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(54)  Lagereinrichtung  für  die  Lagerung  von  Gütern  in  Wickelform. 

©  Die  beschriebene  Lagereinrichtung  besteht  aus  mindestens  einer  Lagervorrichtung  mit  Greifer  und 
aus  einer  Anzahl  von  Wickelkernen  und  dient  zur  Lagerung  von  Material  in  Wickelform,  insbesondere 
zur  Lagerung  von  Druckprodukten  in  Wickelform.  Der  Greifer  weist  ein  Zentralstück  (10)  auf,  das  an 
einer  Transportvorrichtung  befestigt  ist  und  das  einen  Greiferarmstern  (20)  trägt.  Am  Greiferarmstern 
(20)  sind  Klemmanordnungen  (30)  zum  Klemmen  von  Wickeln  (W)  von  deren  Peripherie  und  Kernmit- 
nehmeranordnungen  (40)  zum  Ergreifen  von  einzelnen  oder  lose  aufeinandergestellten  leeren  Wickel- 
kernen  (WK)  angeordnet.  Am  Zentralstück  (10)  können  Wickelmitnehmeranordnungen  (50)  angeordnet 
sein,  die  die  Kerne  von  geklemmten  Wickeln  stützen.  Die  Kernmitnehmeranordnungen  (40)  sind  derart 
beweglich  oder  schwenkbar,  dass  sie  für  die  Handhabung  von  Wickeln  aus  deren  Bereich  entfernt 
werden  können.  Die  Bewegungen  der  Greiferteile  werden  durch  lineare  Antriebe  angetrieben  und  von 
Sensoren  überwacht,  sodass  der  Greifer  voll  automatisiert  arbeiten  kann.  Die  Wickelkerne  (WK)  sind  im 
wesentlichen  hohlzylinderförmig  und  weisen  in  ihrem  Inneren  Haltemittel  (60)  auf,  an  denen  sie  von  den 
Kernmitnehmeranordnungen  (40)  und  von  den  Wickelmitnehmeranordnungen  (50)  ergriffen  werden. 
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Die  Erfindung  liegt  auf  dem  Gebiete  der  Lager- 
technik  und  bezieht  sich  auf  eine  Lagereinrichtung 
und  ihre  Teile  gemäss  den  unabhängigen  Patentan- 
sprüchen  zur  Lagerung  von  Gütern  in  Wickelform,  ins- 
besondere  von  Druckprodukten  in  Wickelform. 

Druckprodukte  müssen  zwischen  Verarbeitungs- 
schritten  vielfach  zwischengelagert  und  umgeordnet 
werden,  da  vielfach  ein  Verarbeitungsschritt  ein  Zwi- 
schenprodukt  mit  einer  Geschwindigkeit  und  einer 
Sequenz  liefert,  die  nicht  mit  der  Geschwindigkeit  und 
Sequenz  des  nächsten  Verarbeitungsschrittes  über- 
einstimmt.  Für  die  Zwischenlagerung  von  Druckpro- 
dukten,  die  als  Schuppenstrom  ausgelegt  werden  und 
die  als  Schuppenstrom  weiterverarbeitet  werden, 
sind  Lagersysteme  bekannt  in  denen  die  Schuppen- 
ströme  entweder  zu  Stangen  oder  zu  Wickeln  geformt 
und  in  dieser  Form  gelagert  werden.  Die  Lagerung  in 
Wickelform  hat  sich  als  vorteilhaft  erwiesen,  da  die 
Schuppenstromform  erhalten  bleibt,  da  die  Wickel  für 
die  Lagerung  einfach  aufeinander  gestapelt  werden 
können,  da  also  ausser  den  Wickelkernen  kein  Lager- 
hilfsmaterial  notwendig  ist  und  da  das  Auf-  und  Abwic- 
keln  voll  automatisiert  werden  kann. 

Zur  Zwischenlagerung  und  Umordnung  werden 
die  von  einem  Verarbeitungsschritt  ausgelegten 
Schuppenströme  auf  Wickelkerne  aufgewickelt  und 
die  dadurch  gebildeten  Wickel  eingelagert.  Bei  Bedarf 
werden  die  Wickel  ausgelagert  und  wieder  abgewic- 
kelt.  Die  Wickelkerne,  die  mit  einem  integrierten  Wic- 
kelband  ausgerüstet  sind,  werden  beim  Aufwickeln 
gebraucht,  gehen  mit  dem  Wickel  ins  Lager  und  wer- 
den  beim  Abwickeln  wieder  frei.  Zwischen  dem  Frei- 
werden  beim  Abwickeln  und  dem  Gebrauchtwerden 
beim  Aufwickeln  müssen  auch  die  leeren  Wickelkerne 
zwischengelagert  werden. 

Die  CH-Anmeldung  00888/91  derselben  Anmel- 
derin  beschreibt  ein  Verfahren  zur  Zwischenlagerung 
und  Umordnung  von  Druckprodukten  in  Schuppen- 
stromform.  Das  Verfahren,  das  hier  als  bekannt  vor- 
ausgesetzt  wird,  zeichnet  sich  dadurch  aus,  dass  zur 
optimalen  Ausnutzung  des  Lagerraumes  sowohl  die 
Druckproduktewickel  als  auch  die  leeren  Wickelkerne 
zu  Lagereinheiten  zusammengestellt  werden  und 
dass  diese  Lagereinheiten  im  wesentlichen  dieselben 
Dimensionen  haben,  sodass  sie  auf  austauschbaren 
Lagerplätzen  gelagert  werden  können.  Ferner  ist  zur  op- 
timalen  Ausnützung  der  Handhabungsvorrichtungen 
und  ihrer  Transportwege  der  Kreislauf  der  Wickelkerne 
vollständig  in  die  Lagerung  der  Druckproduktewickel  in- 
tegriert  derart,  dass  Druckproduktewickel  und  leere 
Wickelkerne  gleich  gehandhabt  werden  und  dass  für 
diese  Handhabungen  möglichst  dieselben  Vorrichtun- 
gen  eingesetzt  werden.  Für  ein  derartiges  integriertes 
Lagerverfahren  ist  es  notwendig,  Druckproduktewickel, 
Wickelkerne  und  für  die  Handhabung  eingesetzte 
Vorrichtungen  genau  aufeinander  abzustimmen. 

Sinnvolle  Lagereinheiten  sind  für  die  Druckpro- 
duktewickel  beispielsweise  liegende  Wickel  paare,  für 

die  leeren  Wickelkerne  eine  Anzahl  aus  mehreren 
aufeinandergestellten  Wickelkernen  bestehende  Zy- 
linder,  die  lose  kreisförmig  zu  einer  Rosette  nebenein- 
ander  gestellt  sind,  beispielsweise  Rosetten  von 

5  sechs  mal  drei  Wickelkernen.  Diese  Lagereinheiten 
können  in  Stapel  aufeinander  gelagert  werden,  ohne 
dass  dabei  weitere  Lagereinrichtungen  wie  Paletten 
oder  Gestelle  notwendig  wären. 

Für  das  Ein-  und  Auslagern,  das  heisst,  Ergrei- 
10  fen,  Transportieren  und  Deponieren  von  liegenden 

Wickeln  (einzeln  oder  als  Lagereinheiten)  und  von 
leeren  Wickelkernen  (einzeln  oder  als  Lagereinhei- 
ten)  stellt  sich  also  die  Aufgabe,  eine  Lagereinrich- 
tung  bzw.  ein  Lagersystem  zu  schaffen,  mit  der  die 

15  folgenden  vier  Arbeitsschritte  ausgeführt  werden  kön- 
nen: 

-  einen  oder  mehrere,  liegende  Wickel  ergreifen 
oder  deponieren  auf  einer  Pufferstelle,  wo  sie  von 
einer  entsprechenden  Vorrichtung  bereits  lie- 

20  gend  deponiert  oder  abgeholt  werden,  oder  im 
Lagerauf  einem  Stapel  liegender  Wickel  oderauf 
dem  Boden,  wobei  rundherum  höhere  Stapel  an- 
geordnet  sein  können, 
-  einen  oder  mehrere,  liegende  Wickel  zwischen 

25  Lager  und  Pufferstelle  transportieren, 
-  eine  Wickelkernrosette  oder  einen  Teil  einer 
Wickelkernrosette  ergreifen  oder  deponieren  auf 
einer  Pufferstelle,  wo  sie  von  einer  entsprechen- 
den  Vorrichtung  erstellt  oder  weiter  gehandhabt 

30  wird,  oder  im  Lager  auf  einem  Stapel  von  liegen- 
den  Wickeln  oder  Wickelkernrosetten  oder  am 
Boden,  wobei  rundherum  höhere  Stapel  angeord- 
net  sein  können. 
-  eine  Wickelkernrosette  oder  einzelne  Wickel- 

35  kerne  zwischen  Pufferstelle  und  Lager  transpor- 
tieren, 
Die  Lagereinrichtung  soll  neben  den  Wickelker- 

nen  ein  Minimum  an  Vorrichtungen  für  die  Ein-  und 
Auslagerung  benötigen.  Diese  Vorrichtungen  sollen 

40  von  einer  zentralen  Intelligenz  gesteuert  werden  kön- 
nen  und  es  sollen  keine  Umbauarbeiten  notwendig 
sein,  umsiefürdie  Handhabung  von  Wickeln  oderdie 
Handhabung  von  Wickelkernen  einzurichten. 

Diese  Aufgabe  wird  gelöst  durch  die  Lagerein- 
45  richtung  und  ihre  Teile  gemäss  den  unabhängigen 

Patentansprüchen. 
Die  erfindungsgemässe  Lagereinrichtung  be- 

steht  nur  aus  mindestens  einer  Lagervorrichtung  mit  ei- 
nem  Greifer  und  aus  einer  Anzahl  von  im  wesentlichen 

so  hohlzylinderförmigen  Wickelkernen.  Der  Durchmesser 
D  des  grösstmöglichen  Druckproduktewickels  und  der 
Durchmesser  d  des  leeren  Wickelkernes  sind  derart, 
dass  es  eine  Anordnung,  beispielsweise  eine  im  we- 
sentlichen  kreisförmige  Anordnung,  von  mehreren 

55  leeren  Wickelkernen  gibt,  deren  Aussendurchmesser 
kleiner  oder  gleich  gross  ist  wie  der  Wickeldurchmes- 
ser  D  (siehe  Figur  1).  Die  Zylinderhöhe  1  eines  Wic- 
kelkernes  ist  in  jedem  Falle  kleiner  oder  gleich  gross 
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wie  die  Höhe  L  eines  liegenden  Wickels,  die  der  Breite 
der  aufgewickelten  Druckprodukte  entspricht  (siehe 
Figur  2).  Die  Druckprodukte  sind  derart  aufgewickelt 
dass  der  Wickelkern  sich  bezüglich  der  Breite  der  auf- 
gewickelten  Druckprodukte  in  deren  Mitte  befindet. 
Der  Wickelkern  ist  im  wesentlichen  als  Hohlzylinder 
mit  in  seinem  Inneren  angeordneten  Haltemitteln  aus- 
gebildet,  an  denen  er  durch  die  Vorrichtung  ergriffen 
werden  kann.  Die  kreisringförmigen  Stirnflächen  des 
Wickelkernes  sind  derart  ausgebildet  dass  mehrere 
Wickelkerne  stabil  aufeinandergestapelt  werden  kön- 
nen. 

Die  zur  erfindungsgemässen  Lagereinrichtung 
gehörende  Lagervorrichtung  besteht  im  wesentlichen 
aus  einem  Transportmittel  und  einem  verdrehungsge- 
sichert  daran  angeordneten  Greifer.  Das  Transport- 
mittel  kann  ein  Fahrzeug  oder  ein  Kran  sein.  Der  Grei- 
fer  ist  im  wesentlichen  als  bis  zu  sechsstrahl  iger  Stern 
ausgebildet,  dessen  Symmetrie  sich  der  Symmetrie 
von  engstens  nebeneinander  gelagerten  Stapeln  mit 
gleichen,  kreisförmigen  Grundrissen  angepasst  ist 
und  dessen  Arme  sich  nur  derart  über  den  Aussen- 
durchmesser  eines  ergriffenen  Wickels  erstrecken, 
dass  er  sich  zwischen  derartigen  Stapel  bewegen 
kann.  Der  Greifer  weist  an  den  Armen  Klemmanord- 
nungen  auf,  mit  denen  er  mindestens  einen  Wickel 
von  seiner  Peripherie  einklemmen  kann  und  vorteil- 
hafterweise  auch  innere  Wickelmitnehmeranordnun- 
gen,  mit  denen  er  den  Wickelkern  eines  geklemmten 
Wickels  abstützt.  Er  weist  ferner  innerhalb  der 
Klemmanordnungen  beispielsweise  in  einem  Kreis 
angeordnete  Kemmitnehmeranordnungen  auf,  mit  de- 
nen  er  eine  beispielsweise  im  wesentlichen  kreisförmige 
Anordnung  von  einzelnen  leeren  Wickelkernen  odervon 
aufeinander  stehenden  Wickelkernen  ergreifen  und  mit- 
nehmen  kann.  Die  Kemmitnehmeranordnungen  sind 
derart  beweglich  an  den  Greiferarmen  oder  Zwi- 
schenarmen  angeordnet,  dass  sie  für  die  Handha- 
bung  von  Wickeln  aus  deren  Bereich  entfernt  werden 
können. 

Transportmittel  und  Greifer  sind  für  die  eigentli- 
che  Lagerarbeit  derart  ausgestaltet,  dass  der  Greifer 
liegende  Wickel  von  oben  ergreift  und  die  Wickel  auch 
in  dieser  Position  wieder  deponiert.  Der  Greifer  kann 
aber  auch  in  Verbindung  mit  einem  Transportmittel 
eingesetzt  werden,  das  den  oder  die  ergriffenen  Wic- 
kel  von  einer  liegenden  in  eine  stehende  Lage  drehen 
kann.  Eine  derartige  Vorrichtung  kann  dann  auch  zum 
Wechseln  von  Wickeln  an  Wickelstationen  oder  an 
entsprechenden  Wickelwechslergestellen  eingesetzt 
werden. 

Die  erfidungsgemässe  Lagereinrichtung  und  ihre 
Teile  sollen  anhand  der  folgenden  Figuren  detailliert 
beschrieben  werden.  Dabei  zeigen: 

Figur  1  einen  Ausschnitt  aus  einem  Grundriss  ei- 
nes  beispielhaften  Lagers,  das  mit  der  erfin- 
dungsgemässen  Lagereinrichtung  bewirtschaftet 
werden  kann; 

Figur  2  einen  schematischen  Schnitt  parallel  zur 
Drehachse  durch  eine  beispielhafte  Ausfüh- 
rungsform  des  Greifers  der  erfindungsgemässen 
Lagereinrichtung,  wobei  ebenfalls  auf  den  Greifer 

5  abgestimmte  Wickelkerne  und  ein  Wickel  (teil- 
weise)  dargestellt  sind; 
Figur  3  einen  detaillierten  Schnitt  analog  zu  Figur 
2  durch  eine  weitere  Ausführungsform  des  Grei- 
fers  der  erfindungsgemässen  Lagereinrichtung; 

10  Figur4einedetaillierte  Draufsicht  auf  den  Greifer 
gemäss  Figur  3; 
Figur  5  ein  Schema  zur  Illustration  der  Arbeits- 
weise  des  Greifers  der  Figuren  3  und  4. 
Figur  1  zeigt  einen  Ausschnitt  aus  einem  Gründ- 

ls  riss  eines  Lagers,  in  dem  Wickel  W  und  Wickelkern- 
rosetten  R  in  Stapeln  eng  nebeneinander  gelagert 
und  von  einer  Lagervorrichtung  mit  einem  Greifer  G 
von  oben  ein-  und  ausgelagert  werden.  Die  Wickel  W 
und  die  Wickelkernrosetten  Rsind  in  Stapeln  gelagert 

20  und  zwar  derart,  dass  die  Lagerplätze  für  Wickel  W 
und  für  Wickelkernrosetten  R  beliebig  austauschbar 
sind  und  dass  der  Lagerraum  möglichst  gut  ausge- 
nützt  ist.  Diese  beiden  Bedingungen  führen  zu  einer 
Lageranordnung  mit  dichtgepackten,  kreisförmigen 

25  Lagerplätzen,  die  je  den  Durchmesser  D  eines  grösst- 
möglichen  Wickels  haben.  Die  gelagerten  Wickel  sol- 
len  aus  Gründen  deroptimalen  Ausnützung  normaler- 
weise  diesen  grösstmöglichen  Durchmesser  D  ha- 
ben.  Wickel  mit  kleinerem  Durchmesser  können 

30  ebenfalls  eingelagert  werden,  solange  sie  die  Stabili- 
tät  der  Stapel  nicht  gefährden.  Eine  derart  engste  An- 
ordnung  ergibt  für  einen  Stapel,  der  sich  zwischen  an- 
deren  Stapeln  befindet,  sechs  Berührungspunkte  mit 
anderen  Stapeln  und  einen  Freiraum  F  in  der  Form  ei- 

35  nes  sechsarmigen  Sterns  (einfach  schraffierte  Flä- 
che).  Soll  ein  Greifer  Wickel,  die  derart  eng  gelagert 
sind,  von  ihrer  Peripherie  umfassen  können,  muss  er 
in  die  sechs  um  einen  Wickel  angeordneten,  im  we- 
sentlichen  dreieckigen  Zwischenräume  greifen  kön- 

40  nen,  das  heisst  er  darf  einen  Wickel  im  Grundriss 
höchstens  um  diese  sechs  Dreiecke  überragen. 

Dies  führt  zu  Greifern  G  mit  einem  Stern  von 
sechs  gleichmässig  angeordneten  Greiferarmen  (bei- 
spielsweise  in  der  Form  der  doppelt  schraffierten  Flä- 

45  che)  oder  Greiferarmen  mit  Zwischenwinkeln  von  60°, 
1  20°  oder  1  80°.  Vorteilhafte  Formen  für  den  Stern  von 
Greiferarmen  sind  also  6  Arme  mit  Zwischenwinkeln 
von  60°,  4  Arme  mit  Zwischenwinkeln  von  60°  und 
120°,  3  Arme  mit  Zwischenwinkeln  von  120°.  Auch 

so  zwei  Arme  mit  Zwischenwinkeln  von  180°  sind  denk- 
bar,  führen  aber  speziell  bei  schweren  Wickeln  zu  ei- 
ner  nicht  genügenden  Stabilität  der  ergriffenen  Wic- 
kel,  da  auch  die  Breite  der  Klemmbacken  durch  die 
Abmessungen  der  dreieckförmigen  Freiräume  be- 

55  schränkt  ist. 
Aus  der  Figur  1  geht  auch  hervor,  dass  die  Lager- 

vorrichtung,  die  den  Greifer  von  Lagerplatz  zu  Lager- 
platz  führt,  und  der  Greifer  sich  derart  bewegen  müs- 
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sen,  dass  die  Drehstellung  des  Greifers  relativ  zur  La- 
geranordnung  sich  nicht  verändert,  da  der  Freiraum 
jedes  Stapels  gleich  orientiert  ist.  Dies  wird  vorteilhaf- 
terweise  erreicht  durch  eine  Transportvorrichtung,  die 
eine  unveränderbare  Orientierung  hat  und  an  der  der 
Greifer  drehgesichert  angebracht  ist.  Als  Transport- 
vorrichtung  eignet  sich  beispielsweise  ein  auf  Schie- 
nen  geführtes  Lagerfahrzeug,  das  das  Lager  von  ei- 
ner  Schlucht  aus  bedient  mit  einem  senkrecht  zur 
Schiene  stehenden  verlängerbaren  Arm,  oder,  wie  in 
der  Figur  1  angedeutet  ein  Flächenkran  mit  einer  bei- 
spielsweise  in  y-Richtung  verschiebbaren  Schiene  2 
und  einem  darauf  in  x-Richtung  laufenden  Träger,  an 
dem  der  Greifer  G  verdrehsicher  befestigt  ist. 

Figur  2  zeigt  einen  schematischen  Schnitt  durch 
eine  beispielhafte  Ausführungsform  des  erfindungs- 
gemässen  Greifers,  derart  parallel  zur  Drehachse  ge- 
schnitten,  dass  auf  der  rechten  Seite  der  Figur  eine 
Klemmanordnung  30  fürdas  Ergreifen  von  Wickeln  W 
(nur  als  Wickelhälfte  dargestellt),  auf  der  linken  Seite 
eine  Kernmitnehmeranordnung  40  für  das  Ergreifen 
von  Wickelkernen  WK  sichtbar  ist.  Der  Greifer  besteht 
im  wesentlichen  aus  einem  Zentralstück  10  und  dem 
bereits  erwähnten  Greiferarmstern  20.  Es  ist  vorteil- 
haft,  den  Greiferarmstern  20  achsial  begrenzt  beweg- 
lich,  beispielsweise  zwischen  den  beiden  Anschlägen 
11.1  und  11.2,  am  Zentralstück  10  anzuordnen.  Das 
Zentralstücke  10  weist  Befestigungsmittel  12  auf,  mit 
denen  der  Greifer  an  der  Transportvorrichtung  befe- 
stigt  ist  und  Anschlüsse  für  Kraftmittel,  die  für  die  Be- 
wegungen  der  Greiferteile  und  deren  Kontrolle  not- 
wendig  sind. 

Der  Greiferarmstern  20,  dessen  Ausgestaltung 
bereits  im  Zusammenhang  mit  der  Figur  1  beschrie- 
ben  wurde,  weist  Greiferarme  21  auf,  die  sich  über 
den  äusseren  Umfang  eines  zu  ergreifenden  Wickels 
erstrecken.  Die  Greiferarme  21  tragen  an  ihren  Enden 
Klemmanordnungen  30.  Sie  können  ebenfalls  Kem- 
mitnehmeranordnungen  40  tragen,  oder  aber  diese 
sind  an  Zwischenarmen  zwischen  den  Greiferarmen 
angeordnet. 

Die  Klemmanordnungen  30  sind  angetrieben 
durch  einen  geeigneten  Antrieb,  der  beispielsweise  in 
jedem  Greiferarm  21  angeordnet  ist  (in  der  Figur  nicht 
dargestellt),  in  radialer  Richtung  beweglich  (Pfeil  R) 
und  zwar  zwischen  einem  Radius,  der  etwas  grösser 
ist  als  der  Radius  des  grösstmöglichen  Wickels  und 
dem  Radius  des  kleinstmöglichen  Wickels.  Der  An- 
trieb  für  diese  Bewegung  ist  derart  ausgestaltet,  dass 
er  auf  den  ergriffenen  Wickel  eine  Presskraft  ausüben 
kann,  die  den  Wickel  festzuhalten  vermag.  Jede 
Klemmanordnung  30  weist  mindestens  eine  geboge- 
ne  Klemmbacke  31  auf.  Soll  der  Greifer  mehrere  auf- 
einander  liegende  Wickel  ergreifen  können,  ist  es  vor- 
teilhaft,  die  Klemmanordnung  30  mit  entsprechend 
vielen  Backen  auszurüsten.  Im  Zusammenhang  mit 
den  Figuren  3  und  4  soll  eine  Klemmanordnung  für 
zwei  aufeinanderliegende  Wickel  beschrieben  wer- 

den,  deren  Klemmbacken  derart  über  eine  Kippvor- 
richtung  miteinander  verbunden  sind,  dass  es  mög- 
lich  wird,  zwei  Wickel  mit  in  einem  bestimmten  Berei- 
cheverschiedenen  Durchmessern  damit  zu  ergreifen. 

5  Am  Zentralstück  10,  dessen  unterer  Teil  sich  im 
Kerninnern  eines  ergriffenen  Wickels  befindet,  kön- 
nen  zur  Stabilisierung  der  ergriffenen  Wickel  Wickel- 
mitnehmeranordnungen  50  angebracht  sein.  Diese 
arbeiten  zusammen  mit  Haltemitteln  60  im  Kernin- 

10  nern,  die  den  Innendurchmesser  eines  Wickelkernes 
teilweise  verkleinern.  Die  Wickelmitnehmeranord- 
nungen  50  sind  durch  einen  entsprechenden  Antrieb 
(in  der  Figur  nicht  dargestellt)  derart  beweglich  (Pfeil 
Q),  dass  sie  den  wesentlichen  Aussendurchmesser 

15  des  Zentralstückes  10  derart  verändern,  dass  das 
Zentralstück  10  zwar  ins  Kerninnere  eingeführt,  nach 
einer  entsprechenden  Bewegung  (Q)  der  Wickelmit- 
nehmeranordnungen  50  aber  nicht  mehr  ausgeführt 
werden  kann.  Sollen  mehrere  Wickel  gleichzeitig  er- 

20  griffen  werden,  sind  vorteilhafterweise  auf  entspre- 
chenden  Höhen  des  Zentralstückes  10  für  jeden  Wic- 
kel  entsprechende  Wickelmitnehmeranordnungen  50 
angebracht.  Sie  sind  in  der  Höhe  derart  angeordnet, 
dass  sie  bei  auf  dem  unteren  Anschlag  11.2  auflie- 

25  gendem  Greiferarmstern  20  derart  unterhalb  der  Hal- 
temittel  60  der  entsprechenden  Wickelkerne  WK  lie- 
gen,  dass  sie  über  diese  einen  Teil  des  Wickelgewich- 
tes  mittragen  können. 

Die  Kemmitnehmeranordnungen  40  arbeiten 
30  ebenfalls  zusammen  mit  den  Haltemitteln  60  der  Wic- 

kelkerne  und  sind  durch  einen  entsprechenden  An- 
trieb  (in  der  Figur  nicht  sichtbar)  in  derselben  Weise 
beweglich  (Pfeil  S)  wie  die  Wickelmitnehmeranord- 
nungen  50  des  Zentralstückes  10.  Da  die  Wickelker- 

35  ne  WK  bedeutend  weniger  schwer  sind  als  Wickel, 
genügt  es,  auch  wenn  mehrere  Wickelkerne  ergriffen 
werden  sollen,  nur  den  untersten  mit  einem  Kernmit- 
nehmer  zu  ergreifen.  Damit  die  Kerne  trotzdem  stabil 
aufeinander  stehen  bleiben,  sind  ihre  kreisringförmi- 

40  gen  Stirnflächen  entsprechend  für  stabile  Stapelbar- 
keit  ausgebildet,  beispielsweise  stufenförmig  oder  als 
schiefe  Flächen. 

Damit  die  Kemmitnehmeranordnungen  40  beim 
Handhaben  von  Wickeln  nicht  im  Wege  sind,  müssen 

45  sie  mit  Hilfe  eines  weiteren  Antriebes  (in  der  Figur 
nicht  dargestellt)  derart  beweglich  sein,  dass  sie  aus 
dem  Bereich  der  Wickel  bewegt  werden  können.  Sie 
können  dazu  beispielsweise  gegen  den  Greiferarm- 
stern  20  geklappt  (Pfeil  T)  oder  senkrecht  nach  oben 

so  verschoben  werden.  Damit  die  wegzuklappende 
Kernmitnehmeranordnung  40  den  Greiferarmstern  20 
radial  nicht  überragt  und  auch  damit  sie  in  ihrem  ab- 
geklappten  Zustand  nicht  weiter  nach  unten  reicht  als 
das  Zentralstück  10,  ist  es  vorteilhaft  lange  Kernmit- 

55  nehmeranordnungen  40,  die  für  Kernzylinder  von  Hö- 
hen  grösser  als  die  der  zu  ergreifenden  Wickelanzahl 
konstruiert  sind,  derart  verkürzbar  (Pfeil  H)  zu  gestal- 
ten,  dass  sie  in  ihrem  nicht  operativen  Zustand  (nicht 
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aus  dem  Bereiche  der  Wickel  wegbewegt,  aber  keine 
Wickelkerne  tragend)  das  Zentralstück  10  gegen  un- 
ten  nicht  überragen.  Dieserart  kann  das  Zentralstück 
die  Kontrollsensoren  für  alle  Abwärtsbewegungen 
des  Greifers  tragen.  Die  Verkürzung  der  Kernmitneh-  5 
meranordnungen  40  kann  mit  einem  separaten  An- 
trieb  (in  der  Figur  nicht  dargestellt)  oder  aber  mit  dem 
Antrieb  für  die  Bewegung  S  angetrieben  werden. 

Es  ist  nicht  zwingend,  dass  die  Kernmitnehmer 
und  die  Wickelmitnehmer  mit  entsprechenden  Hai-  10 
temitteln  im  Kerninnern  zusammenarbeiten.  Sie 
könnten  ebenfalls  als  Backen  ausgebildet  sein  und 
mit  Antrieben  gegen  die  innere  Oberfläche  der  Kerne 
gepresst  werden.  Die  Variante  mit  den  Haltemitteln  ist 
naheliegend,  da  die  Kerne  auch  auf  den  Wickelstatio-  15 
nen  und  auf  den  Wickelwechslern  mit  Hilfe  derartiger 
innerer  Haltemittel  befestigt  werden. 

Die  verschiedenen,  für  die  Bewegungen  der  Grei- 
ferteile  notwendigen  Antriebe  sind  vorteilhafterweise 
pneumatische  oder  hydraulische  Linearantriebe.  Für  20 
die  Kontrolle  der  Bewegungen  sind  ferner  Sensoren 
notwendig,  deren  Funktion  im  folgenden  beschrieben 
werden  sollen  und  für  die  handelsübliche  End-Be- 
reichs-  und  Drucksensoren  (je  nach  Funktion)  einge- 
setzt  werden  können.  25 

Die  Funktion  des  Greifers  ist  im  wesentlichen  die 
folgende: 

-  für  das  Ergreifen  der  grösstmöglichen  Anzahl 
von  Wickeln:  Der  am  Transportmittel  hängende 
Greifermitauf  dem  unteren  Anschlag  11.2auflie-  30 
gendem  Greiferarmstern  20  wird  mit  Hilfe  der 
Transportvorrichtung  an  den  entsprechenden  La- 
gerplatz  bewegt  und  abgesenkt.  Die  Klemmbac- 
kenanordnungen  30  sind  in  ihrer  äussersten  Po- 
sition  (gestrichelt  dargestellt),  die  Kernmitneh-  35 
meranordnungen  40  befinden  sich  nicht  im  Berei- 
che  des  zu  ergreifenden  Wickels  (gestrichelt  dar- 
gestellte,  beispielsweise  weggeklappte  Position), 
die  Wickelmitnehmeranordnungen  50  sind  derart 
positioniert  (gestrichelt  dargestellte  Position),  40 
dass  der  Zentralstückdurchmesser  ein  Einfahren 
in  die  zentralen  Wickelkerne  erlaubt.  Sobald  ein 
Wickel  in  den  als  entsprechende  Keule  darge- 
stellten  Bereich  eines  Sensors  S1  gerät,  wird  die 
Abwärtsbewegung  verlangsamt.  Das  Zentral-  45 
stück  10  bewegt  sich  langsam  in  den  Wickelkern, 
bis  der  Greiferarmstern  20  auf  dem  Wickelstapel 
aufliegt  und  sich  dadurch  gegen  den  oberen  An- 
schlag  11.1  bewegt.  Das  Signal  eines  in  der  Ge- 
gend  des  oberen  Anschlages  angebrachten  End-  50 
sensors  S2  stoppt  die  Abwärtsbewegung.  Die 
Klemmbackenanordnungen  30  werden  nun  ge- 
gen  innen  bewegt,  bis  sie  den  Wickel  W  oder  die 
Wickel  festklemmen.  Die  Wickelmitnehmeran- 
ordnungen  50  werden  ausgeklappt.  Vorteilhafter-  55 
weise  werden  die  Bewegungen  der  einzelnen 
Teile  mit  entsprechenden  Sensoren  überwacht. 
Wenn  die  entsprechenden  Sensoren  ein  Signal 

liefern,  das  das  Klemmen  der  Klemmanordnun- 
gen  30  und  die  entsprechende  Position  der  Wic- 
kelmitnehmeranordnungen  50  bestätigen,  wird 
der  Greifer  nach  oben  bewegt,  zuerst  langsam, 
bis  der  Sensor  S2  einen  Abstand  zwischen  Grei- 
ferarmstern  20  und  oberem  Anschlag  11.1  mel- 
det,  dann  schneller. 
-  Für  das  Ergreifen  einer  kleineren  als  maximalen 
Anzahl  von  Wickeln:  Die  Funktion  ist  wie  oben  be- 
schrieben  bis  das  Zentralstück  10  das  Innere  des 
Kernes  erreicht.  Es  fährt  nicht  in  den  Wickelstapel 
ein  bis  der  Greiferarmstern  20  aufliegt  (Signal  des 
Sensors  S2)  sondern  bis  ein  entsprechend  am 
unteren  Teil  des  Zentralstückes  10  positionierter 
Sensor  S7  (siehe  Figur  3)  in  einen  Kern  eintaucht. 
Dann  stoppt  die  Abwärtsbewegung  und  beginnt 
die  Klemmoperation. 
-  Für  das  Absetzen  von  einem  oder  mehreren 
Wickeln:  der  Greifer  mit  den  Wickeln  wird  über 
den  entsprechenden  Lagerplatz  bewegt  und  ab- 
gesenkt,  bis  derSensorSI  einen  Stapel  oder  den 
Boden  meldet.  Die  Abwärtsbewegung  wird  ver- 
langsamt,  bis  die  Wickel  aufliegen  und  der  Grei- 
ferarmstern  20  gegen  den  oberen  Anschlag  11.1 
bewegt  wird  (Signal  Sensor  S2),  dann  gestoppt. 
Die  Klemmanordnungen  30  werden  nach  aussen 
bewegt,  die  Wickelmitnehmeranordnungen  50 
eingeklappt  und  der  Greifer  wieder  langsam  nach 
oben  bewegt,  bis  die  abgesetzten  Wickel  den  Be- 
reich  von  Sensor  S1  verlassen,  dann  kann  be- 
schleunigtwerden. 
-  Für  das  Ergreifen  einer  maximalen  Anzahl  auf- 
einander  gestellter  Wickelkerne:  Der  Greifer  wird 
von  der  Transportvorrichtung  über  den  entspre- 
chenden  Lagerplatz  gefahren  und  abgesenkt.  Die 
Klemmanordnungen  30  sind  in  ihrer  äussersten 
Position,  die  Wickelmitnehmeranordnungen  50  in 
ihrer  inneren  Position,  die  Kemmitnehmeranord- 
nungen  40  weisen  vom  Greiferarmstern  20  nach 
unten,  sind  aber  weder  ausgefahren  noch  ge- 
spreizt.  Wenn  der  Sensor  S1  eine  Kernanord- 
nung  meldet,  wird  die  Abwärtsbewegung  verlang- 
samt  und  wenn  der  Greiferarmstern  20  auf  dieser 
Anordnung  aufliegt  (Signal  des  Sensors  S2)  wird 
die  Abwärtsbewegung  gestoppt.  Die  Kemmitneh- 
meranordnungen  40  werden  gegen  unten  verlän- 
gert  und  in  ihrer  längsten  Position  gespreizt. 
Wenn  entsprechende  Sensoren  diese  Position 
(ausgezogen  dargestellte  Position)  melden,  wird 
der  Greifer  wieder  nach  oben  bewegt,  langsam, 
bis  der  Greiferarmstern  20  sich  vom  oberen  An- 
schlag  11.1  entfernt,  dann  mit  normaler  Ge- 
schwindigkeit. 
-  für  das  Aufnehmen  von  weniger  Kernen:  das 
Aufnehmen  von  weniger  als  der  maximal  mögli- 
chen  Anzahl  von  aufeinander  stehenden  Kernen 
kann  in  analoger  Weise  funktionieren  wie  das 
Aufnehmen  von  weniger  als  der  maximalen  An- 
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zahl  Wickel,  das  helsst  mit  einem  speziell  und  auf 
entsprechender  Höhe  am  Zentralstück  10  ange- 
brachten  Sensor,  der  die  Abwärtsbewegung 
stoppt.  Für  jede  gewünschte  Anzahl  muss  ein 
spezieller  Sensor  positioniert  werden.  Für  den- 
selben  Zweck  könnten  auch  Sensoren  an  den 
Kemmitnehmeranordnungen  40  positioniert  sein. 
Die  Kemmitnehmeranordnungen  40  müssten 
dann  bei  der  Abwärtsbewegung  des  Greifers  in 
ihrer  ausgefahrenen  (längst  möglichen)  aber 
nicht  gespreizten  Position  sein.  Durch  Spreizen 
und  nachträgliches  entsprechendes  Verkürzen 
der  Kemmitnehmeranordnungen  40  könnten  jede 
Anzahl  von  Kernen  für  den  Transport  zwischen 
Greiferarmstern  20  und  Spreizmitteln  der  Kem- 
mitnehmeranordnungen  40  eingeklemmt  wer- 
den. 
-  für  das  Absetzen  von  Kernen  ist  die  Funktion 
umgekehrt  zur  Aufnahmefunktion. 
Der  Sensor  S1  hat  verschiedene  Funktionen  und 

muss  dementsprechend  ausgestaltet  sein.  Sein  ent- 
sprechendes  Signal  wird  zur  Verlangsamung  der  Ab- 
wärtsbewegung  des  Greifers  benutzt,  wenn  ein  Sta- 
pel  von  Wickeln,  eine  Anordnung  von  Kernen  oder  ei- 
ne  Unterlage  in  seinen  Bereich  kommt.  Umgekehrt 
kann  sein  Signal  für  die  Beschleunigung  auf  Normal- 
geschwindigkeit  verwendet  werden,  wenn  diese  Din- 
ge  seinen  Bereich  verlassen.  Wenn  der  leere  Greifer 
irrtümlicherweise  gegen  den  Boden  abgesenkt  wird, 
muss  derselbe  Sensor  ein  Notstoppsignal  liefern, 
wenn  der  Greifer  auf  der  Unterlage  aufsteht.  Aus  Si- 
cherheitsgründen  ist  es  auch  vorteilhaft,  den  die  An- 
triebe  betätigenden  Pneumatik-  oder  Hydraulikdruck 
in  der  Gegend  des  entsprechenden  Anschlusses  mit 
einem  Drucksensor  S4  zu  überwachen. 

Die  Figuren  3  und  4  zeigen  eine  weitere  beispiel- 
hafte  Ausführungsform  des  erfindungsgemässen 
Greifers  im  Detail,  als  Schnitt  entsprechend  der  Figur 
2  (Figur  3)  und  als  Draufsicht  (Figur  4).  Es  handelt 
sich  dabei  um  einen  Greifer,  derein  liegendes  Wickel- 
paar  oder  einen  Wickel  ergreifen  kann,  wobei  die 
Durchmesser  der  beiden  Wickel  des  Wickelpaares  in 
einem  bestimmten  Bereich  verschieden  sein  können. 
Ferner  kann  er  eine  Rosette  von  sechs  mal  drei  auf- 
einanderstellenden  Wickelkernen  ergreifen.  Die 
Funktion  des  Greifers  ist  weitgehend  dieselbe  wie  die 
bereits  im  Zusammenhang  mit  den  vorgehenden  Fi- 
guren  beschriebenen  mehr  generellen  Greiferfunktio- 
nen.  Die  Teile  des  Greifers,  die  dieselbe  Funktion  ha- 
ben,  wie  sie  bereits  beschrieben  wurden,  sind  denn 
auch  mit  denselben  Positionsnummern  bezeichnet. 

Der  Greifer  besteht  im  wesentlichen  aus  einem 
Zentralstück  10  und  einem  daran  achsial  zwischen 
den  Anschlägen  11.1  und  11.2  beweglich  angebrach- 
ten  sechsarmigen  Greiferarmtern  20.  Die  Position  des 
Greiferarmsternes  20  relativ  zum  Zentralstück  1  0  wird 
vom  Sensor  S2  in  der  Gegend  des  unteren  Anschla- 
ges  11.2  überwacht. 

An  jedem  Greiferarm  21  ist  eine  Klemmanord- 
nung  30  angebracht,  die  durch  den  Linearantrieb  Z2 
radial  bewegt  wird.  Der  Antrieb  Z2  ist  in  seiner  ganz 
eingefahrenen  Position  dargestellt,  die  der  äusser- 

5  sten  Position  der  Klemmanordnung  30  entspricht.  Die 
Klemmbacken  31.1  und  31  .2  sind  mittels  Schwenkhe- 
beln  32.1/2  und  33.1/2  und  Schwenkachsen  A,  B,  C, 
D,  E  und  F  an  einem  Schiebehebel  34  derart 
schwenkbar  befestigt,  dass  sie  bei  unterschiedlichem 

10  Durchmesser  der  zu  ergreifenden  Wickel  aus  ihrer 
senkrecht  übereinander  liegenden  Position  (ausge- 
zogen  dargestellt)  in  eine  Schwenkposition  (gestri- 
chelt  dargestellt)  verschwenkt  werden.  Die  Position 
des  Schiebehebels  34  wird  an  seinem  mit  dem  An- 

is  trieb  Z2  wirkverbundenen  Ende  durch  den  Sensor  S9 
überwacht. 

Die  Wickelmitnehmeranordnung  50  besteht  im 
wesentlichen  aus  zwei  mal  drei  Mitnehmerklappen 
51.1  und  51.2  die  derart  mit  Bewegungsschablonen 

20  52.1  und  52.2  versehen  sind,  dass  sie,  wenn  Rollen 
53.1  und  53.2,  die  mit  einem  Antrieb  Z1 
wirkverbunden  sind,  aufwärts  bewegt  werden,  ausge- 
klappt  werden.  Bewegen  sich  die  Rollen  53.1  und 
53.2  zurück,  sind  die  Mitnehmerklappen  51.1  und 

25  51.2  nicht  mehr  in  ihrer  ausgeklappten  Position  gehal- 
ten,  und  werden  beim  Aufwärtsbewegen  des  Zentral- 
stückes  10  durch  die  Haltemittel  60  der  Wickelkerne 
WK  in  ihre  innere  Position  zurückbewegt.  Damit  diese 
Rückbewegung  gleichmässig  und  rucklos  ablaufen 

30  kann,  ist  es  vorteilhaft,  die  Haltemittel  60  der  Wickel- 
kerne  derart  auszubilden,  dass  sie  eine  Fläche  61  bil- 
den,  die  einen  zum  Kernzylinder  koaxialen  Zylinder- 
stumpfmantel  bildet  der  sich  gegen  oben  verengt.  Da- 
mit  die  Wickelkerne  ungeachtet  ihrer  Ausrichtung  er- 

35  griffen  werden  können,  ist  es  vorteilhaft  die  Haltemit- 
tel  mittig  im  Hohlzylinderanzuordnen  und  mit  zwei  ge- 
gengleichen  Flächen  61  und  61'  zu  versehen.  Die 
Haltemittel  können  sich  ununterbrochen  um  den  In- 
nenumfang  des  Hohlzylinders  erstrecken  oder  aber 

40  unterbrochen  sein. 
Die  Positionen  der  Mitnehmerklappen  51.1  und 

51.2  werden  von  Sensoren  S5.1/2  und  S10.1/2  über- 
wacht.  Ebenfalls  am  Zentralstück  10  angebracht  sind 
Sensoren  S1  und  S7  mit  bereits  beschriebenen  Funk- 

45  tionen. 
Die  Kemmitnehmeranordnungen  40  sind  an  Zwi- 

schenarmen  22,  die  zwischen  den  Armen  21  des 
Greiferarmsternes  20  angeordnet  sind,  befestigt.  In 
den  Figuren  3  und  4  sind  vier  von  den  insgesamt 

so  sechs  derartigen  Anordnungen  40  dargestellt  und 
zwar  40.1  und  40.2  in  ganz  ausgefahrener  und  ge- 
spreizter  Position,  40.3  in  senkrecht  nach  unten  wei- 
sender,  nicht  ausgefahrener,  nicht  gespreizter  Positi- 
on  und  40.4  in  aufgeklappter  Position,  wie  sie  für  die 

55  Handhabung  von  Wickeln  eingenommen  wird. 
Die  Kernmitnehmeranordnung  40  weist  einen  An- 

trieb  Z3  auf,  der  im  Zwischenarm  22  angeordnet  ist 
und  der  einen  Kernmitnehmer  41  um  eine  Achse  J 
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derart  verschwenkt,  dass  er  bei  ausgefahrenem  An- 
trieb  Z3  parallel  zum  Zwischenarm  22  liegt  (40.4),  bei 
eingefahrenem  Antrieb  senkrecht  gegen  unten  aus- 
gerichtet  ist  (40.1/2/3).  Der  Kernmitnehmer  41  be- 
steht  im  wesentlichen  aus  einem  teleskopartigen 
Rohr  43,  einer  Spreizvorrichtung  44  mit  beispielswei- 
se  drei  Spreizbeinen  und  einem  Antrieb  Z4,  der  beim 
Ausfahren  das  Teleskoprohr  43  verlängert  und  die 
Spreizvorrichtung  44  spreizt,  bei  seinem  Einfahren 
die  Spreizvorrichtung  einklappt  und  das  Teleskoprohr 
verkürzt.  Auch  in  diesem  Falle  wirkt  das  Gewicht  der 
Kerne  dahingehend,  dass  beim  Verkürzen  des  Tele- 
skoprohres  zuerst  die  Spreizvorrichtung  eingeklappt 
und  erst  dann  das  Teleskoprohrverkürztwird.  Die  Po- 
sitionen  des  Mitnehmers  werden  überwacht  durch 
Sensoren  S8,  S12,  S6  und  S11. 

Figur  5  zeigt  ein  Schema,  aus  dem  die  Funktion 
des  Greifers  gemäss  den  Figuren  3  und  4  ersichtlich 
ist.  Die  Kolonnen  I  bis  V  beziehen  sich  auf  verschie- 
dene  Arbeitsgänge  (I  zwei  Wickel  ergreifen,  II  einen 
Wickel  ergreifen,  III  Wickel  absetzen,  IV  Kernrosette 
ergreifen,  V  Kernrosette  absetzen).  Unten  sind  auch 
noch  die  Bewegungsmodi  des  Krans  K  angegeben, 
die  schnell  (fast),  langsam  (slow)  oder  anhalten  (stop) 
sind.  Mit  V  sind  die  für  die  Steuerung  der  Antriebe  zu- 
ständigen  Ventile  bezeichnet.  Für  die  Antriebe  Z1  ,  Z2 
und  Z4  sind  aus  Sicherheitsgründen  derartige  Ventil- 
anordnungen  vorgesehen,  die  bei  einem  Stromausfall 
die  Antriebe  in  der  momentanen  Stellung  blockieren. 

Patentansprüche 

1.  Lagereinrichtung  (Lagersystem)  zur  Lagerung 
von  Gütern  in  Wickelform,  insbesondere  von 
Druckprodukten  in  Wickelform,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  dass  sie  nur  aus  mindestens  ei- 
ner  Lagervorrichtung  mit  Greifer  und  einer  Anzahl 
von  Wickelkernen  besteht  und  dass  die  Lagervor- 
richtung  derart  ausgerüstet  ist,  dass  der  Greifer  so- 
wohl  eine  als  Lagereinheit  definierte  Anzahl  von 
aufeinander  liegenden  Druckproduktewickeln  als 
auch  eine  als  Lagereinheit  definierte  Anzahl  und 
Formation  von  leeren  Wickelkernen  von  oben  er- 
greifen,  transportieren  und  deponieren  kann. 

2.  Lagereinrichtung  nach  Anspruch  1,  dadurch  ge- 
kennzeichnet,  dass  die  Lagereinheit  der 
Druckproduktewickel  ein  liegendes  Wickelpaar, 
die  Lagereinheit  der  Wickelkerne  eine  kreisförmi- 
ge  Anordnung  von  6  lose  nebeneinander  gestell- 
ten  Zylindern  aus  je  drei  lose  aufeinandergestell- 
ten  Wickelkernen  ist  und  dass  der  grösstmögli- 
che  Durchmesser  eines  Wickels  grösser  ist  als 
der  Aussendurchmesser  der  Lagereinheit  der 
Wickelkerne. 

3.  Lagereinrichtung  nach  einem  der  Ansprüche  1 

oder  2,  dadurch  gekennzeichnet,  dass  die  La- 
gervorrichtung  derart  konzipiert  ist,  dass  der 
Greifer  während  dem  Betrieb  eine  definierte,  dem 
Wickellager  angepasste  Drehstellung  aufweist. 

5 
4.  Lagereinrichtung  nach  einem  der  Ansprüche  1 

bis  3,  dadurch  gekennzeichnet,  dass  der  Grei- 
fer  derart  ausgerüstet  ist,  dass  er  auch  Teile  von 
Lagereinheiten  ergreifen,  transportieren  und  de- 

10  ponieren  kann. 

5.  Greifer  für  eine  Lagereinrichtung  nach  einem  der 
Ansprüche  2  bis  4,  dadurch  gekennzeichnet, 
dass  er  einen  an  einem  Zentralstück  (10)  ange- 

15  ordneten  Stern  (20)  von  Greiferarmen  (21)  auf- 
weist,  an  denen  Klemmanordnungen  (30)  ange- 
ordnet  sind,  mit  deren  Hilfe  Druckproduktewickel 
durch  Klemmen  von  der  Peripherie  ergriffen  wer- 
den  können,  und  an  denen  innerhalb  der  Klemm- 

20  anordnungen  (30)  Kemmitnehmeranordnungen 
(40)  angeordnet  sind,  mit  denen  einzelne  Wickel- 
kerne  oder  je  eine  Anzahl  von  aufeinander  ge- 
stellten  Wickelkernen  in  ihrem  Innern  ergriffen 
werden  können  und  die  derart  beweglich  ange- 

25  ordnet  sind,  dass  sie  für  die  Handhabung  von 
Wickeln  aus  dem  Bereiche  der  Wickel  entfernt 
werden  können. 

6.  Greifernach  Anspruch  5,  dadurch  gekennzeich- 
30  net,  dass  er  am  Zentralstück  (10)  angeordnete 

Wickelmitnehmeranordnungen  (50)  aufweist,  mit 
denen  er  den  Kern  oder  die  Kerne  von 
Druckproduktewickeln  von  innen  stützen  kann. 

35  7.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  5  oder  6,  da- 
durch  gekennzeichnet,  dass  jede  Klemmanord- 
nung  (30)  eine  Anzahl  von  Klemmbacken  (31.1/2) 
aufweist,  die  der  maximalen  Anzahl  von  transpor- 
tierbaren  Wickeln  entspricht,  und  dass  die 

40  Klemmbacken  über  Kipphebel  und  Schwenkach- 
sen  derart  miteinander  verbunden  sein  können, 
dass  Wickel  verschiedener  Durchmesser  damit 
eingeklemmt  werden  können. 

45  8.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  5  bis  7,  da- 
durch  gekennzeichnet,  dass  die  Kemmitneh- 
meranordnungen  (40)  derart  um  eine  Schwenk- 
achse  (J)  schwenkbar  angeordnet  sind,  dass  sie 
eine  Schwenkposition  parallel  zum  Greiferarm- 

50  stern  (20)  oder  eine  Schwenkposition  senkrecht 
zum  Greiferarmstern  einnehmen  können. 

9.  Greifernach  Anspruch  8,  dadurch  gekennzeich- 
net,  dass  die  Kemmitnehmeranordnungen  (40) 

55  eine  Spreizvorrichtung  (44)  aufweisen. 

10.  Greifernach  Anspruch  9,  dadurch  gekennzeich- 
net,  dass  die  Kemmitnehmeranordnungen  ein  te- 

7 
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leskopartig  verlängerbares  Rohr  (43)  aufweisen 

11.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  6  bis  10,  da- 
durch  gekennzeichnet,  dass  die  Wickelmitneh- 
meranordnungen  (50)  Mitnehmerklappen  (51)  5 
aufweisen,  die  derart  mit  Bewegungsschablonen 
(52)  versehen  sind,  dass  sie  durch  angetriebene 
Rollen  (53)  ausgeklappt  werden  können. 

12.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  6  bis  1  1,  da-  10 
durch  gekennzeichnet,  dass  erfür  jede  Klemm- 
anordnung  (30)  und  jede  Wickelmitnehmeranord- 
nung  (50)  einen  Antrieb  aufweist  und  dass  jede 
Kernmitnehmeranordnung  einen  Antrieb  für  die 
Klappbewegung  und  einen  Antrieb  für  die  15 
Verlängerungs-  und  Spreizbewegung  aufweist. 

13.  Greifer  nach  Anspruch  12,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  dass  die  Antriebe  pneumatische  oder 
hydraulische  Linearantriebe  oder  elektrische  20 
Stellmotoren  sind. 

14.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  5  bis  13,  da- 
durch  gekennzeichnet,  dass  die  Positionen  des 
Greifers  und  der  Greiferteile  durch  Sensoren  25 
überwacht  werden. 

15.  Wickelkern  für  eine  Lagereinrichtung  nach  einem 
der  Ansprüche  1  bis  3,  dadurch  gekennzeich- 
net,  dass  er  im  wesentlichen  hohlzylinderförmig  30 
ist  und  in  seinem  Innern  Haltemittel  aufweist. 

16.  Wickelkern  nach  Anspruch  15,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  dass  die  Haltemittel  aus  mindestens  ei- 
ner  mittig  um  seinen  Innenumfang  angeordneten  35 
Anformung  bestehen  und  dass  diese  Anformung 
oder  Anformungen  zwei  symmetrische  sich  ge- 
geneinander  verengende,  den  Mantel  von  zwei 
gleichen  Kegelstümpfen  bildende  Flächen  oder 
Teile  von  derartigen  Flächen  aufweisen.  40 

17.  Wickelkern  nach  einem  der  Ansprüche  15  oder 
16,  dadurch  gekennzeichnet,  dass  seine  bei- 
den  kreisringförmigen  Stirnflächen  derart  ausge- 
bildet  sind,  dass  mehrere  der  Wickelkerne  stabil  45 
aufeinander  gestapelt  werden  können. 

8 



EP  0  509  960  A1 

9 



EP  0  509  960  A1 

<o 

}ph—  __■  m_y j !   J —   n  

Sß  ö   00  L T 2  
O  1  I  1 

UJ i  . 
N3 

00  Ol 

- V - h  

3  CO 
\  n   °   w i n   ^  
f  t   ~r  "»  "t  t  

X - L . J T 1  

uj  -n 
7 1   M   I  1 \  
O  n   w  uu  \  cd  u j  uj  uj  I  ho UJ rs>  -»  r :  

.1/1 

INJ 

rsl 
UJ 

t/1 

"1  0 
4  

UJ 

•l/l 

tSJ 

INJ O  

10 



EP  0  509  960  A1 

11 



EP  0  509  960  A1 

l / l t / l l / l l / ) l / l l / I N < W l / ) N < W N < l / l l / l N <  
< J f * M - ' - ' 0 * f « f < - » a ) U I U U O N ) N ) - i U 1 - » - >  

o - > a « o   —  o—'-ioo—  n  n  o  0  - o o - n   n<=>  —  —  o n r i o   o  —oo  —  n  n  o  o o  •-•o  o  •—  o>->  o  o>— 

U  ^  r+ 
'  C3-  rr 

•-loo—  r o  —  —  o  
P  d u   

—   
g n r t  

'  D"  O"  '  er  rr II  II 
•-<  o  

II  II 
~  o  

II  II 
—  o  

p  
LTI 

1   
1  

[ I I   
1  1  1  1  1  I  

I f   I f f  

1   \ \ \ W M  

—  —  —  ^  

-  :  -  -  

—  — 

.  —  j  .  _  _  .  _  i 

_  
 ̂ -  _  -   ̂ -  

12 



EP  0  509  960  A1 

Europäisches 
Patentamt EUROPAISCHER  RECHERCHENBERICHT Nummer  der  Anmeldung 

EINSCHLAGIGE  DOKUMENTE EP  9 2 8 1 0 2 4 0 . 9  

Kategorie Kennzeichnung  des  Dokuments  mit  Angabe,  soweit  erforderlich, der  maßgeblichen  Teile 
Betrifft 

Anspruch 
KLASSIFIKATION  OER 
ANMELDUNG  (Inf  CIN 

DD 214  352 
(SCHULZ  ,  BOIGK,  ROESNER) 

*  Gesamt  * 

DE  -  A  -  3  405  138 
(BABCOCK  TEXTILMASCHINEN 

GMBH) 
*  Gesamt  * 

DE  -  C  -  3  518  901 
(PALITEX  PROJEK-COMPANY  GMBH) 

*  Gesamt  * 

1 , 5  

1 , 5  

1 , 5  

B  65  H  4 9 / 3 8  

RECHERCHIERTE 
SACHGEBIETE  (Int  Cl  "I 

B  65  G 
B  65  H 

Der  vorliegende  Recherchenbencht  wurde  für  alle  Patentansprüche  erstellt. 
Rechercnenort 

WIEN 
Abschlußdatum  der  Recherche 
2 0 - 0 5 - 1 9 9 2  

Prüler 
NETZER 

KATEGORIE  DER  GENANNTEN  DOKUMENTEN  E  : X  :  von  besonderer  Bedeutung  allein  betrachtet 
Y  :  von  besonderer  Bedeutung  in  Verbindung  mit  einer  D  : anderen  Veröffentlichung  derselben  Kategorie  L  : A  :  technologischer  Hintergrund O  :  nichtschriftliche  Offenbarung P  .  Zwischenliteratur  &  : T  :  der  Erfindung  zugrunde  liegende  Theorien  oder  Grundsätze 

älteres  Patentdokument,  das  iedoch  erst  am  oder 
nach  dem  Anmeldedatum  veröffentlicht  worden  ist 
in  der  Anmeldung  angeführtes  Dokument 
aus  andern  Gründen  angeführtes  Dokument 

Mitglied  der  gleichen  Patentfamilie.  überein- 
stimmendes  (Dokument 

13 


	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht

