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(54) LABELVORRICHTUNG, LABELSYSTEM, VERFAHREN ZUM LABELN EINES STÜCKGUTS

(57) Es wird eine Labelvorrichtung (1) zur Aufbrin-
gungeines Labels (12) auf einStückgut (2) bereitgestellt.
Die Labelvorrichtung (1) umfasst: eine feststehende Ba-
sis (3), einen beweglicher Arm (4), der an der feststehen-
den Basis (3) beweglich gelagert ist, ein Funktionsende
(5),welchesandembeweglichenArm(4)vorgesehen ist,
wobei das Funktionsende (5) dazu ausgestaltet ist, ein
Label (12) zu halten, wobei der bewegliche Arm (4)
zwischen einem Haltezustand, in welchem ein Labei
(12) an dem Funktionsende (5) gehalten werden kann,
und einem Aufbringzustand, in welchem das Funktions-
ende (5) mit dem Stückgut (2) in Kontakt kommen kann,
um das Label (12) auf das Stückgut (2) aufzubringen,
verlagerbar ist. Ferner wird ein Verfahren zum Aufbrin-
gen eines Labels (12) auf ein Stückgut (2) bereitgestellt.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Label-
vorrichtung zur Aufbringung eines Labels auf ein Stück-
gut, ein Labelsystem zum Labeln eines Stückgut und ein
Verfahren zum Labeln eine Stückgut.
[0002] Im Stand der Technik gibt es eine Vielzahl von
Label‑ oder Etikettierlösungen, darunter auch automati-
sierte Systeme. Der grundlegende Arbeitsmechanismus
für das Aufbringen der Etiketten auf ein Stückgut besteht
darin, sie mit Druckluft aufzubringen, wobei ein definier-
ter Mindestabstand zwischen dem Stückgut und dem
Etikettengreifer eingehalten werden muss. Die Stückgü-
ter bzw. deren Positionen werden hauptsächlich mit ein-
fachen Lichtschranken detektiert. Dabei werden die Eti-
ketten beim Aufbringen nicht fest angedrückt, weil ein
mechanischer Kontakt unerwünscht ist. Ferner wird eine
genaue Lage des Stückguts nicht erkannt, sodass keine
exakte Vermessung des Stückguts stattfindet, sodass
auch der Etikettiervorgang sehr ungenau vonstatten-
geht. Mit anderenWorten kann eine Position des Etiketts
auf dem Stückgut nur sehr ungenau erfasst werden.
Ferner ist ein Durchsatz an Stückgütern der bisher be-
kannten Systeme nicht auf die heutzutage vorliegenden
Durchsätze anderer Handhabungsvorrichtungen, insbe-
sondere im Postbereich, angepasst.
[0003] Daher ist es eine Aufgabe der vorliegenden
Erfindung, eine Labelvorrichtung bereitzustellen, die zu-
mindest einen Nachteil aus dem Stand der Technik aus-
räumen kann.
[0004] Das Problem wird mit einer Labelvorrichtung
mit den Merkmalen des Anspruchs 1, mit einem Label-
systemmit Merkmalen des Anspruchs 14 und mit einem
Verfahren zum Labeln eines Stückguts mit den Merk-
malen des Anspruchs 15 gelöst.
[0005] Gemäß einem Aspekt der vorliegenden Erfin-
dung wird eine Labelvorrichtung zur Aufbringung eines
Labels auf ein Stückgut bereitgestellt. Die Labelvorrich-
tung kann eine feststehende Basis umfassen. Ferner
kann die Labelvorrichtung einen beweglichen Arm um-
fassen, der an der feststehenden Basis beweglich ge-
lagert ist. Darüber hinaus kann die Labelvorrichtung ein
Funktionsende umfassen, welches an dem beweglichen
Arm vorgesehen ist, wobei das Funktionsende dazu
ausgestaltet ist, ein Label zu halten. Vorzugsweise ist
der bewegliche Arm zwischen einem Haltezustand, in
welchem ein Label an demFunktionsende gehaltenwer-
den kann, und einem Aufbringzustand, in welchem das
Funktionsende mit dem Stückgut in Kontakt kommen
kann, um das Label auf der Stückgut aufzubringen, ver-
lagerbar.
[0006] Gegenüber dem bekannten Stand der Technik
liefert die vorliegende Erfindung den Vorteil, dass das
Label durch einenKontaktmit demStückgut aufgebracht
wird. Der bewegliche Arm erlaubt eine synchrone Ver-
folgung des Stückguts, während das Label durch einen
Kontakt mit dem Stückgut aufgebracht wird. Dadurch
kann sichergestellt sein, dass das Label ausreichend

gut an einem Stückgut angebracht ist und entsprechend
gut daran haftet. Ferner ist es vorteilhaft, dass ein be-
weglicher Arm genutzt wird, um ein Label auf ein Stück-
gut aufzubringen. Dies bietet gegenüber herkömmlichen
Systemen eine größere Flexibilität hinsichtlich eines
Stückgütspektrums, welches mit der Labelvorrichtung
gehandhabt werden kann. Ferner kann durch den be-
weglichen Arm auch auf Bewegungen des Stückguts
Rücksicht genommen werden, was ein Labeln des
StückgutwährendeinerBewegungdesStückgut erlaubt.
Dadurch können höhereDurchsatzzahlen (beispielswei-
se Stückgüter pro Stunde) erreicht werden.
[0007] Unter einem Label kann ein Etikett oder ein
sonstige Aufkleber verstanden werden, der für Identifi-
kationszwecke oder sonstige Informationszwecke auf
einem Stückgut angebracht wird. Beispielsweise kann
das Label ein Aufkleber sein, der Indikativ für ein Zu-
stellziel des Stückguts ist. Das Label kann ein papier-
artiger Gegenstand sein, der auf einer Seite ein Klebstoff
oder ähnliches aufweist, so dass das Label bei Kontakt
mit einem Stückgut an diesem festgelegt werden kann.
Das Stückgut kann ein Poststück sein, welches einen
Poststückabfertigungsprozess durchläuft. So kann das
Stückgut beispielsweise ein Paket, Päckchen, Versand-
tasche, Versandrolle, Polybag, Smalls, oder eine belie-
bige andere Warenverpackung sein. Verschiedene
Stückgüter können sich insbesondere durch eine unter-
schiedliche Oberflächenform und Eigenschaften unter-
scheiden. Die Labelvorrichtung kann ein Apparat oder
Gerät sein, das dazu ausgestaltet ist, ein Label (d.h. ein
Etikett) auf das Stückgut aufzubringen. Die feststehende
Basis kann beispielsweise ein Standfuß der Vorrichtung
sein. Ferner kann die feststehende Basis eine Befesti-
gung sein, mit der die Vorrichtung an einem Untergrund
oder sonstigen Gegenständen lagefixiert angebracht ist.
So ist beispielsweise denkbar, dass die Labelvorrichtung
auch an einem Regalsystem oder anderen Maschinen
festgelegt ist. Die feststehende Basis kann somit der
Kontaktpunkt zwischen Labelvorrichtung und einem
Fundament oder anderen feststehenden Gegenständen
sein. Der bewegliche Arm kann beispielsweise ein Ro-
boterarm sein. Der bewegliche Arm kann sich im Raum
(d.h. in drei Dimensionen) zumindest abschnittsweise
verlagern. Der bewegliche Arm kann ein Roboterarm
sein. Der bewegliche Arm kann an der feststehenden
Basis mittels eines Gelenks gelagert sein. Ferner kann
der bewegliche Arm eine Vielzahl von Gelenken aufwei-
sen, sodass der bewegliche Arm frei im Raum position-
ierbar ist. Ferner kann der bewegliche Arm eine Vielzahl
vonUnterarmenaufweisen, die jeweilsmit einemGelenk
mit zumindest einem angrenzenden Unterarm verbun-
den sind. Dadurch können selbst komplizierte Bewe-
gungsmuster problemlos mit dem beweglichen Arm ab-
gefahren werden. Das Funktionsende kann ein Funk-
tionsabschnitt sein, der dazu ausgestaltet ist, eine be-
stimmte Funktion durchzuführen. Bei der vorliegenden
Ausführungsform ist das Funktionsende dazu ausgestal-
tet, das Label oder Etikett zu halten. Beispielsweise kann
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das Funktionsende das Label mittels mechanischer,
magnetischer, pneumatische und/oder hydraulischer
Kraft halten. Halten kann bedeuten, dass das Label
zusammenmit demFunktionsende imRaumverlagerbar
ist. Mit anderen Worten kann das Funktionsende die
Position bestimmen, an der sich das daran gehaltene
Label befindet. Ferner kann das Funktionsende dazu
ausgestaltet sein, dass Label aktiv aufzunehmen (d.h.
in den gehaltenen Zustand zu überführen) und das Label
aktiv abzustoßen, sodass es nicht mehr gehalten ist. Der
bewegliche Arm kann dabei zwischen einem Haltezu-
stand, in welchem ein Label an dem Funktionsende ge-
halten ist, und einem Aufbringzustand, in welchem das
Funktionsende mit dem Stückgut in Kontakt kommt, um
das Label auf dem Stückgut aufzubringen, verlagert
werden. Der Haltezustand, kann dabei jeder Zustand
des beweglichen Arms sein, in welchem ein Label an
dem Funktionsende gehalten ist, und in welchem der
bewegliche Arm nicht in Kontakt mit dem Stückgut ist.
Der Aufbringzustand kann hierbei einen mechanischen
Kontakt zwischendemFunktionsendeunddemStückgut
realisieren. Dadurch kann ein sicheres Aufbringen des
Labels auf das Stückgut realisiert sein. Der Aufbringzu-
stand kann dabei jeder Zustand des beweglichen Arms
sein, in welchem das Funktionsende in Kontakt mit dem
Stückgut ist. Mit anderen Worten kann der der beweg-
liche Arm dazu ausgestaltet sein, so beweglich zu sein,
um das Funktionsende in eine solche räumliche Position
zubringen, dassesmit demStückgut inKontakt kommen
kann.Mit anderenWortenkannderbeweglicheArmdazu
ausgestaltet sein, so verlagerbar zu sein, dass er das
Anbringen des Labels individuell an ein Stückgut anpas-
sen kann. Vorzugsweise ist der bewegliche Arm dazu
ausgestaltet, in dem Aufbringzustand eine Kraft auf das
Stückgut auszuüben. Dadurch kann sichergestellt sein,
dass das Label zufriedenstellend auf das Stückgut auf-
gebracht wird. Ferner kann durch die Kraft eine Fläche
des Stückguts, auf die das Label aufgebracht werden
soll, geglättet werden, so dass das Label sicher daran
angebracht werden kann, ohne den Inhalt des Stückguts
oder das Stückgut selbst zu beschädigen. Insbesondere
bei unebenen Oberflächenformen des Stückgut, kann
ein Druck auf das Stückgut dafür sorgen, dass das Label
zufriedenstellend auf dem Stückgut angebracht ist.
[0008] Vorzugsweise ist das Funktionsende dazu aus-
gestaltet, das Label mittels Unterdruck zu halten. Mit
anderen Worten kann in dem Haltezustand, dass Label
mittels Unterdruck an dem Funktionsende gehalten wer-
den.Damit kanndasLabel angesaugt sein,während sich
der beweglicheArm in demHaltezustandbefindet.Damit
können selbst rasche Bewegungen des beweglichen
Arms realisiert sein, ohne dass das Label von demFunk-
tionsende abfällt.
[0009] Vorzugsweise weist das Funktionsende zumin-
dest einen Sauggreifer auf. Ein Sauggreifer kann dabei
eine Haltekraft erzeugen, die ein Produkt aus der Diffe-
renz zwischen dem Umgebungsdruck und dem bereit-
gestelltenUnterdruckunddereffektivenSaugfläche (d.h.

mit Vakuum beaufschlagte, wirksame Fläche des Saug-
greifers) bereitstellen. Ein Sauggreifer kann ein elasti-
sches Element sein, welches einen luftdichten Kontakt
zwischen dem Label und einer Unterdruck erzeugenden
Vorrichtung realisieren kann. Ferner kann der Sauggrei-
fer ein Kragenelement aufweisen, welches zuverlässig
einen luftdichten Kontakt zwischen Funktionsende und
Label sicherstellen kann.
[0010] Vorzugsweise ist das Funktionsende dazu aus-
gestaltet, in demAufbringzustand parallel zu einer Ober-
fläche einer Fördervorrichtung zu sein. Mit anderenWor-
ten kann das Funktionsende in dem Aufbringzustand
nicht geneigt werden. Mit anderen Worten kann das
Funktionsende seine vorher eingenommenOrientierung
beibehalten. Damit kann von einem Stückgut die Fläche
gelabelt werden, die der Kontaktfläche zwischen Stück-
gut und Fördervorrichtung gegenüber liegt. Das Funk-
tionsende kann in diesem Fall als eine Kontaktebene
zwischen dem Funktionsende und dem daran gehalt-
enen Label gesehen werden. Damit kann auf eine Nei-
gung des Funktionsendes beispielsweise um die Trans-
portrichtung herum oder quer dazu verzichtet werden.
Dadurch kann der Labelvorgang beschleunigt werden
und die Vorrichtung einfacher ausgestaltet sein.
[0011] Vorzugsweise weist das Funktionsende ein
elastisches Halteelement auf, das dazu ausgestaltet
ist, im Haltezustand das Label in einer Halteebene zu
halten. Ein elastisches Halteelement bietet den Vorteil
dieses an ein Label und/oder an ein Stückgut (d.h. an
einer äußeren Oberfläche des Stückgut) anpassbar ist.
Dadurch kann stets ein sicherer Kontakt zwischen Label
und Funktionsende und/oder zwischen Funktionsende
undOberflächedesStückguts sichergestellt sein. Ferner
kann das elastische Halteelement Positionsungenauig-
keiten des Funktionsendes ausgleichen. Dadurch kann
eine schnellere Bewegung des beweglichen Arms reali-
siert sein.
[0012] Vorzugsweise weist das Funktionsende ein
elastisches Halteelement auf, das dazu ausgestaltet
ist, im Aufbringzustand die Haltebene an die äußere
Form des Stückguts anzupassen. Mit anderen Worten
kann durch die Elastizität des Halteelements die Halte-
ebene an eine äußere Oberfläche des Stückguts ange-
passt werden. Ist das Stückgut beispielsweise eine
Transportrolle, mit einer zumindest abschnittsweise
kreisförmigen äußeren Oberfläche, kann das Halteele-
ment sich an diese kreisförmige Oberfläche anpassen
und das Label zufriedenstellend selbst auf eine solche
äußere Form aufdrücken. Dadurch kann bei einem brei-
ten Spektrum von unterschiedlichen Stückgütern stets
sichergestellt sein, dass das Label zufriedenstellend auf-
gebracht ist. Mit anderen Worten kann das elastische
Halteelement dazu ausgestaltet sein, sich an eine Viel-
zahl von unterschiedlichen äu-ßeren Formen von Stück-
gütern anzupassen.
[0013] Vorzugsweise ist das Funktionsende dazu aus-
gestaltet, in dem Aufbringzustand in einen mechani-
schen Kontakt mit dem Stückgut zu gelangen. Der me-
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chanische Kontakt kann als physischer Kontakt zwi-
schen Funktionsende und Stückgut betrachtet werden.
DerKontakt zwischenFunktionsende undStückgut kann
dabei indirekt sein, unter Zwischenschaltung des Labels.
Mit anderen Worten kann das Funktionsende direkt mit
demLabel inKontakt sein,wobei dasLabelwiederummit
dem Stückgut in Kontakt ist. Durch den mechanischen
Kontakt soll erreicht werden, dass das Label nicht nur auf
ein Stückgut aufgeblasen oder durch sonstige Aktorik
kontaktlos aufgebracht wird, sondern durch tatsächli-
chen physischen Kontakt aufgebracht werden kann. Da-
durch kann ein optimale Anhaftung des Labels an dem
Stückgut verbessert werden. Ferner kann so eine Haf-
tung auch bei unebenen Überflächen der Stückgüter
sichergestellt sein.
[0014] Vorzugsweise ist das Funktionsende während
des Aufbringzustands dazu ausgestaltet, das Label mit-
tels Druckluft von dem Funktionsende abzustoßen. Mit
anderen Worten kann neben dem physischen Kontakt
zwischen Funktionsende und Stückgut eine weitere
Maßnahme bereitgestellt werden, um das Ablösen des
Labels von dem Funktionsende sicherzustellen. Die
Druckluft kann dafür sorgen, dass sich das Label zufrie-
denstellend von dem Funktionsende löst und nicht etwa
noch teilweise daran festhängt. Dies könnte nachteilig
sein, wenn das Funktionsende nach dem Aufbringzu-
stand von dem Stückgut wegbewegt wird und gegebe-
nenfalls das Label beschädigen oder sogar ganz abrei-
ßen kann. Dies ist insbesondere bei Labels vorteilhaft,
die eine gewisse Oberflächenrauheit aufweisen, sodass
das Funktionsende leichter an ihnen haften könnte.
[0015] Vorzugsweise ist das Funktionsende dazu aus-
gestaltet, im Aufbringzustand eine andere Gestalt auf-
zuweisen als im Haltezustand. So kann das Funktions-
ende beispielsweise durch eine Änderung seiner Gestalt
dafür sorgen, dass das Label sich problemlos von dem
Funktionsende löst. So ist beispielsweise denkbar, dass
eine Kontaktfläche zwischen Funktionsende und Label
sich durch den Kontakt zwischen Funktionsende und
Stückgut (d.h. indirekter Kontakt) derart verändert, dass
sich die Kontaktfläche verringert. Dadurch kann ein Ab-
lösen des Labels von dem Funktionsende erleichtert
sein. Ferner ist es denkbar, dass beispielsweise bei
einem Sauggreifer die Gestalt sich ändert, wenn dieser
auf ein Stückgut aufgesetzt wird und somit abhängig von
der äußeren Oberfläche des Stückguts verformt wird.
Dadurch kann der Sauggreifer im Aufbringzustand eine
andere Gestalt aufweisen als im Haltezustand. Dies
liefert den technischen Effekt, dass das Label optimal
an das Stückgut angepasst werden kann und somit
optimal auch das Stückgut anpassen kann.
[0016] Vorzugsweiseweist die Labelvorrichtung ferner
eine Labelausgabe auf, die relativ zu dem feststehenden
Basislager fixiert ist. Die Labelausgabe kann beispiels-
weise ein Labeldrucker oder Etikettendrucker sein, der
dazu ausgestaltet ist, just in time Label, die auf zu hand-
habende Stückgüter aufzubringen sind, zu drucken und
auszugeben. Vorzugsweise kann die Labelausgabe eine

schlitzartige Öffnung haben, durch die des Label zumin-
dest teilweise so freigelegtwird, dassdasFunktionsende
das Label greifen kann. Die Labelausgabe kann dabei
relativ zu der feststehenden Basislage lagefixiert sein.
Mit anderenWorten kann die Labelausgabe feststehend
angeordnet sein. Durch den beweglichen Arm ist es
effizient möglich, die Label, welche von der Labelaus-
gabe ausgegeben werden, zu übernehmen und dem
Funktionsende des beweglichen Arms zuzuführen. Da-
mit kann der bewegliche Arm sich die Label beschaffen
und anschließend auf Stückgüter aufbringen.
[0017] Vorzugsweise ist der bewegliche Arm ferner in
einen Label-Übernahmezustand verlagerbar, bei wel-
chem ein Label von der Labelausgabe übernommen
wird, sodass das Label an dem Funktionsende gehalten
ist. Mit anderen Worten kann der bewegliche Arm sich
räumlich zu der Labelausgabe bewegen und dort mit
dem Funktionsende ein ausgegebenes Label aufneh-
men. Beispielsweise kann das Funktionsende ein ge-
drucktes Label mittels Unterdruck ansaugen und so an
dem Funktionsende halten. Somit kann der Label-Über-
nahmezustand vor dem Haltezustand stattfinden. Vor-
zugsweise ist ein an dem Funktionsende angelegter
Unterdruck während dem Label-Übernahmezustand
größer als während des Haltezustands. Damit kann si-
chergestellt sein, dass das Label zufriedenstellend von
der Labelausgabe auf das Funktionsende übergeht und
der bewegliche Arm rasch in Richtung des Stückguts
bewegt werden kann. Ferner kann dadurch ein Ablösen
des Labels von einem Trägeruntergrund in der Label-
ausgabe sichergestellt sein. Ein geringer Unterdruck
während desHaltezustands verbessert zudemdieEffek-
tivität der Labelvorrichtung insgesamt. Ferner wird da-
durcheineBeschädigungdesLabelswährenddesHalte-
zustands vermieden.
[0018] Vorzugsweise ist derbeweglicheArmdazuaus-
gestaltet, in dem Aufbringzustand zumindest zeitweise
eine Bewegungsbahn eines zu labelnden Stückguts zu
folgen. Mit anderen Worten können die Stückgüter, wel-
che mit einem Label zu versehen sind, zumindest zeit-
weise entlang der Labelvorrichtung bewegt werden. Mit
anderen Worten kann die Labelvorrichtung an einer
Transportvorrichtung für Stückgüter positioniert sein
und während eines normalen Betriebs der Transportvor-
richtung die darauf transportierten Stückgüter mit Label
versehen. Bei einer solchen Transportvorrichtung kön-
nen unterschiedliche Möglichkeiten des Transport von
Stückgütern vorherrschen. Beispielsweise können die
Stückgüter alle in identischer Ausrichtung immer an
der gleichenStelle ander Labelvorrichtungvorbeigeführt
werden. In diesemFall gestaltet sich eineBewegung des
beweglichen Arms einfach, da die Ziele (d.h. die Position
des beweglichen Arms in dem Aufbringzustand) von
vornherein bekannt sind. Ferner können Stückgüter je-
doch auch in beliebiger Positionierung (beispielsweise
bei einer breiteren Transportvorrichtung) der Labelvor-
richtung zugeführt werden. Darüber hinaus kann die
Orientierung der Stückgüter variieren. Mit anderen Wor-
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ten kann einmal ein Stückgut mit einer Kante voraus
transportiert werden, wohingegen ein anderes Stückgut
mit seiner längstenSeite voraus transportiert wird. Durch
die Möglichkeit zumindest zeitweise einer Bewegungs-
bahneines zu labelndenStückgut zu folgen, bietet sich in
jedem Fall die Möglichkeit, ein Stückgut während des
Transports zu labeln, ohne dass es notwendig ist, die
Transportvorrichtung zu verlangsamen oder Stückgut
gar anzuhalten. Dadurch kann derDurchsatz an gelabel-
ten Stückgütern (beispielsweise pro Stunde) erheblich
gesteigert werden. Unter Bewegungsbahn eines Stück-
guts kann eine Trajektorie bzw. Bahnlinie, welche das
Stückgut im Raum beschreibt, gemeint sein. Die Label-
vorrichtung kann dazu ausgestaltet sein, das Funktions-
ende in dem Aufrbingzustand im Wesentlichen in der-
selbenGeschwindigkeit in der Transportrichtungwie das
Stückgut zu bewegen. Die Transportrichtung des Stück-
guts kann entlang der Bewegungsbahn des Stückguts
definiert sein. Beispielsweise kann ein Stückgut auf ei-
nem Förderer von einem ersten Punkt zu einem zweiten
Punkt transportiert werden. Der Weg zwischen den zwei
Punkten kann die Transportrichtung sein. Mit anderen
Worten kann eine Bewegung des Stückguts die Trans-
portrichtung bestimmen. Somit kann die Bewegung des
Funktionsendes an die Bewegung des Stückguts ange-
passt sein.DadurchmussdasStückgut zumLabelnnicht
mehr angehalten oder verlangsamt werden. Es ist ferner
vorstellbar, dass das Funktionsende so bewegt wird,
dass es in eine Trajektorie desStückguts eingeschwenkt
wird, um dem Stückgut eine bestimmte Zeit (beispiels-
weise die Zeit, die zum Labeln benötigt wird) folgt.
[0019] Vorzugsweise weist die Labelvorrichtung eine
Steuereinheit auf, die dazu ausgestaltet ist, Labelinfor-
mationen zu erlangen oder zu erfassen und basierend
darauf den beweglichen Arm und/oder das Funktions-
ende so zu steuern, dass das Label basierend auf den
Labelinformationen auf dem Stückgut aufbringbar ist.
Die Steuereinheit kann eine computerähnliche Vorrich-
tung sein, die dazu ausgestaltet ist, Daten aufzunehmen,
Daten zu verarbeiten und Daten auszugeben. Die Labe-
linformationen können Informationen über das Stückgut
umfassen, die das Labeln in irgendeiner Art und Weise
direkt und/oder indirekt beeinflussen können. Diese In-
formationen können der Steuereinheit entweder aus ei-
nem Speicher (beispielsweise in dem Fall, bei dem die
Stückgüter stets in einer bekanntenWeise der Labelvor-
richtung zugeführt werden) und/oder durch vorherge-
hende Handhabungsprozesse der Stückgüter zugeführt
werden. Mit anderenWorten kann es in diesemFall nicht
notwendig sein, die Labelinformationen selber zu erhe-
ben. Alternativ oder zusätzlich kann dieSteuereinheit die
Labelinformation selbst erfassen, indem beispielsweise
eineLagedesStückguts auf derTransportvorrichtung für
jedes Stückgut individuell bestimmt wird. Unabhängig
davon, wie die Labelinformationen der Steuereinheit
bereitgestellt werden, können diese dazu genutzt wer-
den, um das Label auf das Stückgut aufzubringen. So
kann beispielsweise abhängig von der Art der Stückguts

der Aufbringzustand variiert werden. Ist beispielsweise
ein Stückgut ein relativ weiches verformbares Stückgut
(wie beispielsweise ein Polybag oder eine Versandta-
sche) kann der Aufbringzustand anders charakterisiert
sein, als in einem Fall, bei dem das Stückgut eine relativ
dazu unverformbare äußere Gestalt aufweist (beispiels-
weise bei einem Paket oder Päckchen). Insbesondere
kann sich hierbei ein Anpressdruck des Funktionsendes
auf das Stückgut unterscheiden. Während ein hoher
Anpressdruck bei einem verformbaren Stückgut zu
Schäden führen kann, kann ein solcher Druck bei einem
unverformbaren Stückgut problemlos aufgenommen
werden. Ferner kann eine Position, wo das Label auf
demStückgut aufgebracht wird, abhängig von der Label-
information gewählt werden. Insgesamt kann durch die
Berücksichtigung der Labelinformation dafür gesorgt
werden, dass auch individuell zu labelnde Stückgüter
zufriedenstellend und automatisiert gelindert werden
können, ohne dass es hier zu Fehlern kommt.
[0020] Vorzugsweise weist die Labelvorrichtung eine
Sensoreinrichtung auf, die dazu ausgestaltet ist, ein zu
labelndes Stückgut zu erfassen, um Labelinformation zu
erlangen. Mit anderenWorten kann die Labelvorrichtung
selbst ein Sensorsystem aufweisen, um die Labelinfor-
mation von einem zu labelnden Stückgut zu erfassen.
Die Sensoreinrichtung kann beispielsweise ein Kamera-
system sein, welches angrenzend an die Transportvor-
richtung angeordnet ist. Vorzugsweise kann die Senso-
reinrichtung von vertikal oberhalb auf die Transportvor-
richtung scannen. Das Kamerasystem oder Vision-Sys-
tem kann hierbei ein zu labelndes Stückgut optisch er-
fassen. Basierend auf den erlangten Bildern kann dann
zumindest eine Labelinformation bestimmt werden. Da-
zu kann beispielsweise ein Klassifikator angewendet
werden, der basierend auf den erfassten Bilder zumin-
dest einen Labelinformation ausgibt. Ferner kann zur
Bestimmung der Labelinformation auch ein lernender
Algorithmus verwendet werden, sodass das System
auch auf eine sich ändernde Stückgutbandbreite an-
passbar ist.
[0021] Vorzugsweise umfassen die Labelinformatio-
nen eine Abmessung des zu labelnden Stückguts. Eine
Abmessung kann beispielsweise eine Erstreckung des
Stückguts in zumindest eine Raumrichtung sein. Vor-
zugsweise werden alle Abmessungen des Stückgut in
drei Raumrichtungen erfasst. Damit kann eine dreidi-
mensionaleGestalt desStückgut bestimmtwerden.Dies
liefert den Vorteil, dass der Labelprozess individuell an-
gepasst auf der Stückgut ausgeführt werden kann. Bei-
spielsweise kann so die optimale Position für das Label
an einem Stückgut bestimmt werden.
[0022] Vorzugsweise umfasst die Labelinformation ei-
ne Bewegungsbahn des zu labelnden Stückguts. Basie-
rend darauf, wie das Stückgut auf der Transportvorrich-
tung transportiert wird, kann vorausberechnet werden,
wo das Stückgut zu welchem Zeitpunkt angeordnet sein
wird. Dadurch kann imVorhinein bereits die Bewegungs-
bahn, welche beispielsweise durch den beweglichen
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Arm abgefahren werden muss, bestimmt werden. Da-
durch kann auch während einer Bewegung des Stück-
guts, das Label auf das Stückgut individuell aufgebracht
werden.
[0023] Vorzugsweise umfasst die zumindest eine La-
belinformation eine Lage des Stückguts quer zu einer
Transportrichtung und/oder ein Kippwinkel des Stück-
guts relativ zu Transportrichtung. Damit kann die Lage
des Stückguts auf der Transportvorrichtung bestimmt
werden. Dadurch kann die Labelvorrichtung an beliebi-
gen Stellen im Handhabungsprozesses eines Stückguts
angeordnet sein, da es nicht notwendig ist, dass die
Stückgüter in einer bestimmten vordefinierten Weise
orientiert sind. Vielmehr können die Stückgüter beliebig
orientiert sein und die Labelvorrichtung kann sich an das
jeweilige Stückgut anpassen.
[0024] Vorzugsweise weist der bewegliche Arm vier
Achsen und vier Freiheitsgrade auf. Der bewegliche Arm
kann beispielsweise ein SCARA-Roboter (Abkürzung für
"Selektiv Compliance Assembly Robot Arm") sein. Dies
kann beispielsweise ein Industrieroboter sein, dessen
AufbaueinemmenschlichenArmähnelt. Der bewegliche
Arm kann auch als horizontaler Gelenksarmroboter be-
zeichnet sein. Sämtliche Achsen können als serielle
Kinematik ausgeführt sein. Mit anderen Worten kann
der Koordinatenursprung eines folgenden Arms nur ab-
hängig von der Position des vorherigen Arms sein. Bei-
spielsweise können bei einem beweglichen Arm mit vier
Unterarmen der erste und der zweite Arm rotatorischer
Natur, der dritte und der vierte Arm vielfach aus einem
Bauelement hergestellt sein. Somit kann eine rotatori-
scheundeineLinearbewegungerlaubt sein.DerArbeits-
bereich des beweglichen Arms kann vorzugsweise nie-
renförmig sein. Vorzugsweise erstreckt sich die längste
Erstreckung des Arbeitsbereichs entlang der Förderrich-
tungder Fördervorrichtung.Damit kanneine ausreichen-
de Möglichkeit geschaffen werden, die Stückgüter mit
Labeln zu versehen, während sie an demArbeitsbereich
der Labelvorrichtung vorbei transportiert werden.
[0025] Vorzugsweise sind die Achsen als serielle Ki-
nematik ausgeführt. Hierbei kann eine Achse einen Un-
terarm des beweglichen Arms beschreiben.
[0026] Vorzugsweise ist die Labelvorrichtung dazu
ausgestaltet, die Oberfläche eine Stückgut zu erkennen
und basierend darauf einen Auftrag für das Label zu
bestimmen. Die Information über die Oberflächenbe-
schaffenheit eines Stückguts kann hierbei selbst durch
die Labelvorrichtung bestimmt werden oder von einer
externen Quelle bezogen werden. Unabhängig davon
kann basierend auf der Oberfläche des Stückguts ein
optimaler Auftragepunkt für das Label bestimmt werden.
Beispielsweise kann es bei Stückgütern vorkommen,
dass eine Vielzahl von anderen Labeln oder Aufklebern
bereits darauf aufgebracht sind. In einem solchen Fall ist
es vorteilhaft, das aufzubringende Label nicht über ein
anderes Labeln zu kleben. Dies kann zu Probleme im
weiteren Postlauf führen. Daher liefert ein Erkennen der
Oberfläche des Stückgut den Vorteil, dass eine Position

des Labels unter Berücksichtigung von bereits auf dem
Stückgut aufgebrachter Label bestimmt werden kann.
Ferner können Unebenheiten oder Vorsprünge auf ei-
nem Stückgut erkannt werden und als Aufbringpunkt
vermieden werden. Dadurch kann sichergestellt sein,
dass das Label nicht an einer für die Aufbringung un-
günstigen Position auf das Stückgut aufgebracht wird.
[0027] Vorzugsweise kann die Labelvorrichtung dazu
ausgestaltet sein, eine Position eines aufgebrachten
Labels zu erkennen und das Ergebnis in der Labelinfor-
mation zu speichern. Mit anderen Worten kann eine ge-
eignete Position für das Label in einer Datenbank abge-
speichert werden und zusammen mit anderen Labelin-
formationen abgelegt werden. Dadurch bietet sich der
Vorteil, dass bei erneutem Auftreten desselben Stück-
guts die optimale Anbringposition des Labels rasch be-
stimmbar ist. Ferner kann so eine Datenbank aufgebaut
werden, wodurch das System nach einer gewissen Ein-
lernzeit für ein bestimmtes Stückgutspektrum eine deut-
lich erhöhte Durchsatzrate liefern kann.
[0028] Gemäß einem weiteren Aspekt der vorliegen-
den Erfindung wird ein Labelsystem bereitgestellt, wobei
das Labelsystem umfasst: Eine Labelvorrichtung gemäß
einer der obigen Ausgestaltungen. Ferner kann das La-
belsystem einen Förderer umfassen, der dazu ausge-
staltet ist, Stückgüter in einer Transportrichtung zu der
Labelvorrichtung zu transportieren. Der Förderer kann
die Fördervorrichtung sein, die dazu ausgestaltet ist,
Stückgüter in der Transportrichtung zu fördern. Der För-
derer kann durch einen Arbeitsbereich des beweglichen
Arms verlaufen. Die Labelvorrichtung kann angrenzend
zu dem Förderer vorgesehen sein. Der Förderer kann
dazu ausgestaltet sein, Stückgüter darauf relativ zu der
feststehenden Basis zu transportieren. Vorzugsweise
weist der Förderer eine Breite von ungefähr 400 mm
quer zuder Förderrichtungauf.Damit kann sichergestellt
sein, dass eine große Bandbreite an unterschiedlichen
Stückgütern transportiert werden kann. Vorzugsweise
weist der Förderer eine Transportgeschwindigkeit von
ungefähr 1m/sauf.Mit dieserGeschwindigkeit kanneine
erhebliche Steigerung des Durchsatzes der Labelvor-
richtung im Vergleich zum bekannten Stand der Technik
erreicht werden. Vorzugsweise ist das Labelsystem fer-
ner mit einem Sensorsystem ausgestattet, das dazu
ausgestaltet ist, Labelinformation zu erlangen. Das Sen-
sorsystem kann in einer Ausführungsform ein Vision-
System sein, dass optisch Eigenschaften der Stückgüter
bestimmen kann.
[0029] Gemäß einem weiteren Aspekt der vorliegen-
den Erfindung wird ein Verfahren zum Aufbringen eines
Labels auf ein Stückgut bereitgestellt. Das Verfahren
kann ein Halten eines Labels an einem Funktionsende
eines beweglichen Arms in einem Haltezustand umfas-
sen. Ferner kann das Verfahren ein Aufbringen des
Labels auf ein Stückgut mittels Kontakt zwischen Funk-
tionsende und Stückgut in einem Aufbringzustand um-
fassen.
[0030] Gemäß einem weiteren Aspekt der vorliegen-

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



7

11 EP 4 585 530 A1 12

den Erfindung wird eine Verwendung einer Labelvorrich-
tung gemäß einer der obigen Ausführungsformen zum
Aufbringen eines Labels auf einem Poststück bereitge-
stellt.
[0031] Einzelne Ausführungsformen oder Merkmale
können mit anderen Ausführungsformen oder anderen
Merkmalen kombiniert werden, und so eine neue Aus-
führungsform bilden. Vorteile und Ausgestaltungen, die
in Zusammenhang mit der Ausführungsform oder den
Merkmalen genannt sind, gelten analog auch für die
neuen Ausführungsformen. Vorteile und Ausgestaltun-
gen, die in Zusammenhang mit der Vorrichtung genannt
sind, gelten analog auch für das Verfahren und anders-
herum.
[0032] Im Folgenden wird die vorliegende Erfindung
anhand der beigefügten Figuren im Detail beschrieben.

Figur 1 ist eine schematische und perspektivische
Ansicht eines Labelsystems gemäß einer Ausfüh-
rungsform der vorliegenden Erfindung.

Figur2 ist einschematischesAblaufdiagrammeines
Verfahrens gemäß einer Ausführungsform der vor-
liegenden Erfindung.

Figur 3 ist eine schematische Ansicht des Funk-
tionsendes 5 in einem Haltezustand.

Figur 4 ist eine schematische und perspektivische
Ansicht eines Funktionsendes in einem Aufbringzu-
stand.

[0033] Figur 1 zeigt eine Labelvorrichtung 1 gemäß
einer Ausführungsform der vorliegenden Erfindung. Die
Labelvorrichtung 1 weist einen beweglichen Arm 4 auf,
der an einer feststehenden Basis 3 beweglich gelagert
ist. Bei der vorliegendenAusführungsform ist der beweg-
liche Arm 4 ein Roboterarm. An dem Ende des beweg-
lichen Arms 4 ist ein Funktionsende 5 in Form eines
Sauggreifers angeordnet. Die Labelvorrichtung 1 der
vorliegenden Ausführungsform ist Teil eines Labelsys-
tems 10. Das Labelsystem 10 weist ein Sensorsystem 6
auf.DasSensorsystem6 ist eineoptischeSensoreinheit,
die Stückgüter 2, die auf einer Transportvorrichtung 9 in
einer Transportrichtung T transportiert werden, erfassen
kann. Ferner weist das Labelsystem eine Labelausgabe
7 auf, die dazu ausgestaltet ist, Label zu drucken und
auszugeben. Das Funktionsende 5 des beweglichen
Arms 4 kann das Label 2 von der Labelausgabe 7 auf-
nehmen und zu Stückgütern 2, die auf der Transportvor-
richtung 9 in der Transportrichtung T transportiert wer-
den, transportieren. Dieser Transportvorgang kann als
Haltezustand der Labelvorrichtung bezeichnet werden.
In demHaltezustand kann die Labelvorrichtung bzw. der
bewegliche Arm das Label 2 halten und zu einer ge-
wünschten Position im Raum (ein Aufbringpunkt an ei-
nem Stückgut) transportieren. Während des Aufbring-
zustands ist das Funktionsende mit dem Stückgut 2 in

mechanischen bzw. physischen Kontakt, um das Label
12 auf das Stückgut aufzudrücken. Dadurch kann ein
besonders guter Halt erreicht werden. Ferner weist das
Labelsystem eine Unterdruckvorrichtung 8 auf, die dazu
ausgestaltet ist, das Funktionsende 5 mit einem Unter-
druck zu beaufschlagen.
[0034] Figur 2 ist ein schematisches Ablaufdiagramm
eines Verfahrens gemäß einer Ausführungsform der vor-
liegenden Erfindung. In Schritt S1 wird das Label 12 an
einem Funktionsende 5 gehalten. Mit anderen Worten
wird in dem ersten Schritt das Label 12 an dem beweg-
lichenArm4gehaltenundzueinergewünschtenPosition
transportiert. In Schritt S2 wird das Label mittels physi-
schen Kontakt zwischen dem Funktionsende 5 und dem
Stückgut 2 auf das Stückgut 2 aufgebracht. Der physi-
sche Kontakt stellt dabei eine ausreichende Aufbringung
des Labels auf das Stückgut sicher. Vorzugsweise kann
in einemweiteren Schritt das aufgebrachte Label geprüft
werden, insofern, als dass die Position und/oder die
Qualität der Aufbringung des Labels durch eine optische
Sensoreinrichtung geprüft wird. Hierbei kann festgestellt
werden, ob das Label ausreichend fest auf demStückgut
angebracht ist. Ferner kann die Position des Labels ge-
prüft werden, beispielsweise ob andere Label überdeckt
werden. Das Ergebnis dieser Prüfung kann zusammen
mit anderen Labelinformation abgelegt werden und bei
einem nächsten Labelvorgang wieder berücksichtigt
werden. Somit kann eine Feedback-Steuerung bereitge-
stellt sein, die eine stete Verbesserung des Labelver-
fahrens bereitstellen kann.
[0035] Figur 3 ist eine schematische Seitenansicht
des Funktionsendes 5 in dem Haltezustand. Genauer
gesagt wird, in dem Haltezustand ein Label 12 an dem
Funktionsende 5 gehalten. Bei der vorliegenden Ausfüh-
rungsform weist das Funktionsende einen Saugnapf 51
auf. Der Saugnapf 51 ist dabei elastisch verformbar und
kann sich einer Oberflächenkontur eines Stückguts an-
passen. Die in Figur 3 dargestellte Halteposition ist die
Position des Funktionsendes, in der das Label 12 ge-
halten ist, jedoch kein Kontakt mit dem Stückgut 2 her-
gestellt ist.
[0036] Figur 4 ist eine schematischeSeitenansicht des
Funktionsendes 5 in dem Aufbringzustand. In Figur 5 ist
das Funktionsende 5 indirekt über das Label 12 in Kon-
takt mit dem Stückgut 2. In diesem Aufbringzustand übt
das Funktionsende 5 Eindruck auf das Stückgut 2 aus.
Dadurch kann das Label 12 zufriedenstellend auf die
Oberfläche des Stückguts 2 aufgebracht werden. Da-
durch kann ein Ablösen des Labels 12 vermieden wer-
den. Ferner kann ein Label 12 sogar auf unebenenOber-
flächen von Stückgütern 2 aufgebracht werden

Bezugszeichenliste:

[0037]

1 Labelvorrichtung
2 Stückgut
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3 feststehende Basis
4 beweglicher Arm
5 Funktionsende
6 Sensorsystem
7 Labelausgabe
8 Unterdruckvorrichtung
9 Transportvorrichtung
10 Laberlsystem
12 Label
51 Saugnapf

Patentansprüche

1. Labelvorrichtung (1) zur Aufbringung eines Labels
(12) auf ein Stückgut (2), umfassend:

eine feststehende Basis (3),
einen beweglicher Arm (4), der an der festste-
henden Basis (3) beweglich gelagert ist,
ein Funktionsende (5), welches an dem beweg-
lichen Arm (4) vorgesehen ist, wobei das Funk-
tionsende (5) dazu ausgestaltet ist, ein Label
(12) zu halten,
wobei der bewegliche Arm (4) zwischen einem
Haltezustand, inwelchemein Label (12) an dem
Funktionsende (5) gehalten werden kann, und
einem Aufbringzustand, in welchem das Funk-
tionsende (5) mit dem Stückgut (2) in Kontakt
kommenkann, umdasLabel (12) auf dasStück-
gut (2) aufzubringen, verlagerbar ist.

2. Labelvorrichtung (1) gemäß Anspruch 1, wobei das
Funktionsende (5) dazu ausgestaltet ist, das Label
(12) mittels Unterdruck zu halten.

3. Labelvorrichtung (1) gemäß Anspruch 1 oder 2,
wobei das Funktionsende (5) dazu ausgestaltet
ist, in dem Aufbringzustand in einen mechanischen
Kontakt mit dem Stückgut (2) zu gelangen.

4. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei das Funktionsende (5) da-
zu ausgestaltet ist, im Aufbringzustand eine andere
Gestalt aufzuweisen als in dem Haltezustand.

5. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei der bewegliche Arm (4)
dazu ausgestaltet ist, in dem Aufbringzustand eine
Kraft auf das Stückgut (2) auszuüben.

6. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei das Funktionsende (5) da-
zu ausgestaltet ist, in dem Aufbringzustand parallel
zu einerOberfläche einer Fördervorrichtung zu sein.

7. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei der bewegliche Arm (4)
dazu ausgestaltet ist, in dem Aufbringzustand zu-

mindest zeitweise einer Bewegungsbahn eines zu
labelnden Stückguts (2) zu folgen.

8. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
endenAnsprüche, wobei die Labelvorrichtung (1) so
ausgestaltet ist, dass die Stückgüter (2), welche mit
einem Label zu versehen sind, während des Be-
triebs, zumindest zeitweise entlang der Labelvor-
richtung (1) bewegt werden.

9. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei die Labelvorrichtung (1)
eine Steuereinheit aufweist, die dazu ausgestaltet
ist, Labelinformationenzuerlangenoder zuerfassen
und basierend darauf den beweglichen Arm (4) un-
d/oder das Funktionsende (5) so zu steuern, dass
das Label (12) basierend auf den Labelinformatio-
nen auf das Stückgut (2) aufbringbar ist.

10. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei die Labelvorrichtung (1)
eine Sensoreinrichtung (6) aufweist, die dazu aus-
gestaltet ist, ein zu labelndes Stückguts (2) zu er-
fassen, um Labelinformationen zu erlangen.

11. Labelvorrichtung (1) gemäß Anspruch 10, wobei die
Labelinformation eine Bewegungsbahn des zu la-
belnden Stückguts (2) umfasst.

12. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei die Labelvorrichtung (10)
dazu ausgestaltet ist, eine Position eines aufgeb-
rachten Labes zu erkennen und das Ergebnis in den
Labelinformationen zu speichern.

13. Labelvorrichtung (1) gemäß einem der vorhergeh-
enden Ansprüche, wobei der bewegliche Arm (4)
vier Achsen und vier Freiheitsgrade aufweist.

14. Labelsystem (10), umfassend:
eine Labelvorrichtung (1) gemäß einer der vorher-
gehenden Ansprüche einen Förderer (9), der dazu
ausgestaltet ist, Stückgüter (2) in einer Transport-
richtung (T) zu der Labelvorrichtung (1) zu transpor-
tieren

15. Verfahren zum Aufbringen eines Labels (12) auf ein
Stückgut (2), umfassend:

Halten eines Labels (12) an einem Funktions-
ende (5) eines beweglichen Arms (4) in einem
Haltezustand,
Aufbringen des Labels (12) auf ein Stückgut (2)
mittelsKontakt zwischenFunktionsende (5) und
Stückgut (2) in einem Aufbringzustand.

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



9

EP 4 585 530 A1



10

EP 4 585 530 A1



11

EP 4 585 530 A1



12

EP 4 585 530 A1

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



13

EP 4 585 530 A1

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55


	Bibliographie
	Zusammenfassung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht

