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Die Würth Industrie Service GmbH & Co. KG hat in ihrem zentralen Logistik-
zentrum für Industriebelieferung in Bad Mergentheim, zwischen Stuttgart und 
Frankfurt, Arbeitsabläufe automatisiert. Ziel war es, neben der Kommissionie-
rung, die Paket- und Versandpalettierung zu optimieren und somit die physische 
Arbeitsbelastung der Mitarbeiterinnen und Mitarbeiter zu reduzieren.  Mit der 
Umsetzung wurde die Firma Knapp Systemintegration GmbH beauftragt, die im 
Bereich der Roboterautomatisierung auf das Knowhow der Firma EEP Maschi-
nenbau GmbH, die 2018 ihr 20-jähriges Firmenjubiläum feierte, vertraute. Als 
Roboter kommen jeweils KUKA-Roboter und als SPS eine Siemens S7 Steue-
rung mit Profinet-Anbindung zum Einsatz.

Die mitarbeiterschonende Optimierung

Bei der KLT-Kommissio-
nierung werden sortenrein 
auf Europaletten geschli-

chtete Kleinladungsträger (KLT-
Behälter) unterschiedlicher Größe 
und Art auftragsbezogen kommis-
sioniert und kundenindividuell 
etikettiert. Pro Stunde kann die 
Anlage bis zu 200 KLT-Behälter 
verarbeiten. Nach der Kommissi-
onierung und Etikettierung werden 
die Behälter bis zur Auftragsferti-
gstellung im Shuttlellager konsoli-
diert.

Behältererkennung: 
„Durch eine Lasersensorik wird 

beim Einfahren der Palette in den 
Roboter-Arbeitsbereich, das Lagen-
bild der KLT-Behälter abgetastet 
und über ein Analog-Eingangsignal 
in der SPS-Steuerung ausgewer-
tet“ erklärt EEP Geschäftsführer 
Walter Petz. Dabei wird zum einen 
die exakte Stückzahl auf der Pa-
lette festgestellt und zum anderen 
über die Profinet-Schnittstelle an 
den Roboter übermittelt, auf wel-
cher Höhenposition sich die KLT-
Behälter befinden und um welche 
Behältergröße es sich handelt. Auf 
Basis dieser Information wählt der 
Roboter vollautomatisch einen der 
acht unterschiedlichen und für jede 

Behälterart und –größe individu-
ell angefertigten Greifer aus dem 
Wechselbahnhof.  

Transportsicherung: 
Durch eine am Greifer angebrachte
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Kommissionierung: 
Um auch Behälter in nicht opti-

maler Position greifen zu können, 
wurden am Roboter-Basisflansch, 
oberhalb der Greifmechanik, ein 
Kamerasystem sowie ein Lichtpa-
nel adaptiert. „Mit Hilfe des Kame-
rasystems wird nach dem Anfahren 
der jeweiligen Abnahmeposition 
die genaue Position und Lage der 
KLT-Behälter ermittelt und der 
Greifer durch den Roboter entspre-
chend ausgerichtet“ erklärt Walter 
Petz. Danach erfolgt die Aufnahme 
der KLT-Behälter, wobei überprüft 
wird, ob die Aufnahmebereiche in 
Behälterecken frei sind oder eine 
Überfüllung der Behälter vorliegt. 
Für die Umsetzung hat EEP eine 
ganz spezielle Greiftechnik mit ge-
federten Druckplatten konstruiert 
und entwickelt.

Etikettierung: 
Der Roboter bedient zwei Palet-

tenzuführlinien, die wechselweise 
bedient werden. Nach der Aufnah-
me werden die KLT-Behälter zu 
einer Bluhm-Etikettiereinheit ver-
fahren und etikettiert. Zusätzlich 
findet in diesem Schritt auch noch 
eine RFID Verheiratung des RFID-
Tags mit dem kundenindividuellen 
Behälteretikett statt.  Anschließend 
wird der Behälter in ein Transport-
tablar gesetzt, welches über die 
Behälterfördertechnik automatisch 
abtransportiert wird.  

KLT-PALETTIERUNG 
Bei der KLT-Palettierung werden 

die im Vorfeld kommissionierten, 
etikettierten und im Shuttlesystem 
konsolidierten Behälter der Kunden-
anforderung entsprechend palettiert 
und mittels RFID mit dem Lade-

Bei der KLT-Kommissionierung wo früher Personen bis zu 20 Tonnen 
am Tag heben mussten werden die KLT-Boxen auch etikettiert

Schneideeinrichtung wird das 
Transportsicherungsband, welches 
bei jeder vollen Lage zur Ladungs-
sicherung angebracht ist, ange-
schnitten und anschließend einer 
Absaugvorrichtung zuführt. 

Bei der Paketpalettierung werden 5 verschiedene Kartontypen nach 
einer 3D-Scannung nach Schlichtmuster abgelegt




