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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Maschine
gemäß Oberbegriff Patentanspruch 1.
[0002] Maschinen zum Behandeln von Flaschen, Do-
sen oder dergleichen Behälter, insbesondere auch sol-
che umlaufender Bauart, bei denen die zu behandelnden
Behälter an Behälterträgern eines umlaufenden Rotors
angeordnet sind, sind in unterschiedlichsten Ausführun-
gen und für verschiedenste Zwecke bekannt.
[0003] Bekannt sind ferner Etikettiermaschinen um-
laufender Bauart, bei denen die Behälterträger als Dreh-
teller ausgebildet sind und die auf diesen Drehtellern auf-
stehenden Behältern an verschiedenen Behandlungspo-
sitionen vorbeibewegt werden, beispielsweise an einem
Etikettieraggregat zur Übergabe von Etiketten an die Be-
hälter, an Anbürst- und Andrückstationen usw., wobei
der jeweiligen Behandlungsstation entsprechend ein
Ausrichten des dortigen Behälters durch gesteuertes
Drehen des Drehtellers erfolgt. Insbesondere für die Eti-
kettierung mit längeren Etiketten, beispielsweise mit
Rundum-Etiketten ist es bekannt, die Behälter zum An-
rollen dieser Etiketten um ihre vertikale Behälterachse
zu drehen.
[0004] Bekannt ist speziell auch (EP 0 717 703 B1),
für die Drehteller jeweils einen eigenen, von einem Elek-
tromotor gebildeten Drehantrieb vorzusehen und diese
Drehantriebe von einem zentralen Rechner zu steuern,
und zwar u.a. in Abhängigkeit von aktuellen Maschinen-
parametern, wie Dreh- oder Winkelstellung und/oder
Drehgeschwindigkeit des Rotors usw., sowie auch in Ab-
hängigkeit von behandlungsspezifischen Steuerpara-
metern, d.h. von Parametern, die die Art der Behandlung
der Behälter (z.B. Etikettieren), die bei einer Behandlung
notwendige Orientierung und/oder Eigenrotation der Be-
hälter usw. an verschiedenen Behandlungsstationen
oder - positionen berücksichtigen. Von Gebersignalen
werden die aktuellen Maschinenparameter abgeleitet.
Die bekannte Maschine erfordert einen sehr großvolu-
migenDatenaustausch zwischen den einzelnen Signal-
gebern, dem zentralen Rechner und den Antrieben für
die Drehteller.
[0005] Ferner bekannt ist eine Vorrichtung nach der
DE 31 37 201. Diese Vorrichtung stellt ebenfalls eine
Etikettiermaschine vor, bei der die Drehteller durch se-
parat angeordnete Schrittmotoren angetrieben werden.
Dabei ist vorgesehen, dass die Schrittmotoren durch
Zahnriemen mit den Drehtellern verbunden werden. Die
Ansteuerung der Schrittmotoren erfolgt durch je eine
Schalteinheit, wobei alle Schalteinheiten mit einer ge-
meinsamen Steuereinheit verbunden sind. Hierbei sind
die Schalteinheiten in relativ großer Entfernung von den
Schrittmotoren angeordnet, wodurch hohe Kosten bei
der mechanischen Fertigung, der Montage und der War-
tung einer entsprechenden Vorrichtung verursacht wer-
den. Von besonderem Nachteil an einer Vorrichtung ent-
sprechend der DE 31 37 201 ist, dass beim Ausfall eines
Drehtellers zunächst die eigentliche Fehlerursache ana-

lysiert werden muss, um dann anschließend die defekte
Komponente auszutauschen, wodurch verhältnismäßig
lange Unterbrechungszeiten entstehen, was in der Pra-
xis unerwünscht ist.
[0006] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Maschine
der vorgenannten Art hinsichtlich des konstruktiven Auf-
wandes und hinsichtlich der Datenübertragung zu ver-
einfachen. Zur Lösung dieser Aufgabe ist eine Maschine
entsprechend dem Patentanspruch 1 ausgebildet.
[0007] Die erfindungsgemäße Maschine, die bei-
spielsweise eine Etikettiermaschine ist, zeichnet sich
u.a. durch einen vereinfachten und übersichtlichen Auf-
bau aus, der es insbesondere auch gestattet, im Bedarfs-
fall die Stellantriebe für die Behälterträger jeweils mit der
zugehörigen Steuer- und Regelelektronik als komplette
Baugruppe auszutauschen. Weiterhin ermöglicht die er-
findungsgemäße Ausbildung eine sehr vereinfachte Da-
tenübertragung, beispielsweise auch asynchrone Daten-
übertragung, insbesondere während des Betriebs der
Maschine.
[0008] Bei einer bevorzugten Ausführungsform der Er-
findung sind die eher behandlungsbezogenen oder -spe-
zifischen Steuerparameter zumindest zum Teil in der je-
weiligen Steuer- und Regelelektronik abgelegt, so daß
über die vorzugsweise als Bus ausgebildete Datenver-
bindung im Extremfall während des Betriebs der Maschi-
ne lediglich die aktuellen Maschinenparameter an die
Steuer- und Regeleinheiten übertragen werden.
[0009] Weiterbildungen der Erfindung sind Gegen-
stand der Unteransprüche. Die Erfindung wird im Fol-
genden anhand der Figuren an einem Ausführungsbei-
spiel näher erläutert. Es zeigen:

Fig. 1 in schematischer Darstellung eine Behälterbe-
handlungsmaschine gemäß der Erfindung;

Fig. 2 in vereinfachter Schnittdarstellung einen der
Behälterträger der Maschine der Figur 1, zu-
sammen mit dem zugehörigen Stell-bzw. Dreh-
antrieb.

[0010] Die in den Figuren allgemein mit 1 bezeichnete
Maschine dient zum Behandeln von Behältern 2, bei-
spielsweise von Flaschen und dabei speziell zum Etiket-
tieren der Behälter 2.
[0011] Die Maschine 1 umfaßt u.a. einen um eine ver-
tikale Maschinenachse VA mittels eines Antriebs 3 um-
laufend angetriebenen Rotor 4 mit Drehtisch 5, an des-
sen Umfang in gleichmäßigen Winkelabständen um die
Achse VA verteilt Behälterträger vorgesehen sind. Bei
der dargestellten Ausführungsform sind diese Behälter-
träger Drehteller 6, auf denen die Behälter 2 mit ihrem
Boden aufstehen und die jeweils um eine Drehtellerach-
se DA parallel zur Maschinenachse VA gesteuert dreh-
bar sind, und zwar durch einen eigenen elektrischen
Drehtellerantrieb 7.
[0012] Die Behälter 2 werden den Drehtellern 6 jeweils
an einen Behältereinlauf nacheinander zugeführt und
nach dem Behandeln nacheinander an einem Behälter-
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auslauf von den Drehtellern 6 entnommen, wie dies dem
Fachmann bekannt ist. Im Winkelbereich der Drehbewe-
gung des Drehtisches 5 zwischen dem Behältereinlauf
und dem Behälterauslauf erfolgt in ebenfalls bekannter
Weise das Behandeln, d.h. im vorliegenden Fall das Eti-
kettieren der Behälter 2.
[0013] In Abhängigkeit von der Art der Behälter 2, von
der Art der Behandlung, von dem jeweiligen Behälterbe-
reich, an dem das Etikettieren erfolgen soll, von den Be-
handlungsstationen oder -aggregaten, an denen die auf
den Drehtellern 6 aufstehenden Behälter 2 vorbeibewegt
werden, von der Art und Ausbildung dieser Behandlungs-
stationen oder -aggregate, d.h. im vorliegenden Fall von
der Art der Etikettieraggregate, der Stationen zum An-
drücken oder Anbürsten der Etiketten usw. ist bei jeder
Behandlung eine bestimmte Orientierung der Behälter 2
notwendig, und zwar durch gesteuertes Drehen der
Drehteller 6 um ihre Achse DA (Lage- bzw. Positions-
steuerung).
[0014] Diese Lage- bzw. Positionssteuerung der Dreh-
teller 6 ist u.a. abhängig von einer ersten Gruppe von
Steuerdaten, die aktuelle Maschinenparameter berück-
sichtigen, wie Drehgeschwindigkeit und Winkelstellung
des Drehtisches 5 bezogen auf eine Ausgangsstellung.
Die Lage- bzw. Positionssteuerung der Drehteller 6 durch
ihre individuellen Drehtellerantriebe 7 ist weiterhin auch
abhängig von Parametern oder Steuerdaten, die frei pro-
grammierbar sind und z.B. die Position des jeweiligen
Drehtellers 6 am Umfang des Rotors 5, die erforderliche
Orientierung der Drehteller 6 und damit der Behälters 2
an einer bestimmten Behandlungsposition, die erforder-
liche Rotation und/oder Drehgeschwindigkeit und/oder
Drehrichtung der Drehteller 6 und damit der Behälters 2
an einer bestimmten Behandlungsposition, beispielswei-
se an einer Etikettierstation zum Übernehmen und/oder
Anrollen eines Etiketts an die Behälter usw. festlegen.
[0015] Zur Erfassung der Maschinenparameter (Win-
kelstellung und Geschwindigkeit des Drehtisches 5)
dient ein Lagegeber 8, dessen Signalausgang am Rotor
4 vorgesehen ist und mit diesem Rotor umläuft. Vorge-
sehen ist weiterhin ein Bedientableau 9, welches z.B.
von einem Rechner mit Eingabetastatur, Bildschirm usw.
gebildet ist und über welches eine Steuerung und Pro-
grammierung der Maschine 1 möglich ist.
[0016] Jeder Drehtellerantrieb 7 umfaßt u.a. einen ei-
genen elektrischen Antriebs- oder Stellmotor 10, der bei
der dargestellten Ausführungsform ein Schrittschaltmo-
tor ist. Die Ausgangswelle des Antriebsmotors 10 ist je-
weils mit dem zugehörigen Drehteller 6 verbunden. Je-
dem Antriebsmotor 10 ist ein eigener Lagegeber 11 zu-
geordnet, welcher ein von der Stellung des Motors 10
und des Drehtellers 6 abhängiges Ist-Lage- oder Ist-Po-
sitionssignal liefert.
[0017] Wie insbesondere die Figur 1 zeigt, sind der
Antriebsmotor 10 und der Geber 11 jeweils Bestandteil
einer elektronischen Steuer- und Regeleinheit 12, die für
jeden Drehtellerantrieb 7 gesondert vorgesehen ist, und
zwar nach außen hin dicht gekapselt in einem zylinder-

förmigen Gehäuse 13, welches am unteren Ende durch
einen angeformten Boden und am oberen Ende durch
einen Flansch 14 verschlossen ist, an dem der Drehteller
6 drehbar gelagert ist und auch der Antriebsmotor 10 mit
dem Geber 11 und die Steuer- und Regeleinheit 12 be-
festigt sind.
[0018] Bei der dargestellten Ausführungsform umfaßt
jede Steuer- und Regeleinheit 12 im wesentlichen zwei
Baugruppen, nämlich eine Lageregelbaugruppe 15 und
eine von dem Ausgangssignal dieser Baugruppe ange-
steuerte Stromregelbaugruppe 16, die ihrerseits den An-
triebsmotor 10 ansteuert. Die Stromregelbaugruppe 16
enthält u.a. eine als Leistungsstufe ausgebildete Aus-
gangsstufe zur Erzeugung der den Antriebsmotor 10
(Schrittschaltmotor) ansteuernden Stromimpulse sowie
einen eigenen, internen Rückkoppelkreis 16’, über den
eine Regelung des Ausgangssignals (z.B. Größe und An-
zahl der Stromimpulse) auch in Abhängigkeit von dem
Ausgangssignal der Lageregelbaugruppe 15 erfolgt.
[0019] Die Lageregelbaugruppe 15 ist beispielsweise
eine mikroprozessorgestützte Baugruppe, die u.a. auch
einem Mikroprozessor zugeordnete Speicher für Pro-
gramme und Daten enthält. Der Eingang jeder Lagere-
gelbaugruppe 15 ist an eine Datenverbindung 17 ange-
schlossen, die als Daten- und Adressbus ausgeführt ist
und über die an die Lageregelbaugruppen 15 bzw. an
die Steuer- und Regeleinheiten 12 u.a. die von dem La-
gegeber 8 abgeleiteten aktuellen Maschinenparameter
(Winkelstellung und Drehgeschwindigkeit des Rotors 4),
aber auch beispielsweise über das Tableau 9 oder eine
Schnittstelle eingegebene Programme oder Daten über-
tragen werden, beispielsweise die behandlungsspezifi-
schen Daten (z.B. Orientierung des jeweiligen Drehtel-
lers 6 auch in Abhängigkeit von den aktuellen Maschi-
nendaten), und zwar auch zur Abspeicherung in den vor-
handenen Speichern der Lageregelbaugruppen 15.
[0020] Die Datenverbindung 17 ist vorzugsweise für
eine bidirektionale Datenübertragung ausgebildet, z.B.
für eine Überprüfung der in den einzelnen Steuer- und
Regeleinheiten 12 gespeicherten Daten. Die Datenver-
bindung 17 ist weiterhin vorzugsweise ein Daten- und
Adressbus, beispielsweise ein Bus mit elektrischen Lei-
tungen oder ein Lichtleiterbus.
[0021] Jede Steuer- und Regeleinheit 12 bildet einen
Regelkreis mit Rückkopplung 18, über die das der tat-
sächlichen Stellung des jeweiligen Drehtellers entspre-
chende und von dem Geber 11 erzeugte Ist-Signal mit
einem in der jeweiligen Lageregelbaugruppe 15 gebilde-
ten Soll-Signal verglichen wird, so daß dann durch ent-
sprechende Ansteuerung der Stromregelbaugruppe 16
und damit des Motors 10 eine Nachregelung der Stellung
bzw. Winkelstellung oder Orientierung des Drehtellers 6
auf den Sollwert erfolgt.
[0022] Wie in der Figur 2 dargestellt, ist der Drehtisch
5 im wesentlichen von einem die vertikale Maschinen-
achse VA konzentrisch umschließenden Ringkörper 20
gebildet, in dem die einzelnen Drehtellerantriebe 7 von
oben her in an der Oberseite vorgesehene Öffnungen
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eingesetzt und mit ihrem Flansch 14 befestigt sind.
[0023] Die Erfindung wurde voranstehend an einem
Ausführungsbeispiel beschrieben.
[0024] So wurde vorstehend davon ausgegangen, daß
die Steuerung des jeweiligen Drehtellerantriebs 7 bzw.
des zugehörigen Antriebsmotors 10 jeweils in Abhängig-
keit von den aktuellen Maschinenparametern (Winkel-
stellung sowie Drehgeschwindigkeit des Rotors 4), die
von dem Geber 8 abgeleitet werden, und unter Berück-
sichtigung weiterer, in den Lagereglerbaugruppen 15 ab-
gespeicherter Parameter erfolgt. Selbstverständlich ist
es auch möglich, beispielsweise an den einzelnen Dreh-
tellern 6 Sensoren 19 vorzusehen, die zum Ausrichten
der Behälter 2, beispielsweise zum Etikettieren an be-
stimmten, für das jeweilige Etikett vorgesehenen Behäl-
terflächen mit markanten Bereichen, beispielsweise mit
Nasen, Ausnehmungen usw. an den Behältern 2 zusam-
menwirken. Die Signale dieser Sensoren 19 werden
dann ebenfalls der jeweiligen Lageregelbaugruppe 15
als Eingangs- oder Steuersignal zugeführt.
[0025] Weiterhin ist es selbstverständlich möglich, die
beschriebene Ausbildung auch bei Maschinen für eine
andere Art der Behandlung von Behältern 2 vorzusehen,
beispielsweise bei Füll- und/oder Verschließmaschinen
(z.B. zum Füllen und Schließen von Bügelverschlußfla-
schen) usw.

Bezugszeichenliste

[0026]

1 Behälterbehandlungsmaschine
2 Behälter, beispielsweise Flasche
3 Maschinenantrieb
4 Rotor
5 Drehtisch
6 Drehteller
7 Drehtellerantrieb
8 Lagegeber
9 Bedientableau
10 Antriebsmotor, beispielsweise Schrittschaltmotor
11 Lagegeber
12 Steuer- und Regeleinheit
13 Gehäuse
14 Flansch
15 Lageregelbaugruppe
16 Stromregelbaugruppe
16’ interne Rückkopplung
17 Datenverbindung
18 Rückkopplung
19 Sensor
20 Rotorring
VA vertikale Maschinenachse
DA Drehtellerachse

Patentansprüche

1. Maschine zum Behandeln von Flaschen, Dosen
oder dergleichen Behältern (2),

mit einem um eine vertikale Maschinenachse
(VA) umlaufenden Rotor (4), ferner
mit wenigstens einem am Rotor (4) vorgesehe-
nen Behälterträger (6), welcher als Drehteller (6)
ausgebildet ist und eine Standfläche für den Bo-
den der Behälter (2) bildet, sowie
mit wenigstens einem für den Behälterträger (6)
individuell vorgesehenen Stellantrieb (10), mit
dem die Ausrichtung des Behälterträgers (6) in
Bezug auf den Rotor (4) mittels einer elektroni-
schen Steuer- und Regeleinheit (12) in Abhän-
gigkeit von Steuerparametern oder -daten steu-
erbar ist,

dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuer- und Regeleinheit (12) des wenigstens
einen Behälterträgers (6) unmittelbar an dem wenig-
stens einen Stellantrieb (10) vorgesehen ist,
die jeweilige Steuer- und Regeleinheit (12) und der
wenigstens eine Stellantrieb (10) in einem gemein-
samen Gehäuse (13) untergebracht sind und als
komplette Baugruppe austauschbar sind, und dass
das Gehäuse (13) am unteren Ende durch einen an-
geformten Boden und am oberen Ende durch einen
Flansch (14) verschlossen ist, an welchem der Dreh-
teller (6) drehbar gelagert ist und auch der Antriebs-
motor (10) mit einem Geber (11) und die Steuer- und
Regeleinheit (12) befestigt sind.

2. Maschine nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass am Rotor (4) um die Maschinenach-
se (VA) verteilt mehrere Behälterträger (6) vorgese-
hen sind, und dass jedem Behälterträger eine eigene
Steuer- und Regeleinheit (12) zugeordnet ist.

3. Maschine nach Anspruch 1 oder 2, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Stellantrieb ein Motor, bei-
spielsweise ein Elektromotor (10) zum Drehen des
jeweiligen Behälterträgers (6) um eine Achse (DA)
parallel zur Maschinenachse (VA) ist.

4. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 3, da-
durch gekennzeichnet, dass der Stellantrieb ein
Schrittschaltmotor (10) ist.

5. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, dass die jeweilige Steuer-
und Regeleinheit (12) unmittelbar am Motor (10) vor-
gesehen ist.

6. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass jedem Stellantrieb
(10) ein eigener Sensor oder einem Geber (11) zu-
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geordnet ist, der ein der Stellung des jeweiligen Stel-
lantriebes bzw. Behälterträgers (6) entsprechendes
Signal an einem Eingang der Steuer- und Regelein-
heit (12) liefert.

7. Maschine nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Geber (11) und der Stellantrieb
(10) Bestandteil eines von der Steuer- und Regel-
einheit (12) gebildeten Regelkreises ist, in welchem
die Steuerung des Stellantriebes (10) in Abhängig-
keit von dem Ist-Wert des Gebers (11) und von einem
von den Steuerparametern abgeleiteten Sollwert er-
folgt.

8. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 7, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuer- und Re-
geleinheit (12) eine den Stellantrieb (10) ansteuern-
de Endstufe oder Stromregelbaugruppe (16) mit in-
terner Rückkopplung (16’) aufweist.

9. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 8, da-
durch gekennzeichnet, dass die Streuer- und Re-
geleinheit (12) eine Lageregelbaugruppe (15) auf-
weist, die in Abhängigkeit von Steuerparametern so-
wie evtl. unter Berücksichtigung wenigstens eines
Sensor- oder Gebersignals (11, 19) ein Steuersignal
zum Steuern des Stellantriebes (10) erzeugt.

10. Maschine nach einem Ansprüche 1 bis 9, dadurch
gekennzeichnet, dass die Steuer- und Regelein-
heit (12) jeweils wenigstens einen eigenen mikro-
prozessorgestützten Schaltkreis mit wenigstens ei-
nem Daten- und Programmspeicher aufweist.

11. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, dass die jeweilige Steuer-
und Regeleinheit (12) ein den Stellantrieb (10) steu-
erndes Steuersignal unter Verwendung von aktuel-
len, zumindest der Stellung und/oder Geschwindig-
keit des Rotors (4) entsprechenden Maschinenpa-
rametern und/oder in Abhängigkeit von Steuerpara-
metern bildet, die die Lage bzw. Position und/oder
Orientierung und/oder Winkelstellung, die Drehrich-
tung, Drehgeschwindigkeit des jeweiligen Behälter-
trägers (6), vorzugsweise auch in Abhängigkeit von
der Stellung und/oder Drehgeschwindigkeit des Ro-
tors (4) definieren.

12. Maschine nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Steuerparameter zumindest teil-
weise in einem Speicher der Steuer- und Regelein-
heit (12) abgelegt sind.

13. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 12, da-
durch gekennzeichnet, dass die aktuellen Maschi-
nenparameter von wenigstens einem Geber (8) ab-
geleitet werden, der für sämtliche Behälterträger (6)
oder für jeweils eine Gruppe von Behälterträgern (6)

gemeinsam vorgesehen sind.

14. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuer- und Re-
geleinheiten (12) jeweils mit einer als Bus ausgebil-
deten Datenverbindung (17) verbunden sind.

15. Maschine nach einem der Ansprüche 1 bis 14, ge-
kennzeichnet durch ihre Ausbildung als Etiketten-
maschine.

Claims

1. Machine for treating bottles, cans or similar contain-
ers (2),
said machine having a rotor (4) which rotates about
a vertical machine axis (VA), also
at least one container carrier (6) provided at the rotor
(4), said container carrier being in the form of a turn-
table (6) and forming a standing area for the base of
the containers (2), as well as
at least one adjusting drive (10) which is individually
provided for the container carrier (6) and with which
the orientation of the container carrier (6) relative to
the rotor (4) is controllable by means of an electronic
control and regulating unit (12) in dependence on
control parameters or data,
characterized in that the control and regulating unit
(12) of the at least one container carrier (6) is pro-
vided directly on the at least one adjusting drive (10),
the respective control and regulating unit (12) and
the at least one adjusting drive (10) are accommo-
dated in a common housing (13) and are inter-
changeable as a complete assembly, and in that the
housing (13) is closed at the bottom end by an inte-
grally formed base and at the top end by a flange
(14), on which the turntable (6) is rotatably mounted
and also to which the drive motor (10) with a trans-
mitter (11) and the control and regulating unit (12)
are secured.

2. Machine according to Claim 1, characterized in
that a plurality of container carriers (6) are provided
on the rotor (4) in a distribution around the machine
axis (VA), and in that each container carrier has as-
sociated therewith its own control and regulating unit
(12).

3. Machine according to Claim 1 or 2, characterized
in that the adjusting drive is a motor, for example
an electric motor (10), for rotating the respective con-
tainer carrier (6) about an axis (DA) parallel to the
machine axis (VA).

4. Machine according to one of Claims 1 to 3, charac-
terized in that the adjusting drive is a stepping motor
(10).
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5. Machine according to one of Claims 1 to 4, charac-
terized in that the respective control and regulating
unit (12) is provided directly on the motor (10).

6. Machine according to one of Claims 1 to 5, charac-
terized in that each adjusting drive (10) has asso-
ciated therewith its own sensor or a transmitter (11),
which issues a signal, corresponding to the position
of the respective adjusting drive or container carrier
(6), to an input of the control and regulating unit (12).

7. Machine according to Claim 6, characterized in
that the transmitter (11) and the adjusting drive (10)
are constituent parts of a regulating circuit, which is
formed by the control and regulating unit (12) and in
which the control of the adjusting drive (10) is effect-
ed in dependence on the actual value of the trans-
mitter (11) and on a desired value derived from the
control parameters.

8. Machine according to one of Claims 1 to 7, charac-
terized in that the control and regulating unit (12)
includes an end stage or current regulating assembly
(16), which actuates the adjusting drive (10) and has
an internal feedback (16’).

9. Machine according to one of Claims 1 to 8, charac-
terized in that the control and regulating unit (12)
includes a position regulating assembly (15), which
generates a control signal for controlling the adjust-
ing drive (10) in dependence on control parameters
as well as possibly with consideration to at least one
sensor or transmitter signal (11, 19).

10. Machine according to one of Claims 1 to 9, charac-
terized in that the control and regulating unit (12)
includes at least its own microprocessor-aided
switching circuit having at least one data and pro-
gram memory.

11. Machine according to one of Claims 1 to 10, char-
acterized in that the respective control and regu-
lating unit (12) forms a control signal, which controls
the adjusting drive (10), by using current machine
parameters, corresponding to at least the position
and/or speed of the rotor (4), and/or in dependence
on control parameters which define the place or po-
sition and/or orientation and/or angular position, the
direction of rotation, the rotational speed of the re-
spective container carrier (6), preferably also in de-
pendence on the position and/or rotational speed of
the rotor (4).

12. Machine according to Claim 11, characterized in
that the control parameters are stored at least par-
tially in a memory of the control and regulating unit
(12).

13. Machine according to one of Claims 1 to 12, char-
acterized in that the current machine parameters
are derived from at least one transmitter (8) and are
jointly provided for all of the container carriers (6) or
for one respective group of container carriers (6).

14. Machine according to one of Claims 1 to 13, char-
acterized in that the control and regulating units
(12) are respectively connected to a data connection
(17), which is in the form of a bus.

15. Machine according to one of Claims 1 to 14, char-
acterized by its embodiment as a labeling machine.

Revendications

1. Machine pour traiter des bouteilles, boîtes ou réci-
pients (2) similaires,
comportant un rotor (4) tournant autour d’un axe ver-
tical (VA) de la machine,
comportant au moins un porte-récipient (6) prévu sur
le rotor (4), conformé en plateau tournant (6) et for-
mant une surface d’appui pour le fond des récipients
(2),
ainsi qu’au moins un mécanisme de positionnement
(10) prévu individuellement pour le porte-récipient
(6), par lequel l’orientation du porte-récipient (6) par
rapport au rotor (4) peut être commandée au moyen
d’une unité électronique de commande et de régu-
lation (12), en fonction de paramètres ou de données
de commande,
caractérisé en ce que
l’unité de commande et de régulation (12) du ou des
porte-récipients (6) est prévue directement sur le ou
les mécanismes de positionnement (10),
en ce que l’unité de commande et de régulation (12)
et le ou les mécanismes de positionnement (10) sont
logés dans un boîtier (13) commun et peuvent être
échangés en tant qu’ensemble complet et en ce que
le boîtier (13) est fermé, à l’extrémité inférieure, par
un fond formé d’une seule pièce et à l’extrémité su-
périeure, par une bride (14) sur laquelle le plateau
tournant (6) est monté tournant et sur laquelle sont
aussi fixés le moteur d’entraînement (10) avec un
transducteur (11) et l’unité de commande et de ré-
gulation (12).

2. Machine selon la revendication 1, caractérisée en
ce que plusieurs porte-récipients (6) sont prévus sur
le rotor (4) et répartis autour de l’axe (VA) de la ma-
chine, et en ce qu’à chaque porte-récipient est af-
fectée sa propre unité de commande et de régulation
(12).

3. Machine selon la revendication 1 ou 2, caractérisée
en ce que le mécanisme de positionnement est un
moteur, par exemple un moteur électrique (10) pour
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la rotation du porte-récipient (6) respectif autour d’un
axe (DA) parallèlement à l’axe (VA) de la machine.

4. Machine selon l’une des revendications 1 à 3, ca-
ractérisée en ce que le mécanisme de positionne-
ment est un moteur de commande pas à pas (10).

5. Machine selon l’une des revendications 1 à 4, ca-
ractérisée en ce que l’unité de commande et de
régulation (12) respective est logée directement sur
le moteur (10).

6. Machine selon l’une des revendications 1 à 5, ca-
ractérisée en ce qu’à chaque mécanisme de posi-
tionnement (10) est affecté son propre capteur ou
un transducteur (11) qui fournit à une entrée de l’uni-
té de commande et de régulation (12), un signal cor-
respondant à la position du mécanisme de position-
nement ou du porte-récipient (6) respectif.

7. Machine selon la revendication 6, caractérisée en
ce que le transducteur (11) et le mécanisme de po-
sitionnement (10) font partie intégrante d’un circuit
de régulation formé par l’unité de commande et de
régulation (12), dans lequel la commande du méca-
nisme de positionnement (10) s’effectue en fonction
de la valeur réelle du transducteur (11) et d’une va-
leur de consigne dérivée des paramètres de com-
mande.

8. Machine selon l’une des revendications 1 à 7, ca-
ractérisée en ce que l’unité de commande et de
régulation (12) comporte un étage final ou un en-
semble de régulation du courant (16) commandant
le mécanisme de positionnement (10), avec rétro-
couplage (16’) interne.

9. Machine selon l’une des revendications 1 à 8, ca-
ractérisée en ce que l’unité de commande et de
régulation (12) comporte un ensemble de régulation
de position (15) qui produit un signal de commande
pour commander le mécanisme de positionnement
(10), en fonction de paramètres de commande ainsi
qu’en tenant compte éventuellement d’au moins un
signal de capteurs ou de transducteurs (11, 19).

10. Machine selon l’une des revendications 1 à 9, ca-
ractérisée en ce que l’unité de commande et de
régulation (12) comporte au moins son propre circuit
de commande assisté par microprocesseur avec au
moins une mémoire de données et de programmes.

11. Machine selon l’une des revendications 1 à 10, ca-
ractérisée en ce que l’unité de commande et de
régulation (12) respective forme un signal de com-
mande commandant le mécanisme de positionne-
ment (10), en utilisant des paramètres actuels de la
machine, correspondant au moins à la position et/ou

à la vitesse du rotor (4), et/ou en fonction de para-
mètres de commande qui définissent la position
et/ou l’orientation et/ou la position angulaire, le sens
de rotation, la vitesse de rotation du porte-récipient
(6) respectif, de préférence aussi en fonction de la
position et/ou de la vitesse de rotation du rotor (4).

12. Machine selon la revendication 11, caractérisée en
ce que les paramètres de commande sont enregis-
trés au moins en partie dans une mémoire de l’unité
de commande et de régulation (12).

13. Machine selon l’une des revendications 1 à 12, ca-
ractérisée en ce que les paramètres actuels de la
machine sont dérivés d’au moins un transducteur (8)
qui est prévu pour tous les porte-récipients (6) ou
pour un groupe de porte-récipient (6).

14. Machine selon l’une des revendications 1 à 13, ca-
ractérisée en ce que les unités de commande et
de régulation (12) sont reliées chacune à une liaison
de données (17) conformée en bus.

15. Machine selon l’une des revendications 1 à 14, ca-
ractérisée par sa conformation en machine à éti-
queter.
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