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Verfahren zur automatischen Bestimmung von Objekt- und/oder Positionsdaten von

Stirndeckelstapeln in einer Rollenverpackungsanlage, Verfahren zur Steuerung einer
Vorrichtung zur Positionierung von Stirndeckeln und Rollenverpackungsanlage

(57)  Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur automa-
tischen Bestimmung von Objekt- und/oder Positionsda-
ten (OD, PD) von in einem Bereitstellungsbereich (2, 20,
200) angeordneten Stirndeckelstapeln (3.1-3.3, 15, 30)

fur eine Vorrichtung (4, 40) zur Positionierung von Stirn-

deckeln (14, 18) an einer Stirnseite einer Materialbahn-
rolle (M, Mn) und ein Verfahren zur Steuerung einer Vor-
richtung (4, 40) zur Positionierung von Stirndeckeln (14,
18).Die Erfindung ist dadurch gekennzeichnet, dass das
mittels zumindest einer Bilderfassungseinrichtung (5,
5.1,5.2,50, 500) aus wenigstens zwei unterschiedlichen
Perspektiven Abbilder (100,, 100,) zumindest eines Teils
des Bereitstellungsbereiches (2, 20, 200) erzeugt wer-
den, aus denen mittels eines photogrammetrischen Ver-
fahrens die Objekt- und/oder Positionsdaten (OD, PD)
eines Stirndeckelstapels (3.1-3.3, 15, 30) bestimmt wer-
den.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur automa-
tischen Bestimmung von Objekt-und/oder Positionsda-
ten von in einem Bereitstellungsbereich angeordneten
Stirndeckelstapeln fiir eine Vorrichtung zur Positionie-
rung von Stirndeckeln an einer Stirnseite einer Material-
bahnrolle. Die Erfindung betrifft ferner ein Verfahren zur
Steuerung einer Vorrichtung zur Positionierung von
Stirndeckeln und eine Rollenverpackungsanlage.

[0002] Materialbahnrollen, insbesondere Faserstoff-
bahnrollen oder Papierbahnrollen, werden tblicherweise
dadurch verpackt, dass um ihren AuRenumfang Verpak-
kungsmaterial gefiihrt wird und die dabei erzielte Ver-
packungsmaterialumhillung an den jeweiligen Stirnsei-
ten einer einzelnen Materialbahnrolle mit einem Stirn-
deckel fixiert und verschlossen wird. Der Umhullungs-
vorgang erfolgt derart, dass Uber die Lange der Materi-
albahnrolle betrachtet an den beiden Stirnseiten der Ma-
terialbahnrolle jeweils ein Uberstand an Verpackungs-
material erzeugt wird, der umgeschlagen zur Fixierung
der Stirndeckel verwendet wird, wobei der umgeschla-
gene Uberstand und der Stirndeckel die Stirnseiten tiber-
decken. Die Stirndeckel werden dabei Uber stoffschlis-
sige Verbindungen, insbesondere adhasive Verbindun-
gen, mit dem umgeschlagenen iberstehenden Verpak-
kungsmaterial fixiert. Da eine Berihrung der Material-
bahnrolle mit den Mitteln zur Fixierung zur Vermeidung
einer Beeintrachtigung der Eigenschaften der Material-
bahnrolle nicht erwiinscht ist, wird die Umhillung im Be-
reich der Stirnseiten Uber eine Stirndeckeleinheit reali-
siert, die Ublicherweise aus einem Innenstirndeckel und
einem AuRenstirndeckel aufgebaut ist. Der jeweilige In-
nenstirndeckel wird wahrend des Umhillungsvorganges
vor dem Umfalten des Uberstandes an der entsprechen-
den Stirnseite lediglich angelegt und durch den umgefal-
teten Uberstand in axialer Richtung gegeniiber dieser in
seiner Lage fixiert. Eine endgiiltige Fixierung erfolgt
durch die Verbindung des AuRenstirndeckels mit diesem
und den umgefalteten tberstehenden Randern an der
jeweiligen Stirnseite, vorzugsweise durch Verklebung
oder uber andere Verfahren, beispielsweise thermische
Pressverfahren. Es sind unterschiedliche Verfahren zum
Anbringen derartiger Stirndeckel bekannt. Die einzelnen
Verfahren werden haufig automatisiert mittels zusatzli-
cher Vorrichtungen ausgefiihrt. Dabei wird zwischen ei-
nem der Umhullungsstation vorgeschalteten Anbringen
beziehungsweise einer Zuordnung der Innenstirndeckel
vor der Umhdllungsstation zur zu umhullenden Material-
bahnrolle oder aber der direkten Zuordnung der jeweili-
gen Stirndeckel in der Umhullungsstation wahrend des
Umhdillungsvorganges unterschieden. Die Fixierung in
der Umhullungsstation erfolgt mittels einer zusatzlichen
Einrichtung, zum Beispiel einer automatischen Stirndek-
kelanlageeinrichtung in Form eines Deckelanlegeauto-
maten. Mittels diesem werden die an einer Stirnseite an-
zubringenden Stirndeckel aus einem Stirndeckelmaga-
zin, in der Regel einer Palette, entnommen, an den Stirn-
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seiten der Materialbahnrolle fixiert und in der Regel so
lange gehalten, bis der Stirndeckel durch einen beim Ein-
wickelprozess entstehenden Faltiberstand der Umhil-
lung von dieser gehalten wird. Das Halten der Innenstirn-
deckel wahrend des Umhullungsvorganges erfolgt bei-
spielsweise mittels eines Tastkopfes oder mittels Blas-
luft. Die derart umhillten und mit umgefalteten Randern
versehenen Materialbahnrollen werden dann zu einer
Packpresse transportiert. An dieser erfolgt in der Regel
die Fixierung des Auf3enstirndeckels. Der Transport er-
folgt iber eine in der Rollenverpackungsanlage integrier-
te Transporteinrichtung. Ein wesentliches Problem stel-
len jedoch sehr knapp bemessene Innendeckelstirn-
durchmesser dar oder eine nicht standfest erfolgte Fal-
tung, beispielsweise weil das verwendete Packmaterial
nicht die optimale Feuchte besitzt. Der Innenstirndeckel
kann dann nicht mehr durch die umgefalteten Rander in
seiner Lage gegenuber der Stirnseite der Materialbahn-
rolle fixiert werden, aus dieser herausgleiten und in der
Rollenverpackungsanlage verbleiben. Dies flhrt in der
anschlieRenden Packpresse jedoch dazu, dass der Au-
Renstirndeckel direkt auf die Stirnseite der umhiiliten Ma-
terialbahnrolle gepresst wird und mit dieser eine stoff-
schlussige Verbindung, insbesondere durch HeilRversie-
geln, eingeht, wodurch die derart umhiillte und seitlich
Uber den AuRenstirndeckel verschlossene Material-
bahnrolle nicht mehr ohne einen Abriss abwickelbar ist.
[0003] DerInnenstirndeckel ist Bestandteil einer Stirn-
deckeleinheit, die eine Gegenflache fir einen Aullen-
stirndeckel bildet, der mit einem umgefalteten Randiiber-
stand der Verpackung einer Materialbahnrolle verbun-
den wird. Dabei werden sowohl die Innen- als auch die
AuBenstirndeckel vorzugsweise mit einer Vorrichtung
zur Positionierung in Form einer Handhabungseinrich-
tung, welche auch als Manipulatoreinheit bezeichnet
wird, von einem Stirndeckelstapel entnommen, zur je-
weiligen Stirnseite an der Materialbahnrolle transportiert
und an diese angelegt. Jeder der Deckelanlageeinrich-
tungen ist dazu ein Bereitstellungsbereich zugeordnet,
in welchem Stirndeckelstapel angeordnet sind. Zur Stei-
gerung der Produktivitat wird dabei jeweils eine Vielzahl
von Stapeln mit Stirndeckeln im Bereich der Handha-
bungseinrichtung abgestellt. Die einzelnen Stirndeckel-
stapel kénnen Stirndeckel mit unterschiedlichem Durch-
messer aufweisen oder aber auch bei haufig vorkom-
menden Durchmessern mehrfach vorkommen. Da die
einzelnen Stapel nicht automatisiert zugefiihrt werden,
sondern vom Bedienpersonal beliebig im Bereitstel-
lungsbereich abgestelltwerden, sind die genaue Position
sowie die Hohe der einzelnen Stapel zunachst unbe-
kannt. Die Vorrichtung zur Positionierung der Stirndeckel
ermittelt in einer zeitaufwendigen Prozedur mit Hilfe von
Sensoren zur Kantenerkennung und Abstandsmessung
die erforderlichen Parameter, um die einzelnen Stirndek-
kel eines Stapels sicherim Rahmen eines Prozessdurch-
laufes handeln zu kénnen. Diesbezlglich wird stellver-
tretend auf die Druckschrift EP 0 610 758 B1 verwiesen,
die ein Verfahren zur Bestimmung der GréRe und der
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Lage eines Rollenendkopfes beschreibt, bei welchem
dieser mit mindestens einer Klammer ergriffen wird, die
einen ersten definierten Referenzpunkt aufweist. Das
Bewegen des Kopfes erfolgt ferner durch Bewegung der
Klammer mit konstanter Geschwindigkeit vorbei an einer
Mehrzahl von Sensoren. Dabei werden Signalédnderun-
gen an jedem der Sensoren festgestellt, wenn die Klam-
mer und der Kopf die Sensoren Uberqueren. Die Zeit-
spanne zwischen dem jeweiligen Stapel und Schnitt-
punkt fir jeden Sensor wird ermittelt und die Lage und
GrofRie des Kopfes auf der Grundlage der konstanten Ge-
schwindigkeit des Kopfes und der Signaldnderungsmo-
mente bestimmt. Dieses Verfahren ermdglicht zwar eine
Lagebestimmung, istjedoch hinsichtlich des steuerungs-
technischen Aufwandes relativ aufwendig.

[0004] Des Weiteren wird auf die Druckschrift EP 0
610 759 B1 verwiesen. Diese offenbart ein Verfahren
beim Zuflihren von Stirndeckeln von Stapeln mittels einer
Vorrichtung zur Positionierung von Stirndeckeln in Form
eines Mehrachsenroboters, wobei die Stirndeckel in min-
destens zwei Stapeln im Wirkungsbereich des Roboters
platziert werden und mit Hilfe einer Klemme am Ende
des Arms der Handhabungseinrichtung aufgenommen
werden, wobei in einer Haltesituation wahrend des Be-
triebes der Handhabungseinrichtung mindestens einer
der Stapeldatenparameter fir jeden Stapel als unbe-
kannt zuriickgesetzt wird und dieser unbekannte Stapel-
parameter fur jeden Stapel in Verbindung mit dem ersten
Hohlzyklus eines Kopfstlickes vom Stapel nach der Hal-
tesituation ermittelt wird.

[0005] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, ein Verfahren zur automatischen Bestimmung von
Objekt- und/oder Positionsdaten von Stirndeckelstapeln
beziehungsweise zum Betrieb einer Stirndeckelanlage-
einrichtung derart weiterzuentwickeln, dass deren Pro-
duktivitdt und die Prozesssicherheit erhdht werden. Die
Erfassung der Position eines Stirndeckelstapels soll
schneller und mit geringerem steuerungstechnischem
Aufwand erfolgen kénnen.

[0006] Die erfindungsgeméaRe Losung ist durch die
Merkmale der Anspriiche 1, 13 und 18 beschrieben. Vor-
teilhafte Ausgestaltungen sind jeweils in den Unteran-
sprichen wiedergegeben.

[0007] Einerfindungsgemalfies Verfahren zur automa-
tischen Bestimmung von Objekt-und/oder Positionsda-
ten von in einem Bereitstellungsbereich angeordneten
Stirndeckelstapeln fiir eine Vorrichtung zur Positionie-
rung von Stirndeckeln, insbesondere einer Stirndeckel-
anlageeinrichtung an einer Stirnseite einer Materialbahn-
rolle ist dadurch charakterisiert, dass mittels zumindest
einer Bilderfassungseinrichtung aus wenigstens zwei un-
terschiedlichen Perspektiven Abbilder zumindest eines
Teiles des Bereitstellungsbereiches erzeugt werden und
aus den Abbildern mittels eines photogrammetrischen
Verfahrens die Objekt-und/oder Positionsdaten be-
stimmt werden.

[0008] Unter Objektdaten werden insbesondere die
geometrischen Eigenschaften von Objekten beschrei-
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bende Daten sowie deren Beziehungen zueinander, ins-
besondere Koordinaten in einem dreidimensionalen Ko-
ordinatensystem zur Charakterisierung und/oder Ermitt-
lung der geometrischen Form und/oder von Abstands-
kennwerten verstanden. Positionsdaten entsprechen
Koordinaten in einem dreidimensionalen Koordinatensy-
stemund bestimmendie Lage in einem Referenzbereich,
insbesondere gegeniiber einem Referenzkoordinaten-
system.

[0009] Die erfindungsgemafRe Lésung ermdglicht da-
mit eine schnelle und berihrungslose Ermittlung von Ob-
jekt- und/oder Positionsdaten einzelner Stirndeckelsta-
pel. Diese kbnnen mittels des photogrammetrischen Ver-
fahrens aus den unterschiedlichen Perspektivabbildun-
gen mit geringem Aufwand und hoher Genauigkeit er-
mittelt werden. Da die Erfassung des jeweiligen Bereit-
stellungsbereiches im Hinblick auf eine nahezu vollstan-
dige Erfassung eine entsprechende Anordnung der Bil-
derfassungseinrichtung voraussetzt, die raumlich
entfernt von den Arbeitseinheiten einer Rollenverpak-
kungsanlage angeordnet sind, kénnen die zur Bestim-
mung der genannten Parameter erforderlichen Kompo-
nenten derartgegeniber dem Bereitstellungsbereich an-
geordnet werden, dass diese keinen extremen Umge-
bungsbedingungen ausgesetzt sind.

[0010] Bei einem photogrammetrischen Verfahren
handelt es sich um ein Verfahren zur Bestimmung der
Lage von Messbildern eines Objektes relativ zum Objekt.
Dabei kdnnen die Objekte auf der Basis von metrischen
Abbildern vermessen werden. Die erforderlichen Abbil-
derwerden von geeigneten Bilderfassungseinrichtungen
geliefert, in der Regel Kameras, wobei diese in Bildver-
arbeitungseinrichtungen verarbeitet und mittels Aus-
wertverfahren entweder rechnergestitzt oder ganzlich
digital aus den Abbildern geometrische Informationen zu
charakteristischen Details, unter anderem Koordinaten
von einzelnen geeigneten, insbesondere die Geometrie
beschreibenden Objektpunkten, abgeleitet werden. An-
hand der so gewonnen Objektinformationen kann das
Objekt dann in seiner geometrischen Form beschrieben
werden. Eine wesentliche Voraussetzung fiir die Bestim-
mung derartiger raumlicher Koordinaten aus Abbildern
ist dabei die Existenz von zumindest zwei Abbildern, die
in unterschiedlichen Perspektiven aufgenommen wer-
den und die Kenntnis der gegenseitigen rdumlichen Be-
ziehungen der Abbilder zueinander. Anstelle der gegen-
seitigen Beziehung kénnen auch eine Raumlage und/
oder die Aufnahmeposition der Abbilder, das heildt ihrer
Orientierung mit Bezug auf ein tibergeordnetes Koordi-
natensystem angegeben werden, beispielsweise in
Form der Koordinaten der Positionen der die Abbilder
aufnehmenden Bilderfassungseinrichtungen. Eine Ori-
entierung der Abbilder setzt ie Messung von in allen Ab-
bildern enthaltenen oder bekannten gemeinsamen Infor-
mationen voraus. Hierzu bedient man sich entweder ein-
deutig identifizierbarer, beliebiger im Objektraum vor-
handener Objekte und/oder in die zu orientierenden Ab-
bilder projizierten Referenzpunkte. Die Referenzpunkte
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sind durch Koordinaten in einem dreidimensionalen Ko-
ordinatensystem charakterisiert. Derartige Verfahren
sind in einer Vielzahl von Ausfiihrungen aus dem Stand
der Technik bekannt. Stellvertretend wird hier beispiels-
weise auf die Druckschrift DE 101 12 732 C2 verwiesen,
deren Offenbarungsgehalt hiermit vollumfénglich in die
Anmeldung mit einbezogen wird.

[0011] Die wenigstens zwei unterschiedlichen Per-
spektiven werden durch die Orientierung, insbesondere
die Positionierung der diese aufnehmenden zumindest
einen Bilderfassungseinrichtung und deren Ausrichtung
im oder gegenuber dem Bereitstellungsbereich einge-
nommen. Die Abbilder des Bereitstellungsbereiches aus
unterschiedlichen Perspektiven kdnnen entweder zeit-
lich versetzt durch Positionswechsel der zumindest ei-
nen Bilderfassungseinrichtung aufgenommen werden,
beispielsweise durch die direkte Anordnung an der Vor-
richtung zur Positionierung oder aber vorzugsweise
gleichzeitig, d.h. frei von zeitlichem Versatz, um fir jeden
Bestimmungsvorgang der Objekt- und Positionsdaten
gleiche Beurteilungs- und Vergleichskriterien zugrunde
zu legen. Die erste Mdglichkeit bietet den Vorteil, dass
aufgrund der rdumlichen Nahe der Vorrichtung zu den
Stirndeckelstapeln immer ein Abbild dieser erfasst wird.
[0012] Gemal einer ersten Ausfiihrung wird eine
Mehrzahl von Abbildern in den zumindest zwei unter-
schiedlichen Perspektiven wiederholt in vordefinierten
zeitlichen Intervallen erzeugt. Dabei erfolgt vorzugswei-
se die Erstellung der Abbilder zumindest immer nach der
Abnahme eines Stirndeckels aus einem Stirndeckelsta-
pel. Wird eine Entnahme eines Stirndeckels aus dem
Stirndeckelstapel detektiert, kann eine Abbilderzeugung
zur Anpassung der Objektdaten des nunmehr einen
Stirndeckel weniger enthaltenden Stirndeckelstapels er-
folgen.

[0013] GemaR einer besonders vorteilhaften Ausfiih-
rung erfolgt die Ermittlung fortlaufend. So kénnen auch
Storeinflisse zwischen den einzelnen Stirndeckelsta-
peln zwischen zwei aufeinander folgenden Entnahmen
an einem Stirndeckelstapel registriert werden, beispiels-
weise ein Verrutschen oder eine durch einen auleren
Einfluss bedingte Verschiebung.

[0014] Die Abbildungen werden mit zumindest einer
Bilderfassungseinrichtung, insbesondere einer Kamera
erzeugt. Diese muss dann in der Lage sein, Abbilder in
zwei Perspektiven aufzunehmen. Vorzugsweise wird ei-
ne so genannte Stereokamera eingesetzt.

[0015] Die Bestimmung der Objekt- und/oder Positi-
onsdaten erfolgt dabei beispielsweise in Abhangigkeit
zumindest einer der nachfolgend genannten GroRen:

- die Orientierung der zumindest einen Bilderfas-
sungseinrichtung, insbesondere die Position und
Ausrichtung in oder gegeniiber dem Bereitstellungs-
bereich;

- Koordinaten zumindest eines Referenzpunktes in ei-
nem dreidimensionalen Raum, insbesondere dem
Bereitstellungsbereich.
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[0016] Zur besseren Referenzierung wird zumindest
der einzelne Stirndeckelstapel, fur welchen die Objekt-
und Positionsdaten zu ermitteln sind, im Bereitstellungs-
bereich mit zumindest einem Muster beleuchtet.

[0017] Das erfindungsgemafRe Verfahren ist sowohl
fur Innen- als auch AuRRenstirndeckel einsetzbar. Als Ob-
jektdaten kénnen dabei beispielsweise die Hohe des Sta-
pels, der Durchmesser der Deckel sowie die Hohe des
einzelnen Deckels ermittelt werden. Ferner sind als Po-
sitionsdaten die Lagekoordinaten bezliglich eines Refe-
renzpunktes im Bereitstellungsbereich anzugeben.
[0018] Das erfindungsgemaRe Verfahren zur Bestim-
mung der Positionsdaten und/oder Objektdaten bildet die
Grundlage fiir ein Verfahren zur Steuerung einer Vorrich-
tung zur Positionierung von Stirndeckeln, insbesondere
einer Stirndeckelanlageeinrichtung. Aus diesen Daten
kénnen dann gezielt die StellgréRen fir die Bewegung
der Vorrichtung zur Positionierung der Stirndeckel, ins-
besondere der als Industrieroboter ausgebildeten Hand-
habungseinrichtung erzeugt werden, frei von einer auf-
wendigen Kanten- und Abstandserfassung. Das Verfah-
ren zur Steuerung einer Vorrichtung zur Positionierung
eines Stirndeckels aus einem in einem Bereitstellungs-
bereich angeordneten Stirndeckelstapel an einer Stirn-
seite einer Materialbahnrolle in einer Rollenverpak-
kungsanlage ist dadurch charakterisiert, dass als Ein-
gangsgroRe zur Steuerung Objekt- und/oder Positions-
daten des jeweiligen Stirndeckelstapels verwendet wer-
den, die gemaR den vorhergehenden Ausfliihrungen er-
fasst werden.

[0019] Als Funktion der ermittelten Objekt- und/oder
Positionsdaten kann in vorteilhafter Weise eine Héhen-
anderung des einzelnen Stirndeckelstapels erfasst wer-
den, die Aussagen Uber die Verfligbarkeit der Stirndeckel
vordefinierter Grofde erlauben und gegebenenfalls das
Erfordernis einer Nachlieferung in den Bereitstellungs-
bereich anzeigen, insbesondere kann bei starker Ande-
rung der Stapelhéhe ein Signal generiert werden, das
einen Hinweis auf die Hohe des verbleibenden Deckel-
stapels erzeugt.

[0020] Als Funktion einer zeitlichen Anderung der er-
mittelten Objekt- und/oder Positionsdaten kann ferner
auch eine unerwiinschte Neigung des Stirndeckelstapels
bestimmt werden, die bei der Steuerung der Vorrichtung
mit berlcksichtigt wird, beispielsweise durch entspre-
chende AusgleichsmalRnahmen in der Steuerung der Be-
wegung, um somittrotzdem eine reibungslose Entnahme
zu gewabhrleisten.

[0021] In einer Weiterentwicklung ist es mdglich, zu-
satzlich in Abhangigkeit von in den Abbildern erkannten
unbekannten Objekten im Bereitstellungsbereich ein
Fehlersignal zur Ansteuerung einer Fehlermeldeeinrich-
tung und/oder der Vorrichtung zur Positionierung zu er-
zeugen. Dadurch kann beispielsweise ein Notstop beim
Eindringen von Personen in den Wirkungsbereich der
Vorrichtung zur Positionierung wahrend des Betriebes
dieser eingeleitet werden.

[0022] Eine erfindungsgemafle Rollenverpackungs-
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anlage mit zumindest einer Vorrichtung zur Positionie-
rung eines Stirndeckels aus einem in einem Bereitstel-
lungsbereich angeordneten Stirndeckelstapel, ist da-
durch gekennzeichnet, dass dem Bereitstellungsbereich
eine Vorrichtung zur Bestimmung von Objekt- und/oder
Positionsdaten von im Bereitstellungsbereich angeord-
neten Stirndeckelstapeln zugeordnet ist, umfassend zu-
mindest eine Bilderfassungseinrichtung zur Erstellung
von Abbildern wenigstens eines Teiles des Bereitstel-
lungsbereiches in zumindest zwei unterschiedlichen Per-
spektivansichten und eine mit der Bilderfassungseinrich-
tung koppelbare Bildverarbeitungseinheit und Bildaus-
wertungs- und Analyseeinheit.

[0023] Die Bildverarbeitungseinheit und/oder die Bild-
auswertungs- und Analyseeinheit sind derart angeordnet
und ausgebildet, aus den Abbildern wenigstens eines
Teiles des Bereitstellungsbereiches eine dreidimensio-
nale Geometrie zu ermitteln und die Positionsdaten und/
oder Objektdaten fur vordefinierte Objekte im Bereitstel-
lungsbereich zu berechnen. Dies kann zentral oder de-
zentral erfolgen. Vorzugsweise bildet zumindest die Bild-
verarbeitungseinheit mit der Bilderfassungseinrichtung
eine bauliche Einheit, ganz besonders bevorzugt erfolgt
die Auswertung in einer Bildauswertungs- und Analy-
seeinheit, die mit der Bilderfassungseinrichtung eine
bauliche Einheit bildet. Dadurch wird die Zeitdauer zur
Bestimmung der Daten herabgesetzt und die Bilderfas-
sungseinrichtungen mit den Zusatzfunktionen sind un-
abhéangig von der steuertechnischen Umgebung in be-
stehende Systeme einfiigbar und kénnen uber entspre-
chende Kommunikationsschnittstellen in einfacher Wei-
se mit der Steuerung der Vorrichtung zur Positionierung
der Stirndeckel kommunizieren.

[0024] Die Bilderfassungseinrichtungen kénnen ge-
mal einer ersten Ausfiihrung gegenliber den Bereitstel-
lungsbereichen ortsfest angeordnet sein. Dies bietet den
Vorteilimmer gleicher Randbedingungen hinsichtlich der
Bilderfassungseinrichtungen und damit keine aufwendi-
ge zusatzlich erforderliche Bestimmung der Positionsda-
ten dieser.

[0025] In einer weiteren Ausflihrung kann die Bilder-
fassungseinrichtung auch bewegbar sein, beispielswei-
se durch Ankoppelung an eine Vorrichtung zur Positio-
nierung, insbesondere bei Ausflihrung als Industrierobo-
ter. Dadurch kénnen auch mit einfachen Kameras Abbil-
derwahrend der Betriebsweise in unterschiedlichen Per-
spektiven erzeugt werden.

[0026] Die erfindungsgemale Lésung wird nachfol-
gend anhand von Figuren beschreiben. Darin ist im Ein-
zelnen Folgendes dargestellt:

verdeutlicht in schematisiert verein-
fachter Darstellung eine Vorrichtung
zur automatischen Bestimmung von
Objektdaten OD und/oder Positions-
daten PD;

verdeutlichen anhand von Signal-
flussbildern den verfahrensmafigen

Figur 1

Figur 2a und 2b
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Ablauf zur Bestimmung der Objekt-
daten OD und/oder Positionsdaten
PD;

verdeutlicht eine vorteilhafte Anord-
nung einer Bilderfassungseinrich-
tung;

verdeutlicht den Einsatz erfindungs-
gemaler Vorrichtungen in einer au-
tomatischen Rollenverpackungsan-
lage.

Figur 3

Figur 4

[0027] Figur 1 verdeutlicht eine erfindungsgemafile
Vorrichtung 1 zur insbesondere automatischen Bestim-
mung von Objektdaten OD und/oder Positionsdaten PD
von in einem Bereitstellungsbereich 2 beispielhaft ange-
ordneten Stirndeckelstapeln 3.1 bis 3.3 flr eine Vorrich-
tung 4 zur Positionierung von derartigen Stirndeckeln an
einer Materialbahnrolle, insbesondere den Stirnseiten ei-
ner Materialbahnrolle. Die Vorrichtung 1 basiert dabei
auf den Grundlagen maschineller Bildverarbeitung, mit-
tels welcher eine automatisierte Vermessung von Objek-
ten, hier der einzelnen Stirndeckelstapel 3.1 bis 3.3, mog-
lich ist. Die einzelnen Stirndeckelstapel 3.1 bis 3.3 kén-
nen jeweils eine beliebige Anzahl von Gbereinander ge-
stapelten Stirndeckeln enthalten. Die Stirndeckel eines
Stirndeckelstapels 3.1 bis 3.3 sind jeweils durch die glei-
chen Durchmesser D3.1, D3.2, D3.3 charakterisiert. Die
Stirndeckel der unterschiedlichen Stirndeckelstapel 3.1
bis 3.3 kénnen durch unterschiedliche Durchmesser cha-
rakterisiert sein.

[0028] Die Vorrichtung 1 umfasst zumindest eine Bil-
derfassungseinrichtung, hier zwei Bilderfassungsein-
richtungen 5.1 und 5.2, mittels welcher das Objekt, fur
das Objektdaten OD und Positionsdaten PD zu ermitteln
sind, aus mindestens zwei Perspektiven |, I, die durch
die Aufnahmepositionen der Bilderfassungseinrichtun-
gen 5.1, 5.2 und die Ausrichtung der Bilderfassungsein-
richtungen 5.1, 5.2 gegeniiber oder im Bereitstellungs-
bereich 2 charakterisiert sind, aufgenommen werden und
Abbilder 100,, 100,, vom zu beurteilenden Objekt, insbe-
sondere einem Stirndeckelstapel 3.1 bis 3.3, vorzugs-
weise einer Mehrzahl von Stirndeckelstapeln 3.1 bis 3.3
im Bereitstellungsbereich 2, erstellt werden. Im darge-
stellten Fall werden beispielsweise die Abbilder 100, aus
der ersten Aufnahmeposition 5.1 und 100, aus der zwei-
ten Aufnahmeposition 5.2 erstellt. Dabei werden zumin-
dest immer zwei derartige Abbilder 100,, 100, erzeugt,
wobei die Perspektiven |, 1l, insbesondere die Aufnah-
mepositionen P51, P5.2 der Bilderfassungseinrichtun-
gen 5.1 und 5.2 unterschiedlich sind. Denkbar und be-
sonders vorteilhaft ist die Erstellung weiterer Abbilder
100y, bis 100,,, welche bei komplexeren Objekten eine
schnellere und genauere Erfassung und Bestimmung
der Objektdaten OD und der Positionsdaten PD ermdg-
lichen.

[0029] Die Aufnahmepositionen P5.1, P 5.1 der Bilder-
fassungseinrichtungen 5.1, 5.2 sind bekannt. Diese sind
durch Koordinaten in einem XYZ-Koordinatensystem be-
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schreibbar. Das Koordinatensystem wird dabei bei-
spielsweise im Bereitstellungsbereich 2 in einen Refe-
renzpunkt R gelegt. Die Position des Referenzpunktes
R ist ebenfalls bekannt. Vorzugsweise entspricht die XY-
Ebene im Bereitstellungsbereich 2 der durch den Boden
6 beschreibbaren Ebene. Die Z-Richtung entspricht der
Hoéhenrichtung, d.h. der Richtung senkrecht zum Boden
6 des Bereitstellungsbereiches 2.

[0030] Die Abbilder 100,, 100, von zumindest einem
Teil des Bereitstellungsbereiches 2 mit den einzelnen
Stirndeckelstapeln 3.1 bis 3.3 in den unterschiedlichen
Perspektiven |, Il werden vorzugsweise digitalisiert und
in einer Bildverarbeitungseinrichtung 7 verarbeitet und
vermessen. Dabei werden mit der Bilderfassungseinrich-
tung 5.1, 5.2 bei Erstellung der Abbilder 100,,100,, in der
Regel nicht nur Abbilder der einzelnen Stirndeckelstapel
3.1 bis 3.3 erzeugt, sondern auch der Umgebung, wo-
durch eine Referenzierung vereinfacht wird. In der Bild-
verarbeitungseinrichtung 7 werden die einzelnen Abbil-
der 100, 100, fur die Stirndeckelstapel 3.1 bis 3.3 bear-
beitet und in Abh&ngigkeit von der Aufnahmeposition der
beiden Bilderfassungseinrichtungen 5.1, 5.1 im XYZ-Ko-
ordinatensystem fiir die einzelnen Stirndeckelstapel 3.1
bis 3.n eine dreidimensionale Geometrie dieser errech-
net, woraus in der Analyse- und Auswerteinrichtung 8
die Positionsdaten PD gegeniiber zumindest einem Re-
ferenzpunkt fur die einzelnen Stirndeckelstapel 3.1 bis
3.3 ermittelt werden und ferner die den einzelnen Stirn-
deckelstapel 3.1 bis 3.3 beschreibenden Objektdaten
OD. Unter Positionsdaten PD werden dabei Daten ver-
standen, die die Lage eines definierten Objektes oder
von definierten Objektbereichen im Bereitstellungsbe-
reich 2 beschreiben. Die Positionsdaten PD werden da-
bei vorzugsweise ebenfalls im gleichen Koordinatensy-
stem wie die unterschiedlichen Aufnahmepositionen 5.1,
5.2 fur die Abbilder 100,100, bestimmt. Ferner werden
furdie Bestimmung der Abmessungen des einzelnen Ob-
jektes oder Bereichen von diesem jeweils die Objektda-
ten OD in Form von Breiten- beziehungsweise Durch-
messermalen b beziehungsweise D und fir die Hohe h,
hier beispielsweise h3.1 bis h3.3 des einzelnen Stirndek-
kelstapels 3.1 bis 3.3 ermittelt. Diese Daten werden auf
der Grundlage von Positionsdaten PD ermittelt, bei-
spielsweise durch eine Vielzahl von Positionsdaten, be-
stimmt fUr die Aufenkontur der Stirndeckelstapel 3.1 bis
3.3. Die Positionsdaten PD und die Objektdaten OD fiir
jeden einzelnen Stirndeckelstapel 3.1 bis 3.3 innerhalb
des Bereitstellungsbereiches 2 bilden EingangsgrofRen
fiir eine Steuerung 9 der Vorrichtung 4 zur Positionierung
der Stirndeckel, mittels der die StellgroRen Y4 zur An-
steuerung der Stelleinrichtung der Vorrichtung 4 gene-
riertwerden. Dabeiist entscheidend, dass die Anordnung
der Bilderfassungseinrichtungen 5.1, 5.2 derart erfolgt,
dass mit dieser der Bereitstellungsbereich 2 nach M&g-
lichkeit vollstédndig abgebildet werden kann.

[0031] Vorzugsweise werden zur Realisierung der un-
terschiedlichen Aufnahmepositionen P5.1, P5.2 entwe-
der lediglich eine Bilderfassungseinrichtung 5 in Form
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beispielsweise einer Stereokamera vorgesehen, oder
wie in Figur 1 beispielsweise mehrere Bilderfassungs-
einrichtungen 5.1, 5.2, wobei hier die einzelnen Kameras
ortsfest installiert sind und somit die Kennwerte fiir die
Aufnahmepositionen P5.1, P5.2 der Perspektiven |, Il
durch die Lage der einzelnen Bilderfassungseinrichtun-
gen 5.1, 5.2 und deren Ausrichtung bestimmt wird.
[0032] Die Figur 1 verdeutlicht dabei lediglich das
Grundprinzip. Die Verfahren zur Bildverarbeitung in der
Bildverarbeitungseinrichtung 7 sowie der Analyse- und
Auswerteinrichtung 8 werden in der Regel tiber Software
realisiert, wobei hier auf bekannte Verfahren zur Mu-
stererkennung zuriickgegriffen werden kann. Dabei be-
steht die Moglichkeit einer kontinuierlichen Arbeitsweise
der Vorrichtung 1 oder aber einer diskontinuierlichen. Bei
der kontinuierlichen Arbeitsweise werden fortlaufend Ab-
bilder aus den unterschiedlichen Perspektiven erstellt
und in der Bildverarbeitungseinrichtung verarbeitet so-
wie in der Analyse- und Auswerteinrichtung 8 ausgewer-
tet. Bei der diskontinuierlichen Arbeitsweise erfolgt die
Erstellung der Abbilder in zeitlich vordefinierten Interval-
len. Die Bildverarbeitungseinrichtung 7 und gegebenen-
falls die Analyse- und Auswerteinrichtung 8 kdnnen
raumlich getrennt von der Bilderfassungseinrichtung an-
geordnet werden, aber auch je nach Ausfiihrung mit der
Bilderfassungseinrichtung 5 eine bauliche Einheit bilden.
[0033] Dieausunterschiedlichen Perspektiven |, Il auf-
genommenen Abbilder 100,, 100, kénnen wie in Figur
2aanhand eines Signalflussbildes verdeutlicht, simultan,
d.h. gleichzeitig erstellt werden oder aber nacheinander,
wie in Figur 2b verdeutlicht. Im erst genannten Fall wird
vorzugsweise entweder eine einzelne Bilderfassungs-
einrichtung vorgesehen, welche als Stereokamera aus-
gebildet ist und eine gleichzeitige Aufnahme aus zumin-
dest zwei unterschiedlichen Perspektiven |, Il ermdglicht.
Die zumindest eine Bilderfassungseinrichtung wird dabei
vorzugsweise im Bereitstellungsbereich 2 derart ausge-
richtet, dass eine Aufnahme des vollstandigen Bereitstel-
lungsbereiches mdglich ist und ferner Aufnahmen in un-
terschiedlichen Positionen.

[0034] Eine alternative Ausfiihrung besteht in der orts-
festen Anordnung zumindest einer oder mehrerer, die
einzelnen Perspektiven |, Il aufnehmenden Bilderfas-
sungseinrichtungen 5.1, 5.2, wie in Figur 1 dargestellt.
[0035] Da fiir die Berechnung der Positions- und Ob-
jektdaten PD, OD eine Aufnahme in bereits zwei unter-
schiedlichen Perspektiven |, Il ausreichend ist, kénnen
die Abbilder 100;, 100,, auch nacheinander, d.h. in zeit-
licher Abfolge erstellt werden. Dazu kann eine einzelne
Bilderfassungseinrichtung 5 vorgesehen werden, die zu
Einnahme der einzelnen Perspektiven |, Il verfahrbar ist.
Eine besonders vorteilhafte Anordnung einer derartigen
Bilderfassungseinrichtung 5 besteht in der Anordnung
an der Vorrichtung 4 zur Positionierung der Stirndeckel
in Form einer Manipulatoreinheit 16, wie in der Figur 3
schematisiert vereinfacht wiedergegeben. Bei den Ma-
nipulatoreinheiten 16 handelt es sich um Industrierobo-
ter, vorzugsweise in Form von Knickarmrobotern, die die
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einzelnen Bewegungen der Aufnahme, des Transportes
und Positionierung der Stirndeckel automatisch ausfiih-
ren. Dabei wird davon ausgegangen, dass die Vorrich-
tung 4, insbesondere der vorgesehene Knickarm 21 auf-
grund seiner Arbeitsweise ohnehin unterschiedliche Po-
sitionen einnimmt, die zur Aufnahme von Abbildern 100,
100,, genutzt werden kénnen. Dadurch kann Prozesszeit
gespart werden, denn die entsprechenden Aufnahmen
kénnen wahrend der Betriebsweise der Vorrichtungen 4
ausgefuihrt werden. Die Figur 3 verdeutlicht beispielhaft
die Anordnung einer Bilderfassungseinrichtung 5 an ei-
ner derartigen Vorrichtung 4. insbesondere am Knickarm
21.

[0036] Inallen Fallen kann zusatzlich Gber die Vorrich-
tung 1 auch eine Uberwachung des Vorganges des Ab-
baus der Stirndeckelstapel 3 erfolgen. In diesem Fall wird
die durch die Entnahme der Stirndeckel mdgliche H6-
henanderung Ah am Stirndeckelstapel 3 aus den in zeit-
licher Abfolge ermittelten Objekt- und Positionsdaten
OD, PD erfasst. Diese ergibt sich durch die Ermittlung
und Berechnung der unterschiedlichen Hohen des ein-
zelnen Stirndeckelstapels 3.1 bis 3.3 aus den Objektda-
ten OD des einzelnen Stirndeckelstapels 3.1 bis 3.3 zu
unterschiedlichen Zeitpunkten.

[0037] Die Figur 4 verdeutlichtin schematisiert verein-
fachter Darstellung den Einsatz einer erfindungsgema-
Ren Vorrichtung 1, 10 und eines erfindungsgemalen
Verfahrens zur Erfassung der Objekt- und Positionsda-
ten OD und PD fir Stirndeckelstapel in einer automati-
schen Verpackungsanlage 22. Diese ist hier beispielhaft
in einer Perspektivansicht wiedergegeben. Erkennbar ist
eine Wickelstation 11, in der die Umhillung einer Mate-
rialbahnrolle M mit Verpackungsmaterial erfolgt. Das
Verpackungsmaterial wird hier iber einen Verpackungs-
materialspender 12 bereitgestellt, wobei das Verpak-
kungsmaterial in einem Verpackungsmaterialmagazin
13 bevorratet ist. Die einzelnen Materialbahnrollen M,
M1 bis Mn werden in der Wickelstation 11 mit Verpak-
kungsmaterial umhullt, wobei stirnseitig ein Innenstirn-
deckel 14 angelegt wird. Der Innenstirndeckel 14 wird
dabei einem Bereitstellungsbereich 20 fur die Innenstirn-
deckel entnommen, der der Wickelstation 11 zugeordnet
ist. Die einzelnen Innenstirndeckel 14 werden beispiels-
weise einem Stirndeckelstapel 15 entnommen, der im
Bereitstellungsbereich 20 positioniert ist und im Wirkbe-
reich der Vorrichtung 4 zur Positionierung der Stirndeckel
14 liegt. Die Vorrichtung 4 ist hier als Manipulatoreinheit
16 ausgebildet, die dem jeweiligen Stirndeckelstapel 15
einen Stirndeckel 14 entnimmt, diesen zur Wickelstation
11 transportiert und an der Stirnseite der Materialbahn-
rolle M positioniert. Erfindungsgemal ist hier eine erste
Bilderfassungseinrichtung 50 vorgesehen, die der Be-
stimmung der Objektdaten OD und der Positionsdaten
PD zumindest des Stirndeckelstapels 15, vorzugsweise
aller im Bereitstellungsbereich 20 angeordneter Stirn-
deckelstapel dient, von welchen die Manipulatoreinheit
16 die Stirndeckel 14 entnimmt. Dies erfolgt durch die
Erstellung von Abbildern 100, 100, aus zumindest zwei
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unterschiedlichen Perspektiven |, Il, eine Bildung eines
Modells oder Berechnung eines dreidimensionalen Kor-
pers aus den Abbildern und die Bestimmung der Positi-
onsdaten PD und Objektdaten OD eines einzelnen Stirn-
deckelstapels 15, die wiederum als Eingangsgrofen flr
eine Steuerung 9 der Vorrichtung 40 zur Positionierung
der Stirndeckel 14 dienen, hier insbesondere der Mani-
pulatoreinheit 16. Dazu werden Uber die Steuervorrich-
tung 9 StellgréRen Y16 zur Ansteuerung der Stelleinrich-
tung der Manipulatoreinheit 16 generiert.

[0038] Ferner umfasst die automatische Verpak-
kungsanlage 22 eine der Wickelstation 11 nachgeordne-
te Packpresse 17, mittels welcher die jeweiligen AufRen-
stirndeckel 18 positioniert und an der Verpackung befe-
stigt werden. Zwischen der Wickelstation 11 und der
Packpresse 17 ist eine Transporteinrichtung 19 vorge-
sehen. Auch hier erfolgt das Handling und die Positio-
nierung der AulRenstirndeckel 18 mittels einer Vorrich-
tung 40 in Form einer Manipulatoreinheit 160, die die
Auflenstirndeckel 18 an den Stirnseiten in entsprechen-
der Weise positioniert, so dass diese mit dem Innenstirn-
deckel und dem umgefalteten Randuberstand der Ver-
packung stoffschlussig verbunden werden kénnen. Dazu
ist auch hier ein Bereitstellungsbereich 200 vorgesehen,
in welchem die einzelnen Stirndeckelstapel 30 angeord-
net sind, hier jedoch die Auf3enstirndeckel 18 beinhal-
tend. Auch diese Stirndeckelstapel 30 sind durch Stirn-
deckel 18 unterschiedlichen Durchmessers charakteri-
siert, ferner sind diese beliebig im Bereitstellungsbereich
200 abgestellt. Es erfolgt auch hier iber zumindest eine
Bilderfassungseinrichtung 500 eine Erstellung von Ab-
bildern 100,, 100, aus zumindest zwei unterschiedlichen
Perspektiven |, 1l und eine Bildung eines Modells oder
Berechnung eines dreidimensionalen Kérpers aus den
Abbildern, welcher erlaubt, die Positionsdaten PD und
die Objektdaten OD eines einzelnen Stirndeckelstapels
30 zu ermitteln, die wiederum als Eingangsgrofien fir
eine Steuerung 90 der Vorrichtung 40 zur Positionierung
der Stirndeckel 18 dienen, hier insbesondere der Mani-
pulatoreinheit 160.

[0039] Im dargestellten Fall sind die Bilderfassungs-
einrichtungen 50 und 500 jeweils als Kamera ausgebil-
det, vorzugsweise als Kamera, die geeignet ist, zumin-
dest zwei Abbildungen aus unterschiedlichen Perspek-
tiven I, Il zu erstellen, vorzugsweise in Form einer Ste-
reokamera. Der Ablauf zur Bestimmung der Objektdaten
OD und Positionsdaten PD fir die einzelnen Stirndek-
kelstapel 15, 30 erfolgt wie bereits beschrieben durch
Aufnahme von Abbildern mittels der Bilderfassungsein-
richtungen 50, 500, die in einer Bildverarbeitungseinrich-
tung 7, 70 und einer Analyse- und Auswerteinrichtung 8,
80 einer Verarbeitung unterzogen werden, wobei Uber
Stereomikroskopie ein dreidimensionales Gebilde aus
den einzelnen Abbildern erstellt und die Positionsdaten
PD und Objektdaten OD errechnet werden. Bezlglich
der Erfassung der Abbilder und deren Verarbeitung wird
beispielsweise auf das in DE 101 12 732 C2 beschrie-
bene Verfahren verwiesen, deren Offenbarungsgehalt
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hiermit vollumfanglich in die Anmeldung mit einbezogen

wird.

Bezugszeichenliste

[0040]

1; 10 Vorrichtung

2; 20; 200 Bereitstellungsbereich

3.1-3.3; 30  Stirndeckelstapel

4; 40 Vorrichtung zur Positionierung von Stirn-
deckeln

5;5.1;5.2 Bilderfassungseinrichtung

50 Bilderfassungseinrichtung

500 Bilderfassungseinrichtung

6 Boden

7,70 Bildverarbeitungseinrichtung

8; 80 Analyse- und Auswerteinrichtung

9;: 90 Steuervorrichtung

11 Wickelstation

12 Verpackungsmaterialspender

13 Verpackungsmaterialmagazin

14 Innenstirndeckel

15 Stirndeckelstapel

16; 160 Manipulatoreinheit

17 Packpresse

18 Auflenstirndeckel

19 Transporteinrichtung

21 Knickarm

22 Automatische Rollenverpackungsanlage

100, Abbild

100, Abbild

b Breite

D3.1; D3.2; D3.3  Durchmesser

h3.1; h3.2; h3.3 Hohe

I Perspektive

Il Perspektive

P5.1; P5.2 Positionsdaten der Bilderfassungs-

einrichtungen

M; M1-Mn Materialbahnrollen

oD Objektdaten

PD Positionsdaten

R Referenzpunkt

Y4;Y16; Y160 StellgréRen

X Y; Z Koordinaten

Patentanspriiche

1. Verfahren zur automatischen Bestimmung von Ob-

jekt- und/oder Positionsdaten (OD, PD) vonin einem
Bereitstellungsbereich (2; 20; 200) angeordneten
Stirndeckelstapeln (3.1-3.3; 15; 30) flr eine Vorrich-
tung (4; 40) zur Positionierung von Stirndeckeln (14;
18) an einer Stirnseite einer Materialbahnrolle (M;
M1-Mn),

dadurch gekennzeichnet,
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dass mittels zumindest einer Bilderfassungseinrich-
tung (5; 5.1; 5.2; 50; 500) aus wenigstens zwei un-
terschiedlichen Perspektiven (I, 11) Abbilder (100;;
100,,) zumindest eines Teils des Bereitstellungsbe-
reiches (2; 20; 200) erzeugt werden, aus denen mit-
tels eines photogrammetrischen Verfahrens die Ob-
jekt- und/oder Positionsdaten (OD, PD) eines Stirn-
deckelstapels (3.1-3.3; 15; 30) bestimmt werden.

Verfahren nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass Abbilder (100,, 100,)) des Bereitstellungsberei-
ches (2; 20; 200) aus den unterschiedlichen Per-
spektiven (I, I1) in vordefinierten zeitlichen Intervallen
wiederholt aufgenommen werden oder dass konti-
nuierlich Abbilder (100,, 100,,) des Bereitstellungs-
bereiches (2; 20; 200) aus den unterschiedlichen
Perspektiven (I, 1) erzeugt werden.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprii-
che,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Bestimmung der Objekt- und/oder Positi-
onsdaten (OD, PD) in Abhangigkeit zumindest einer
der nachfolgend genannten Groflen erfolgt:

- die Orientierung der zumindest einen Bilder-
fassungseinrichtung (5; 5.1; 5.2; 50; 500), ins-
besondere die Position und Ausrichtung in oder
gegeniber dem Bereitstellungsbereich (2; 20;
200);

- Koordinaten zumindest eines Referenzpunk-
tes (R) in einem dreidimensionalen Raum, ins-
besondere dem Bereitstellungsbereich (2; 20;
200).

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che,

dadurch gekennzeichnet,

dass zumindest der einzelne Stirndeckelstapel
(3.1-3.3; 15; 30), fur welchen die Objekt- und Posi-
tionsdaten (OD, PD) zu ermitteln sind, im Bereitstel-
lungsbereich mit zumindest einem Muster beleuch-
tet wird.

Verfahren zur Steuerung einer Vorrichtung (4; 40)
zur Positionierung eines Stirndeckels (14; 18) aus
einem in einem Bereitstellungsbereich (2; 20; 200)
angeordneten Stirndeckelstapel (3.1-3.3; 15; 30) an
einer Stirnseite einer Materialbahnrolle (M; M1-Mn)
in einer Rollenverpackungsanlage (22),

dadurch gekennzeichnet,

dass als Eingangsgréfe zur Steuerung Objekt- und/
oder Positionsdaten (OD, PD) des jeweiligen Stirn-
deckelstapels (3.1-3.3; 15; 30) verwendet werden,
die gemaR einem der Anspriiche 1 bis 4 erfasst wer-
den.
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Verfahren nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet,

dass in Abhangigkeit einer Hohenanderung des je-
weiligen Stirndeckelstapels (3.1-3.3; 15; 30) die Ver-
fugbarkeit von Stirndeckeln (14; 18) im jeweiligen
Stirndeckelstapel (3.1-3.3; 15; 30) detektiert wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 5 oder 6,
dadurch gekennzeichnet,

dass als Funktion einer zeitlichen Anderung der er-
mittelten Objekt- und/oder Positionsdaten (OD, PD)
eine unerwiinschte Neigung des Stirndeckelstapels
(3.1-3.3; 15; 30) bestimmt wird.

Verfahren nach einem der Anspriiche 5 bis 7,
dadurch gekennzeichnet,

dass als Funktion in den Abbildern (100,, 100,,) de-
tektierter unbekannter Objekte im Bereitstellungsbe-
reich (2; 20; 200) ein Fehlersignal zur Ansteuerung
einer Fehlermeldeinrichtung und/oder der Vorrich-
tung (4; 40) erzeugt wird.

Rollenverpackungsanlage (22) mit zumindest einer
Vorrichtung (4; 40) zur Positionierung eines Stirn-
deckels (14; 18) aus einem in einem Bereitstellungs-
bereich (2; 20; 200) angeordneten Stirndeckelstapel
(3.1-3.3; 15; 30),

dadurch gekennzeichnet,

dass dem Bereitstellungsbereich (2; 20; 200) eine
Vorrichtung (1; 10) zur Bestimmung von Objekt- und/
oder Positionsdaten (OD, PD) von im Bereitstel-
lungsbereich (2; 20; 200) angeordneten Stirndeckel-
stapeln (3.1-3.3; 15; 30) zugeordnet ist, umfassend
zumindest eine Bilderfassungseinrichtung (5; 5.1;
5.2; 50; 500) zur Erstellung von Abbildern (100,
100,,) wenigstens eines Teiles des Bereitstellungs-
bereiches (2; 20; 200) in zumindest zwei unter-
schiedlichen Perspektivansichten (I, Il) und eine mit
der Bilderfassungseinrichtung (5; 5.1; 5.2; 50; 500)
koppelbare Bildverarbeitungseinheit (7; 70) und
Bildauswertungs- und Analyseeinheit (8; 80).

Rollenverpackungsanlage (22) nach Anspruch 9,
dadurch gekennzeichnet,

dass die Bildverarbeitungseinheit (7; 70) und/oder
die Bildauswertungs- und Analyseeinheit (8; 80) an-
geordnet und ausgebildet sind, aus den Abbildern
(100,, 100,,) wenigstens eines Teiles des Bereitstel-
lungsbereiches (2; 20; 200) eine dreidimensionale
Geometrie zu ermitteln und die Positionsdaten (PD)
und/oder Objektdaten (OD) flr vordefinierte Objekte
im Bereitstellungsbereich (2; 20; 200) zu berechnen.

Rollenverpackungsanlage (22) nach einem der An-
spriiche 9 oder 10,

dadurch gekennzeichnet,

dass zur Aufnahme aus jeder Perspektive (1, Il) zu-
mindest eine Bilderfassungseinrichtung (5; 5.1; 5.2;
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12.

13.

14.

15.

16
50; 500) vorgesehen ist.

Rollenverpackungsanlage (22) nach einem der An-
spriiche 9 bis 11,

dadurch gekennzeichnet,

dass die einzelne Bilderfassungseinrichtung (5; 5.1;
5.2; 50; 500) als Stereokamera ausgebildet ist.

Rollenverpackungsanlage (22) nach einem der An-
spriiche 9 bis 12,

dadurch gekennzeichnet,

dass die einzelne Bilderfassungseinrichtung (5; 5.1;
5.2; 50; 500) ortsfest gegenliber dem Bereitstel-
lungsbereich (2; 20; 200) angeordnet ist.

Rollenverpackungsanlage (22) nach einem der An-
spriche 9 bis 13,

dadurch gekennzeichnet,

dass die Vorrichtung (4; 40) zur Positionierung der
Stirndeckel als Manipulatoreinheit (16; 160) ausge-
fuhrt ist und die einzelne Bilderfassungseinrichtung
(5; 5.1; 5.2; 50; 500) in ihrer Lage veranderbar ist,
insbesondere an der Manipulatoreinheit (16; 160)
gelagert ist.

Rollenverpackungsanlage (22) nach einem der An-
spriiche 9 bis 14, umfassend zumindest eine Wik-
kelstation (11), wobei die Vorrichtung (4) zur Anlage
eines Innenstirndeckels (14) der Wickelstation (11)
zugeordnet ist und/oder die Vorrichtung (40) einer,
der Wickelstation (11) nachgeordneten, Packpresse
(17) zur Anlage eines Aufdenstirndeckels (18) zuge-
ordnet ist.
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Figur 2a
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Figur 2b
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Figur 4
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