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(57)  Ein Stapelgreifer fur ungebundene Druckpro-
dukte weist einen nach unten offenen Stapelraum (22)
auf, der an allen vier Seiten eine Fuihrung (14, 16, 18,
20) besitzt. Der Stapel ruht eben und im wesentlichen
mit seiner gesamten Lange und/oder Breite auf einer
Stapelauflage (24, 26), die im Bereich des unteren
Endes der Fihrung (14, 16, 18, 20) angeordnet ist. Die
Stapelauflage (24, 26) ist durch eine Horizontalbewe-
gung aus dem und in den Stapelaufnahmeraum (22)
bewegbar.
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Beschreibung

Die vorliegende Erfindung betrifft einen Stapelgrei-
fer nach dem Oberbegriff des Patentanspruches 1.

Derartige Stapelgreifer sind bekannt und dienen
dazu, Stapel von Druckprodukten mit Hilfe eines Robo-
terarms zu palettieren. Hierbei ist der Stapelgreifer am
Ende eines Roboterarms angebracht und bernimmt
den Stapel von einer Zufthrvorrichtung, um den Stapel
anschlieBend auf einer Palette abzulegen.

Bei den Stapelgreifern der eingangs genannten Art
ist unterhalb der Stapelauflage ein Fallschacht angeord-
net, der in etwa die Héhe eines kompletten Stapels auf-
weist. Durch diesen diinnwandigen Fallschacht lassen
sich zwar die einzelnen Stapel mit sehr geringem
gegenseitigen Abstand auf der Palette ablegen. Da
jedoch die Stapelauflage um eine horizontale Achse
verschwenkt wird, um den Stapel freizugeben und da
der Stapel dann innerhalb des Fallschachtes relativ weit
fallt, ist ein ordnungsgeméaBes Ablegen des Stapels
nicht immer mdglich, ohne die ordnungsgeméafBe Form
des Stapels zu zerstéren.

Es ist deshalb das der vorliegenden Erfindung
zugrundeliegende Problem (Aufgabe), einen Stapel-
greifer der eingangs genannten Art derart weiterzubil-
den, daB die Produkistapel absolut formstabil palettiert
werden kénnen.

Die Lésung dieser Aufgabe erfolgt durch die Merk-
male des Anspruchs 1 und insbesondere dadurch, daB
die Stapelauflage im Bereich des unteren Endes der
Fuhrung angeordnet ist und daB die Stapelauflage
durch eine Horizontalbewegung aus dem und in den
Stapelaufnahmeraum bewegbar ist.

Durch die erfindungsgeméBe Lésung fallt der Sta-
pel innerhalb des Stapelgreifers tberhaupt nicht mehr
um einen bestimmten Weg, da die Stapelauflage im
Bereich des unteren Endes der Flhrung angeordnet ist.
Da die Stapelauflage durch eine Horizontalbewegung
aus dem Stapelaufnahmeraum bewegbar ist, 1aBt sich
diese unter dem Stapel "wegziehen”, wobei der Stapel
noch von der Flhrung allseitig gehalten wird. Somit
gleitet die Unterseite des Stapels lediglich von der Fuh-
rung, fihrt jedoch keine Fallbewegung durch.

Der erfindungsgemaBe Stapelgreifer baut sehr
kompakt, da die Hohe des Stapelgreifers in etwa der
maximalen Stapelh6he entspricht. AuBerdem ist der
Betrieb des erfindungsgemaBen Stapelgreifers sehr
gerauscharm, da keine Klappen oder Finger vorhanden
sind, die mit sehr hoher Geschwindigkeit gegen einen
Anschlag geklappt werden miiten, um einen Fallweg
freizugeben.

Vorteilhafte Ausfihrungsformen der Erfindung sind
in der Beschreibung, den Zeichnungen und den Unter-
ansprichen beschrieben.

So kann die Stapelauflage als Auflageelement
zumindest einen Stellzylinder, vorzugsweise einen Tele-
skopzylinder aufweisen. Durch Verwendung eines der-
artigen Zylinders 1aBt sich die Stapelauflage aus dem
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Stapelaufnahmeraum vollstandig entfernen, ohne daB
diese dann weit in den Raum hineinsteht. Dies ist des-
halb von besonderem Vorteil, da der Arbeitsbereich des
Roboters stets méglichst klein gehalten werden soll.
Durch Verwendung eines Teleskopzylinders kann
jedoch verhindert werden, daB bei geéffneter Stapelauf-
lage Teile von der AuBenseite des Stapelgreifers vorste-
hen, so daB der Arbeitsbereich des Roboters so klein
wie méglich beibehalten werden kann.

Nach einer weiteren Ausbildung der Erfindung
weist die Stapelauflage zumindest ein flexibles Auflage-
band auf. Durch diese Ausfihrungsform ist erstmals
eine bandartige Auflage in einem Stapelgreifer geschaf-
fen, die sich von der Unterseite des Stapels "abrollen”
laBt, ohne daB eine Relativbewegung zwischen der Sta-
pelauflage und dem untersten Produkt des Stapels
stattfindet. Hierdurch 148t sich die Stapelauflage ohne
jede Reibung aus dem Stapelaufnahmeraum entfernen,
wodurch der Stapel absolut formstabil bleibt. Diese Sta-
pelauflage kann durch einen Teleskopzylinder oder
auch durch eine Schubkette in den Aufnahmeraum
bewegt werden. Eine derartige Schubkette ist aus ein-
zelnen Gliedern zusammengesetzt und 146t sich aus
der Geradenform in nur einer Richtung krimmen. Wird
eine solche Schubkette ohne bandartige Auflage als
Auflageelement eingesetzt, so kann der Stapel auf
einer solchen Schubkette oder mehreren Schubketten
abgelegt werden. Beim Herausbewegen der Schub-
kette aus dem Stapelaufnahmeraum wird diese um
jeweils eine Umlenkrolle oder eine Gleitfiihrung mit hori-
zontaler Achse umgelenkt und auBerhalb des Stapel-
aufnahmeraums vertikal nach oben bewegt. Hierdurch
IaBt sich, wie auch bei einem Stellzylinder, die Stapel-
auflage unter dem Stapel wegziehen, so daB dieser von
der Auflage gleitet, jedoch nicht fallt.

Besonders vorteilhaft ist es, wenn das Auflageband
um eine Umlenkrolle oder eine Gleitfiihrung gefiihrt ist,
wobei das obere Trum des Auflagebandes zwischen der
Umlenkrolle und einem Haltepunkt auBerhalb des Sta-
pelaufnahmeraumes gespannt ist. Gleichzeitig ist das
untere Trum des Auflagebandes zum Herausbewegen
der Stapelauflage aus dem Stapelaufnahmeraum her-
ausziehbar. Bei dieser Ausfiihrungsform wird das Aufla-
geband aus dem Stapelaufnahmeraum entfernt, indem
das freie Ende des unteren Trums aus dem Stapelauf-
nahmeraum gezogen wird. Hierdurch verschiebt sich
die verschiebbare Umlenkrolle und rollt das obere Trum
des Auflagebandes von der Unterseite des Stapels ab,
wobei jedoch keine Relativbewegung zwischen dem
Auflageband und der Stapelunterseite stattfindet.
Besonders vorteilhaft ist es, wenn das freie Ende des
unteren Trums an einem vorzugsweise kolbenstangen-
losen Hubzylinder befestigt ist, der parallel zu der Flh-
rung verfahrbar ist. Diese Ausfihrungsform sorgt far
einen kompakten Aufbau, da der kolbenstangenlose
Hubzylinder parallel zu einer Schiene der Fithrung ver-
laufen kann und somit ebenfalls nicht weit in den Raum
vorsteht. Gleichzeitig kann die Flhrungsschiene als
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Befestigung fur den Hubzylinder verwendet werden.

Eine besonders vorteilhafte Ausbildung der Erfin-
dung ist dann gegeben, wenn der Haltepunkt des obe-
ren Trums des Auflagebandes bei Herausziehen des
unteren Trums um einen vorbestimmten Weg entgegen
der Bewegungsrichtung der Stapelauflage verschiebbar
ist. Beim Entfernen der Stapelauflage, d.h. des von dem
Auflageband umgebenen Stellzylinders flhrt der Stapel
zwar keine Fallbewegung durch. Jedoch ergibt sich an
der Unterseite des Stapels ein gewisser Hohenversatz,
wenn die Stapelauflage aus dem Stapelaufnahmeraum
herausgezogen wird. Dieser Héhenversatz fuhrt dazu,
daB sich an derjenigen Seite des Stapels, von der sich
die Stapelaufnahme wegbewegt, ein gewisser Versatz
auftritt, d.h. die Produkte liegen dort mit ihren Kanten
nicht exakt tibereinander. Durch die oben beschriebene
Ausfuhrungsform kann jedoch das obere Trum des Auf-
lagebandes bei Herausziehen des unteren Trums um
einen vorbestimmten Weg, namlich um den Versatz,
entgegen der Bewegungsrichtung der Stapelauflage
verschoben werden, wodurch sich der untere Stapelbe-
reich, der nicht ganz fluchtend ausgerichtet ist, zusam-
men mit dem oberen Trum enigegen der
Bewegungsrichtung der Stapelauflage verschiebt. Hier-
durch wird der untere Stapelbereich wieder ordnungs-
geméaB so ausgerichtet, daB die AuBenkanten des
Stapels vertikale Flachen bilden. Die verschiebbare
Befestigung des Haltepunktes des oberen Trums laBt
sich beispielsweise durch eine gefederte Befestigung
des Haltepunktes erzielen. Der Haltepunkt kann jedoch
auch gesteuert zu einem bestimmten Zeitpunkt um den
vorbestimmten Weg verschoben werden, wobei sich der
Zeitpunkt so wahlen |aBt, daB der entstehende Versatz
optimal kompensiert wird, beispielsweise etwa in der
Mitte der Auszugsbewegung der Stapelauflage.

Besonders vorteilhaft ist es, wenn das Auflageband
um eine Umlenkrolle gefahrt ist, die am freien Ende des
Stellzylinders oder der Schubkette angeordnet ist. In
diesem Fall liegt der Stapel zwar auf dem Stellzylinder
oder der Schubkette auf, berthrt jedoch nur das dazwi-
schenliegende Auflageband. Bei Zurlickziehen des
Stellzylinders oder der Schubkette rollt das Auflage-
band dann von der Unterseite des Stapels reibungsfrei
ab. Das Gewicht des Stapels wird jedoch stets von dem
Stellzylinder oder der Schubkette getragen.

Nach einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform
ist innerhalb des Stapelaufnahmeraums zumindest ein
Niederhalter vorgesehen, der gegen die Oberseite des
Stapels anstellbar ist. Hierdurch wird daftir gesorgt, daB
bei der (sehr schnellen) Bewegung des Roboterarms
keine Verformung des Stapels auftritt und daB sich
keine Produkte, beispielsweise Einzelblatter, von der
Oberseite des Stapels I6sen. Insbesondere wenn die
allseitige Fuhrung nicht geschlossen ist, sondern bei-
spielsweise durch Eckschienen gebildet ist, verbleibt
zwischen diesen Eckschienen ein Luftraum, der unter
Umstanden die zu oberst liegenden Produkte bei einer
schnellen Bewegung aufwirbelt. Besonders vorteilhaft
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ist es dabei, wenn der Niederhalter innerhalb des
gesamten Stapelaufnahmeraumes vertikal verstellbar
ist, da dann auch bei variierender Stapelh6he oder bei
Stapeln, die aus nur wenigen Produkten bestehen, ein
Niederhalten méglich ist. Auch ist es vorteilhaft, wenn
der Niederhalter, von oben gesehen, Uber der Stapel-
auflage angeordnet ist. In diesem Fall verlauft die Kraft,
die der Niederhalter ausibt, genau senkrecht zu der
Stapelauflage, so daB sich der Stapel nicht durchbiegt
sondern zwischen dem Niederhalter und der Stapelauf-
lage eingespannt ist.

Durch den innerhalb des Stapelaufnahmeraumes
vertikal verfahrbaren Niederhalter ergibt sich eine
besonders vorteilhafte Verfahrensweise, da in diesem
Fall der Niederhalter auch dann noch auf den abgeleg-
ten Stapel driicken kann, wenn der Stapelgreifer bereits
angehoben wird. Der Niederhalter wird also gegenlaufig
zur Stapelgreiferbewegung nach unten gefahren und
Ubt so lange einen Druck auf den Stapel aus, bis der
Niederhalter seinen unteren Endanschlag erreicht hat.
Hierdurch wird der Stapel als kompaktes Paket zusam-
mengehalten, bis der Stapelgreifer vollstandig von dem
Stapel nach oben abgehoben ist. Eine etwaige Reibung
zwischen den Produkten und der Fuhrung wirkt sich
somit nicht negativ auf die Stapelausrichtung aus. Auch
hat ein eventueller Luftzug, der durch das Hochfahren
des Stapelgreifers verursacht wird, keinen EinfluB auf
die Ausrichtung des Stapels.

Nach einer besonders vorteilhaften Ausflhrungs-
form kann ein Signalgeber vorgesehen sein, der am
unteren Endpunkt des Niederhalters angeordnet ist.
Durch einen solchen Signalgeber 148t sich durch den
Niederhalter, der beim Abheben des Stapelgreifers sei-
nen unteren Endpunkt erreicht hat, ein Signal erzeugen,
das beispielsweise unter Zuhilfenahme der Roboters-
teuerung einen HohenmeBwert erzeugt. Somit 148t sich
nach jedem Ablegen des Stapels die genaue Stapel-
héhe ermitteln, indem aus der Robotersteuerung der
jeweilige Héhenwert ausgelesen wird, wenn der Signal-
geber anspricht. Dies stellt, verglichen zu Ultraschall-
sensoren 0. dgl., eine wesentlich zuverlassigere Lésung
dar. Auch lassen sich die einzelnen ermittelten Héhen-
meBwerte fUr eine Lage mitteln, wobei dieser Mittelwert
zum Ansteuern fiir die darauffolgende Stapellage her-
angezogen wird. Vorzugsweise sind zwei Niederhalter
vorgesehen, die jeweils mit einem Signalgeber zusam-
menwirken. Hierdurch 1a6t sich durch Mittelwertbildung
eine gute H6henmessung erzielen.

SchlieBlich kann die Fiihrung des Stapelaufnahme-
raumes mit fluchtenden Aussparungen versehen sein,
die das Entfernen einer Zufiihrvorrichtung aus dem Sta-
pelaufnahmeraum erméglichen. Hierdurch lassen sich
auch Produkte mit sehr kleinem Format von dem Sta-
pelgreifer transportieren, da die allseitige Fihrung an
das Produkt angestellt werden kann und trotzdem ein
Entfernen der Zufthrrichtung aus dem Stapelaufnah-
meraum méglich ist.

Nachfolgend wird die Erfindung rein beispielhaft
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anhand einer vorteilhaften Ausfiihrungsform und unter
Bezugnahme auf die beigefligte Zeichnung beschrie-
ben.

Die Figur zeigt eine perspektivische Ansicht eines
Stapelgreifers geman der Erfindung.

Der erfindungsgemaBe Stapelgreifer besteht aus
einem Oberteil 10, an dessen Oberseite ein Kreis-
flansch 12 angebracht ist, um den Stapelgreifer an
einem Roboterarm zu befestigen. An dem Oberteil 10
sind insgesamt vier Fihrungen 14, 16, 18, 20 ange-
bracht, die den Stapel allseitig fuhren. Die Fiihrungen
sind jeweils als im Querschnitt L-férmige Schienen aus-
gebildet, die sich vertikal von dem Oberteil 10 erstrek-
ken und die den Stapel an seinen vier Ecken fuhren.
Hierdurch wird einerseits eine gute Fihrung erzielt,
andererseits die Reibung zwischen Stapel und Fiihrung
verringert. Die Fuhrungsschienen 14, 16, 18, 20, die
einen nach unten offenen Stapelaufnahmeraum 22 bil-
den, sind in dem Oberteil 10 jeweils parallel verschieb-
bar befestigt, so daB einerseits eine Formatverstellung
erfolgen kann und andererseits der Stapelaufnahme-
raum zum Einftlhren eines Stapels erweitert und nach
Einfahren eines Stapels verringert werden kann. Die
Verschiebung der Flhrungsschienen erfolgt dabei
durch Parallelfihrungen, die nicht ndher gezeigt sind.

Am unteren Ende der Fihrungsschienen befindet
sich eine Stapelauflage 24, 26, auf welcher der (nicht
dargestellte) Stapel mit seiner gesamten Lange bzw.
Breite eben aufliegt. Die ebene Auflage des Stapels ist
dabei wichtig, da bei einer beispielsweise gekrimmten
Lagerung des Stapels innerhalb des Stapelgreifers
keine formstabile Entladung des Stapels méglich ist.

Die Hauptbestandteile der Auflagen 24 und 26 sind
jeweils Teleskopzylinder 28, 30, an deren vorderem
Ende mittels einer Halterung eine Umlenkrolle 32, 34
befestigt ist, die um eine horizontale und zum Teleskop-
zylinder senkrecht verlaufende Achse drehbar ist. Die
Teleskopzylinder 28, 30 sind dabei so angeordnet, daf
sich die an ihrem vorderen Ende befestigten Umlenkrol-
len 32, 34 auBerhalb des Stapelaufnahmeraumes 22
befinden, wenn die Zylinder vollstandig eingefahren
sind. Zwar ist in der Figur jeweils nur ein Teleskopzylin-
der 28, 30 zu erkennen, jedoch sind in der Praxis
jeweils zwei parallel nebeneinander liegende Teleskop-
zylinder vorgesehen, an deren vorderen Ende jeweils
eine Fuhrungsrolle 32, 34 befestigt ist.

Die Stapelauflagen 24, 26 weisen neben den Tele-
skopzylindern 28, 30 als weiteres Auflageelement ein
flexibles Auflageband 36, 38 auf, das jeweils um eine
Umlenkrolle 32, 34 gefiihrt ist. Das freie Ende des
jeweiligen oberen Trums ist dabei an einem Haltepunkt
auBerhalb des Stapelaufnahmeraumes 22 befestigt.
Das untere Trum 37, 39 der Auflagebénder ist an der
Unterseite der Teleskopzylinder 28, 30 aus dem Stapel-
aufnahmeraum 22 herausgefiihrt und um zwei weitere
Umlenkrollen 40, 42 bzw. 44, 46 geflhrt. Das freie Ende
des unteren Trums ist schlieBlich an einer Halterung 48,
50 ortsfest fixiert.
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Die Umlenkrollen 40, 44 sind jeweils ortsfest an den
zugehérigen Fuhrungen 18, 20 gelagert. Die Umlenk-
rollen 42, 46 sind jedoch an einem kolbenstangenlosen
Zylinder 52, 54 befestigt, der parallel zu den zugehdri-
gen Fuhrungsschienen 18, 20 verlauft und an diesen
befestigt ist. Durch eine vertikale Aufwartsbewegung
der Schlitten 51, 53 wird somit das untere Trum 37, 39
der Auflagebédnder 36, 38 aus dem Stapelaufnahme-
raum 22 enifernt, sofern gleichzeitig die Teleskopzylin-
der 28, 30 (beispielsweise durch Entllften) eingefahren
werden. Gleichzeitig rollt das obere Trum der Auflage-
bander 36, 38 von der Unterseite des Stapels ab, d.h.
der Stapel gleitet innerhalb des Stapelaufnahmeraums
von den Auflagen 24 und 26. Wenn sich die Schlitten
51, 53 an ihrem oberen Endpunkt befinden, sind die
Teleskopzylinder 28, 30 vollstandig eingefahren und
sowohl die Auflagebander 36, 38 wie auch die Umlenk-
rollen 32, 34 befinden sich auBerhalb des Stapelauf-
nahmeraumes. Die Stapelauflagen 24 und 26 sind dann
unter dem Stapel herausgezogen worden, d.h. der Sta-
pel liegt eben auf seiner Unterlage auf.

An den Fihrungsschienen 18 und 20 ist ferner
jeweils ein Niederhalter 56, 58 angeordnet, der stabfér-
mig ausgebildet und so nach auBBen gebogen ist, daB
die Anlage mdéglichst nahe an den Randern des Stapels
erfolgt. Hierdurch wird ein seitliches Auffachern des
Stapels verhindert. Jeder Niederhalter ist dabei an
einem Schlitten 60 befestigt, der mittels eines Linearzy-
linders innerhalb des Stapelaufnahmeraumes 22 paral-
lel zu der jeweiligen Fihrungsschiene 18, 20 auf und ab
verfahren werden kann.

Am unteren Ende jeder FUhrungsschiene 14, 16,
18 und 20 ist jeweils eine Aussparung 62 vorgesehen,
wobei jeweils zwei Aussparungen miteinander fluchten.
Diese Aussparungen ermdglichen es, daf eine Vorrich-
tung, die den Stapel zuftihrt, auch dann aus dem Sta-
pelgreifer herausgezogen werden kann, wenn ein sehr
kleines Format eingestellt ist. Bei gréBeren Formaten
kénnen die Aussparungen auch verschlossen werden,
damit diese nicht stéren.

Nachfolgend wird die Funktionsweise des erfin-
dungsgemaBen Stapelgreifers beschrieben.

Um einen Stapel auf einer Palette an der
gewlnschten Position abladen zu kdnnen, wird der an
einem (nicht dargestellten) Roboterarm befestigte Sta-
pelgreifer in dem Bereich einer Zufiihrvorrichtung
geschwenkt, die den Stapel (z.B. mit einem oberseiti-
gen und einem unterseitigen Greifer) "heranreicht". Der
erfindungsgemaBe Stapelgreifer wird dabei so vor der
Zufuhrvorrichtung plaziert, daB der herangereichte Sta-
pel quer zu den Stapelauflagen 24, 26 in den Stapelauf-
nahmeraum 22 eingefihrt werden kann. Da die
Fuhrungsschienen 14, 16 und 18, 20 so ausreichend
beabstandet sind, daB der Stapel zwischen diesen hin-
durchgefiihrt werden kann, 1aBt sich der Stapel berth-
rungslos in den Stapelaufnahmeraum hineinfahren.
Nach Stillstand der Zufuhrvorrichtung werden die Fuh-
rungen 14, 16, 18 und 20 angestellt, so daB diese den
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Stapel allseitig umgeben und berlihren. Hierauf kann
die Zufiihrvorrichtung aus dem Stapelgreifer herausge-
zogen werden, so daB der Stapel mit seiner Unterseite
auf den Auflagen 24 und 26 zu liegen kommt. In Abhan-
gigkeit von der der Geschwindigkeit des Roboters kann
jedoch der Stapelgreifer auch von oben auf den heran-
gereichten Stapel abgesenkt werden.

Nach Verschwenken des Roboterarms an die
gewlnschte Stelle auf der Palette wird der Stapelgreifer
mit einem geringen Abstand zu der Auflageflache posi-
tioniert, damit zwischen dem sich bewegenden unteren
Trum der Auflagebénder 36, 38 und der Auflageflache
keine Beriihrung stattfindet. AnschlieBend werden die
Teleskopzylinder 28 und 30 entliftet und gleichzeitig
werden die Hubzylinder 52, 54 synchron betatigt, so
daB sich die Schlitten 51 und 53 nach oben bewegen.
Durch diese Bewegung wird das untere Trum 37, 39 der
Auflagebander 36, 38 an der Unterseite der Stellzylin-
der 28, 30 aus dem Stapelaufnahmeraum herausgezo-
gen, wobei sich gleichzeitig die Stellzylinder 28 und 30
verklrzen. Bei diesem Vorgang wird das obere Trum
der Auflagebander von der Unterseite des Stapels
abgerollt, so daB der Stapel von den Auflagen 24 und
26 gleitet, jedoch nicht fallt.

Ungefahr in der Mitte des Hubes der Teleskopzylin-
der 28 und 30 wird der jeweilige Haltepunkt des oberen
Trums der Auflagebander um einen vorbestimmten Weg
entgegen der Einzugsrichtung der Teleskopzylinder 28,
30 bewegt. Hierdurch bewegen sich die untersten Pro-
dukte des Stapels gegen die Schienen 14, 16, die in
diesem Fall als Anschlage dienen, wodurch die korrekte
Ausrichtung des Stapels sichergestellt ist.

Nach Ende der Aufwéartsbewegung der Hubzylinder
52, 54 bzw. der Riuckzugsbewegung der Teleskopzylin-
der 28, 30 ist jedes Auflageband 36, 38 aus dem Stapel-
aufnahmeraum 22 entfernt und der Stapel liegt auf
seiner Unterlage ordnungsgemaB ausgerichtet auf.
Hierauf wird der Stapelgreifer nach oben angehoben,
wéahrend die Niederhalter gegenlaufig nach unten
bewegt werden und noch auf die Oberseite des Stapels
driokken. Wenn die Niederhalter 56, 58 ihre untere End-
stellung erreicht haben, betatigen diese einen Signalge-
ber und der Hohenpositionswert wird aus der
Robotersteuerung ausgelesen. Unmittelbar danach
hebt der Stapelgreifer vollstandig von dem Stapel ab
und wird in Richtung der Ubergabevorrichtung bewegt,
so daB der Zyklus von neuem beginnen kann.

Sofern eine unterschiedliche Formatverstellung
erforderlich ist, werden die Flhrungsschienen 14, 16,
18 und 20 entsprechend verstellt. Werden beispiels-
weise Produkistapel geférdert, die eine geringere Breite
besitzen, so werden die Fihrungsschienen 14, 16 und
18, 20 aufeinander zu bewegt und in dieser Stellung
arrettiert. Um den Maximalhub der Teleskopzylinder 28
und 30 bei unterschiedlichen Formaten entsprechend
zu begrenzen, kann jeder Schlitten 51, 53 mittels eines
Handhebels 64, 66 an einer zugehdrigen Fuhrungs-
stange 68, 70 verstellt werden, so dafB das Auflageband
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36, 38 gespannt ist.

Nach einer alternativen Ausfihrungsform ist ein
Anschlag vorgesehen, der den Maximalhub der Hubzy-
linder 52, 54 bzw. der Schubkette begrenzt. Vorteilhaf-
terweise ist dieser Anschlag Uber eine Seilumlenkung
mit der Format- verstellung verbunden, wodurch auf
konstruktive einfache Weise der Maximalhub der Auf-
lage je nach eingestelltem Format begrenzt wird.

Patentanspriiche

1. Stapelgreifer, insbesondere flr

Druckprodukte, mit

ungebundene

- einem nach unten offenen Stapelaufnahme-
raum (22),

- einer Fobrung (14, 16, 18, 20), an allen vier
Seiten des Stapelaufnahmeraumes, und

- einer Stapelauflage (24, 26), auf welcher der
Stapel eben und im wesentlichen mit seiner
gesamten Lange und/oder Breite aufliegt,
dadurch gekennzeichnet, daf

- die Stapelauflage (24, 26) im Bereich des unte-
ren Endes der Fihrung (14, 16, 18, 20) ange-
ordnet ist, und

- die Stapelauflage (24, 26) durch eine Horizon-
talbewegung aus dem und in den Stapelauf-
nahmeraum (22) bewegbar ist.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
daB die Stapelauflage (24, 26) zumindest einen
Stellzylinder, vorzugsweise einen Teleskopzylinder
(28, 30), oder zumindest eine Schubkette aufweist.

3. Vorrichtung nach zumindest einem der vorstehen-
den Ansprche,
dadurch gekennzeichnet,
daB die Stapelauflage (24, 26) zumindest ein flexi-
bles Auflageband (36, 38) aufweist.

4. Vorrichtung nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,

daB das Auflageband (36, 38) um eine verschieb-
bare Umlenkrolle (32, 34) oder eine Gleitfihrung
gefahrt ist, und daB zum Herausbewegen der Sta-
pelauflage (24, 26) das untere Trum (37, 39) aus
dem Stapelaufnahmeraum (22) herausziehbar ist,
wahrend das obere Trum zwischen der Umlenkrolle
(32, 34) und einem Haltepunkt auBerhalb des Sta-
pelaufnahmeraumes (22) gespannt ist.

5. Vorrichtung nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet,
daf das freie Ende des unteren Trums (37, 39) an
einem vorzugsweise kolbenstangenlosen Hubzylin-
der (52, 54) oder einer Schubkette befestigt ist, der
bzw. die parallel zu der Fihrung (18, 20) verfahrbar
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ist.

Vorrichtung nach Anspruch 4 oder 5,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Haltepunkt des oberen Trums bei Heraus-
ziehen des unteren Trums (37, 39) um einen vorbe-
stimmten Weg entgegen der Bewegungsrichtung
der Stapelauflage (24, 26) verschiebbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 2 und 3 oder 4 - 6,
dadurch gekennzeichnet,

daB das Auflageband (36, 38) um eine Umlenkrolle
(32, 34) oder eine Gleitfihrung geflihrt ist, die am
freien Ende des Stellzylinders (28, 30) oder der
Schubkette angeordnet ist.

Vorrichtung nach zumindest einem der vorstehen-
den Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

daB innerhalb des Stapelaufnahmeraumes (22)
zumindest ein Niederhalter (56, 58) vorgesehen ist,
der gegen die Oberseite des Stapels anstellbar ist
und der vorzugsweise innerhalb des gesamten Sta-
pelaufnahmeraumes (22) vertikal verstellbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 8,

dadurch gekennzeichnet,

daB mindestens ein Signalgeber vorgesehen ist,
der am unteren Endpunkt des Niederhalters (56,
58) angeordnet ist.

Vorrichtung nach zumindest einem der vorstehen-
den Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

daB die Fuhrung (14, 16, 18, 20) mit fluchtenden
Aussparungen (62) versehen ist, die das Enifernen
einer Zuftihrvorrichtung aus dem Stapelaufnahme-
raum (22) erméglichen.

Vorrichtung nach zumindest einem der vorstehen-
den Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dafB3 insgesamt vier Fihrungen vorgesehen sind,
die Uber eine Formatverstellung gemeinsam ver-
stellbar sind, und daB an die Formatverstellung ein
verschiebbarer Anschlag gekoppelt ist, der die
Horizontalbewegung der Stapelauflage (24, 26)
entsprechend dem eingestellten Format begrenzt.

Vorrichtung nach Anspruch 11,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Anschlag Uiber eine Seilumlenkung mit der
Formatverstellung verbunden ist.

Verfahren zum Palettieren mit einem Stapelgreifer
nach zumindest einem der Anspriiche 8 - 12,
dadurch gekennzeichnet,

daB der Niederhalter (56, 58) nach unten verscho-
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14.

10

ben wird, wahrend der Stapelgreifer nach oben
angehoben wird, so daB ein Druck auf die Ober-
seite des Stapels ausgelbt wird, vorzugsweise bis
der Niederhalter (56, 58) seinen unteren Endpunkt
erreicht hat.

Verfahren nach Anspruch 13,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Niederhalter (56, 58) an seinem unteren
Endpunkt einen Signalgeber auslost, der vorzugs-
weise mittels der Robotersteuerung einen Héhen-
meBwert erzeugt.



EP 0 816 272 At

12

. 58 =
56 — a |
& {:I_
1L~

©
507
sl Al 1.
-2

ZQ,N ’/70
i’ 53
b 040 "
N ) 39 26 -
Bz/%
|-

o —

10



£PO FORM 1503 03.82 (P04C03)

EP 0 816 272 A1

0’) Europdisches £\ ROPAISCHER RECHERCHENBERICHT

Patentamt

EINSCHLAGIGE DOKUMENTE

Nummer der Anmeldung

EP 97 10 9230

Der vorliegende Recherchenbericht wurde fir alle Patentanspriiche erstellit

Kat ; Kennzeichnung des Dokuments mit Angabe, soweit erforderlich, Betrifft KLASSIFIKATION DER
alegons der maBgeblichen Teile Anspruch | ANMELDUNG (Int.C1.6)
A EP 0 377 399 A (SYSTEM GMBH) 11.Juli 1990 |1-14 B65H31/30

* das ganze Dokument * B65H31/32
A WO 95 29865 A (ROLL SYSTEMS INC) 1-14

9.November 1995

* das ganze Dokument *
A EP 0 359 299 A (TETRA PAK AB) 21.Médrz 1990|1-14

* das ganze Dokument *

RECHERCHIERTE

SACHGEBIETE (Int.Cl.6)

B65H

Recherchenort AbschluBdatum der Recherche

DEN HAAG 16.0ktober 1997

Henningsen, 0

Prafer

X : von besonderer Bedeutung allein betrachtet

anderen Vertffentlichung derselben Kategorie
A : technologischer Hintergrund

P : Zwischenliteratur Dokument

KATEGORIE DER GENANNTEN DOKUMENTE T : der Erfindung zugrunde liegende Theorien oder Grundsitze
E : dlteres Patentdokument, das jedoch erst am oder
nach dem Anmeldedatum veréffentlicht worden ist
Y : von besonderer Bedeutung in Verbindung mit einer D : in der Anmeldung angeftihrtes Dokument
L : aus anderen Griinden angeftihrtes Dokument

O : nichtschriftliche Offenbarung & : Mitglied der gleichen Patentfamilie, dbereinstimmendes




	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht

