Unterkante der Packeinheit P ausgerichtet ist. Der Verstellweg
kann sich beispielsweise aus der bestimmten Stapelhthe und einer bekannten Hohe der Pack-

einheit P ergeben.

Nach dem Positionieren 100 des Greifkopfes 2 kann ein Greifen 200 der Packeinheit P durch
das Greifmodul 4, insbesondere durch eine oder mehrere der Greifeinheiten 41 des Greifmo-
duls 4, erfolgen. Hierbei wird eine 16sbare Verbindung zwischen der Greifeinheit 41 und der
Kontaktseite der Packeinheit P hergestellt. Das herstellen der 16sbaren Verbindung kann ins-
besondere durch Anlegen eines Unterdrucks, wenn eine Greifeinheit 41 der Vakuum-Greif-
type verwendet wird, oder durch ein formschliissiges Ineinandergreifen der Greifeinheit 41
und einer strukturierten Oberflidche der Packeinheit P, insbesondere Stege 14, wenn eine Grei-
feinheit 41 der Formschluss-Greiftype verwendet wird, erfolgen, wie dies beispielhaft in Fig.

3abzw. Fig. 3b gezeigt ist.

Wenn das Greifmodul 4 mehrere Greifeinheiten 41 unterschiedlicher Greiftype aufweist, so
kann das Greifen 200 wie in Fig. 9 dargestellt erfolgen. Hierbei erfolgt zunéchst ein Erfassen
210 der Greifbarkeit der Packeinheit P durch das Steuersystem 7.

Ist die Greifbarkeit der Packeinheit P bekannt bzw. im elektronischen Speicher 71 hinterlegt,
so kann das Erfassen 210 der Greifbarkeit beispielsweise wie in Fig. 10 dargestellt erfolgen.
Hierbei erfolgt zunichst ein Identifizieren 211 der Packeinheit P. Dies kann dadurch erfolgen,
dass ein Identifikationsmarker der Packeinheit P durch das Steuersystem 7 erfasst wird. An-
schlieBend kann ein Ubertragen 212 der Greifbarkeit betreffend die identifizierte Packeinheit

P vom elektronischen Speicher 71 an das Steuersystem 7 erfolgen.

Alternativ, insbesondere wenn die Greifbarkeit nicht bekannt ist, kann das Erfassen 210 der

Greifbarkeit beispielsweise wie in Fig. 11 dargestellt erfolgen. Hierbei kann mittels des zuvor
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beschriebenen Bilderfassungssystems 9 ein Aufnehmen 313 eines Bildes der Kontaktseite er-
folgen, welches anschlieBend hinsichtlich einer Oberflichenbeschaffenheit ausgewertet wer-

den kann.

Hierfiir kann das Steuersystem 7 eine Auswerteeinheit umfassen. Ein Auswerten 314 des Bil-
des kann somit mittels der Auswerteeinheit des Steuersystems 7 erfolgen. Besonders bevor-
zugt umfasst die Auswerteeinheit hierfiir einen Algorithmus zur Bilderkennung, insbesondere

ein Modell des maschinellen Lernens.

Basierend auf der ermittelten Oberfldchenbeschaffenheit kann ein Bestimmen 215 der Greif-
barkeit erfolgen. Dies kann ebenfalls automatisiert durch das Steuersystem 7, insbesondere
durch die Auswerteeinheit, bevorzugt durch das Modell des maschinellen Lernens, durchge-

fithrt werden.

Basierend auf der erfassten Greifbarkeit wird durch das Steuersystem 7 ein Auswéhlen 220

jener Greifeinheit(en) durchgefiihrt, welche zum Anheben der Packeinheit P geeignet ist/sind.

Danach erfolgt ein Aktivieren 230 der ausgewdhlten Greifeinheit(en) durch das Steuersystem
7. Dies kann insbesondere dadurch erfolgen, dass die ausgewihlte(n) Greifeinheit(en) aus der

zuvor beschriebenen Inaktivstellung in die Aktivstellung bewegt wird.

Nun kann ein Herstellen 240 der 16sbaren Verbindung zwischen der ausgewihlten und akti-

vierten Greifeinheit 41 und der Kontaktseite der Packeinheit P erfolgen.

Wenn die 16sbare Verbindung hergestellt ist, kann ein Anheben 300 der Packeinheit P erfol-
gen, indem das Greifmodul 4 in Hubrichtung Y von dem Beladezungenmodul 5 wegbewegt
wird. Hierbei wird die Packeinheit P angehoben bzw. angekippt, wie dies beispielhaft in Fig.
4c gezeigt ist. Dadurch wird ein Spalt unterhalb der Packeinheit P gebildet. In diesen Spalt
kann nun das Beladezungenmodul 5, insbesondere die Beladezunge(n), eingebracht werden,
indem dieses aus der zuriickgezogenen Ausgangsstellung in die ausgefahrene Aufnahmestel-
lung bewegt wird. Dadurch erfolgt ein Stiitzen 400 der Packeinheit P durch das Beladezun-
genmodul 5. Dies ist beispielhaft in Fig. 4c gezeigt.

Ist das Beladezungenmodul 5 unter der Packeinheit P positioniert, so kann ein Absenken 500

der Packeinheit P erfolgen, indem das Greifmodul 4 entgegen der Hubrichtung Y in Richtung
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zum Beladezungenmodul 5 bewegt wird. Somit wird die Packeinheit P im Wesentlichen auf

dem Beladezungenmodul 5, insbesondere auf der/den Beladezunge(n) 51, abgesetzt.

In einem néchsten Schritt kann ein Positionieren 600 der Packeinheit P auf dem Beladezun-
genmodul 5 erfolgen, wobei die Packeinheit P vorzugsweise durch die Klemmmittel 6 der
Klemmeinheit auf dem Beladezungenmodul 5 verschoben und so in eine definierte Position

geriickt wird.

Das Positionieren 600 wird vorzugsweise wie in Fig. 12 schematisch dargestellt und im Zu-
sammenhang mit Fig. 5a bis Fig. Sc beschrieben durchgefiihrt. Es erfolgt zunéchst ein Bereit-
stellen 610 der Klemmmittel 6 in der Betriebsstellung sowie ein Losen 710 der 16sbaren Ver-
bindung zwischen der Greifeinheit 41 und der Packeinheit P. Somit steht die Packeinheit P

frei verschiebbar auf dem Beladezungenmodul 5.

AnschlieBend kann ein Abstand zwischen den Klemmmitteln 6 wie zuvor beschrieben verrin-
gert werden, um die Packeinheit P auf dem Beladezungenmodul 5 zu Verschieben und/oder
durch Klemmen zu Fixieren. Somit kann das Ausrichten und/oder Klemmen 630 der Packein-

heit P erfolgen.

Das Ausrichten und/oder Klemmen 630 der Packeinheit P kann insbesondere ein Bereitstellen
631 eines (ersten) Klemmmittels 6 der Klemmeinheit in der Anschlagstellung und anschlie-
Bend ein Bewegen 632 des anderen Klemmmittels 6 der Klemmeinheit in Richtung zum
Klemmmittel 6, welches in der Anschlagstellung bereitgestellt ist, umfassen, wie dies im Zu-
sammenhang mit Fig. 5a bis Fig. Sc beschrieben ist. Beim Bewegen 632 wird das bewegte
Klemmmittel 6 an die Packeinheit P angestellt, wodurch ein Schieben 633 der Packeinheit P
erfolgt. Dies ist in Fig. 13 schematisch dargestellt.

Ferner kann das Positionieren 600 die in Fig. 12 dargestellten Schritte des Bereitstellens 640
eines Klemmelements, des Positionieren 650 des Klemmelements und des Klemmens 660 der
Packeinheit P umfassen. Im Schritt des Bereitstellens 640 kann das Klemmelement, welches
tiber das Greifmodul 4 in Ausfahrrichtung X vorragt, bereitgestellt und im Schritt des Positio-
nierens 650 in einer Grundstellung positioniert werden, in welcher das Klemmelement ober-
halb der Packeinheit P positioniert ist und in Ausfahrrichtung X iiber die Packeinheit P ragt.
Das Klemmelement kann hierbei wie zuvor beschrieben durch das Antastelement 10 bereitge-

stellt werden.
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AnschlieBend kann das Klemmelement im Schritt des Klemmens 660 parallel zur Hubrich-
tung Y in Richtung zum Beladezungenmodul 5 bewegt und von oben an die Packeinheit P an-
gestellt werden, sodass die Packeinheit P zwischen dem Beladezungenmodul 5 und dem

Klemmelement durch Klemmen fixiert wird.

Wie in Fig. 7 gestrichelt dargestellt ist, kann das Verfahren einen optionalen Schritt eines Er-
fassens 700 von Greifparametern und gegebenenfalls einen Schritt eines Trainierens 800 der

Auswerteeinheit, insbesondere des Modells des maschinellen Lernens, umfassen.

Beim Erfassen 700 der Greifparameter konnen Daten betreffend eine Giite der 16sbaren Ver-
bindung erfasst werden. Somit kann beispielsweise festgestellt werden, ob die Verbindung
tiber das gesamte Anheben 300 hilt, wie stark ein durch Vakuumgreifer angelegtes Vakuum
ist, oder dergleichen. Dies kann als Mal} dafiir angesehen werden, ob die ausgewihlte Grei-
feinheit 41 zum Anheben der Packeinheit P geeignet ist. Die Greifparameter kdnnen der
Greiftype und der ermittelten Oberfldchenbeschaffenheit zugeordnet werden, um Trainingsda-

ten bereitzustellen.

Anhand derartiger Trainingsdaten kann das Trainieren 800 der Auswerteeinheit erfolgen.

AbschlieBend wird auch festgehalten, dass der Schutzbereich durch die Patentanspriiche be-
stimmt ist. Die Beschreibung und die Zeichnungen sind jedoch zur Auslegung der Anspriiche
heranzuziehen. Einzelmerkmale oder Merkmalskombinationen aus den gezeigten und be-
schriebenen unterschiedlichen Ausfiihrungsbeispielen kdnnen fiir sich eigenstindige erfinderi-

sche Losungen darstellen.

Insbesondere wird auch festgehalten, dass die dargestellten Vorrichtungen in der Realitét auch
mehr oder auch weniger Bestandteile als dargestellt umfassen kénnen. Teilweise konnen die
dargestellten Vorrichtungen beziehungsweise deren Bestandteile auch unmaBstiblich

und/oder vergrofert und/oder verkleinert dargestellt sein.
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Bezugszeichenaufstellung

1 Transfervorrichtung

2 Greifkopf

3 Grundrahmen

31 Seitenwinde

4 Greifmodul

41 Greifeinheit

42 Vakuumgreifmittel

43 Formschlussgreifmittel

5 Beladezungenmodul

51 Beladezunge

52 Verbindungskontur

6 Klemmmittel

7 Steuersystem

71 Speicher

8 Kameraeinheit

9 Bilderfassungssystem

10 Antastelement

11 Antast-Sensorik

12 Manipulationseinheit

14 Steg

15 Ladungstriger

16 Kommissioniersystem

17a, 17b Quellort, Zielort

18a, 18b erste, zweite Bereitstellvorrichtung
100 Positionieren des Greifkopfes
110 Bereitstellen des Antastelements
120 Horizontales Positionieren
130 Vertikales Positionieren

200 Greifen der Packeinheit

210 Erfassen der Greifbarkeit

211 Identifizieren der Packeinheit
212 Ubertragen der Greifbarkeit
213 Aufnehmen des Bildes

214 Auswerten des Bildes

215 Bestimmen der Greifbarkeit
220 Auswiihlen der Greifeinheit
230 Aktivieren der Greifeinheit
240 Herstellen der 16sbaren Verbindung
300 Anheben der Packeinheit

400 Stiitzen der Packeinheit

500 Absenken der Packeinheit
600 Positionieren der Packeinheit
610 Bereitstellen von Klemmmitteln
620 Losen der Verbindung

630 Ausrichten und/oder Klemmen der Packeinheit
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Bereitstellen des ersten Klemmmittels
Bewegen des zweiten Klemmmittels
Schieben der Packeinheit
Bereitstellen des Klemmelements
Positionieren des Klemmelements
Klemmen der Packeinheit

Erfassen von Greifparametern
Trainieren

Packeinheit

Ausfahrrichtung

Hubrichtung

Breitenrichtung

Frontebene

Riickebene
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Patentanspriiche

1. Transfervorrichtung (1) zum Handhaben von Packeinheiten (P), umfassend einen
Greiftkopf (2), welcher einen Grundrahmen (3), ein Greifmodul (4) zum Anheben einer Pack-
einheit (P) und ein Beladezungenmodul (5) zum Stiitzen der Packeinheit (P) aufweist, wobei
der Grundrahmen (3) eine Frontebene (FE) und eine Riickebene (RE) definiert und zwei Sei-
tenwiénde (31) ausbildet, welche sich zwischen der Frontebene (FE) und der Riickebene (RE)
erstrecken, das Greifmodul (4) entlang einer Hubrichtung (Y) relativ zur Beladezunge (51)
und relativ zum Grundrahmen (3) bewegbar am Grundrahmen (3) gelagert ist und die Belade-
zunge (51) entlang einer Ausfahrrichtung (X) zwischen einer zuriickgezogenen Ausgangsstel-
lung und einer ausgefahrenen Aufnahmestellung relativ zum Grundrahmen (3) und relativ

zum Greifmodul (4) bewegbar am Grundrahmen (3) gelagert ist,
dadurch gekennzeichnet, dass

das Greifmodul (4) mehrere Greifeinheiten (41) unterschiedlicher Greiftype aufweist, welche
zum Kontaktieren einer Kontaktseite der Packeinheit (P) ausgebildet und wechselweise akti-
vierbar sind, und die Transfervorrichtung (1) ein Steuersystem (7) aufweist, welches dazu ein-
gerichtet ist, eine Greifbarkeit der Packeinheit (P) zu erfassen, basierend auf der Greifbarkeit
eine Greiftype zu ermitteln, die zum Anheben der Packeinheit (P) geeignet ist, eine der ermit-
telten Greiftype entsprechenden Greifeinheit (41) auszuwéhlen und ein Aktiveren der ausge-

wihlten Greifeinheit (41) auszuldsen.

2. Transfervorrichtung (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Greifty-
pen ausgewihlt sind aus einer Gruppe umfassend eine oder mehrere Kraftschluss-Greiftypen

und/oder eine oder mehrere Formschluss-Greiftypen.

3. Transfervorrichtung (1) nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, dass das
Steuersystem (7) zum Abrufen von in einem elektronischen Speicher (71) gespeicherten
Stammdaten der Packeinheit (P) und/oder zum Speichern (71) von Stammdaten der Packein-

heit (P) im elektronischen Speicher (71) ausgebildet ist.

4. Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet,
dass das Steuersystem (7) ein Bilderfassungssystem (9) zur Aufnahme eines Bildes der Kon-

taktseite der Packeinheit (P) und eine Auswerteeinheit aufweist, wobei die Auswerteeinheit
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dazu eingerichtet ist, eine Oberflichenbeschaffenheit der Kontaktseite basierend auf einem
durch das Bilderfassungssystem (9) aufgenommenen Bild zu ermitteln und die Greifbarkeit

basierend auf der Oberflichenbeschaffenheit zu bestimmen.

5. Transfervorrichtung (1) nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass das Steuer-
system (7) eine Uberwachungseinheit aufweist, welche dazu eingerichtet ist, Greifparameter
wihrend des Anhebens der Packeinheit (P) zu erfassen und Trainingsdaten in einem elektroni-
schen Speicher (71) zu speichern, wobei die Trainingsdaten die bestimmte Greifbarkeit und
erfasste Greifparameter umfassen und wobei die Auswerteeinheit zum Ermitteln der Greifbar-
keit ein Modell des maschinellen Lernens umfasst, welches anhand der Trainingsdaten trai-

nierbar ist.

6. Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet,
dass der Greifkopf (2) eine Klemmeinheit zum Fixieren der Packeinheit (P) aufweist, welche
zwel zusammenwirkende Klemmmittel (6) umfasst, welche relativ zueinander bewegbar am

Grundrahmen (3) gelagert sind, um eine Klemmkraft zu erzeugen.

7. Transfervorrichtung (1) nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass zumindest ei-
nes der Klemmmittel (6) zwischen einer Verstaustellung und einer Betriebsstellung bewegbar
ist, wobei die Frontebene (FE) und voneinander abgewandte Auflenflidchen der Seitenwiinde

(31) einen Innenraum begrenzen und das zumindest eine Klemmmittel (6) in der Verstaustel-
lung vollstéindig im Innenraum und in der Betriebsstellung zumindest teilweise auBerhalb des

Innenraums angeordnet ist.

8. Transfervorrichtung (1) zum Handhaben von Packeinheiten (P), umfassend einen
Greiftkopf (2), welcher einen Grundrahmen (3), ein Greifmodul (4) zum Anheben einer Pack-
einheit (P) und ein Beladezungenmodul (5) zum Stiitzen der Packeinheit (P) aufweist, wobei
der Grundrahmen (3) eine Frontebene (FE) und eine Riickebene (RE) definiert und zwei Sei-
tenwiénde (31) ausbildet, welche sich zwischen der Frontebene (FE) und der Riickebene (RE)
erstrecken, das Greifmodul (4) entlang einer Hubrichtung (Y) relativ zur Beladezunge (51)
und relativ zum Grundrahmen (3) bewegbar am Grundrahmen (3) gelagert ist und die Belade-
zunge (51) entlang einer Ausfahrrichtung (X) zwischen einer zuriickgezogenen Ausgangsstel-
lung und einer ausgefahrenen Aufnahmestellung relativ zum Grundrahmen (3) und relativ

zum Greifmodul (4) bewegbar am Grundrahmen (3) gelagert ist,
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dadurch gekennzeichnet, dass

der Greifkopf (2) eine Klemmeinheit zum Fixieren der Packeinheit (P) aufweist, welche zwei
zusammenwirkende Klemmmittel (6) umfasst, welche relativ zueinander bewegbar am
Grundrahmen (3) gelagert sind, um eine Klemmkraft zu erzeugen, wobei zumindest eines der
Klemmmittel (6) zwischen einer Verstaustellung und einer Betriebsstellung bewegbar ist, wo-
bei die Frontebene (FE) und voneinander abgewandte AuBenfldchen der Seitenwinde (31) ei-
nen Innenraum begrenzen und das zumindest eine Klemmmittel (6) in der Verstaustellung
vollstindig im Innenraum und in der Betriebsstellung zumindest teilweise aulerhalb des In-

nenraums angeordnet ist.

9. Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet,
dass das Beladezungenmodul (5) zwei nebeneinander angeordnete Beladezungen (51) um-
fasst, welche entlang einer zur jeweils anderen Beladezunge (51) gerichteten Seite eine seitli-
che Verbindungskontur (52) aufweisen, welche abwechselnd Vorspriinge und Vertiefungen
aufweist, und der Greifkopf (2) in eine erste Konfiguration, in welcher die Beladezungen (51)
in einem Minimalabstand zueinander angeordnet sind und die Verbindungskonturen (52) der
Beladezungen (51) ineinander eingreifen, und eine zweite Konfiguration bringbar ist, in wel-
cher die Beladezungen (51) in einem Maximalabstand zueinander angeordnet sind, wobei der

Maximalabstand groBer als der Minimalabstand ist.

10. Transfervorrichtung (1) zum Handhaben von Packeinheiten (P), umfassend einen
Greitkopf (2), welcher einen Grundrahmen (3), ein Greifmodul (4) zum Anheben einer Pack-
einheit (P) und ein Beladezungenmodul (5) zum Stiitzen der Packeinheit (P) aufweist, wobei
der Grundrahmen (3) eine Frontebene (FE) und eine Riickebene (RE) definiert und zwei Sei-
tenwinde (31) ausbildet, welche sich zwischen der Frontebene (FE) und der Riickebene (RE)
erstrecken, das Greifmodul (4) entlang einer Hubrichtung (Y) relativ zur Beladezunge (51)
und relativ zum Grundrahmen (3) bewegbar am Grundrahmen (3) gelagert ist und die Belade-
zunge (51) entlang einer Ausfahrrichtung (X) zwischen einer zuriickgezogenen Ausgangsstel-
lung und einer ausgefahrenen Aufnahmestellung relativ zum Grundrahmen (3) und relativ

zum Greifmodul (4) bewegbar am Grundrahmen (3) gelagert ist,

dadurch gekennzeichnet, dass
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das Beladezungenmodul (5) zwei nebeneinander angeordnete Beladezungen (51) umfasst,
welche entlang einer zur jeweils anderen Beladezunge (51) gerichteten Seite eine seitliche
Verbindungskontur (52) aufweisen, welche abwechselnd Vorspriinge und Vertiefungen auf-
weist, und der Greifkopf (2) in eine erste Konfiguration, in welcher die Beladezungen (51) in
einem ersten Abstand zueinander angeordnet sind und die Verbindungskonturen (52) der Be-
ladezungen (51) ineinander eingreifen, und eine zweite Konfiguration bringbar ist, in welcher
die Beladezungen (51) in einem zweiten Abstand zueinander angeordnet sind, wobei der

zweite Abstand grofer als der erste Abstand ist.

11.  Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet,
dass das Greifmodul (4) parallel zur Ausfahrrichtung (X) zwischen einer zuriickgezogenen In-
aktivstellung und einer der Inaktivstellung in Ausfahrrichtung (X) vorgelagerten Aktivstel-

lung bewegbar sind.

12.  Transfervorrichtung (1) nach Anspruch 11, dadurch gekennzeichnet, dass Greifeinhei-
ten (41) des Greifmoduls (4), insbesondere die Greifeinheiten (41) unterschiedlicher Greif-
type, unabhiingig voneinander parallel zur Ausfahrrichtung (X) zwischen der Inaktivstellung

und der Aktivstellung bewegbar sind.

13.  Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 12, dadurch gekennzeichnet,
dass der Greifkopf (2) ein iiber die Frontebene (FE) vorragendes Klemmelement umfasst,
welches parallel zur Hubrichtung (Y) relativ zur Beladezunge (51) bewegbar am Grundrah-
men (3) gelagert ist, um eine Klemmkraft zwischen dem Klemmelement und der Beladezunge

(51) zu erzeugen.

14.  Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet,
dass der Greifkopf (2) ein iiber die Frontebene (FE) vorragendes Antastelement (10) und eine
Antast-Sensorik (11) umfasst, wobei das Antastelement (10) zwischen einer Antaststellung
und einer Betitigungsstellung bewegbar ist und die Antast-Sensorik (11) dazu ausgebildet ist,
eine Bewegung des Antastelements (10) aus der Antaststellung in die Betdtigungsstellung zu

erfassen.
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15.  Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 14, dadurch gekennzeichnet,
dass der Greifkopf (2) eine Kameraeinheit (8) umfasst, welche am Grundrahmen (3) in Aus-
fahrrichtung (X) iiber die Frontebene (FE) vorragend gelagert ist, wobei eine optische Achse

der Kameraeinheit (8) parallel zur Hubrichtung (Y) verléduft.

16.  Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 15, dadurch gekennzeichnet,
dass das Greifmodul (4) zumindest zwei Greifeinheiten (41) gleicher Greiftype umfasst, wel-
che in Breitenrichtung (Z) relativ zueinander bewegbar sind, um einen Abstand zwischen die-

sen zu verandern.

17.  Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 16, dadurch gekennzeichnet,
dass die Seitenwénde (31) des Grundrahmens (3) in Breitenrichtung (Z) relativ zueinander be-

wegbar sind, um einen Abstand zwischen diesen zu veridndern.

18. Kommissioniersystem (16) umfassend eine Transfervorrichtung (1) zum Handhaben
von Packeinheiten (P), dadurch gekennzeichnet, dass die Transfervorrichtung (1) nach einem

der Anspriiche 1 bis 17 ausgebildet ist.

19. Verfahren zum Handhaben einer Packeinheit (P) mittels einer Transfervorrichtung (1),
insbesondere einer Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 17, wobei die
Transfervorrichtung (1) einen Greifkopf (2) umfasst, welcher einen Grundrahmen (3), ein
Greifmodul (4) zum Anheben einer Packeinheit (P) und ein Beladezungenmodul (5) zum

Stiitzen der Packeinheit (P) aufweist, umfassend die Schritte:
1) Positionieren (100) des Greitkopfes (2) vor der Packeinheit (P);
ii) Greifen (200) der Packeinheit (P) durch das Greifmodul (4);

1ii) Anheben (300) der Packeinheit (P), indem das Greifmodul (4) relativ zum Grundrah-
men (3) in einer Hubrichtung (Y) bewegt wird, sodass zwischen der Packeinheit (P) und einer

Unterlage, auf welcher die Packeinheit (P) liegt, ein Spalt gebildet wird;

iv) Stiitzen (400) der Packeinheit (P) durch das Beladezungenmodul (5), in dem das Bela-
dezungenmodul (5) in einer Ausfahrrichtung (X) aus einer zuriickgezogenen Ausgangsstel-
lung in eine ausgefahrene Aufnahmestellung ausgefahren und in den Spalt eingebracht wird,

sodass die Packeinheit (P) von dem Beladezungenmodul (5) unterfahren wird;
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V) Absenken (500) der Packeinheit (P) auf das Beladezungenmodul (5), indem das Greif-
modul (4) relativ zum Grundrahmen (3) entgegen der Hubrichtung (Y) in Richtung zu dem

Beladezungenmodul (5) bewegt wird;
vi) Positionieren (600) der Packeinheit (P) auf dem Beladezungenmodul (5);
dadurch gekennzeichnet, dass

das Greifmodul (4) mehrere Greifeinheiten (41) unterschiedlicher Greiftype aufweist und der

Schritt i1) folgende Schritte umfasst:

- Erfassen (210) einer Greifbarkeit der Packeinheit (P) durch ein Steuersystem (7), wo-

bei die Greifbarkeit eine Greiftype angibt, die zum Anheben der Packeinheit (P) geeignet ist;

- Auswihlen (220) einer Greifeinheit (41) aus den Greifeinheiten (41) unterschiedlicher

Greiftype in Abhéngigkeit der erfassten Greifbarkeit durch das Steuersystem (7);
- Aktivieren (230) der ausgewihlten Greifeinheit (41) durch das Steuersystem (7);

- Herstellen (240) einer 16sbaren Verbindung zwischen der ausgewihlten Greifeinheit

(41) und einer Kontaktseite der Packeinheit (P).

20.  Verfahren nach Anspruch 19, dadurch gekennzeichnet, dass beim Aktivieren (230)
eine Relativbewegung zwischen der ausgewdhlten Greifeinheit (41) und der zumindest einen
anderen Greifeinheit (41) der mehreren Greifeinheiten (41) durchgefiihrt wird, wobei die aus-
gewihlte Greifeinheit (41) der zumindest einen anderen Greifeinheit (41) in Ausfahrrichtung

(X) vorgelagert positioniert wird.

21.  Verfahren nach Anspruch 19 oder 20, dadurch gekennzeichnet, dass das Erfassen
(210) der Greifbarkeit folgende Schritte umfasst:

- Identifizieren (211) der Packeinheit (P);

- Ubertragen (212) der Greifbarkeit der identifizierten Packeinheit (P) von einem elekt-

ronischen Speicher (71) an das Steuersystem (7).

22.  Verfahren nach einem der Anspriiche 19 bis 21, dadurch gekennzeichnet, dass das Er-
fassen (210) der Greifbarkeit folgende Schritte umfasst:
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- Aufnehmen (213) eines Bildes der Kontaktseite mittels eines Bilderfassungssystems

9);

- Auswerten (214) des Bildes mittels einer Auswerteeinheit, um eine Oberfldchenbe-

schaffenheit zu ermitteln;

- Bestimmen (215) einer Greifbarkeit der Packeinheit (P) basierend auf der Oberfli-

chenbeschaffenheit.

23.  Verfahren nach Anspruch 21 oder 22, dadurch gekennzeichnet, dass beim Erfassen der
Greifbarkeit wahlweise die Greifbarkeit von einem elektronischen Speicher (71) an das Steu-
ersystem (7) libertragen (212) oder ein aufgenommenes Bilde der Kontaktseite ausgewer-

tet (214) und die Greifbarkeit der Packeinheit (P) basierend auf der Oberfldchenbeschaffen-
heit bestimmt (215) wird, abhingig davon, ob die Greifbarkeit im elektronischen Speicher

hinterlegt ist.

24.  Verfahren nach Anspruch 22 oder 23, dadurch gekennzeichnet, dass das Auswerten

(214) des Bildes mittels eines Modells des maschinellen Lernens erfolgt.

25.  Verfahren nach Anspruch 24, dadurch gekennzeichnet, dass das Verfahren ferner fol-

gende Schritte umfasst:

vii)  Erfassen (700) von Greifparametern, welche eine Giite der Verbindung zwischen der
ausgewdhlten Greifeinheit (41) und der Kontaktseite betreffen, wihrend der Schritte i1), iii),
iv) und/oder v), wobei die Greifparameter der Greiftype und der ermittelten Oberfldchenbe-

schaffenheit zugeordnet werden, um Trainingsdaten bereitzustellen;

viii))  Trainieren (800) des Modells des maschinellen Lernens anhand der Trainingsdaten.

26.  Verfahren nach einem der Anspriiche 19 bis 25, dadurch gekennzeichnet, dass das Po-
sitionieren (600) gemiB Schritt vi) folgende Schritte umfasst:

- Bereitstellen (610) von zwei zusammenwirkenden am Grundrahmen (3) gelagerten

Klemmmitteln (6) einer Klemmeinheit zu gegeniiberliegenden Seiten der Packeinheit (P);

- Ausrichten und/oder Klemmen (630) der Packeinheit (P) zwischen den Klemmmitteln

(6), indem ein Abstand zwischen den Klemmmitteln (6) verringert wird.
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27. Verfahren nach Anspruch 26, dadurch gekennzeichnet, dass das Positionieren (600)

gemif Schritt vi) folgenden Schritt umfasst:

- Losen (620) der Verbindung zwischen der Greifeinheit (41) und der Kontaktseite nach
dem Absenken (500) der Packeinheit (P) geméf Schritt v);

wobei das Ausrichten und/oder Klemmen (630) der Packeinheit (P) nach dem Losen (620) der
Verbindung durchgefiihrt wird.

28. Verfahren zum Handhaben einer Packeinheit (P) mittels einer Transfervorrichtung (1),
insbesondere einer Transfervorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 17, wobei die
Transfervorrichtung (1) einen Greifkopf (2) umfasst, welcher einen Grundrahmen (3), ein
Greifmodul (4) zum Anheben einer Packeinheit (P) und ein Beladezungenmodul (5) zum

Stiitzen der Packeinheit (P) aufweist, umfassend die Schritte:
1) Positionieren (100) des Greitkopfes (2) vor der Packeinheit (P);
ii) Greifen (200) der Packeinheit (P) durch das Greifmodul (4);

1ii) Anheben (300) der Packeinheit (P), indem das Greifmodul (4) relativ zum Grundrah-
men (3) in einer Hubrichtung (Y) bewegt wird, sodass zwischen der Packeinheit (P) und einer

Unterlage, auf welcher die Packeinheit (P) liegt, ein Spalt gebildet wird;

v) Stiitzen (400) der Packeinheit (P) durch die Beladezunge (51), in dem die Beladezunge
(51) in einer Ausfahrrichtung (X) aus einer zuriickgezogenen Ausgangsstellung in eine ausge-
fahrene Aufnahmestellung ausgefahren und in den Spalt eingebracht wird, sodass die Pack-

einheit (P) von der Beladezunge (51) unterfahren wird;

V) Absenken (500) der Packeinheit (P) auf die Beladezunge (51), indem das Greifmodul
(4) relativ zum Grundrahmen (3) entgegen der Hubrichtung (Y) in Richtung zur Beladezunge
(51) bewegt wird;

vi) Positionieren (600) der Packeinheit (P) auf der Beladezunge (51);
dadurch gekennzeichnet, dass

das Positionieren (600) gemiB Schritt vi) folgende Schritte umfasst:
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- Bereitstellen (610) von zwei zusammenwirkenden am Grundrahmen (3) gelagerten

Klemmmitteln (6) einer Klemmeinheit zu gegeniiberliegenden Seiten der Packeinheit (P);

- Losen (620) der Verbindung zwischen der Greifeinheit (41) und der Kontaktseite nach
dem Absenken (500) der Packeinheit (P) geméf Schritt v);

- Ausrichten und/oder Klemmen (630) der Packeinheit (P) zwischen den Klemmmitteln

(6), indem ein Abstand zwischen den Klemmmitteln (6) verringert wird.

29.  Verfahren nach einem der Anspriiche 26 bis 28, dadurch gekennzeichnet, dass das
Ausrichten und/oder Klemmen (630) der Packeinheit (P) folgende Schritte umfasst:

- Bereitstellen (631) eines ersten Klemmmittels der Klemmmittel (6) in einer Anschlag-

stellung;

- Bewegen (632) eines zweiten Klemmmittels der Klemmmittel (6) in Richtung zum

ersten Klemmmittel;

- Schieben (733) der Packeinheit (P) in Richtung zum ersten Klemmmittelmittels des

zweiten Klemmmittels bis die Packeinheit (P) an das erste Klemmmittel angestellt ist.

30.  Verfahren nach einem der Anspriiche 19 bis 29, dadurch gekennzeichnet, dass das Po-

sitionieren (600) im Schritt vi) folgende Schritte umfasst:

- Bereitstellen (640) eines Klemmelements, welches iiber das Greifmodul (4) vorragt

und relativ zum Beladezungenmodul (5) bewegbar am Grundrahmen (3) gelagert ist,

- Positionieren (650) des Klemmelements in einer Grundstellung, in welcher das Klem-
melement oberhalb der Packeinheit (P) positioniert ist und in Ausfahrrichtung (X) iiber die

Packeinheit (P) ragt,

- Klemmen (660) der Packeinheit (P) durch Bewegen des Klemmelements aus der
Grundstellung in eine Fixierstellung, wobei das Klemmelement an eine Oberkante der Pack-
einheit (P) angestellt und die Packeinheit (P) durch Klemmen zwischen dem Klemmelement

und einer Beladezunge (51) des Beladezungenmoduls (5) fixiert wird.

31.  Verfahren nach einem der Anspriiche 19 bis 30, dadurch gekennzeichnet, dass das Po-
sitionieren (100) des Greifkopfes (2) gemél Schritt 1) folgende Schritte umfasst:
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- Bereitstellen (110) eines relativ zum Beladezungenmodul (5) bewegbar am Grundrah-

men (3) gelagerten Antastelements (10) in einer Antaststellung, in welcher das Antastelement

(10) iiber das Greifmodul (4) vorragt;

- horizontales Positionieren (120) des Greifkopfes (2), wobei der Greifkopf (2) in eine
erste Position bewegt wird, in welcher das Antastelement (10) iiber die Packeinheit (P) ragt
und das Greifmodul (4) parallel zur Ausfahrrichtung (X) beabstandet zur Kontaktseite ange-

ordnet ist;

- vertikales Positionieren (130) des Greitkopfes (2), wobei das Antastelement (10) in ei-
ner Antaststellung, in welcher das Antastelement (10) an einem unteren Ende des Greifmo-
duls (4) positioniert ist, bereitgestellt und der Greifkopf (2) abgesenkt werden, bis das Antas-
telement (10) durch ein Beriihren einer Oberkante der Packeinheit (P) aus der Antaststellung
in eine Betitigungsstellung bewegt wird, wonach der Greifkopf (2) weiter abgesenkt wird, so-

dass das Beladezungenmodul (5) an einer Unterkante der Packeinheit (P) ausgerichtet ist.
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