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(57) Abstract: The invention relates to a robot, comprising a horizontal linear axis with a movable carriage and a joint arm, the one 

� 
end of which is connected to one of the ends of the carriage by means of a rotating joint in the direction of travel thereof, characterised 

in that the joint arm may rotate in a plane at an angle a in the range of 45° to 90° to the horizontal and at least two joint arm pieces 

which may rotate relative to each other in said plane and with an effector, provided at the free moving end of the outer joint arm. 
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(57) Zusammenfassung: Roboter, umfassend eine horizontale Linearachse mit einem verfahrbaren Schlitten und einen Gelenkarm, 
dessen eines Ende tiber ein Drehgelenk mit einem der beiden Enden des Schlittens in dessen Verfahrrichtung verbunden ist, dadurch 
gekennzeichnet, dab der Gelenkarm in einer Ebene, die unter einem Winkel alpha im Bereich von 45° bis 90° zur Hofizontalen ver- 
l�iuft, drehbar ist und mindestens zwei Gelenkarmteile, die in besagter Ebene in Bezug aufeinander drehbar sind, und einen Effektor 
umfagt, der an dem frei beweglichen Ende des �iul3eren Gelenkarmteils vorgesehen ist. 
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ROBOTER UMFASSEND EINE HORIZONTALE LINEARACHSE MIT EINEM VERFAHRBAREN 
SCHLITTEN UND EINEN GELENKARM 

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Roboter, umfassend eine horizontale Linearachse mit 

einem verfahrbaren Schlitten und einen Gelenkarm, dessen eines Ende tiber ein Drehgelenk 

mit einem der beiden Enden des Schlittens in dessen Verfahrrichtung verbunden ist, sowie 

eine Vorrichmng zum Be- und/oder Entladen von Stt�ckgtitem far yon wenigstens einer Seite 

horizontal zug�kngliche Transportfahrzeuge oder -behglter, mit einem in das Transportfahr- 

zeug bzw. den Transportbehglter hinein verfahr- oder teleskopierbaren F6rderer und mit ei- 

hem in das Transportfahrzeug oder den Transportbeh�ilter hinein bewegbaren Roboter und 

eine Vorrichtung zum Ein- und/oder Auslagern yon Stt�ckgt�tern far Hochregale, mit einem an 

bzw. in das Hochregal heranfahr- oder teleskopierbaren bzw. hineinfahr- oder teleskopierba- 

ten F6rder und mit einem an bzw. in das Hochregal bewegbaren Roboter. Eine Linearachse 

karm beispielsweise ein angetriebenes Linearftthrungssystem sein. 

Mit Stt�ckgt�tem ist alles gemeint, was sich in Form yon Kolli transportieren l�t, also weder 

flt�ssig- noch gasf6rmig ist. Flt�ssigkeiten und Gase in Beh�iltem (z.B. F�ssem oder Gasfla- 

schen) z�thlen jedoch zum Sttickgut. Stt�ckgtiter k6nnen quader�mliche, rotationsk6rper�tmli- 

the und kompliziertere Formen aufweisen und auch Container, zum Beispiel auf einem Con- 

tainerschiff umfassen. 
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Transportfahrzeuge k6nnen zum Beispiel Lastkraftwagen, Gttterwagen, Schiffe, Flugzeuge 

etc. sein. Zu den TransportbeN�ltem geh6ren zum Beispiel Container. Letztere sind h�ufig 

langgestreekte, kastenf6rmige Transport- und Lagerr�tume far Stiiekgut. 

In den Distributionszentren yon Logistikdienstleistem wird das eintreffende Stt�ckgut mit Hil- 

fe von Vorrichtungen zum Entladen yon Stackg�tem der eingangs genannten Art entladen 

und darfiber hinaus weitgehend automatisch verteilt. Zu diesem Zweck werden hi�ufig F6rde- 

rer mit F6rderbgndem eingesetzt, die naeh und nach in das Innere eines Containers hinein 

verfahren werden, und wird das im Container gelagert Stt�ckgut mittels eines Roboters auf das 

F6rderband gelegt, woraufhin das Stfickgut vom F6rderband abtransportiert wird. Der Robo- 

ter wird zusammen mit dem F6rderer oder zugleich mit diesem in den Container hineinbe- 

wegt. Derartige Roboter besitzen ein optisches Erkennungssystem zur Identifizierung von 

einzelnen Stackgt�tem und einen Effektor zum Beispiel in Form einer Greifvorrichtung, die 

das St�ckgut nacheinander erfaBt und auf das F6rderband legt. Diese Art des Entladens ist 

verhfilmismggig umst�-adlich und damit zeitaufwendig, da die dafter verwendeten Roboter 

t�blicherweise seitlieh yon oder vor dem F6rderband am Ende desselben im Container positio- 

niert sind und sich somit nach dem Erfassen des Stfickguts in Richtung der stromabw�tigen 

Seite des F6rderbandes drehen mfissen und erst danach das Stt�ckgut auf dem F6rderband ab- 

legen k6nnen. 

Das vorgenannte Problem besteht auch bei Vorrichtungen zum Ein- und Auslagem von 

Stfickgfitem fttr ein Hochregal und ganz allgemein bei Vorrichtungen zum lJberftthren bzw. 

Umsehlagen von Stt�ckgatem. 

Der Erfindung liegt somit die Aufgabe zugrunde, ein sclmelleres Oberftthren bzw. Umschla- 

gen, insbesondere Be- und/oder Entladen und Ein- und/oder Auslagem yon Stt�ckgatem, als 

dies bisher m6glich war, zu erm6glichen. 

Erfindungsgem�ig wird diese Aufgabe bei dem Roboter gemgg der eingangs genarmten Art 

dadurch gel6st, dab der Gelenkarm in einer Ebene, die unter einem Winkel c� im Bereich von 
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45° bis 90° zur Horizontalen verl�tuft, drehbar ist und mindestens zwei Gelenkarmteile, die in 

besagter Ebene in Bezug aufeinander drehbar sind, und einen Effektor umfaBt, der an dem frei 

beweglichen Ende des �iuBeren Gelenkarmteils vorgesehen ist. Der Effector kann zum Bei- 

spiel ein Greifer, wie zum Beispiel Klemm- oder Sauggreifer, aber auch ein Finger oder eine 

Art Hand oder Gabel zum Anheben eines Sttickguts sein. 

Dartiber hinaus wird diese Aufgabe durch einen Roboter gemgg Anspruch 3 gel6st. 

Weiterhin wird diese Aufgabe bei der Vorrichtung zum Be- und/oder Entladen von Stfickgti- 

tern der eingangs genannten Art dadurch gel6st, dab der Roboter in einer erh6hten Position 

caber dem F6rderer angeordnet ist. 

Dartiber hinaus wird diese Aufgabe bei der Vorrichtung zum Ein- und/oder Auslagern von 

Sttickgtitem fttr Hochregale der eingangs genannten Art dadurch gel6st, dab der Roboter in 

einer erhOhten Position tiber dem F6rderer angeordnet ist. 

Bei dem Roboter gem� dem Anspruch 1 kann vorgesehen sein, dab die Ebene unter einem 

Winkel aim Bereich von 45° bis 90° zur Verfahrrichtung des Schlittens verl�iuft. 

In einer besonderen Ausftihnmgsform des Roboters gemN5 Anspruch 3 ist die Basis ein 

Schlitten einer Linearachse. 

Weiterhin karm vorgesehen sein, dab die Seite der Basis unter einem Winkel cz im Bereich 

von 45° bis 90° zur Horizontalen verl�iuft. 

Insbesondere kann dabei vorgesehen sein, dab die Seite der Basis unter einem Winkel c� im 

Bereich von 45° bis 90° zur Verfahrrichttmg der Basis verl�iuft. 
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Gttnstigerweise sind die jeweiligen einen Enden im wesentlichen im Dreieck mit tier Basis 

verbtmden. 

Vorteilhafterweise liegt der Winkel � im Bereich yon 60° bis 90°. 

Insbesondere kann vorgesehen sein, dab der Winkel c� 90° betr�igt. 

Vorteilhafterweise ist die Linearachse in Mehrspurbauweise gestaltet. 

ZweckmtU3igerweise umfal3t die Linearachse eine Zahnradantriebseinrichtung. 

Bei den Vorrichttmgen zum Be- und/oder Entladen sowie zum Ein- und/oder Auslagem von 

Sttickgtitem umfagt der F6rderer gtinstigerweise ein F6rderband. 

Gtinstigerweise ist eine das F6rderband tiberspannende Brticke vorgesehen und ist der Robo- 

ter an der Brticke montiert. Anstelle der Brticke kann selbstversttindlich auch ein Tragarm 

vorgesehen sein oder der Roboter statt dessen an einer Decke oder an der Oberseite einer Ge- 

btiude�Sffnung montiert sein. 

Vorteilhafterweise ist die Briicke in der H�She verfahrbar. Dies liefert eine siebte Achse, damit 

der mindestens zweiteilige Gelenkarm bestimmte singultire Positionen durch eine Achskonfi- 

guration anfahren kann, die sonst bedingt durch bestimmte geometrische oder mathematische 

Randbedingungen nicht erreichbar sind. 

ZweckmgBigerweise ist der Befestigungspunkt des Gelenkarmteils horizontal quer zum F6r- 

derband an der Brticke verfahrbar. 
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Gttnstigerweise ist der Roboter an der Unterseite oder Oberseite des Mittelteils der Brfieke 

montiert. 

Gemtig einer weiteren besonderen Ausffihnmgsform der Erfindung kann vorgesehen sein, dab 

die Brticke unabhgngig vom F6rderband oder vom vorderen Ende des F6rderbandes in das 

Transportfahrzeug bzw. in den Transportbehtilter hinein verfahrbar ist. 

Alternativ kann auch vorgesehen sein, dab die BNcke auf einem Wagen montiert ist, der zu- 

sammen mit dem F�Srderband oder dem vorderen Ende des F6rderbandes in das Transport- 

fahrzeug oder den Transportbehalter hinein verfahrbar ist. Beispielsweise kann der Wagen mit 

dem �iugeren Ende des FOrderbandes gekoppelt sein. 

AuBerdem ist denkbar, dab der Roboter einen Gelenkarm aufweist, der in einer horizontalen 

Ebene drehbar ist und mindestens zwei Gelenkarmteile umfabt, die in besagter horizontaler 

Ebene in Bezug aufeinander drehbar sind. 

Gttnstigerweise ist der Roboter ein Roboter nach einem der Ansprtiche 1 bis 11. 

Der Erfindung liegt die fiberraschende Erkenntnis zugrunde, dab durch die Anordnung des 

Roboters in einer erh6hten Position fiber dem F6rderband selbiger das Stfickgut zum Beispiel 

mit einem Greifer erfassen und unmittelbar auf ein F6rderband legen kann, durch das es ab- 

transportiert werden kama. Zusgtzliche Schwenk- und Drehbewegungen des Roboters sind 

nicht erforderlich. Dadurch ltigt sich zum Beispiel das Be- und/oder Entladen und Ein- 

und/oder Auslagern yon Stfickgfitern schneller durchfahren. 

Zudem wird durch die erfindungsgemtffAen Roboter auf besonders einfache Weise ein schnel- 

les Be- und/oder Entladen bzw. Ein- und/oder Auslagem von Sttickgfitem erleichtert, da da- 

mit zum Beispiel bei Container der gesamte rechteekige Querschnitt abgedeckt werden kann. 
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Die Roboter verfiigen tiber insgesamt mindestens sechs verfahrbare Achsen, damit Stfickgut 

in einem Container in seder mtiglichen Lage ergriffen werden kann. 

Weitere Merlcrnale und Vorteile der Erfindung ergeben sich aus den Ansprtichen und der 

nachstehenden Beschreibung, in der mehrere Ausftthamgsbeispiele anhand der schematischen 

Zeichnungen im einzelnen erltiutert sind. Dabei zeigt: 

Figur 1 eine perspektivische Darstellung einer Vorrichtung zum Entladen yon 

Stfickgfitern gem� einer besonderen Ausfithnmgsform der Erfindung 

im Augenblick des Aufgreifens eines Pakets im Inneren eines nicht dar- 

gestellten Containers; 

Figur 2 eine entsprechende Darstellung im Augenblick des Aufsetzens des Pa- 

kets auf ein F6rderband; 

Figur 3 eine entsprechende Darstellung der Situation nach der Freigabe des 

Pakets auf dem F6rderband; 

Figur 4 eine perspektivische Darstellung einer Vorrichtung zum Entladen ge- 

m� einer weiteren besonderen Ausftthnmgsform der Erfindung; 

Figur 5 eine perspektivische Darstellung einer Vorrichtung zum Entladen ge- 

m� einer weiteren besonderen Ausffihnmgsform der Erfindung; trod 

Figur 6 eine Vorrichtung zttm Entladen gemgg einer weiteren besonderen Aus- 

fahnmgsform der Erfindung. 
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Figur 1 zeigt eine Vorriehtung zum Entladen gem� einer besonderen Aus�larungsform der 

Erfindung in einer Anordnung, wie sie in einem nicht dargestellten, sieh in allen Figuren hier- 

in links mnten zu denkenden Container eingeftthrt wird. Die Vorrichtung zum Entladen um- 

fagt ein F6rderband 12, das mit Hilfe einer nicht dargestellten Teleskopiervorrichtung in 

L�ngsrichtung in einen kastenf6rmigen, lang gestreekten Container yon dessen Stirnseite her 

einfahrbar ist. Der F6rderer karm somit entsprechend dem fortsehreitenden Entladevorgang 

seine Linger stufenlos ver’mndem. In Zuordrmng zu dem vorderen Ende des F6rderers 10 ist 

ein Wages 16 vorgesehen, der mit Hilfe yon Rollen 18, 20, 22 in Lgngsrichtung des Containe- 

rinnenraums verfahrbar ist. Der Wagen 16 kann mit dem vorderen Ende des F6rderers 10 ver- 

bunden sein oder kann in seiner Bewegung in anderer Weise mit dem vorrt�ckenden F6rderer 

10 synchronisiert sein. 

Auf dem Wagen 16 befindet sich eine Brake, die den F6rderer 12 in der Form eines umge- 

kehrten U aberbrttckt. Die Brficke ist mit 24 bezeiehnet worden und umfasst senkrechte 

Schenkel 26, 28, deren oberen Enden durch einen Quertr�tger 30 verbunden sind. Die Bucker 

24 kann mit der senkrechten Verfahrvorriehmng 10 die H6he ver�tndem. 

Unter dem Quertrgger 30 ist eine Ftthnmg 32 befestigt, an deren Unterseite ein Schlitten 34 

lgngs verschiebbar geNhrt ist. Dieser Schlitten 34 trggt an seinem vorderen, in Figur 1 dem 

Betrachter zugewandten Ende einen zweiteiligen Gelenkarm 36, der um eine parallel zum 

F6rderband 12 verlaufenden Achse 38, das heii3t in einer Ebene unter einem Winkel c� (nicht 

eingezeichnet) von 90° zur Horizontalen und zur Verfahrrichtung des Schlittens 34 drehbar 

ist. Der Gelenkarm 36 umfagt ein erstes Gelenkarmteil 40 und ein zweites Gelenkarmteil 42, 

das im Bereich des gul3eren Endes des ersten Gelenkarmteils 40 urn eine nicht dargestellte, 

parallel zum F�Srderband 12 verlaufende Achse drehbar ist. Am Ende des zweiten Gelenkarm- 

teils 42 befinden sich hintereinander die drehbare Achse 14 und die nicht dargestellte drehba- 

re Achse 15, wobei die Achse 14 parallel zur Drehachse des zweiten Gelenkarmteils 42 und 

die Achse 15 im rechten Winkel dazu verl�iuft. Am �iugeren Ende der drehbaren Achse 15 

befindet sich ein Greifer 44, der es gestattet S�ckgut zu ergreifen, wie in Figur 1 erkennbar 

ist. 
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Der Greifer 44 kann somit die gesamte Querschnittsfl�iche des nicht dargestellten Containers 

bestreichen und durch Bewegung des Schlittens 34 kann jede Position in Langsrichtung des 

Containers bzw. des F6rderbandes 12 erreicht werden. Die Komponenten 32, 34, 36 42, 14, 

15 und 44 bilden somit einen Roboter. 

Die Figuren 1 bis 3 veranschaulichen in mehreren Schritten den Vorgang des Aufgreifens yon 

im Container befindlichem Sttickgut und das Ablegen auf dem F6rderband 12. Am Ubergang 

yon der Stellung der Figur 1 zu derjenigen der Figur 2 ist der Schlitten 34 in seine zuriickge- 

zogene Stellung zurackgefahren. In dieser Stellung liegt der Greifer 44 oberhalb des F6rder- 

bandes 12. Der Greifer 44 kann das Paket jetzt freigeben und wie Figur 3 zeigt nach oben 

abgehoben werden. Das Paket kann jetzt durch das F6rderband 12 aus dem Container heraus 

transportiert werden. 

Anstelle der Ftthrung 32 mit dem Schlitten 34 kann an der Brficke 24 auch ein Roboter vor- 

gesehen sein, der einen Greifer besitzt, der dreidimensional verfahrbar ist. 

Die in Figur 4 gezeigte Aus�mangsform unterscheidet sich yon der in den Figuren 1 bis 3 

gezeigten Ausfahnmgsformen im wesentlichen darin, dab anstelle der Ftthnmg 32 und des in 

der Fiihnmg 32 geftihrten Schlittens 34 ein zweispuriges Ftthnmgsprofil 46 vorgesehen ist, 

die zwei horizontale Ftthrtmgsprofile 48 und 50 umfabt, die augen in jeweiligen seitlich ange- 

ordneten, senkrechten Schenkeln 52 und 54 geftihrt werden und durch einen horizontalen 

Quertdiger 56 auf der Seite des vorderen Endes des F6rderbandes 12 miteinander verbunden 

sind, wobei das erste Gelenkarmteil 40 an dem Quertrager 56 in einer vertikalen Ebene dreh- 

bar befestigt ist. Der Befestigungspunkt des Gelenkarmteils 40 ist in einem sich in dem Quer- 

trgger 56 horizontal erstreckenden Langloch 57 verfahrbar. Die siebte Achse verli�uft somit 

horizontal quer zum F6rderband. 

Die in Figur 5 gezeigte Ausftthnmgsform unterscheidet sich von der in den Figuren 1 bis 3 

gezeigten Ausfiihnmgsform im wesentlichen darin, dab nur der Quertr�iger 30 in der H6he 

verfahrbar gestaltet ist. 
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Schliel31ieh unterscheidet sich die in der Figur 6 gezeigte AusNhrungsform yon der in den 

Figuren 1 bis 3 gezeigten AusNhnmgsform im wesentlichen darin, dab anstelle der FNarung 

32, des Schlittens 34 und der Gelenkarmteile 40 und 42 an der Brficke 3 teleskopierbare Arme 

58, 60 und 62 im wesentliehen im Dreieck, das heigt ein teleskopierbarer Arm 58 mit seinem 

einen Ende an dem Schenkel 26, ein Ende des teleskopierbaren Arms 60 in der Mitre des 

Quertr�tgers 30 und ein Ende des teleskopierbaren Arms 62 an dem Schenkel 28 gelenkig be- 

festigt sind und die anderen Enden der teleskopierbaren Arme 58, 60 und 62 miteinander ver- 

bunden und mit einem gemeinsamen Effektor (nicht gezeigt) bes�ckt sin& Die teleskopierba- 

ten Anne 58, 60 und 62 sind auf derjenigen Seite der Bracke angeordnet, die in das Innere 

des nicht dargestellten Containers zeigt. Durch unterschiedliches Ausfahren der teleskopierba- 

ren Arme kann nicht nut eine bestimmte Ebene sondem sogar ein Volumen in dem nicht dar- 

gestellten Container abgedeckt werden, so dab damit auch der gesamte Container entladen 

werden kann. Die Komponenten 58, 60 und 62 sowie der Greifer bilden somit einen Roboter. 

Selbstverst�tndlich weisen die Roboter auch geeignete Antriebe und Steuenmgen auf, wobei 

letztere auch fern davon vorgesehen sein k6nnen. 

Die in der vorliegenden Beschreibung, in den Zeichnungen sowie in den Ansprfichen often- 

barten Merkmale der Erfindung k6nnen sowohl einzeln als auch in beliebigen Kombinationen 

ffir die Verwirklichung der Erfindung in ihren verschiedenen Ausfahamgsformen wesentlich 

sein. 
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Ansprtiche 

° Roboter, umfassend eine horizontale Linearachse mit einem verfahrbaren Schlitten (34) 

und einen Gelenkarm (36), dessen eines Ende tiber ein Drehgelenk mit einem der beiden 

Enden des Schlittens (34) in dessen Verfahrrichtung verbunden ist, dadurch gekennzeich- 

net, dab der Gelenkarm (36) in einer Ebene, die unter einem Winkel � im Bereich von 45° 

bis 90° zur Horizontalen verliiuft, drehbar ist und mindestens zwei Gelenkarmteile (40, 

42), die in besagter Ebene in Bezug aufeinander drehbar sind, und einen Effektor umfaBt, 

der an dem frei beweglichen Ende des tiugeren Gelenkarmteils (42) vorgesehen ist. 

2. Roboter nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, daB die Ebene unter einem Winkel 

im Bereich yon 45° bis 90° zur Verfahrrichtung des Schlittens (34) verlttuft. 

° Roboter, umfassend eine horizontal verfahrbare Basis und mindestens drei teleskopierbare 

Arme (58, 60, 62), deren jeweiligen einen Enden mit der Basis auf einer Seite in der Ver- 

fahrrichtung der Basis gelenkig verbunden und deren jeweiligen anderen Enden miteinan- 

der verbunden und mit einem gemeinsamen Effektor besttickt sind. 

4. Roboter nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dab die Basis ein Schlitten (34) einer 

Linearachse (46) ist. 

5. Roboter nach Anspruch 3 oder 4, dadurch gekennzeichnet, dab die Seite der Basis unter 

einem Winkel � im Bereich von 45° bis 90° zur Horizontalen verlguft. 

° Roboter nach einem der Ansprtiche 2 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dab die Seite der 

Basis mater einem Winkel c� im Bereich von 45° bis 90° zur Verfahrrichtung der Basis 

verl�iuft. 

7. Roboter nach einem der Ansprtiche 3 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dab die jeweiligen 

einen Enden im wesentlichen im Dreieck mit der Basis verbunden sind. 
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8. Roboter nach einem der vorangehenden Ansprache, dadurch gekennzeichnet, dab der 

Winkel cz im Bereich von 60° bis 90° liegt. 

9. Roboter nach einem der vorangehenden Anspr�iche, dadurch gekermzeichnet, dab der 

Winkel (z 90° betr�igt. 

10. Roboter nach einem der vorangehenden Ansprache, dadurch gekennzeichnet, dab die Li- 

nearachse in Mehrspurbauweise gestaltet ist. 

11. Roboter nach einem der vorangehenden Ansprfiche, dadurch gekennzeichnet, dab die Li- 

nearachse eine Zahnradantriebseinrichtung umfaBt. 

12. Vorrichtung zum Be- und/oder Entladen yon S�ckgtttem fox von wenigstens einer Seite 

horizontal zug�ngliche Transportfahrzeuge oder -beh�lter, mit einem in das Transport- 

fahrzeug bzw. den Transportbehi�lter hinein verfahr- oder teleskopierbaren F6rderer (10) 

und mit einem in das Transportfahrzeug oder den Transportbehglter hinein bewegbaren 

Roboter, 

dadurch gekennzeichnet, dab 

der Roboter in einer erh6hten Position tiber dem F6rderer (10) angeordnet ist. 

13. Vorriehtung zum Ein- und/oder Auslagern von Stfickgt�tem fttr Hochregale, mit einem an 

bzw. in das Hochregal heranfahr- oder teleskopierbaren bzw. hineinfahr- oder teleskopier- 

baren F6rderer (10) und mit einem an bzw. in das Hochregal bewegbaren Roboter, 

dadurch gekennzeichnet, dab 

der Roboter in einer erh6hten Position fiber dem F6rderer (10) angeordnet ist. 
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14. Vorrichtung nach Anspruch 12 oder 13, dadurch gekennzeichnet, dab der F6rderer (10) 

ein F6rderband (12) umfal3t. 

15. Vorrichtung nach Anspruch 14, dadurch gekermzeichnet, dab eine das F6rderband (12) 

tiberspannende Brticke (24) vorgesehen und der Roboter an der Briacke (24) montiert ist. 

16. Vorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeiclmet, dab die Brticke (24) in 

der H6he verfahrbar ist. 

17. Vorrichtung nach Anspruch 14 oder 15, dadurch gekennzeichnet, dab der Befestigungs- 

punkt des Gelenkarmteils (36) horizontal quer zum F6rderband (12) an der BriJcke (24) 

verfahrbar ist. 

18. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 15 bis 17, dadurch gekennzeichnet, dab der Robo- 

ter an der Unterseite des Mittelteils der Blqicke (24) montiert ist. 

19. Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 12 bis 18, dadurch gekermzeichnet, dab die Brtik- 

ke (24) unabhLngig vom F6rderband (12) oder vom vorderen Ende des F6rderbandes (12) 

in das Transportfahrzeug bzw. in den Transportbeh�tlter hinein verfahrbar ist. 

20. Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 12 bis 18, dadurch gekennzeichnet, dab die Brtik- 

ke (24) auf einem Wagen (16) montiert ist, der zusammen mit dem F6rderband (12) oder 

dem vorderen Ende des F6rderbandes (12) in das Transportfahrzeug oder den Transport- 

beh�ilter hinein verfahrbar ist. 

21. Vorrichttmg nach einem der Ansprfiche 12 bis 20, dadurch gekennzeichnet, dab der Robo- 

ter einen Gelenkarm (36) aufweist, der in einer horizontalen Ebene drehbar ist und minde- 

stens zwei Gelenkarmteile umfaBt, die in besagter horizontaler Ebene in Bezug aufeinan- 

der drehbar sind. 
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22. Vorrichtung nach einem der Ansprtiche 12 bis 20, dadurch gekennzeichnet, dab der Robo- 

ter ein Roboter nach einem der Ansprtiche 1 bis 11 ist. 
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1,2,8-22 
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Die internationa]e Recherchenbeh�rde hat festgestel]t, dass diese 
internationale Anmeldung mehrere (6ruppen yon) Erfindungen enth�t, 
n�m]ich: 

1. AnsprUche: 1,2,8-11 (als abh�ngig vom Anspruch 1 betrachtet) 

Roboter umfassend eine horizonta]e Linearachse mit einem 
verfahrbaren Sch]itten und einen Ge]enkarm 

/001136 

2. Anspreche: 3-7 

Roboter umfassend eine horizontale verfahrbare Basis und 
mindestens drei teleskopierbare Arme 

3. Anspr�che: 12-22 

Vorrichtung zum Be- und/oder Entladen von St�ckgOtern fur 
Transportfahrzeuge oder -beh�Iter, bzw. zum Ein- und/oder 
Auslagern von St�ckgOtern fur Hochregale, mit einem 
teleskopierbaren F6rderer und einem in einer erh6hten 
Position �ber dem FSrderer angeordneten Roboter 
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