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Beschreibung 

Die  Erfindung  liegt  auf  dem  Gebiete  der  Lager- 
technik  und  bezieht  sich  auf  einen  Greifer  und  eine 
Lagereinrichtung  und  ihre  Teile  gemäss  den  unab- 
hängigen  Patentansprüchen  zur  Lagerung  von  Gü- 
tern  in  Wickelform,  insbesondere  von  Druckproduk- 
ten  in  Wickelform. 

Druckprodukte  müssen  zwischen  Verarbei- 
tungsschritten  vielfach  zwischengelagert  und  um- 
geordnet  werden  da  vielfach  ein  Verarbeitungs- 
schritt  ein  Zwischenprodukt  mit  einer  Geschwindig- 
keit  und  einer  Sequenz  liefert,  die  nicht  mit  der 
Geschwindigkeit  und  Sequenz  des  nächsten  Verar- 
beitungsschrittes  übereinstimmt.  Für  die  Zwischen- 
lagerung  von  Druckprodukten,  die  als  Schuppen- 
strom  ausgelegt  werden  und  die  als  Schuppen- 
strom  weiterverarbeitet  werden,  sind  Lagersysteme 
bekannt,  in  denen  die  Schuppenströme  entweder 
zu  Stangen  oder  zu  Wickeln  geformt  und  in  dieser 
Form  gelagert  werden.  Die  Lagerung  in  Wickelform 
hat  sich  als  vorteilhaft  erwiesen  da  die  Schuppen- 
stromform  erhalten  bleibt,  da  die  Wickel  für  die 
Lagerung  einfach  aufeinander  gestapelt  werden 
können  da  also  ausser  den  Wickelkernen  kein  La- 
gerhilfsmaterial  notwendig  ist  und  da  das  Auf-  und 
Abwickeln  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  Be- 
darf  werden  die  Wickel  ausgelagert  und  wieder 
abgewickelt.  Die  Wickelkerne,  die  mit  einem  inte- 
grierten  Wickelband  ausgerüstet  sind,  werden  beim 
Aufwickeln  gebraucht,  gehen  mit  dem  Wickel  ins 
Lager  und  werden  beim  Abwickeln  wieder  frei.  Zwi- 
schen  dem  Freiwerden  beim  Abwickeln  und  dem 
Gebrauchtwerden  beim  Aufwickeln  müssen  auch 
die  leeren  Wickelkerne  zwischengelagert  werden. 

Die  EP-A-0  505  320  derselben  Anmelderin  be- 
schreibt  ein  Verfahren  zur  Zwischenlagerung  und 
Umordnung  von  Druckprodukten  in  Schuppen- 
stromform.  Das  Verfahren,  das  hier  als  bekannt 
vorausgesetzt  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  wesentli- 
chen  dieselben  Dimensionen  haben,  sodass  sie  auf 
austauschbaren  Lagerplätzen  gelagert  werden  kön- 
nen.  Ferner  ist  zur  optimalen  Ausnutzung  der 
Handhabungsvorrichtungen  und  ihrer  Transportwe- 
ge  der  Kreislauf  der  Wickelkerne  vollständig  in  die 
Lagerung  der  Druckproduktewickel  integriert,  der- 
art,  dass  Druckproduktewickel  und  leere  Wickelker- 
ne  gleich  gehandhabt  werden  und  dass  für  diese 
Handhabungen  möglichst  dieselben  Vorrichtungen 
eingesetzt  werden  Für  ein  derartiges  integriertes 

Lagerverfahren  ist  es  notwendig,  Druckproduktewik- 
kel,  Wickelkerne  und  für  die  Handhabung  einge- 
setzte  Vorrichtungen  genau  aufeinander  abzustim- 
men.  Ein  verfahrbares  Spulenmagazin  für  Textilma- 

5  schinen  ist  beispielweise  aus  der  DE-C-35  18  901 
bekannt. 

Sinnvolle  Lagereinheiten  sind  für  die  Druckpro- 
duktewickel  beispielsweise  liegende  Wickelpaare, 
für  die  leeren  Wickelkerne  eine  Anzahl  aus  mehre- 

io  ren  aufeinandergestellten  Wickelkernen  bestehende 
Zylinder,  die  lose  kreisförmig  zu  einer  Rosette  ne- 
beneinander  gestellt  sind,  beispielsweise  Rosetten 
von  sechs  mal  drei  Wickelkernen.  Diese  Lagerein- 
heiten  können  in  Stapel  aufeinander  gelagert  wer- 

75  den,  ohne  dass  dabei  weitere  Lagereinrichtungen 
wie  Paletten  oder  Gestelle  notwendig  wären. 

Für  das  Ein-  und  Auslagern,  das  heisst,  Ergrei- 
fen,  Transportieren  und  Deponieren  von  liegenden 
Wickeln  (einzeln  oder  als  Lagereinheiten)  und  von 

20  leeren  Wickelkernen  (einzeln  oder  als  Lagereinhei- 
ten)  stellt  sich  also  die  Aufgabe,  eine  Lagereinrich- 
tung  bzw.  ein  Lagersystem  zu  schaffen,  mit  der  die 
folgenden  vier  Arbeitsschritte  ausgeführt  werden 
können: 

25  -  einen  oder  mehrere,  liegende  Wickel  ergrei- 
fen  oder  deponieren  auf  einer  Pufferstelle,  wo 
sie  von  einer  entsprechenden  Vorrichtung  be- 
reits  liegend  deponiert  oder  abgeholt  werden, 
oder  im  Lager  auf  einem  Stapel  liegender 

30  Wickel  oder  auf  dem  Boden,  wobei  rundher- 
um  höhere  Stapel  angeordnet  sein  können, 

-  einen  oder  mehrere,  liegende  Wickel  zwi- 
schen  Lager  und  Pufferstelle  transportieren, 

-  eine  Wickelkernrosette  oder  einen  Teil  einer 
35  Wickelkernrosette  ergreifen  oder  deponieren 

auf  einer  Pufferstelle,  wo  sie  von  einer  ent- 
sprechenden  Vorrichtung  erstellt  oder  weiter 
gehandhabt  wird,  oder  im  Lager  auf  einem 
Stapel  von  liegenden  Wickeln  oder  Wickel- 

40  kernrosetten  oder  am  Boden,  wobei  rundher- 
um  höhere  Stapel  angeordnet  sein  können, 

-  eine  Wickelkernrosette  oder  einzelne  Wickel- 
kerne  zwischen  Pufferstelle  und  Lager  trans- 
portieren. 

45  Die  Lagereinrichtung  soll  neben  den  Wickelker- 
nen  ein  Minimum  an  Vorrichtungen  für  die  Ein-  und 
Auslagerung  benötigen.  Diese  Vorrichtungen  sollen 
von  einer  zentralen  Intelligenz  gesteuert  werden 
können  und  es  sollen  keine  Umbauarbeiten  not- 

50  wendig  sein,  um  sie  für  die  Handhabung  von  Wik- 
keln  oder  die  Handhabung  von  Wickelkernen  einzu- 
richten. 

Diese  Aufgabe  wird  gelöst  durch  den  Greifer 
und  die  Lagereinrichtung  gemäss  den  unabhängi- 

55  gen  Patentansprüchen. 
Die  erfindungsgemässe  Lagereinrichtung  be- 

steht  nur  aus  mindestens  einer  Lagervorrichtung 
mit  einem  Greifer  und  aus  einer  Anzahl  von  im 
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wesentlichen  hohlzylinderförmigen  Wickelkernen. 
Der  Durchmesser  D  des  grösstmöglichen  Druck- 
produktewickels  und  der  Durchmesser  d  des  leeren 
Wickelkernes  sind  derart,  dass  es  eine  Anordnung, 
beispielsweise  eine  im  wesentlichen  kreisförmige 
Anordnung,  von  mehreren  leeren  Wickelkernen 
gibt,  deren  Aussendurchmesser  kleiner  oder  gleich 
gross  ist  wie  der  Wickeldurchmesser  D  (siehe  Fi- 
gur  1).  Die  Zylinderhöhe  1  eines  Wickelkernes  ist 
in  jedem  Falle  Kleiner  oder  gleich  gross  wie  die 
Höhe  L  eines  liegenden  Wickels,  die  der  Breite  der 
aufgewickelten  Druckprodukte  entspricht  (siehe  Fi- 
gur  2).  Die  Druckprodukte  sind  derart  aufgewickelt, 
dass  der  Wickelkern  sich  bezüglich  der  Breite  der 
aufgewickelten  Druckprodukte  in  deren  Mitte  befin- 
det.  Der  Wickelkern  ist  im  wesentlichen  als  Hohlzy- 
linder  mit  in  seinem  Inneren  angeordneten  Halte- 
mitteln  ausgebildet,  an  denen  er  durch  die  Vorrich- 
tung  ergriffen  werden  kann.  Die  kreisringförmigen 
Stirnflächen  des  Wickeikernes  sind  derart  ausgebil- 
det,  dass  mehrere  Wickelkerne  stabil  aufeinander 
gestapelt  werden  können. 

Die  zur  erfindungsgemässen  Lagereinrichtung 
gehörende  Lagervorrichtung  besteht  im  wesentli- 
chen  aus  einem  Transportmittel  und  einem  verdre- 
hungsgesichert  daran  angeordneten  Greifer.  Das 
Transportmittel  kann  ein  Fahrzeug  oder  ein  Kran 
sein.  Der  Greifer  ist  im  wesentlichen  als  bis  zu 
sechsstrahliger  Stern  ausgebildet,  dessen  Symme- 
trie  sich  der  Symmetrie  von  engstens  nebeneinan- 
der  gelagerten  Stapeln  mit  gleichen,  kreisförmigen 
Grundrissen  angepasst  ist  und  dessen  Arme  sich 
nur  derart  über  den  Aussendurchmesser  eines  er- 
griffenen  Wickels  erstrecken,  dass  er  sich  zwischen 
derartigen  Stapeln  bewegen  kann.  Der  Greifer  weist 
an  den  Armen  Klemmanordnungen  auf,  mit  denen 
er  mindestens  einen  Wickel  von  seiner  Peripherie 
einklemmen  kann  und  vorteilhafterweise  auch  inne- 
re  Wickelmitnehmeranordnungen,  mit  denen  er  den 
Wickelkern  eines  geklemmten  Wickels  abstützt.  Er 
weist  ferner  innerhalb  der  Klemmanordnungen  bei- 
spielsweise  in  einem  Kieis  angeordnete  Kernmit- 
nehmeranordnungen  auf,  mit  denen  er  eine  bei- 
spielsweise  im  wesentlichen  kreisförmige  Anord- 
nung  von  einzelnen  leeren  Wickelkernen  oder  von 
aufeinander  stehenden  Wickelkernen  ergreifen  und 
mitnehmen  kann.  Die  Kernmitnehmeranordnungen 
sind  derart  beweglich  an  den  Greiferarmen  oder 
Zwischenarmen  angeordnet,  dass  sie  für  die  Hand- 
habung  von  Wickeln  aus  deren  Bereich  entfernt 
werden  können 

Transportmittel  und  Greifer  sind  für  die  eigent- 
liche  Lagerarbeit  derart  ausgestaltet,  dass  der  Grei- 
fer  liegende  Wickel  von  oben  ergreift  und  die  Wik- 
kel  auch  in  dieser  Position  wieder  deponiert.  Der 
Greifer  kann  aber  auch  in  Verbindung  mit  einem 
Transportmittel  eingesetzt  werden,  das  den  oder 
die  ergriffenen  Wickel  von  einer  liegenden  in  eine 

stehende  Lage  drehen  kann.  Eine  derartige  Vor- 
richtung  kann  dann  auch  zum  Wechseln  von  Wik- 
keln  an  Wickelstationen  oder  an  entsprechenden 
Wickelwechslergestellen  eingesetzt  werden. 

5  Die  erfindungsgemässe  Lagereinrichtung  und 
ihre  Teile  sowie  der  Greifer  sollen  anhand  der 
folgenden  Figuren  detailliert  beschrieben  werden. 
Dabei  zeigen: 

Figur  1  einen  Ausschnitt  aus  einem  Grund- 
io  riss  eines  beispielhaften  Lagers,  das 

mit  der  erfindungsgemässen  Lager- 
einrichtung  bewirtschaftet  werden 
kann; 

Figur  2  einen  schematischen  Schnitt  parallel 
15  zur  Drehachse  durch  eine  beispiel- 

hafte  Ausführungsform  des  Greifers 
der  erfindungsgemässen  Lagerein- 
richtung,  wobei  ebenfalls  auf  den 
Greifer  abgestimmte  Wickelkerne 

20  und  ein  Wickel  (teilweise)  dargestellt 
sind; 

Figur  3  einen  detaillierten  Schnitt  analog  zu 
Figur  2  durch  eine  weitere  Ausfüh- 
rungsform  des  Greifers  der  erfin- 

25  dungsgemässen  Lagereinrichtung; 
Figur  4  eine  detaillierte  Draufsicht  auf  den 

Greifer  gemäss  Figur  3; 
Figur  5  ein  Schema  zur  Illustration  der  Ar- 

beitsweise  des  Greifers  der  Figuren 
30  3  und  4. 

Figur  1  zeigt  einen  Ausschnitt  aus  einem 
Grundriss  eines  Lagers,  in  dem  Wickel  W  und 
Wickelkernrosetten  R  in  Stapeln  eng  nebeneinan- 
der  gelagert  und  von  einer  Lagervorrichtung  mit 

35  einem  Greifer  G  von  oben  ein-  und  ausgelagert 
werden  Die  Wickel  W  und  die  Wickelkernrosetten 
R  sind  in  Stapeln  gelagert  und  bar  derart,  dass  die 
Lagerplätze  für  Wickel  W  und  für  Wickelkernroset- 
ten  R  beliebig  austauschbar  sind  und  dass  der 

40  Lagerraum  möglichst  gut  ausgenützt  ist.  Diese  bei- 
den  Bedingungen  fuhren  zu  einer  Lageranordnung 
mit  dichtgepackten,  kreisförmigen  Lagerplätzen, 
die  je  den  Durchmesser  D  eines  grösstmöglichen 
Wickels  haben.  Die  gelagerten  Wickel  sollen  aus 

45  Gründen  der  optimalen  Ausnützung  normalerweise 
diesen  grösstmöglichen  Durchmesser  D  haben. 
Wickel  mit  kleinerem  Durchmesser  können  eben- 
falls  eingelagert  werden,  solange  sie  die  Stabilität 
der  Stapel  nicht  gefährden.  Eine  derart  engste  An- 

50  Ordnung  ergibt  für  einen  Stapel,  der  sich  zwischen 
anderen  Stapeln  befindet,  sechs  Berührungspunkte 
mit  anderen  Stapeln  und  einen  Freiraum  F  in  der 
Form  eines  sechsarmigen  Sterns  (einfach  schraf- 
fierte  Fläche).  Soll  ein  Greifer  Wickel,  die  derart 

55  eng  gelagert  sind,  von  ihrer  Peripherie  umfassen 
können,  muss  er  in  die  sechs  um  einen  Wickel 
angeordneten,  im  wesentlichen  dreieckigen  Zwi- 
schenräume  greifen  können,  das  heisst  er  darf 

3 
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einen  Wickel  im  Grundriss  höchstens  um  diese 
sechs  Dreiecke  überragen. 

Dies  führt  zu  Greifern  G  mit  einem  Stern  von 
sechs  gleichmässig  angeordneten  Greiferarmen 
(beispielsweise  in  der  Form  der  doppelt  schraffier- 
ten  Fläche)  oder  Greiferarmen  mit  Zwischenwinkeln 
von  60°,  120°  oder  180°.  Vorteilhafte  Formen  für 
den  Stern  von  Greiferarmen  sind  also  6  Arme  mit 
Zwischenwinkeln  von  60  °  ,  4  Arme  mit  Zwischen- 
winkeln  von  60°  und  120°,  3  Arme  mit  Zwischen- 
winkeln  von  120°.  Auch  zwei  Arme  mit  Zwischen- 
winkeln  von  180°  sind  denkbar,  führen  aber  spe- 
ziell  bei  schweren  Wickeln  zu  einer  nicht  genügen- 
den  Stabilität  der  ergriffenen  Wickel,  da  auch  die 
Breite  der  Klemmbacken  durch  die  Abmessungen 
der  dreieckförmigen  Freiräume  beschränkt  ist. 

Aus  der  Figur  1  geht  auch  hervor,  dass  die 
Lagervorrichtung,  die  den  Greifer  von  Lagerplatz  zu 
Lagerplatz  führt,  und  der  Greifer  sich  derart  bewe- 
gen  müssen,  dass  die  Drehstellung  des  Greifers 
relativ  zur  Lageranordnung  sich  nicht  verändert,  da 
der  Freiraum  jedes  Stapels  gleich  orientiert  ist. 
Dies  wird  vorteilhafterweise  erreicht  durch  eine 
Transportvorrichtung,  die  eine  unveränderbare 
Orientierung  hat  und  an  der  der  Greifer  drehgesi- 
chert  angebracht  ist.  Als  Transportvorrichtung  eig- 
net  sich  beispielsweise  ein  auf  Schienen  geführtes 
Lagerfahrzeug,  das  das  Lager  von  einer  Schlucht 
aus  bedient  mit  einem  senkrecht  zur  Schiene  ste- 
henden  verlängerbaren  Arm,  oder,  wie  in  der  Figur 
1  angedeutet,  ein  Flächenkran  mit  einer  beispiels- 
weise  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  er- 
findungsgemässen  Greifers,  derart  parallel  zur 
Drehachse  geschnitten,  dass  auf  der  rechten  Seite 
der  Figur  eine  Klemmanordnung  30  für  das  Ergrei- 
fen  von  Wickeln  W  (nur  als  Wickelhälfte  darge- 
stellt),  auf  der  linken  Seite  eine  Kernmitnehmeran- 
ordnung  40  für  das  Ergreifen  von  Wickelkernen  WK 
sichtbar  ist.  Der  Greifer  besteht  im  wesentlichen 
aus  einem  Zentralstück  10  und  dem  bereits  er- 
wähnten  Greiferarmstern  20.  Es  ist  vorteilhaft,  den 
Greiferarmstern  20  achsial  begrenzt  beweglich,  bei- 
spielsweise  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 
befestigt  ist,  und  Anschlüsse  für  Kraftmittel,  die  für 
die  Bewegungen  der  Greiferteile  und  deren  Kon- 
trolle  notwendig  sind. 

Der  Greiferarmstern  20,  dessen  Ausgestaltung 
bereits  im  Zusammenhang  mit  der  Figur  1  be- 
schrieben  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  Kernmitnehmeranordnungen  40  tragen, 
oder  aber  diese  sind  an  Zwischenarmen  zwischen 
den  Greiferarmen  angeordnet. 

5  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 

io  etwas  grösser  ist  als  der  Radius  des  grösstmögli- 
chen  Wickels  und  dem  Radius  des  kleinstmögli- 
chen  Wickels.  Der  Antrieb  für  diese  Bewegung  ist 
derart  ausgestaltet,  dass  er  auf  den  ergriffenen 
Wickel  eine  Presskraft  ausüben  kann,  die  den  Wik- 

15  kel  festzuhalten  vermag.  Jede  Klemmanordnung  30 
weist  mindestens  eine  gebogene  Klemmbacke  31 
auf.  Soll  der  Greifer  mehrere  aufeinander  liegende 
Wickel  ergreifen  können,  ist  es  vorteilhaft,  die 
Klemmanordnung  30  mit  entsprechend  vielen  Bak- 

20  ken  auszurüsten.  Im  Zusammenhang  mit  den  Figu- 
ren  3  und  4  soll  eine  Klemmanordnung  für  zwei 
aufeinanderliegende  Wickel  beschrieben  werden, 
deren  Klemmbacken  derart  über  eine  Kippvorrich- 
tung  miteinander  verbunden  sind,  dass  es  möglich 

25  wird,  zwei  Wickel  mit  in  einem  bestimmten  Berei- 
che  verschiedenen  Durchmessern  damit  zu  ergrei- 
fen. 

Am  Zentralstück  10,  dessen  unterer  Teil  sich 
im  Kerninnern  eines  ergriffenen  Wickels  befindet, 

30  können  zur  Stabilisierung  der  ergriffenen  Wickel 
Wickelmitnehmeranordnungen  50  angebracht  sein. 
Diese  arbeiten  zusammen  mit  Haltemitteln  60  im 
Kerninnern,  die  den  Innendurchmesser  eines  Wik- 
kelkernes  teilweise  verkleinern.  Die  Wickelmitneh- 

35  meranordnungen  50  sind  durch  einen  entsprechen- 
den  Antrieb  (in  der  Figur  nicht  dargestellt)  derart 
beweglich  (Pfeil  Q),  dass  sie  den  wesentlichen 
Aussendurchmesser  des  Zentralstückes  10  derart 
verändern,  dass  das  Zentralstück  10  zwar  ins  Kern- 

40  innere  eingeführt,  nach  einer  entsprechenden  Be- 
wegung  (Q)  der  Wickelmitnehmeranordnungen  50 
aber  nicht  mehr  ausgeführt  werden  kann.  Sollen 
mehrere  Wickel  gleichzeitig  ergriffen  werden,  sind 
vorteilhafterweise  auf  entsprechenden  Höhen  des 

45  Zentralstückes  10  für  jeden  Wickel  entsprechende 
Wickelmitnehmeranordnungen  50  angebracht.  Sie 
sind  in  der  Höhe  derart  angeordnet,  dass  sie  bei 
auf  dem  unteren  Anschlag  1  1  .2  aufliegendem  Grei- 
ferarmstern  20  derart  unterhalb  der  Haltemittel  60 

50  der  entsprechenden  Wickelkerne  WK  liegen,  dass 
sie  über  diese  einen  Teil  des  Wickelgewichtes  mit- 
tragen  können. 

Die  Kernmitnehmeranordnungen  40  arbeiten 
ebenfalls  zusammen  mit  den  Haltemitteln  60  der 

55  Wickelkerne  und  sind  durch  einen  entsprechenden 
Antrieb  (in  der  Figur  nicht  sichtbar)  in  derselben 
Weise  beweglich  (Pfeil  S)  wie  die  Wickelmitnehme- 
ranordnungen  50  des  Zentralstückes  10.  Da  die 

4 
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Wickelkerne  WK  bedeutend  weniger  schwer  sind 
als  Wickel,  genügt  es,  auch  wenn  mehrere  Wickel- 
kerne  ergriffen  werden  sollen,  nur  den  untersten 
mit  einem  Kernmitnehmer  zu  ergreifen.  Damit  die 
Kerne  trotzdem  stabil  aufeinander  stehen  bleiben,  5 
sind  ihre  kreisringförmigen  Stirnflächen  entspre- 
chend  für  stabile  Stapelbarkeit  ausgebildet,  bei- 
spielsweise  stufenförmig  oder  als  schiefe  Flächen. 

Damit  die  Kernmitnehmeranordnungen  40  beim 
Handhaben  von  Wickeln  nicht  im  Wege  sind,  müs-  10 
sen  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  Greiferarmstern  20  geklappt  (Pfeil  T)  oder  75 
senkrecht  nach  oben  verschoben  werden.  Damit 
die  wegzuklappende  Kernmitnehmeranordnung  40 
den  Greiferarmstern  20  radial  nicht  überragt  und 
auch  damit  sie  in  ihrem  abgeklappten  Zustand 
nicht  weiter  nach  unten  reicht  als  das  Zentralstück  20 
10,  ist  es  vorteilhaft  lange  Kernmitnehmeranordnun- 
gen  40,  die  für  Kernzylinder  von  Höhen  grösser  als 
die  der  zu  ergreifenden  Wickelanzahl  konstruiert 
sind,  derart  verkürzbar  (Pfeil  H)  zu  gestalten,  dass 
sie  in  ihrem  nicht  operativen  Zustand  (nicht  aus  25 
dem  Bereiche  der  Wickel  wegbewegt,  aber  keine 
Wickelkerne  tragend)  das  Zentralstück  10  gegen 
unten  nicht  überragen.  Dieserart  kann  das  Zentral- 
stück  die  Kontrollsensoren  für  alle  Abwärtsbewe- 
gungen  des  Greifers  tragen.  Die  Verkürzung  der  30 
Kernmitnehmeranordnungen  40  kann  mit  einem  se- 
paraten  Antrieb  (in  der  Figur  nicht  dargestellt)  oder 
aber  mit  dem  Antrieb  für  die  Bewegung  S  angetrie- 
ben  werden. 

Es  ist  nicht  zwingend,  dass  die  Kernmitnehmer  35 
und  die  Wickelmitnehmer  mit  entsprechenden  Hal- 
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  Halte-  40 
mittein  ist  naheliegend,  da  die  Kerne  auch  auf  den 
Wickelstationen  und  auf  den  Wickelwechslern  mit 
Hilfe  derartiger  innerer  Haltemittel  befestigt  werden. 

Die  verschiedenen,  für  die  Bewegungen  der 
Greiferteile  notwendigen  Antriebe  sind  vorteilhafter-  45 
weise  pneumatische  oder  hydraulische  Linearan- 
triebe.  Für  die  Kontrolle  der  Bewegungen  sind  fer- 
ner  Sensoren  notwendig,  deren  Funktion  im  folgen- 
den  beschrieben  werden  sollen  und  für  die  han- 
delsübliche  End-Bereichs-  und  Drucksensoren  (je  50 
nach  Funktion)  eingesetzt  werden  können. 

Die  Funktion  des  Greifers  ist  im  wesentlichen 
die  folgende: 

-  Für  das  Ergreifen  der  grösstmöglichen  An- 
zahl  von  Wickeln:  Der  am  Transportmittel  55 
hängende  Greifer  mit  auf  dem  unteren  An- 
schlag  11.2  aufliegendem  Greiferarmstern  20 
wird  mit  Hilfe  der  Transportvorrichtung  an 

den  entsprechenden  Lagerplatz  bewegt  und 
abgesenkt.  Die  Klemmbackenanordnungen 
30  sind  in  ihrer  äussersten  Position  (gestri- 
chelt  dargestellt),  die  Kernmitnehmeranord- 
nungen  40  befinden  sich  nicht  im  Bereiche 
des  zu  ergreifenden  Wickels  (gestrichelt  dar- 
gestellte,  beispielsweise  weggeklappte  Posi- 
tion),  die  Wickelmitnehmeranordnungen  50 
sind  derart  positioniert  (gestrichelt  dargestell- 
te  Position),  dass  der  Zentralstückdurchmes- 
ser  ein  Einfahren  in  die  zentralen  Wickelker- 
ne  erlaubt.  Sobald  ein  Wickel  in  den  als 
entsprechende  Keule  dargestellten  Bereich 
eines  Sensors  S1  gerät,  wird  die  Abwärtsbe- 
wegung  verlangsamt.  Das  Zentralstück  10 
bewegt  sich  langsam  in  den  Wickelkern,  bis 
der  Greiferarmstern  20  auf  dem  Wickelstapel 
aufliegt  und  sich  dadurch  gegen  den  oberen 
Anschlag  11.1  bewegt.  Das  Signal  eines  in 
der  Gegend  des  oberen  Anschlages  ange- 
brachten  Endsensors  S2  stoppt  die  Abwärts- 
bewegung.  Die  Klemmbackenanordnungen 
30  werden  nun  gegen  innen  bewegt,  bis  sie 
den  Wickel  W  oder  die  Wickel  festklemmen. 
Die  Wickelmitnehmeranordnungen  50  werden 
ausgeklappt.  Vorteilhalterweise  werden  die 
Bewegungen  der  einzelnen  Teile  mit  entspre- 
chenden  Sensoren  überwacht.  Wenn  die  ent- 
sprechenden  Sensoren  ein  Signal  liefern,  das 
das  Klemmen  der  Klemmanordnungen  30 
und  die  entsprechende  Position  der  Wickel- 
mitnehmeranordnungen  50  bestätigen,  wird 
der  Greifer  nach  oben  bewegt,  zuerst  lang- 
sam,  bis  der  Sensor  S2  einen  Abstand  zwi- 
schen  Greiferarmstern  20  und  oberem  An- 
schlag  11.1  meldet,  dann  schneller. 

-  Für  das  Ergreifen  einer  kleineren  als  maxima- 
len  Anzahl  von  Wickeln:  Die  Funktion  ist  wie 
oben  beschrieben  bis  das  Zentralstück  10 
das  Innere  des  Kernes  erreicht.  Es  fährt  nicht 
in  den  Wickelstapel  ein  bis  der  Greiferarm- 
stern  20  aufliegt  (Signal  des  Sensors  S2) 
sondern  bis  ein  entsprechend  am  unteren 
Teil  des  Zentralstückes  10  positionierter  Sen- 
sor  S7  (siehe  Figur  3)  in  einen  Kern  ein- 
taucht.  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  abgesenkt,  bis  der  Sensor  S1  einen  Sta- 
pel  oder  den  Boden  meldet.  Die  Abwärtsbe- 
wegung  wird  verlangsamt,  bis  die  Wickel  auf- 
liegen  und  der  Greiferarmstern  20  gegen  den 
oberen  Anschlag  11.1  bewegt  wird  (Signal 
Sensor  S2),  dann  gestoppt.  Die  Klemmanord- 
nungen  30  werden  nach  aussen  bewegt,  die 
Wickelmitnehmeranordnungen  50  eingeklappt 
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und  der  Greifer  wieder  langsam  nach  oben 
bewegt,  bis  die  abgesetzten  Wickel  den  Be- 
reich  von  Sensor  S1  verlassen,  dann  kann 
beschleunigt  werden. 

-  Für  das  Ergreifen  einer  maximalen  Anzahl 
aufeinander  gestellter  Wickelkerne:  Der  Grei- 
fer  wird  von  der  Transportvorrichtung  über 
den  entsprechenden  Lagerplatz  gefahren  und 
abgesenkt.  Die  Klemmanordnungen  30  sind 
in  ihrer  äussersten  Position,  die  Wickelmit- 
nehmeranordnungen  50  in  ihrer  inneren  Posi- 
tion,  die  Kernmitnehmeranordnungen  40  wei- 
sen  vom  Greiferarmstern  20  nach  unten,  sind 
aber  weder  ausgefahren  noch  gespreizt. 
Wenn  der  Sensor  S1  eine  Kernanordnung 
meldet,  wird  die  Abwärtsbewegung  verlang- 
samt  und  wenn  der  Greiferarmstern  20  auf 
dieser  Anordnung  aufliegt  (Signal  des  Sen- 
sors  S2)  wird  die  Abwärtsbewegung  ge- 
stoppt.  Die  Kernmitnehmeranordnungen  40 
werden  gegen  unten  verlängert  und  in  ihrer 
längsten  Position  gespreizt.  Wenn  entspre- 
chende  Sensoren  diese  Position  (ausgezogen 
dargestellte  Position)  melden,  wird  der  Grei- 
fer  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 
möglichen  Anzahl  von  aufeinander  stehenden 
Kernen  kann  in  analoger  Weise  funktionieren 
wie  das  Aufnehmen  von  weniger  als  der  ma- 
ximalen  Anzahl  Wickel,  das  heisst  mit  einem 
speziell  und  auf  entsprechender  Höhe  am 
Zentralstück  10  angebrachten  Sensor,  der  die 
Abwärtsbewegung  stoppt.  Für  jede  ge- 
wünschte  Anzahl  muss  ein  spezieller  Sensor 
positioniert  werden.  Für  denselben  Zweck 
könnten  auch  Sensoren  an  den  Kernmitneh- 
meranordnungen  40  positioniert  sein.  Die 
Kernmitnehmeranordnungen  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  Kernmitnehmeranordnungen 
40  könnten  jede  Anzahl  von  Kernen  für  den 
Transport  zwischen  Greiferarmstern  20  und 
Spreizmitteln  der  Kernmitnehmeranordnun- 
gen  40  eingeklemmt  werden. 

-  Für  das  Absetzen  von  Kernen  ist  die  Funktion 
umgekehrt  zur  Aufnahmefunktion. 

Der  Sensor  S1  hat  verschiedene  Funktionen 
und  muss  dementsprechend  ausgestaltet  sein.  Sein 
entsprechendes  Signal  wird  zur  Verlangsamung  der 
Abwärtsbewegung  des  Greifers  benutzt,  wenn  ein 
Stapel  von  Wickeln,  eine  Anordnung  von  Kernen 

oder  eine  Unterlage  in  seinen  Bereich  kommt.  Um- 
gekehrt  kann  sein  Signal  für  die  Beschleunigung 
auf  Normalgeschwindigkeit  verwendet  werden, 
wenn  diese  Dinge  seinen  Bereich  verlassen.  Wenn 

5  der  leere  Greifer  irrtümlicherweise  gegen  den  Bo- 
den  abgesenkt  wird,  muss  derselbe  Sensor  ein 
Notstoppsignal  liefern,  wenn  der  Greifer  auf  der 
Unterlage  aufsteht.  Aus  Sicherheitsgründen  ist  es 
auch  vorteilhaft,  den  die  Antriebe  betätigenden 

io  Pneumatik-  oder  Hydraulikdruck  in  der  Gegend  des 
entsprechenden  Anschlusses  mit  einem  Drucksen- 
sor  S4  zu  überwachen. 

Die  Figuren  3  und  4  zeigen  eine  weitere  bei- 
spielhafte  Ausführungsform  des  erfindungsgemäs- 

15  sen  Greifers  im  Detail,  als  Schnitt  entsprechend 
der  Figur  2  (Figur  3)  und  als  Draufsicht  (Figur  4). 
Es  handelt  sich  dabei  um  einen  Greifer,  der  ein 
liegendes  Wickelpaar  oder  einen  Wickel  ergreifen 
kann,  wobei  die  Durchmesser  der  beiden  Wickel 

20  des  Wickelpaares  in  einem  bestimmten  Bereich 
verschieden  sein  können.  Ferner  kann  er  eine  Ro- 
sette  von  sechs  mal  drei  aufeinanderstehenden 
Wickelkernen  ergreifen.  Die  Funktion  des  Greifers 
ist  weitgehend  dieselbe  wie  die  bereits  im  Zusam- 

25  menhang  mit  den  vorgehenden  Figuren  beschrie- 
benen  mehr  generellen  Greiferfunktionen.  Die  Teile 
des  Greifers,  die  dieselbe  Funktion  haben,  wie  sie 
bereits  beschrieben  wurden,  sind  denn  auch  mit 
denselben  Positionsnummern  bezeichnet. 

30  Der  Greifer  besteht  im  wesentlichen  aus  einem 
Zentralstück  10  und  einem  daran  achsial  zwischen 
den  Anschlägen  11.1  und  11.2  beweglich  ange- 
brachten  sechsarmigen  Greiferarmstern  20.  Die  Po- 
sition  des  Greiferarmsternes  20  relativ  zum  Zentral- 

35  stück  10  wird  vom  Sensor  S2  in  der  Gegend  des 
unteren  Anschlages  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 

40  ganz  eingefahrenen  Position  dargestellt,  die  der 
äussersten  Position  der  Klemmanordnung  30  ent- 
spricht.  Die  Klemmbacken  31.1  und  31.2  sind  mit- 
tels  Schwenkhebeln  32.1/2  und  33.1/2  und 
Schwenkachsen  A,  B,  C,  D,  E  und  F  an  einem 

45  Schiebehebel  34  derart  schwenkbar  befestigt,  dass 
sie  bei  unterschiedlichem  Durchmesser  der  zu  er- 
greifenden  Wickel  aus  ihrer  senkrecht  übereinander 
liegenden  Position  (ausgezogen  dargestellt)  in  eine 
Schwenkposition  (gestrichelt  dargestellt)  ver- 

50  schwenkt  werden  Die  Position  des  Schiebehebels 
34  wird  an  seinem  mit  dem  Antrieb  Z2  wirkverbun- 
denen  Ende  durch  den  Sensor  S9  überwacht. 

Die  Wickelmitnehmeranordnung  50  besteht  im 
wesentlichen  aus  zwei  mal  drei  Mitnehmerklappen 

55  51.1  und  51.2  die  derart  mit  Bewegungsschablonen 
52.1  und  52.2  versehen  sind,  dass  sie,  wenn  Rollen 
53.1  und  53.2,  die  mit  einem  Antrieb  Z1  wirkver- 
bunden  sind,  aufwärts  bewegt  werden,  ausgeklappt 
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werden.  Bewegen  sich  die  Rollen  53.1  und  53.2 
zurück,  sind  die  Mitnehmerklappen  51.1  und  51.2 
nicht  mehr  in  ihrer  ausgeklappten  Position  gehal- 
ten,  und  werden  beim  Aufwärtsbewegen  des  Zen- 
tralstückes  10  durch  die  Haltemittel  60  der  Wickel- 
kerne  WK  in  ihre  innere  Position  zurückbewegt. 
Damit  diese  Rückbewegung  gleichmässig  und 
rucklos  ablaufen  kann,  ist  es  vorteilhaft,  die  Halte- 
mittel  60  der  Wickelkerne  derart  auszubilden,  dass 
sie  eine  Fläche  61  bilden,  die  einen  zum  Kernzylin- 
der  koaxialen  Zylinderstumpfmantel  bildet,  der  sich 
gegen  oben  verengt.  Damit  die  Wickelkerne  unge- 
achtet  ihrer  Ausrichtung  ergriffen  werden  können, 
ist  es  vorteilhaft  die  Haltemittel  mittig  im  Hohlzylin- 
der  anzuordnen  und  mit  zwei  gegengleichen  Flä- 
chen  61  und  61'  zu  versehen.  Die  Haltemittel  kön- 
nen  sich  ununterbrochen  um  den  Innenumfang  des 
Hohlzylinders  erstrecken  oder  aber  unterbrochen 
sein. 

Die  Positionen  der  Mitnehmerklappen  51.1  und 
51.2  werden  von  Sensoren  S5.1/2  und  S1  0.1/2 
überwacht.  Ebenfalls  am  Zentralstück  10  ange- 
bracht  sind  Sensoren  S1  und  S7  mit  bereits  be- 
schriebenen  Funktionen. 

Die  Kernmitnehmeranordnungen  40  sind  an 
Zwischenarmen  22,  die  zwischen  den  Armen  21 
des  Greiferarmsternes  20  angeordnet  sind,  befe- 
stigt.  In  den  Figuren  3  und  4  sind  vier  von  den 
insgesamt  sechs  derartigen  Anordnungen  40  dar- 
gestellt  und  zwar  40.1  und  40.2  in  ganz  ausgefah- 
rener  und  gespreizter  Position,  40.3  in  senkrecht 
nach  unten  weisender,  nicht  ausgefahrener,  nicht 
gespreizter  Position  und  40.4  in  aufgeklappter  Posi- 
tion,  wie  sie  für  die  Handhabung  von  Wickeln  ein- 
genommen  wird. 

Die  Kernmitnehmeranordnung  40  weist  einen 
Antrieb  Z3  auf,  der  im  Zwischenarm  22  angeordnet 
ist  und  der  einen  Kernmitnehmer  41  um  eine  Ach- 
se  J  derart  verschwenkt,  dass  er  bei  ausgefahre- 
nem  Antrieb  Z3  parallel  zum  Zwischenarm  22  liegt 
(40.4),  bei  eingefahrenem  Antrieb  senkrecht  gegen 
unten  ausgerichtet  ist  (40.1/2/3).  Der  Kernmitneh- 
mer  41  besteht  im  wesentlichen  aus  einem  tele- 
skopartigen  Rohr  43,  einer  Spreizvorrichtung  44  mit 
beispielsweise  drei  Spreizbeinen  und  einem  An- 
trieb  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  Teleskoprohres  zuerst 
die  Spreizvorrichtung  eingeklappt  und  erst  dann 
das  Teleskoprohr  verkürzt  wird.  Die  Positionen  des 
Mitnehmers  werden  überwacht  durch  Sensoren  S8, 
S12,  S6  und  S11. 

Figur  5  zeigt  ein  Schema,  aus  dem  die  Funk- 
tion  des  Greifers  gemäss  den  Figuren  3  und  4 
ersichtlich  ist.  Die  Kolonnen  I  bis  V  beziehen  sich 

auf  verschiedene  Arbeitsgänge  (I  zwei  Wickel  er- 
greifen,  II  einen  Wickel  ergreifen,  III  Wickel  abset- 
zen,  IV  Kernrosette  ergreifen,  V  Kernrosette  abset- 
zen).  Unten  sind  auch  noch  die  Bewegungsmodi 

5  des  Krans  K  angegeben,  die  schnell  (fast),  langsam 
(slow)  oder  anhalten  (stop)  sind.  Mit  V  sind  die  für 
die  Steuerung  der  Antriebe  zuständigen  Ventile 
bezeichnet.  Für  die  Antriebe  Z1,  Z2  und  Z4  sind 
aus  Sicherheitsgründen  derartige  Ventilanordnun- 

io  gen  vorgesehen,  die  bei  einem  Stromausfall  die 
Antriebe  in  der  momentanen  Stellung  blockieren. 

Patentansprüche 

15  1.  Greifer  für  den  Transport  von  Gütern  in  Wik- 
kelform,  insbesondere  von  Druckprodukten  in 
Wickelform,  dadurch  gekennzeichnet,  dass 
er  einen  an  einem  Zentralstück  (10)  angeord- 
neten  Stern  (20)  von  Greiferarmen  (21)  auf- 

20  weist,  an  denen  Klemmanordnungen  (30)  an- 
geordnet  sind,  mit  deren  Hilfe  Druckprodukte- 
wickel  durch  Klemmen  von  der  Peripherie  er- 
griffen  werden  können,  und  an  denen  innerhalb 
der  Klemmanordnungen  (30)  Kernmitnehme- 

25  ranordnungen  (40)  angeordnet  sind,  mit  denen 
einzelne  Wickelkerne  oder  je  eine  Anzahl  von 
aufeinander  gestellten  Wickelkernen  in  ihrem 
Innern  ergriffen  werden  können  und  die  derart 
beweglich  angeordnet  sind,  dass  sie  für  die 

30  Handhabung  von  Wickeln  aus  dem  Bereiche 
der  Wickel  entfernt  werden  können. 

2.  Greifer  nach  Anspruch  1,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  dass  er  am  Zentralstück  (10)  ange- 

35  ordnete  Wickelmitnehmeranordnungen  (50) 
aufweist,  mit  denen  er  den  Kern  oder  die  Ker- 
ne  von  Druckproduktewickeln  von  innen  stüt- 
zen  kann. 

40  3.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  1  oder  2, 
dadurch  gekennzeichnet,  dass  jede  Klem- 
manordnung  (30)  eine  Anzahl  von  Klemmbak- 
ken  (31.1/2)  aufweist,  die  der  maximalen  An- 
zahl  von  transportierbaren  Wickeln  entspricht, 

45  und  dass  die  Klemmbacken  über  Kipphebel 
und  Schwenkachsen  derart  miteinander  ver- 
bunden  sein  können,  dass  Wickel  verschiede- 
ner  Durchmesser  damit  eingeklemmt  werden 
können. 

50 
4.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  1  bis  3, 

dadurch  gekennzeichnet,  dass  die  Kernmit- 
nehmeranordnungen  (40)  derart  um  eine 
Schwenkachse  (J)  schwenkbar  angeordnet 

55  sind,  dass  sie  eine  Schwenkposition  parallel 
zum  Greiferarmstern  (20)  oder  eine  Schwenk- 
position  senkrecht  zum  Greiferarmstern  ein- 
nehmen  können. 

7 
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5.  Greifer  nach  Anspruch  4,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  dass  die  Kernmitnehmeranordnun- 
gen  (40)  eine  Spreizvorrichtung  (44)  aufweisen. 

6.  Greifer  nach  Anspruch  5,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  dass  die  Kernmitnehmeranordnun- 
gen  ein  teleskopartig  verlängerbares  Rohr  (43) 
aufweisen. 

7.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  2  bis  6, 
dadurch  gekennzeichnet,  dass  die  Wickel- 
mitnehmeranordnungen  (50)  Mitnehmerklappen 
(51)  aufweisen,  die  derart  mit  Bewegungsscha- 
blonen  (52)  versehen  sind,  dass  sie  durch  an- 
getriebene  Rollen  (53)  ausgeklappt  werden 
können. 

8.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  2  bis  7, 
dadurch  gekennzeichnet,  dass  er  für  jede 
Klemmanordnung  (30)  und  jede  Wickelmitneh- 
meranordnung  (50)  einen  Antrieb  aufweist  und 
dass  jede  Kernmitnehmeranordnung  einen  An- 
trieb  für  die  Klappbewegung  und  einen  Antrieb 
für  die  Verlängerungs-  und  Spreizbewegung 
aufweist. 

9.  Greifer  nach  Anspruch  8,  dadurch  gekenn- 
zeichnet,  dass  die  Antriebe  pneumatische 
oder  hydraulische  Linearantriebe  oder  elektri- 
sche  Stellmotoren  sind. 

10.  Greifer  nach  einem  der  Ansprüche  1  bis  9, 
dadurch  gekennzeichnet,  dass  die  Positio- 
nen  des  Greifers  und  der  Greiferteile  durch 
Sensoren  überwacht  werden. 

11.  Lagereinrichtung  zur  Lagerung  von  Gütern  in 
Wickelform,  insbesondere  von  Druckprodukten 
in  Wickelform,  dadurch  gekennzeichnet, 
dass  sie  nur  aus  mindestens  einer  Lagervor- 
richtung  mit  einem  Greifer  gemäss  Anspruch  1 
und  einer  Anzahl  von  Wickelkernen  besteht 
und  dass  die  Lagervorrichtung  derart  ausgerü- 
stet  ist,  dass  der  Greifer  sowohl  eine  als  Lage- 
reinheit  definierte  Anzahl  von  aufeinander  lie- 
genden  Druckproduktewickeln  als  auch  eine 
als  Lagereinheit  definierte  Anzahl  und  Forma- 
tion  von  leeren  Wickelkernen  von  oben  ergrei- 
fen,  transportieren  und  deponieren  kann. 

12.  Lagereinrichtung  nach  Anspruch  11,  dadurch 
gekennzeichnet,  dass  die  Lagereinheit  der 
Druckproduktewickel  ein  liegendes  Wickelpaar, 
die  Lagereinheit  der  Wickelkerne  eine  kreisför- 
mige  Anordnung  von  6  lose  nebeneinander 
gestellten  Zylindern  aus  je  drei  lose  aufeinan- 
der  gestellten  Wickelkernen  ist  und  dass  der 
grösstmögliche  Durchmesser  eines  Wickels 

grösser  ist  als  der  Aussendurchmesser  der 
Lagereinheit  der  Wickelkerne. 

13.  Lagereirrichtung  nach  einem  der  Ansprüche  11 
5  oder  12,  dadurch  gekennzeichnet,  dass  die 

Lagervorrichtung  derart  konzipiert  ist,  dass  der 
Greifer  wahrend  dem  Betrieb  eine  definierte, 
dem  Wickellager  angepasste  Drehstellung  auf- 
weist. 

10 
14.  Lagereinrichtung  nach  einem  der  Ansprüche 

11  bis  13,  dadurch  gekennzeichnet,  dass 
der  Greifer  derart  ausgerüstet  ist,  dass  er  auch 
Teile  von  Lagereinheiten  ergreifen,  transportie- 

15  ren  und  deponieren  kann. 

Claims 

1.  Gripper  for  transporting  goods  in  roll  form, 
20  particularly  printed  products  in  roll  form,  char- 

acterized  in  that  it  has  a  star  (20)  of  gripper 
arms  (21)  arranged  on  a  centrepiece  (10)  and 
on  which  are  provided  clamping  arrangements 
(30),  with  the  aid  of  which  it  is  possible  to  grip 

25  printed  product  rolls  by  clamping  the  periphery 
thereof  and  on  which  are  arranged  within  the 
clamping  arrangements  (30)  core  driving 
means  (40),  with  which  individual  roll  cores  or 
in  each  case  a  number  of  superimposed  roll 

30  cores  can  be  gripped  in  their  interior  and  are 
movably  arranged  in  such  a  way  that  for  the 
handling  of  the  rolls  they  can  be  moved  out  of 
the  area  of  the  latter. 

35  2.  Gripper  according  to  Claim  1,  characterized  in 
that  it  has  roll  driving  arrangements  (50)  ar- 
ranged  on  the  centrepiece  (10)  and  with  which 
it  can  support  from  the  inside  the  core  or  cores 
of  printed  product  rolls. 

40 
3.  Gripper  according  to  one  of  the  Claims  1  or  2, 

characterized  in  that  each  clamping  arrange- 
ment  (30)  has  a  plurality  of  clamping  jaws 
(31.1/2),  which  corresponds  to  the  maximum 

45  number  of  transportable  rolls  and  that  the 
clamping  jaws  are  so  interconnectable  by 
means  of  tilting  levers  and  pivot  pins  that  rolls 
of  different  diameters  can  be  clamped  there- 
with. 

50 
4.  Gripper  according  to  one  of  the  Claims  1  to  3, 

characterized  in  that  the  core  driving  arrange- 
ments  (40)  are  so  pivotably  arranged  about  a 
pivot  pin  or  axis  (J),  that  they  can  assume  a 

55  pivoting  position  parallel  to  the  gripper  arm 
star  (20)  or  a  pivoting  position  perpendicular  to 
the  gripper  arm  star. 

8 
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5.  Gripper  according  to  Claim  4,  characterized  in 
that  the  core  driving  arrangements  (40)  have  a 
spreading  device  (44). 

6.  Gripper  according  to  Claim  5,  characterized  in 
that  the  core  driving  arrangements  have  a 
telescopically  extendable  tube  (43). 

7.  Gripper  according  to  one  of  the  Claims  2  to  6, 
characterized  in  that  the  roll  driving  arrange- 
ments  (50)  have  driving  flaps  (51),  which  are 
so  provided  with  movement  templates  (52)  that 
they  can  be  tilted  open  by  driven  rolls  (53). 

8.  Gripper  according  to  one  of  the  Claims  2  to  7, 
characterized  in  that  it  has  a  drive  for  each 
clamping  arrangement  (30)  and  each  roll  driv- 
ing  arrangement  (50)  and  that  each  core  driv- 
ing  arrangement  has  a  drive  for  the  tilting 
movement  and  a  drive  for  the  extending  and 
spreading  movement. 

9.  Gripper  according  to  Claim  8,  characterized  in 
that  the  drives  are  pneumatic  or  hydraulic  lin- 
ear  drives  or  electric  Servomotors. 

10.  Gripper  according  to  one  of  the  Claims  1  to  9, 
characterized  in  that  the  positions  of  the  grip- 
per  and  the  gripper  parts  are  monitored  by 
sensors. 

11.  Storage  device  for  storing  goods  in  roll  form, 
particularly  printed  products  in  roll  form,  char- 
acterized  in  that  it  only  comprises  at  least  one 
storage  means  with  a  gripper  according  to 
claim  1  and  a  plurality  of  roll  cores  and  that 
the  storage  means  is  equipped  in  such  a  way 
that  the  gripper  can  grip  from  above,  transport 
and  deposit  both  a  number  of  superimposed 
printed  product  rolls  defined  as  a  storage  unit 
and  also  a  number  and  formation  of  empty  roll 
cores  defined  as  a  storage  unit. 

12.  Storage  device  according  to  claim  11,  char- 
acterized  in  that  the  storage  unit  of  the  printed 
product  rolls  is  a  horizontal  roll  pair,  the  stor- 
age  unit  of  the  roll  cores  a  circular  arrange- 
ment  of  six  loosely  juxtaposed  cylinders  of  in 
each  case  three  loosely  superimposed  roll 
cores  and  that  the  greatest  possible  diameter 
of  a  roll  is  larger  than  the  external  diameter  of 
the  storage  unit  of  the  roll  cores. 

13.  Storage  device  according  to  one  of  the  Claims 
11  or  12,  characterized  in  that  the  storage 
means  is  designed  in  such  a  way  that,  during 
Operation,  the  gripper  has  a  clearly  defined 
rotary  position  adapted  to  the  roll  störe. 

14.  Storage  device  according  to  one  of  Claims  11 
to  13,  characterized  in  that  the  gripper  is  de- 
signed  in  such  a  way  that  it  is  able  also  to  grip, 
transport  and  deposit  parts  of  storage  units. 

5 
Revendicatlons 

1.  Grappin  pour  le  transport  de  produits  en  forme 
de  bobines  enroulees,  en  particulier  de  pro- 

io  duits  pour  impression  en  forme  de  rouleaux, 
caracterise  en  ce  qu'il  presente,  disposee  sur 
un  element  central  (10),  une  etoile  (20)  de  bras 
prehenseurs  (21)  sur  lesquels  sont  disposes 
des  dispositifs  de  serrage  (30)  ä  l'aide  des- 

15  quels  des  bobines  de  produits  pour  impression 
peuvent  etre  saisies  en  les  serrant  ä  partir  de 
leur  peripherie,  et  sur  lesquels  sont  disposes, 
ä  l'interieur  des  dispositifs  de  serrage  (30),  des 
dispositifs  d'entraTnement  (40)  du  noyau,  ä  l'ai- 

20  de  desquels  des  noyaux  de  bobines  isoles,  ou 
respectivement  un  certain  nombre  de  noyaux 
de  bobines  superposes  peuvent  etre  saisis  de 
l'interieur,  lesdits  dispositifs  (40)  etant  disposes 
de  maniere  mobile  de  maniere  ä  pouvoir  etre 

25  eloignes  de  la  zone  des  rouleaux  pour  permet- 
tre  la  manutention  de  ces  derniers. 

2.  Grappin  selon  la  revendication  1,  caracterise 
en  ce  qu'il  presente,  disposes  sur  l'element 

30  central  (10),  des  dispositifs  d'entraTnement  (50) 
des  rouleaux  ä  l'aide  desquels  il  peut  suppor- 
ter  de  l'interieur  le  noyau  ou  les  noyaux  des- 
dits  rouleaux  de  produits  pour  impression. 

35  3.  Grappin  selon  la  revendication  1  ou  2,  caracte- 
rise  en  ce  que  chaque  dispositif  de  serrage 
(30)  presente  un  certain  nombre  de  mächoires 
de  serrage  (31.1/2)  qui  correspond  au  nombre 
maximal  de  rouleaux  ä  transporter,  et  en  ce 

40  que  les  mächoires  de  serrage  peuvent  etre 
reliees  mutuellement  par  des  leviers  bas- 
culants  et  des  axes  pivotants  de  maniere  ä 
permettre  de  serrer,  ä  l'aide  de  cet  agence- 
ment,  des  rouleaux  presentant  des  diametres 

45  divers. 

4.  Grappin  selon  l'une  des  revendications  1  ä  3, 
caracterise  en  ce  que  les  dispositifs  d'entraTne- 
ment  (40)  sont  disposes  de  maniere  pivotable 

50  autour  d'un  axe  de  pivotement  (J)  de  teile 
sorte  qu'ils  peuvent  occuper  une  position  de 
pivotement  parallele  ä  l'etoile  (20)  des  bras  du 
grappin,  ou  bien  une  position  de  pivotement 
perpendiculaire  ä  ladite  etoile. 

55 
5.  Grappin  selon  la  revendication  4,  caracterise 

en  ce  que  les  dispositifs  (40)  d'entraTnement 
presentent  un  dispositif  d'ecartement  (44). 

9 
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6.  Grappin  selon  la  revendication  5,  caracterise 
en  ce  que  les  dispositifs  d'entraTnement  pre- 
sentent  un  tube  (43)  allongeable  de  maniere 
telescopique.  13. 

5 
7.  Grappin  selon  l'une  des  revendications  2  ä  6, 

caracterise  en  ce  que  les  dispositifs  d'entraTne- 
ment  (50)  des  rouleaux  presentent  des  clapets 
d'entraTnement  (51)  qui  sont  munis  de  gabarits 
mobiles  (52),  de  teile  sorte  qu'ils  peuvent  etre  10 
bascules  vers  l'exterieur  au  moyen  de  galets  14. 
entraTnes  (53). 

8.  Grappin  selon  l'une  des  revendications  2  ä  7, 
caracterise  en  ce  qu'il  presente,  pour  chaque  75 
dispositif  de  serrage  (30)  et  chaque  dispositif 
d'entraTnement  des  rouleaux  (50),  un  moteur, 
et  que  chaque  dispositif  d'entraTnement  du 
noyau  presente  un  moteur  pour  le  mouvement 
du  clapet  et  un  moteur  pour  le  mouvement  20 
d'allongement  et  d'ecartement. 

9.  Grappin  selon  la  revendication  8,  caracterise 
en  ce  que  lesdits  moteurs  sont  des  moteurs 
lineaires  pneumatiques  ou  hydrauliques  ou  des  25 
servo-moteurs  electriques. 

10.  Grappin  selon  l'une  des  revendications  1  ä  9, 
caracterise  en  ce  que  les  positions  du  grappin 
et  les  elements  composant  le  grappin  sont  30 
surveilles  par  des  capteurs  electroniques. 

I'unite  de  stockage  composee  des  noyaux  de 
bobines. 

13.  Installation  de  stockage  selon  la  revendication 
11  ou  12,  caracterisee  en  ce  que  le  dispositif 
de  stockage  est  congu  de  teile  sorte  que  le 
grappin  presente,  pendant  le  Service,  une  posi- 
tion  de  rotation  definie,  ajustee  ä  la  position 
des  bobines. 

Installation  de  stockage  selon  l'une  des  reven- 
dications  11  ä  13,  caracterisee  en  ce  que  le 
grappin  est  equipe  de  teile  sorte  qu'il  peut 
egalement  saisir,  transporter  et  deposer  des 
parties  separees  d'unites  de  stockage. 

11.  Installation  de  stockage  pour  le  stockage  de 
produits  en  forme  de  bobines,  en  particulier  de 
produits  d'impression  en  forme  de  bobines  en-  35 
roulees,  caracterisee  en  ce  qu'elle  n'est  consti- 
tuee  que  d'au  moins  un  dispositif  de  stockage 
muni  d'un  grappin  conforme  ä  la  revendication 
1,  et  d'un  certain  nombre  de  noyaux  de  bobi- 
nes,  et  en  ce  que  ledit  dispositif  de  stockage  40 
est  equipe  de  teile  sorte  que  le  grappin  peut 
saisir  d'en  haut,  transporter  et  deposer  aussi 
bien  un  certain  nombre,  definissant  une  unite 
de  stockage,  de  bobines  de  produits  pour  im- 
pression  superposees,  qu'un  certain  nombre,  45 
definissant  une  unite  de  stockage,  de  noyaux 
de  bobines  vides. 

12.  Installation  de  stockage  selon  la  revendication 
1  1  ,  caracterisee  en  ce  que  I'unite  de  stockage  50 
des  bobines  de  produits  pour  impression  est 
une  paire  de  bobines  placees  horizontalement, 
I'unite  de  stockage  des  noyaux  de  bobines  est 
une  formation  circulaire  de  six  cylindres  places 
librement  cote  ä  cote  et  constitues  de  trois  55 
noyaux  de  bobines  librement  superposes,  et 
en  ce  que  le  diametre  maximal  possible  d'une 
bobine  est  superieur  au  diametre  exterieur  de 

10 
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