Deutsches
Patent- und Markenamt

"R

3
\
X

(12)

(21) Aktenzeichen: 10 2006 062 528.5
(22) Anmeldetag: 29.12.2006
(43) Offenlegungstag: 03.07.2008
(45) Verdffentlichungstag

der Patenterteilung: 31.03.2011

(9DE 10 2006 062 528 B4 2011.03.31

Patentschrift

(51) Int CL.%:

B65G 47/91 (2006.01)

Innerhalb von drei Monaten nach Veréffentlichung der Patenterteilung kann nach § 59 Patentgesetz gegen das Patent
Einspruch erhoben werden. Der Einspruch ist schriftlich zu erklaren und zu begriinden. Innerhalb der Einspruchsfrist ist
eine Einspruchsgebiihr in Héhe von 200 Euro zu entrichten(§ 6 Patentkostengesetz in Verbindung mit der Anlage zu § 2

Abs. 1 Patentkostengesetz).

(73) Patentinhaber:
Deutsche Post AG, 53113 Bonn, DE

(74) Vertreter:
Dr. Jostarndt & Kollegen Patentanwalte, 52074
Aachen

(72) Erfinder:
Echelmeyer, Wolfgang, Dr.-Ing., 27711 Osterholz-
Scharmbeck, DE; Franck, Hermann, Dipl.-Ing.,
27721 Ritterhude, DE

(56) Fur die Beurteilung der Patentfahigkeit in Betracht
gezogene Druckschriften:

DE 19918272 A1
DE 10352279 A1
DE 44 32909 A1
DE 2828860 A1
DE 1190874 A

EP 0616962 B1
EP 1262431 A1
EP 1254854 A1
EP 1207125 A2
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(57) Hauptanspruch: Vorrichtung zur Umsetzung von Stiick-
gut (10) von einer ersten Position X zu einer zweiten Posi-
tion Y, wobei die Vorrichtung wenigstens eine Greifvorrich-
tung (20) aufweist, die Gber eine Antriebsvorrichtung (30)
in vertikaler Richtung und in wenigstens einer horizontalen
Richtung bewegbar istund die Greifvorrichtung (20) mehrere
Greifelemente umfasst, von denen jeweils wenigstens zwei
getrennt voneinander ansteuerbar sind und die Vorrichtung
Steuerungsmittel zur sequentiellen Aufhebung der Greifwir-
kung der Greifelemente aufweist, und die Steuerungsmittel
fur eine sequentielle Aufthebung der Greifwirkung der Greif-
elemente nach einem festen Schema ausgebildet sind, wo-
bei sich die Antriebsvorrichtung (30) und die erste Position X
innerhalb eines Gehauses (50) befinden, und das Gehause
(50) durch vier in einem Rechteck angeordnete, senkrecht
stehende Seitenstreben und vier, die Seitenstreben verbin-
dende, obere Querstreben gebildet wird und die Antriebs-
vorrichtung (30) ein Knickarmroboter ist, der am Gehause
(50) angebracht ist und iiber eine Schiene (60) in horizonta-
ler Richtung bewegbar ist, wobei die Schiene (60) an...
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur
Umsetzung von Stiickgut von einer ersten Position X
zu einer zweiten Position Y. Die Vorrichtung weist we-
nigstens eine Greifvorrichtung auf, die tber eine An-
triebsvorrichtung in vertikaler Richtung und in wenigs-
tens einer horizontalen Richtung bewegbar ist. Die
Greifvorrichtung umfasst ferner mehrere Greifmittel,
von denen jeweils wenigstens zwei getrennt vonein-
ander ansteuerbar sind. Die Vorrichtung weist Steue-
rungsmittel zur sequentiellen Aufhebung der Greifwir-
kung der Greifmittel auf.

[0002] Aus dem Stand der Technik sind verschiede-
ne Vorrichtungen und Verfahren bekannt, mit denen
Gegensténde automatisiert von einer ersten Position
zu einer zweiten Position umgesetzt werden kénnen.
Insbesondere im Bereich der Kommissionierung von
Behaltern, Paletten oder sonstigen Warentragern ha-
ben sich dabei Roboter als vorteilhaft erwiesen, wel-
che die erforderlichen manuellen Tatigkeiten erset-
zen kdnnen. Neben der Beladung von Behaltern und
Paletten kénnen Roboter diese auch automatisiert
entladen, um StlckgUter von der jeweiligen Trans-
porteinrichtung zu einer neuen Position zu bewegen.

[0003] Ein Anwendungsgebiet fir Roboter stellt die
Be- und Entladung von im Wesentlichen quaderfér-
migen Paketen dar, in denen Guter verpackt sind, die
beispielsweise in Kartons, Schachteln oder Folie ein-
gebracht wurden. Auch postalische Pakete kénnen
durch Roboter umgeladen werden.

[0004] Derartige Roboter k&nnen verschiedene
Greifvorrichtungen zur Aufnahme von Gegenstanden
an einer ersten Position und zur anschlielenden Frei-
gabe der Gegenstanden an einer zweiten Position
verwenden. Die Greifvorrichtungen sind Ublicherwei-
se auf die Beschaffenheit des jeweiligen Gegenstand
abgestimmt. Beispielsweise kénnen zangenférmige
Greifer, Heber in Form von Platten oder Gabeln und
Saugvorrichtungen zum Einsatz kommen.

[0005] Aus der deutschen Offenlegungsschrift
DE 28 28 860 A1 ist beispielsweise eine Vorrich-
tung zum Be- und Entladen von Paletten bekannt, die
als Auslegertyp einen Greifkopf aufweist, der in drei
Richtungen verfahren und um eine senkrechte Ach-
se geschwenkt werden kann. So kann ein Paket von
einem Forderband aufgenommen und gezielt auf ei-
ner neben dem Férderband positionierten Palette ab-
gesetzt werden. Die Platzierung erfolgt lber eine Au-
tomatisierungseinheit, die durch eine Programmier-
matrix gesteuert wird. Der Greifkopf kann durch eine
Saugvorrichtung oder eine Gabel gebildet werden.

[0006] Ublicherweise wird es angestrebt, den Be-
oder Entladungsvorgang mdglichst schnell durchzu-
flhren. Dabei flhrt die einzelne Aufnahme und Um-

setzung von Gegenstédnden zu einem erheblichen
Zeitverlust, so dass eine Vorrichtung nach dem Prin-
zip der DE 28 28 860 A1 keine schnelle Umsetzung
aller Gegensténde auf einer Palette erzielen kann.
Ferner erfordert die einzelne Aufnahme von Gegen-
stdnden eine genaue Ausrichtung des Gegenstands
in einer Aufnahmeposition und/oder eine sehr prazise
Ansteuerung der Greifvorrichtung. Daher wird in eini-
gen Anwendungsgebieten die gleichzeitige Aufnah-
me mehrerer Gegensténde bevorzugt.

[0007] Um von einem Stapel an Gegenstanden glei-
cher Form die oberste Lage abtragen zu kénnen, ob-
wohl in der obersten Lage einzelne Positionen nicht
mit Gegenstanden gefiillt sind, schlagt die europai-
sche Patentschrift EP 0 616 962 B1 beispielsweise
ein Verfahren zur Detektion der Zahl der Reihen von
Gegenstanden der obersten Stapelschicht auf einer
Palette vor. Dabei ermitteln FUhler mit Detektorzel-
len fehlende Gegenstande und steuern die Greifmit-
tel entsprechend an. Dies stellt ein effektives, aber
sehr aufwandiges Verfahren zur Aufnahme mehrerer
Gegenstande dar.

[0008] Ferner liegen in einer Lage oftmals Gegen-
stande unterschiedlicher Héhe vor, was bei der Auf-
nahme ebenfalls berlicksichtigt werden muss. Dies
ist beispielsweise im postalischen Bereich der Fall,
bei dem Pakete unterschiedlicher GrélRe auf einer
Palette transportiert werden.

[0009] Dazu offenbart die europaische Patentschrift
EP 0 550 114 B1 eine Vorrichtung zum gleichzeiti-
gen Greifen und Bewegen von mehreren Gegenstan-
den unterschiedlicher GrofRe. Die Vorrichtung ver-
wendet dazu mehrere Saugkdpfe, die auf eine La-
ge von aufzunehmenden Gegenstanden abgesenkt
wird. Da die Gegenstande unterschiedliche Héhen
aufweisen kdnnen, senken sich die Saugkdpfe un-
terschiedlich weit ab, um durch Aufbringung eines
Unterdrucks an jedem Saugkopf die gesamte Lage
an Gegenstanden gleichzeitig aufnehmen zu kénnen.
Die Greifvorrichtung hebt sich an und senkt sich an
einer anderen Position wieder ab, um die Gegenstén-
de durch Auflésung des Unterdrucks wieder gleich-
zeitig loszulassen. Dies stellt jedoch ebenfalls eine
aufwandige Konstruktion mit mehreren Sensoren und
beweglichen Teilen dar, was die Vorrichtung sehr an-
fallig fiir Stérungen macht.

[0010] Oftmals soll eine ganze Lage von Gegenstan-
den nicht wieder in ihrer Gesamtheit abgesetzt wer-
den, sondern die Gegenstande sollen hintereinan-
der beispielsweise auf einem Forderband positioniert
werden, um von diesem zu der nachsten Bearbei-
tungsstation befordert zu werden. Ublicherweise wer-
den die Gegensténde dazu in Reihen aufgenommen
und in der gleichen Reihe wieder abgesetzt. Dies er-
maoglicht keine Umsetzung ganzer Lagen, sondern ei-
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ne Lage muss reihenweise abgetragen werden, was
somit erneut einen Zeitverlust verursacht.

[0011] Aus der deutschen Offenlegungsschrift
DE 103 52 279 A1 ist ferner eine Vorrichtung zur
Handhabung von Objekten bekannt, die aufgenom-
mene Objekte sequentiell ausrichtet und ablegt. Bei
der Aufnahme von mehreren Gegenstédnden werden
nur diejenigen Greifelemente angesteuert, die fiir die
Aufnahme der regelmafiig oder unregelmafig ange-
ordneten Objekte einer Lage erforderlich sind. Dies
erfordert jedoch Sensorinformationen zur aktiven An-
steuerung einzelner Greifelemente. Diese Bereitstel-
lung und Auswertung von Sensorinformationen zur
Bestimmung der Abmessung und Orientierung jedes
einzelnen Objektes stellt ebenfalls ein aufwandiges
und stoéranfélliges Verfahren dar. Ferner offenbart
diese Offenlegungsschrift, dass alternativ zu Sensor-
informationen auch Geometriedaten verwendet wer-
den kdnnen, die von einer externen Geometrieeinheit
wie einem CAD-System vorgegeben werden kénnen.
In Abhangigkeit von diesen Geometriedaten kann
dann das sequentielle Ablegen der aufgenommenen
Objekte erfolgen. Diese Vorrichtung eignet sich aller-
dings nicht fir den mobilen Einsatz an verschiede-
nen Einsatzorten, da sie aufgrund des mehrachsigen
Industrieroboters sehr schwer ist und an jedem Ein-
satzort geeignete Sicherheitsvorkehrungen getroffen
werden missten, um Personenschaden durch die au-
tomatisch gesteuerte Bewegung des Roboters in alle
Richtungen zu vermeiden.

[0012] Aufgabe der Erfindung ist es daher, eine ein-
fache und kompakte Vorrichtung zur Umsetzung von
Stlckgut zwischen wenigstens zwei Positionen be-
reitzustellen, die eine Lage von mehreren Gegen-
stédnden unterschiedlicher Gréfie und Anordnung von
einer ersten Position aufnehmen und nacheinander
in einer Reihe an einer zweiten Position ablegt, wobei
die Vorrichtung insbesondere auf einfache und siche-
re Weise mobil an verschiedenen Einsatzorten ein-
setzbar sein sollte.

[0013] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe durch
eine Vorrichtung mit den Merkmalen des unabhéngi-
gen Anspruchs 1 geldst. Vorteilhafte Weiterbildungen
der Vorrichtung ergeben sich aus den Unteranspri-
chen 2-13.

[0014] Die erfindungsgemalie Vorrichtung zur Um-
setzung von Stiickgut von einer ersten Position X
zu einer zweiten Position Y weist wenigstens eine
Greifvorrichtung auf, die Gber eine Antriebsvorrich-
tung in vertikaler Richtung und in wenigstens einer
horizontalen Richtung bewegbar ist. Die Greifvorrich-
tung umfasst dabei mehrere Greifelemente, von de-
nen jeweils wenigstens zwei getrennt voneinander
ansteuerbar sind. Die Vorrichtung weist ferner Steue-
rungsmittel zur sequentiellen Aufhebung der Greifwir-
kung der Greifelemente auf, wobei die Steuerungs-

mittel fiir eine sequentielle Aufhebung der Greifwir-
kung der Greifelemente nach einem festen Schema
ausgebildet sind. Erfindungsgemaf befinden sich die
Antriebsvorrichtung und die erste Position X inner-
halb eines Gehauses, wobei dieses Gehause durch
vier in einem Rechteck angeordnete, senkrecht ste-
hende Seitenstreben und vier, die Seitenstreben ver-
bindende, obere Querstreben gebildet wird und die
Antriebsvorrichtung ein Knickarmroboter ist, der am
Geh&duse angebracht ist und Uber eine Schiene in ho-
rizontaler Richtung bewegbar ist. Dabei ist die Schie-
ne an wenigstens einer oberen Querstrebe des Ge-
h&duses angebracht und die Vorrichtung weist in der
ersten Position X Mittel zur Ausrichtung einer Tra-
geinrichtung auf, auf welcher das Stlickgut zur Auf-
nahme positioniert ist.

[0015] In einem Ausflhrungsbeispiel der Erfindung
umfasst die Greifvorrichtung wenigstens zwei Reihen
aus jeweils wenigstens zwei Greifelementen und die
Steuerungsmittel der Vorrichtung sind fir eine reihen-
weise Aufhebung der Greifwirkung der Greifelemen-
te ausgebildet.

[0016] Bei den Greifelementen kann es sich bei-
spielsweise um Klemmeinrichtungen handeln, mit de-
nen das Stlickgut aufnehmbar ist, wobei die Klemm-
wirkung der Klemmeinrichtungen sequentiell auflds-
bar ist. Bei den Greifelementen kann es sich fer-
ner um Saugeinrichtungen handeln, von denen we-
nigstens zwei jeweils getrennt voneinander mit ei-
ner Unterdruckquelle verbunden sind und die Vorrich-
tung Steuerungsmittel zur sequentiellen Auflésung
des Unterdrucks in den Saugeinrichtungen aufweist.

[0017] In einem bevorzugten Ausflihrungsbeispiel
der Erfindung weist die Vorrichtung eine Fihrungs-
einrichtung zur Lenkung des Stlickguts auf die zweite
Position Y auf. Diese Fiihrungseinrichtung kann bei-
spielsweise ein schrag gestelltes Leitblech mit einem
Bodenblech und zwei Seitenwanden sein. Die Seiten-
wande laufen vorzugsweise trichterférmig aufeinan-
der zu.

[0018] In einem bevorzugten Ausflhrungsbeispiel
der Erfindung befindet sich die zweite Position Y au-
Rerhalb des Gehauses. Die FUhrungseinrichtung ist
am Gehause befestigt und befindet sich ebenfalls au-
Rerhalb des Gehauses.

[0019] In einem bevorzugten Ausflhrungsbeispiel
der Erfindung ist die Vorrichtung auf einer Grundplat-
te montiert.

[0020] An der Grundplatte kénnen Mittel zum Ein-
greifen einer Transportvorrichtung angebracht sein.
Bei den Mitteln zum Eingreifen eines Transportmittels
kann es sich beispielsweise um Staplertaschen han-
deln.
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[0021] Mitder erfindungsgemalen Vorrichtung kann
ein Verfahren zur Umsetzung von Stiickgut durch-
geflhrt werden. Das Verfahren sieht vor, dass das
Stlckgut von der Greifvorrichtung an der ersten Po-
sition X aufgenommen wird und die Greifvorrichtung
Uber die Antriebsvorrichtung in vertikaler Richtung
und wenigstens einer horizontalen Richtung zur zwei-
ten Position Y bewegt wird. An der zweiten Position Y
steuern Steuerungsmittel wenigstens zwei der Greif-
elemente getrennt voneinander an und die Greifwir-
kung der Greifelemente wird sequentiell nach einem
festen Schema aufgehoben. Das Stickgut wird da-
bei vorzugsweise von der Antriebsvorrichtung zu ei-
ner Position Y oberhalb eines Transportbandes be-
wegt.

[0022] Die Greifvorrichtung umfasst wenigstens
zwei Reihen aus jeweils wenigstens zwei Greifele-
menten und die Aufhebung der Greifwirkung der
Greifelemente erfolgt vorzugsweise reinenweise. Die
wenigstens zwei Reihen aus jeweils wenigstens
zwei Greifelementen erstrecken sich vorzugsweise
in Transportrichtung des Transportbandes und die
Steuerungsmittel der Vorrichtung beginnen die Auf-
hebung der Greifwirkung der Greifelemente in einer
auleren Reihe und setzen diese reihenweise fort.

[0023] In einem Ausflhrungsbeispiel ist die Aufhe-
bung der Greifwirkung der Greifelemente mit dem
Vorschub des Transportbandes getaktet.

[0024] Die erfindungsgemaRe Vorrichtung und das
zugehodrige Verfahren ermdglichen es, mehrere
Stlckgiter unterschiedlicher GréRe und Ausrichtung
gleichzeitig an einer ersten Position X aufzuneh-
men und auf einfache Weise nacheinander an einer
zweiten Position Y abzusetzen. Insbesondere durch
den Einsatz eines Transportbandes an der zweiten
Position Y kann so aus mehreren Stickgitern, die
beispielsweise auf einer Palette nebeneinander und
Ubereinander gestapelt sind, eine Reihe von Stiick-
gltern erzeugt werden, die von dem Transportband
nacheinander abtransportiert werden kann.

[0025] Statt eines Transportbandes kénnen an der
zweiten Position Y alternativ jegliche andere Mittel
zur Annahme des Stiickguts vorgesehen sein. Bei-
spielsweise kénnen die Gegenstande als Zufiihrung
zu einem Foérderer auf einer schiefen Ebene abge-
legt werden. Diese Zufiihrung kann die Gegensténde
auf ein oder auch mehrere Forderbénder verteilen.
Die Gegenstande kdnnen auch direkt in Behalter oder
Transportwagen abgelegt werden, welche die Objek-
te einzeln abtransportieren.

[0026] Bei dem Verfahren zum Betrieb der Vorrich-
tung wird zwar in Kauf genommen, dass bei einem
Umsetzvorgang nicht immer alle Objekte einer Lage
gleichzeitig angehoben werden, da das Stlckgut un-
terschiedliche H6hen haben kann und bei jedem Um-

setzvorgang nur die Objekte mit der grofiten H6he
angehoben werden kdnnen. Durch wiederholte Um-
setzvorgénge kann jedoch eine gesamte Lage und
damit eine Palette vollstandig abgetragen werden.
Diese Vorgehensweise ist weitaus effektiver als die
Einzelumsetzung von Stlickgut und bringt ferner den
Vorteil mit sich, dass ohne durch Sensorik erhaltene
Vorabinformationen mdoglichst viele Objekte gleich-
zeitig umgesetzt werden kénnen. Dabei umfasst die
Vorrichtung einfache und robuste Komponenten, die
keine aufwandige Sensorik erfordern. Insbesondere
in stark schmutzbelasteten Umgebungen ist dies von
Vorteil, da es die Vorrichtung weniger wartungsinten-
siv macht und die Lebensdauer der Vorrichtung er-
héht.

[0027] Die sequentielle Aufhebung der Greifwirkung
der einzelnen Greifelemente und insbesondere die
reihenweise Aufhebung der Greifwirkung nach einem
festen Schema stellt ein einfaches Verfahren zum Ab-
legen mehrerer Stlckglter dar, wobei ebenfalls kei-
ne aufwandige und stéranfallige Sensorik erforderlich
ist.

[0028] Die erfindungsgemaRe Vorrichtung kann viel-
faltig und ohne Umristzeiten eingesetzt werden, wo-
bei insbesondere eine mobile Anlage den Vorteil mit
sich bringt, dass sie an verschiedenen Einsatzor-
ten positioniert werden kann. Zur Positionierung der
Anlage mlssen aulder einer Stromversorgung keine
weiteren baulichen MaRnahmen vorgesehen sein.

[0029] Ein weiterer Vorteil der Vorrichtung liegt in
der Anordnung der Greifvorrichtung und der zu entla-
denden Stlickglter innerhalb des Gehauses der Vor-
richtung. So stellen die konstruktiven AulRenmalie
der Vorrichtung zugleich den Sicherheitsbereich dar,
der durch das Gehause der Vorrichtung abgeschirmt
wird. Wird die Vorrichtung mobil an einem Ort auf-
gestellt, sind somit keine weiteren Sicherheitsschran-
ken nétig, um die beweglichen Komponenten der Vor-
richtung gegen den AuBenbereich abzusichern. Das
Gehduse |3sst lediglich das Positionieren eines Be-
hélters oder einer Palette innerhalb des Gehé&uses
zu, was auf einfache Weise beispielsweise mit einem
Hubwagen oder Gabelstapler erfolgen kann.

[0030] Weitere Vorteile, Besonderheiten und zweck-
maRige Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich
aus den Unteransprichen und der nachfolgenden
Darstellung bevorzugter Ausflhrungsbeispiele an-
hand der Abbildungen.

[0031] Von den Abbildungen zeigt:

der erfindungsgemafien Vorrichtung mit angehobe-
nen Stlckgltern;
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[0033] Fig. 2 eine Vorrichtung gemaf Fig. 4 mit um-
gesetzten Stlckgutern;

gelegten Stlckgltern;

[0035] Fig. 4 die Seitenansicht eines weiteren Aus-
flhrungsbeispiels der erfindungsgemafen Vorrich-
tung;

[0036] Fig. 5 ein Ausflhrungsbeispiel fir die Anord-
nung mehrerer Saugeinrichtungen in einer Greifvor-
richtung; und

[0037] Fig. & ein Ausfilhrungsbeispiel fir die An-
steuerung mehrerer Saugeinrichtungen in einer
Greifvorrichtung.

[0038] Anhand Fig. 1 wird ein bevorzugtes Aus-
flhrungsbeispiel der erfindungsgemaRen Vorrich-
tung erlautert. Diese Vorrichtung wird im Folgenden
auch als Depalettieranlage bezeichnet, da die Vor-
richtung insbesondere zur automatisierten Entnah-
me von Stlckgltern von einer Palette geeignet ist
und beispielhaft anhand dieses Vorgangs erlautert
werden soll. Bei den zu depalettierenden StlickgU-
tern kann es sich um jegliche Giter handeln, die
durch eine geeignete Greifvorrichtung angehoben
werden kénnen. Die Stlickglter kdnnen beispielswei-
se in Kartons, Schachteln, Papier oder Folien ver-
packt sein und sind typischerweise quaderférmig. Die
Stlckgiter kdnnen gleiche oder unterschiedliche Ab-
messungen haben und gleichmalig oder ungleich-
maRig auf der Palette angeordnet sein.

umfasst ein Gehaduse 50, in welchem eine Antriebs-
vorrichtung 30 angeordnet ist. Das Gehaduse wird in
diesem Ausfihrungsbeispiel durch eine Portalkon-
struktion aus wenigstens vier im Wesentlichen senk-
recht stehenden Seitenstreben gebildet, die an ihren
oberen Enden durch wenigstens vier weitere Quer-
streben miteinander verbunden sind. Erfordert es die
Stabilitat des Gehauses, knnen weitere Streben vor-
gesehen sein. Es ist ferner méglich, das Gehause
durch ein Portal beispielsweise aus nur zwei Seiten-
streben und einer oberen Querstrebe zu bilden.

[0040] Das Gehause kann wie in Fig. 1 an den Sei-
ten vollstandig offen ausgefiihrt sein. Zwischen den
senkrechten Seitenstreben kénnen jedoch auch Sei-
tenwande vorgesehen sein. Lediglich wenigstens ei-
ne Seite ist zweckmaRigerweise offen oder mit einer
Tdr ausgefiihrt, um Paletten mit Stickgitern in die
Vorrichtung einstellen und leere Paletten wieder ent-
nehmen zu kdnnen. Die dieser offenen Seite gegen-
Uber liegende Seite ist im Wesentlichen ebenfalls of-
fen ausgefihrt, um die Stlckglter aus dem Gehau-
se 50 heraus in eine bestimmte Position umsetzen zu
kdnnen Die Seitenstreben sind vorzugsweise auf ei-

ner beweglichen Grundplatte 70 angebracht, um den
mobilen Transport der gesamten Vorrichtung zu er-
maoglichen. Die Depalettieranlage kann beispielswei-
se von einem Gabelstapler aufgenommen und ver-
setzt werden. Fir einen sicheren Transport ist die
Vorrichtung an der Grundplatte 70 beispielsweise mit
Staplertaschen 71 versehen, wie es der Seitenan-

[0041] Gemal der Erfindung ist an wenigstens einer
der Seiten- oder Querstreben des Gehduses 50 eine
Schiene 60 angebracht, entlang der die Antriebsvor-
richtung 30 horizontal bewegbar ist. In dem in Fig. 4
dargestellten Ausfihrungsbeispiel der Erfindung er-
streckt sich die Schiene 60 zwischen zwei oberen
Querstreben. Mittels der Schiene kann die Antriebs-
vorrichtung innerhalb des Gehauses 50, das durch
das Gerlst an Streben gebildet wird, horizontal be-
wegt werden.

[0042] Die Antriebsvorrichtung 30 ist beispielsweise
als Mehrachsroboter, beziehungsweise Knickarmro-
boter ausgefuhrt, der mit einer Greifvorrichtung 20
ausgeristet ist. Durch die Arme und Gelenke des
Knickroboters kann die Greifvorrichtung wenigstens
vertikal bewegt werden. Der Knickarmroboter kann
auch so ausgefihrt sein, dass er die Greifvorrichtung
nicht nur vertikal, sondern auch horizontal bewegen
kann. In diesem Fall ist die Schiene 60 zur horizonta-
len Verfahrbarkeit der Antriebsvorrichtung nicht oder
zumindest nurin verkirzter Form erforderlich. Ein sol-
ches Ausfiinrungsbeispiel, bei dem ein Knickarmro-
boter die Greifvorrichtung nicht nur vertikal, sondern
diesem Fall ist die Schiene 60 als einfache Strebe
ausgefuhrt, an welcher der Knickarmroboter befestigt
ist.

[0043] In einem anderen Ausflhrungsbeispiel der
Erfindung ist die Antriebsvorrichtung 30 als Linear-
fihrungssystem ausgebildet, bei dem die Greifvor-
richtung 20 lediglich entlang der Schiene 60 und ver-
tikal verfahren wird.

[0044] Die Greifvorrichtung 20 umfasst wenigstens
zwei Greifelemente, mit denen Stiickgut aufgenom-
men werden kann. In einem in den Figuren nicht
dargestellten Ausfihrungsbeispiel der Erfindung han-
delt es sich bei den Greifelementen um Klemmein-
richtungen, mit denen das Stlckgut aufgenommen
werden kann. Beispielsweise ist auf zwei gegentber
liegenden Seiten der Greifvorrichtung jeweils eine
bewegliche Klemmplatte vorgesehen. Durch Bewe-
gung der Klemmplatten aufeinander zu kbnnen meh-
rere Stlckglter zwischen den Platten eingeklemmt
und angehoben werden. Zum Ablegen der StlckgU-
ter werden die Klemmplatten durch eine Steuerein-
richtung voneinander weg bewegt.
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[0045] Um ein sequentielles Absetzen von Stlickgut
zu ermdglichen, sind an den Seiten der Greifvorrich-
tung beispielsweise mehrere einzelne Klemmplatten
vorgesehen, die paarweise angesteuert werden kdn-
nen. So kann die Greifwirkung der Klemmplatten rei-
henweise geldst werden, wodurch die zwischen den
jeweiligen Klemmplatten gehaltenen Objekte reihen-
weise herabfallen.

[0046] In einem bevorzugten Ausflhrungsbeispiel
der Erfindung umfasst die Greifvorrichtung 20 in ei-
nem plattenférmigen Aufbau mehrere Saugelemente
21. Wenigstens zwei dieser Saugeinrichtungen sind
jeweils getrennt voneinander an eine in den Figuren
nicht dargestellte Unterdruckquelle angeschlossen.
Dieser voneinander unabhangige Anschluss an eine
Unterdruckquelle und eine entsprechende Steuerung
ermdglichen die gezielte Erzeugung oder Auflésung
eines Luftunterdrucks an den einzelnen Saugvorrich-
tungen.

[0047] Eine Saugeinrichtung 21 kann mehrere
Saugéffnungen 22 zur Aufbringung eines Unter-
drucks auf einen Gegenstand umfassen. Als Saug-
einrichtung kann somit auch ein Segment aus meh-
reren Saugdffnungen angesehen werden, wobei die
Saugeinrichtung in ihrer Gesamtheit an eine Unter-
druckquelle angeschlossen ist. Die mehreren Saug-
6ffnungen dienen dabei der gleichmaRigen Vertei-
lung des Unterdrucks innerhalb des Saugelementes,
wobei ferner Saugdffnungen unterschiedlicher Grofie
vorgesehen sein kdnnen.

[0048] Vorzugsweise sind mehrere solcher Saugein-
richtungen 21 matrixférmig in einer Platte angeord-
net, so dass sich wenigstens zwei Reihen jeweils be-
stehend aus wenigstens zwei Saugeinrichtungen er-
geben. Die Anordnung von 16 Saugsegmenten mit
mehreren Saugdéffnungen 22 ist schematisch in Fig. §
dargestellt.

[0049] Die Anzahl und Anordnung der Saugeinrich-
tungen 21 ist zweckmaRigerweise an die Abmessun-
gen der zu leerenden Palette und die Grole des auf-
zunehmenden Stlickgutes angepasst. Die Saugein-
richtungen decken vorzugsweise die gesamte Ober-
flache der Palette ab, so dass alle darauf befindlichen
Stlckglter angesaugt werden kdnnen. Die Anzahl
der Saugeinrichtungen und die GréRe eines durch
mehrere Saugdffnungen 22 gebildeten Saugsegmen-
tes richten sich im Wesentlichen nach der durch-
schnittlichen GréRe der Stlickglter. Handelt es sich
ausschlieRlich um sehr groRe Stlickglter, so dass ei-
ne Palette in einer Lage auch nur mit wenigen Ob-
jekten beladen ist, sind nur wenige einzeln ansteuer-
bare Saugeinrichtungen erforderlich. Handelt es sich
dagegen um sehr kleine Stlickglter, muss flr ein se-
guentielles Absetzen dieser Stlickglter eine grofiere
Anzahl an einzeln ansteuerbaren Saugeinrichtungen
vorhanden sein.

[0050] Aus der Fig. 5 ist ersichtlich, dass mit ei-
ner 4x4-Matrix aus 16 Saugsegmenten 21, die je-
weils aus mehreren Saugdffnungen 22 bestehen, ei-
ne Europalette mit den Abmessungen 1200 x 800
mm (Lange x Breite) abgedeckt werden kann, wo-
bei Stiickgtter verschiedener GroRe aufgenommen
werden kénnen. Die aufgenommenen Stiickgtiter 14
Grolere Stickgiter werden von mehreren Saugein-
richtungen 21 gleichzeitig gehalten, wahrend ande-
re Saugsegmente mehrere kleine Stlckguter halten
kdnnen. Befindet sich in einer Lage an einer Position
kein Stickgut oder kann ein Stlickgut aufgrund seiner
Hb&he nicht angesaugt werden, bleiben einzelne Sau-
gelemente unbesetzt. Durch den voneinander unab-
héngigen Anschluss an die Unterdruckquelle entsteht
dadurch jedoch kein Druckverlust.

[0051] Um mit der Vorrichtung Paletten unterschied-
licher Beladung entleeren zu kdnnen, kann die Greif-
vorrichtung auswechselbar sein, so dass fUr ver-
schiedene Anforderungen unterschiedliche Greifvor-
richtungen eingesetzt werden kdnnen.

[0052] Die Depalettieranlage kann sich beispielswei-
se fest installiert vor einem Férderband 80 befin-
den, mit dem Stlckgtiter sequentiell zu einem Zielort
transportiert werden. Wird die Vorrichtung als mobi-
le Einrichtung ausgefuhrt, die an verschiedenen Or-
ten aufstellbar ist, kann sie beispielsweise mit einem
Gabelstapler zu einem Fdrderband transportiert und
dort an einer definierten Position eingerichtet werden.
Zur Fixierung der Vorrichtung kénnen im Gebaude-
boden Verankerungen vorgesehen sein. Ist dies nicht
der Fall, kann die Anlage so ausgebildet sein, dass
sie durch ihr Eigengewicht auf der Grundplatte eine
ausreichende Stabilitédt gewahrleistet.

[0053] Eine mobile Depalettieranlage ist vorzugs-
weise so ausgebildet, dass sie an einem Einsatzort
auf einfache Weise an eine Stromversorgung ange-
schlossen werden kann. ZweckmaRigerweise weist
die Vorrichtung eine eigene Drucklaftversorgung, be-
ziehungsweise Unterdruckerzeugung auf, so dass fiir
den Betrieb nur Strom erforderlich ist.

[0054] Ein weiteres Merkmal der Depalettieranlage
ist eine FUhrungseinrichtung 40, mit welcher die von
der Greifvorrichtung aufgenommenen Stickguter zu
einer bestimmten Position lenkbar sind. In dem in
Fig. 1 dargestellten Ausfihrungsbeispiel handelt es
sich bei dieser FUhrungseinrichtung um ein Leitblech
40, das zwischen zwei Seitenstreben des Gehauses
angebracht ist. Das Leitblech besteht aus einer Bo-
denplatte 41 und zwei Seitenwanden 42 und 42, die
von der Depalettieranlage wegweisend abwérts ge-
neigt sind. Die Seitenwande des Leitbleches kénnen
ferner trichterférmig aufeinander zulaufen, so dass
Stlckguter, die auf dem Leitblech abgesetzt werden,
in die Mitte des Bleches und nach unten rutschen.
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Diese Schragstellung des Leitblechs ist insbesonde-

[0055] Das mit der erfindungsgemafien Vorrichtung
zwischen zwei Positionen umzusetzende Stlckgut
10 wird auf einer Transporteinrichtung/Trageinrich-
tung zur Vorrichtung transportiert und in diese einge-
bracht. Bei der Transporteinrichtung handelt es sich
beispielsweise um eine Palette oder einen Behalter.
Auf einer Palette sind die StlckgUter in mehreren La-
gen nebeneinander und Ubereinander gestapelt. Um
von der erfindungsgemafen Vorrichtung aufgenom-
men werden zu kbnnen, sind StlickgUter in Behaltern
vorzugsweise ebenfalls in mehreren Lagen gestapelt.
Da sich die erfindungsgemalfie Vorrichtung insbeson-
dere zur Entnahme von Paketen von Paletten eig-
net, wird die Vorrichtung im Folgenden anhand die-
ses Vorgangs erlautert. Die auf der Palette gestapel-
ten Pakete 10 kdnnen unterschiedlich grol3 sein, so
dass sich insbesondere ihre Hhen unterscheiden.

[0056] Eine Palette 11 wird in das Gehause 50 ein-
gebracht und dort vorzugsweise an einem oder meh-
reren Anschldgen ausgerichtet, so dass die Palette
eine definierte Position innerhalb der Vorrichtung ein-
nimmt. Von dieser ersten Position X innerhalb des
Gehauses 50 sollen die Stlckglter zu einer zweiten
Position Y auerhalb des Gehduses umgesetzt wer-
den. Die Palette wird zweckmaRigerweise so ausge-
richtet, dass sie sich so unterhalb der Greifvorrich-
tung 20 befindet, dass alle Pakete 10 von den Saug-
vorrichtungen der Greifvorrichtung erfasst werden
kdnnen. Die horizontalen Abmessungen der Greif-
vorrichtung entsprechen somit vorzugsweise wenigs-
tens den Abmessungen einer verwendeten Palette.
Um auch Behalter mit Seitenwénden entladen zu
kdnnen, sind die Abmessungen der Greifvorrichtung
so0 gewahlt, dass sich die Greifvorrichtung in den Be-
hélter absenken lasst.

[0057] Ist die Palette ausgerichtet, wird der Depalet-
tiervorgang gestartet. Dies kann beispielsweise Uber
die manuelle Auslésung eines Schalters in einem
Bedienfeld erfolgen. Die Greifvorrichtung senkt sich
daraufhin mittels der Antriebsvorrichtung 30 auf die
oberste Lage an Paketen ab. Sobald die Greifvorrich-
tung Kontakt mit den obersten Paketen hat, wird der
Absenkvorgang durch einen Z-Ausgleich gebremst
und die Greifvorrichtung nur noch so weit abgesenkt,
dass die Greifvorrichtung einen ausreichenden Druck
auf die obersten Pakete aufbringt, um diese durch
Unterdruck in den einzelnen Saugvorrichtungen 21
ansaugen zu kdnnen.

[0058] Der Greifer kann dabei durch einen Ab-
standssensor taktil oder berlihrungslos an die obers-
te Lage herangefiihrt werden. Der Greifer weist dazu
beispielsweise einen Greiferflansch mit einem Bewe-
gungsausgleich in Z-Richtung auf. Die Position des Z-

Ausgleichs kann sensorisch abgefragt und der Grei-
fer ab einer definierten Position abgebremst werden.

[0059] Nachdem die Greifvorrichtung in der richti-
gen Hohe abgebremst wurde, wird auf die Saugvor-
richtungen 21 der Greifvorrichtung mittels der Unter-
druckquelle ein Unterdruck aufgebracht. Die oberen
Pakete werden dadurch an der Platte der Greifvor-
richtung gehalten, wenn diese durch den Knickarm-
roboter 30 vertikal nach oben verfahren wird, wie es
in Fig. 1 dargestellt ist. Dabei werden nur die Pakete
mit der gréRten Hohe angehoben, wahrend kleinere
Pakete der obersten Lage auf der Palette verbleiben.

[0060] Hat die Greifvorrichtung 20 eine definierte
Mindesthdhe erreicht, wird sie zusammen mit der An-
triebsvorrichtung 30 Uber die Schiene 60 horizontal
verfahren. Die Antriebsvorrichtung wird soweit ver-
fahren, bis sich die Greifvorrichtung und damit die
aufgenommenen Pakete oberhalb des Leitbleches
40 befinden, wie es in Fig. 2 dargestellt ist. Das Leit-
blech sollte dazu in einer geeigneten Hbhe ange-
bracht sein, die von der Antriebsvorrichtung Uberwun-
den werden kann.

beispiel der Erfindung erfolgt auch die horizontale
Bewegung der Greifvorrichtung mit den aufgenom-
menen Paketen 10 Ober den Knickarmroboter, so
dass kein Verfahren der Antriebsvorrichtung Uber ei-
ne Schiene erforderlich ist. Alternativ kann die hori-
zontale Bewegung teilweise durch Winkelbewegun-
gen des Knickarmroboters und durch Verfahren des
Roboters auf der Schiene erfolgen.

[0062] Inder so erreichten Position der Pakete ober-
halb des Leitbleches wird der Unterdruck in den
Saugvorrichtungen 21 der Greifvorrichtung 20 se-
guentiell abgeschaltet, so dass die aufgenommenen
Pakete nacheinander auf das Leitblech fallen. Da-
bei kdnnen alle Saugvorrichtungen einzeln oder Be-
reiche von mehreren Saugvorrichtungen gemeinsam
entliftet werden. Die sequentielle Abschaltung des
Unterdrucks bedeutet im Zusammenhang mit die-
ser Erfindung, dass einzelne Saugeinrichtungen oder
Bereiche mit mehreren Saugeinrichtungen zeitlich
versetzt und somit nacheinander belliftet werden.

[0063] Werden ganze Bereiche von Saugvorrichtun-
gen entliftet und halten einzelne Saugeinrichtungen
mehrere sehr kleine Pakete, kann dabei der Fall ein-
treten, dass mehrere Pakete gleichzeitig herabfallen.
Dies ist jedoch fiir die Funktionsweise der Vorrich-
tung unschédlich, da die Pakete durch das Leitblech
40 nacheinander auf das Férderband geflUhrt werden.
Insbesondere im postalischen Bereich ist es ferner
unschadlich, wenn mehrere kleine Pakete sogar ne-
beneinander auf das Férderband rutschen und nur
leicht versetzt zueinander abtransportiert werden.
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[0064] Erfindungsgemal erfolgt die Aufthebung der
Greifwirkung der Greifelemente nach einem festen
Schema. Dabei hat es sich als besonders vorteilhaft
erwiesen, dass die Steuerungsmittel der Vorrichtung
eine reihenweise Aufhebung der Greifwirkung auslé-
sen. Bei Klemmeinrichtungen wird somit jeweils ein
Paar von Klemmplatten voneinander weg bewegt, um
die dazwischen eingeklemmte Reihe an Paketen frei-
zugeben. Bei Saugeinrichtungen wird der Unterdruck
in einer Reihe von Saugelementen aufgehoben. Vor-
zugsweise verlauft diese zuerst aktivierte Reihe an
Saug- oder Klemmelementen im Wesentlichen ent-
lang der Transportrichtung des Transportbandes 80,
sodass die Pakete in Langsrichtung zur Transport-
richtung abgesetzt werden. Die daneben liegenden
Reihen an Greifelementen werden nacheinander ge-
|Bst.

[0065] Dieses Schema bei der reihnenweisen Aufhe-
bung des Unterdrucks von Saugeinrichtungen ist in
Fig. § dargestellt, wobei die jeweils entllftete Reihe
und der Transport von Paketen auf einem Transport-
band mit einem Pfeil gekennzeichnet ist. Bei Klemm-
elementen ist das Schema analog anwendbar.

[0066] In Schritt (a) wird die dulRere linke Reihe
von Saugeinrichtungen entlUftet, die sich entlang der
Transportrichtung des Férderbandes erstreckt. Da an
dieser Reihe zwei grofie Pakete hangen; die auch
von Saugeinrichtungen der zweiten Reihe gehalten
werden, fallen die Pakete voraussichtlich noch nicht
herab. Sobald in Schritt (b) die zweite Reihe entlif-
tet wird, wird das kleinere der beiden Pakete nicht
mehr gehalten und fallt auf das Leitblech. Das gro-
Rere der Pakete wird zwar noch durch Saugeinrich-
tungen der dritten Reihe gehalten, kdnnte jedoch auf-
grund seines Gewichts ebenfalls schon herabfallen.
Spatestens jedoch in Schritt (c) fallt das grofe Paket
bei der Entliftung der dritten Reihe zusammen mit
mehreren kleineren Paketen herab. In Schritt (d) fal-
len die verbleibenden Pakete aus der vierten Reihe
auf das Férderband, beziehungsweise Leitblech.

[0067] Die Pakete fallen somit einzeln oder in Grup-
pen auf das Leitblech, sie werden jedoch einzeln und
im Wesentlichen nacheinander von dem Transport-
band abtransportiert. Damit die in Transportrichtung
hinten liegenden Pakete nicht durch davor hangende
grolRere Pakete blockiert werden, wenn diese erst bei
BelUftung der nachsten Reihe herabfallen, wird die
Hbéhe der Greifvorrichtung beim Absetzvorgang vor-
zugsweise so gewahlt, dass hinten herabfallende Pa-
kete auf dem Leitblech unter davor hangenden Pake-
ten hindurch gleiten kénnen.

[0068] Um Paletten mit verschiedenen Stlickgitern
entladen zu kénnen, kann nicht nur die Greifvorrich-
tung auswechselbar sein, sondern auch das Sche-
ma bei der Aufhebung der Greifwirkung der einzelnen
Greifelemente kann variiert werden. Beispielsweise

kann eine Bedienperson in einem Bedienmenl ein-
geben, um welche Art des Stlckguts und insbeson-
dere um welche Stlckgutabmessungen es sich bei
einer Palette handelt. Die Ansteuerung der Greifele-
mente wird dann entsprechend angepasst. Beispiels-
weise werden bei kleineren Stlickgltern die kleins-
ten Bereiche mit Greifelementen angesteuert, wah-
rend bei groBeren Stlckgutern die Ansteuerung gro-
Rerer Bereiche ausreicht, um ein sequentielles Ab-
setzen der Gegenstande zu ermdglichen.

[0069] Die Aufhebung des Unterdrucks einer Reihe
mit Saugeinrichtungen 21 wird entsprechend mit dem
Vorschub des Forderbandes 80 getaktet. Dazu kann
die Férdergeschwindigkeit des Transportbandes bei-
spielsweise vor Inbetriebnahme der Depalettieranla-
ge manuell von einer Bedienperson Uber ein Men(
eingegeben werden oder die Férdergeschwindigkeit
des Bandes wird an die Taktzeit der Depalettieranla-
ge angepasst.

[0070] Der Abstand zwischen der Greifvorrichtung
20 und dem Leitblech 40 sollte so gewahlt werden,
dass die Pakete bei der Abldsung nicht beschadigt
werden. Gegebenenfalls kann die Greifvorrichtung
20 nach der horizontalen Bewegung durch den Knick-
armroboter 30 erneut vertikal abwarts bewegt wer-
den, um einen zu grofRen Héhenunterschied auszu-
gleichen.

[0071] Die Pakete rutschen nun einzeln auf dem
Leitblech auf das Transportband 80 und werden so
auf diese zweite Position Y umgesetzt. Ist das Leit-
blech mit trichterférmig aufeinander zulaufenden Sei-
tenwanden ausgeflhrt, erfolgt ferner eine Lenkung
der Pakete zur Mitte des Transportbandes. Die Pa-
kete werden von dem Transportband nacheinander

[0072] Sind alle Saugvorrichtungen entliftet, wird
die Greifvorrichtung wieder in die Position X ober-
halb der Palette 11 verfahren und der Vorgang star-
tet erneut. Verblieben aufgrund ihrer geringeren Gro-
Re in der oberen Lage des Paketstapels einzelne Pa-
kete, werden diese nun aufgenommen und auf das
Leitblech 40 umgesetzt. Die Vorrichtung setzt somit
stets die Pakete um, deren obere Seite angesaugt
werden kann, bis alle Pakete von der Palette entnom-
men wurden. Dazu muss die Vorrichtung beim Depa-
lettiervorgang zwar eine gréRere Anzahl an Umsetz-
vorgangen durchfihren, es ist jedoch keine aufwan-
dige Sensorik erforderlich, um vor oder wahrend des
Aufnahmevorgangs die Anzahl und Position von Pa-
keten zu bestimmen.

[0073] Sobald alle Pakete von der Palette 11 ent-
nommen wurden und die Greifvorrichtung sich erneut
Uber der nun leeren Palette absenkt, wird dieser Zu-
stand durch einen Sensor detektiert und es wird kein
erneuter Ansaufvorgang durchgefiihrt. Dies kann bei-
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spielsweise so erfolgen, dass geringflgig oberhalb
der Palette ein Sensor vorgesehen ist, welcher das
Absenken der Greifvorrichtung unterhalb dieser defi-
nierten Héhe detektiert und der Vorrichtung dadurch
signalisiert, dass keine weiteren Pakete zur Aufhah-
me vorhanden sind und der Umsetzvorgang beendet
werden kann. Bei diesem Sensor kann es sich bei-
spielsweise um eine Lichtschranke handeiln.

[0074] In einem weiteren Ausfihrungsbeispiel tastet
eine Lichtschranke kontinuierlich die Oberflache der
Palette ab und erzeugt ein Signal, sobald auf der Pa-
lette keine Gegenstande mehr registriert werden. In
diesem Fall wird der Depalettier Vorgang gestoppt,
bevor sich die Greifvorrichtung nochmals auf die lee-
re Palette absenken wirde. Alternativ kann die An-
triebsvorrichtung selbst mit einem Sensor versehen
sein, der ein Absenken unter eine definierte Héhe de-
tektiert und so den Umsetzvorgang abbricht.

[0075] Sobald der Entladungsvorgang beendet ist,
kann die Vorrichtung ein akustisches und/oder opti-
sches Signal erzeugen, um Bedienungspersonal dar-
auf aufmerksam zu machen, dass eine leere Palet-
te entnommen werden kann. Nach Einstellung einer
neuen Palette mit Paketen wird der Vorgang erneut
gestartet. Sind alle Paletten fir den Zielort des For-
derbandes entleert, kann die Depalettiervorrichtung
zu einem anderen Fdrderband transportiert und dort
eingesetzt werden.

[0076] In einem weiteren Ausfiihnrungsbeispiel der
Erfindung kann die Greifvorrichtung 20 durch die An-
triebsvorrichtung zusétzlich um eine vertikale Ach-
se gedreht werden, so dass Pakete von einer Pa-
lette innerhalb des Gehduses 50 aufgenommen und
auf zwei oder mehr Seiten der Vorrichtung abgesetzt
werden kdnnen. So kénnen Pakete beispielsweise
abwechselnd auf zwei verschiedenen Férderbandern
abgesetzt werden, ohne dass die Depalettieranlage
versetzt werden muss.

Bezugszeichenliste

10 Stlckgut, Paket

1" Transporteinrichtung, Trageinrich-
tung, Palette, Behalter

20 Greifvorrichtung

21 Saugeinrichtung

22 Saugéffhung

30 Antriebsvorrichtung, Knickarmrobo-
ter

40 Flhrungseinrichtung, Leitblech

;¥ Bodenplatte Leitblech

42,42’ Seitenwand Leitblech

50 Gehause; Portal

60 Schiene

70 Grundplatte

71 Staplertasche

80 Forderband
Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Umsetzung von Stiickgut (10)
von einer ersten Position X zu einer zweiten Position
Y, wobei die Vorrichtung wenigstens eine Greifvor-
richtung (20) aufweist, die Uber eine Antriebsvorrich-
tung (30) in vertikaler Richtung und in wenigstens ei-
ner horizontalen Richtung bewegbar ist und die Greif-
vorrichtung (20) mehrere Greifelemente umfasst, von
denen jeweils wenigstens zwei getrennt voneinander
ansteuerbar sind und die Vorrichtung Steuerungs-
mittel zur sequentiellen Aufhebung der Greifwirkung
der Greifelemente aufweist, und die Steuerungsmit-
tel fir eine sequentielle Aufhebung der Greifwirkung
der Greifelemente nach einem festen Schema aus-
gebildet sind, wobei sich die Antriebsvorrichtung (30)
und die erste Position X innerhalb eines Gehéuses
(50) befinden, und das Gehause (50) durch vier in ei-
nem Rechteck angeordnete, senkrecht stehende Sei-
tenstreben und vier, die Seitenstreben verbindende,
obere Querstreben gebildet wird und die Antriebsvor-
richtung (30) ein Knickarmroboter ist, der am Geh&au-
se (50) angebracht ist und Uber eine Schiene (60) in
horizontaler Richtung bewegbar ist, wobei die Schie-
ne (60) an wenigstens einer oberen Querstrebe des
Gehéuses (50) angebracht ist und die Vorrichtung in
der ersten Position X Mittel zur Ausrichtung einer Tra-
geinrichtung (11) aufweist, auf welcher das Stlckgut
(10) zur Aufnahme positioniert ist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Greifvorrichtung wenigstens zwei
Reihen aus jeweils wenigstens zwei Greifelementen
umfasst und die Steuerungsmittel der Vorrichtung fur
eine reihenweise Aufhebung der Greifwirkung der
Greifelemente ausgebildet sind.

3. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 und
2, dadurch gekennzeichnet, dass die Greifelemen-
te Klemmeinrichtungen sind, mit denen das Stlickgut
aufnehmbar ist, wobei die Klemmwirkung der Klemm-
einrichtungen sequentiell auflésbar ist.

4. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 und
2, dadurch gekennzeichnet, dass die Greifelemen-
te Saugeinrichtungen (21) sind, von denen wenigs-
tens zwei jeweils getrennt voneinander mit einer Un-
terdruckquelle verbunden sind und die Vorrichtung
Steuerungsmittel zur sequentiellen Auflésung des
Unterdrucks in den Saugeinrichtungen (21) aufweist.

5. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung eine
FUhrungseinrichtung (40) zur Lenkung des Stiickguts
(10) auf die zweite Position Y aufweist.
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6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die FUhrungseinrichtung (40) ein
schrag gestelltes Leitblech mit einem Bodenblech
(41) und zwei Seitenwanden (42; 42') ist.

7. Vorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn-
zeichnet, dass Seitenwénde (42; 42') trichterférmig
aufeinander zulaufen.

8. Vorrichtung nach einem der Anspriche 1 bis 7,
dadurch gekennzeichnet, dass sich die zweite Positi-
on Y auBerhalb des Gehauses (50) befindet.

9. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 5 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Flhrungseinrich-
tung (40) am Gehause (50) befestigt ist und sich au-
Rerhalb des Gehauses (50) befindet.

10. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
9, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung auf
einer Grundplatte (70) montiert ist.

11. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch ge-
kennzeichnet, dass an der Grundplatte (70) Mit-
tel zum Eingreifen einer Transportvorrichtung ange-
bracht sind.

12. Vorrichtung nach Anspruch 11, dadurch ge-
kennzeichnet, dass es sich bei den Mitteln zum
Eingreifen eines Transportmittels um Staplertaschen
(71) handelt.

13. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung ei-
ne eigene Druckluftversorgung umfasst.

Es folgen 6 Blatt Zeichnungen
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Fig. 4
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