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Einrichtung zum Entfernen des Umschniirungselementes einer Umschniirung von einem

Giterstapel, insbesondere Flaschenkastenstapel

(57) Die Erfindung bezieht sich auf eine neuartige
Ausbildung einer Einrichtung (1) zum Entfernen des
Umschnirungselementes (6) einer Umschniirung von
einem Glterstapel, insbesondere Flaschenkastensta-
pel (5), wobei die Lage des Umschnirungselementes
durch einen opto-elektronischen Sensor (7) erfaldt wird,
und das Umschnirungselement durch einen Roboter
(13) zertrennt wird.
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Beschreibung

[0001] Beispielsweise in der Getrankeindustrie ist es
Ublich, die fir den Versand vom Getrankehersteller an
einen Abnehmer, beispielsweise Getrankemarkt,
bestimmten und mit den vollen Getrankeflaschen gefll-
ten Flaschenkasten auf Paletten zu stapeln (zu palettie-
ren) und in dieser Form an den Abnehmer zu liefern.
Um ein Auseinanderfallen des Kastenstapels auf der
jeweiligen Palette zu verhindern ist es weiterhin ublich,
an der obersten Kastenlage des Kastenstapels eine
Umschniirung vorzusehen, und zwar in Form eines die
dortigen Kasten umschlieRenden, in sich geschlosse-
nen Umschnirungselementes, beispielsweise Kunst-
stoff-Bandes. Da die Ka&sten einer Lage des
Kastenstapels jeweils mit ihrem Boden in die Offnung
der Kasten der darunterliegenden Lage hineinreichen
ist durch die Umschniirung weiterhin auch der Kasten-
stapel insgesamt gegen ein Auseinanderfallen gesi-
chert.

[0002] Eine entsprechende Sicherung ist auch bei der
Riicksendung des Leergutes (Flaschenkasten mit lee-
ren Flaschen) an den Getrankehersteller notwendig. Es
ist daher Ublich, daf beim Abnehmer, die Umschniirung
in ihrer urspringlichen, geschlossenen Form aufbe-
wahrt und dann an der obersten Lage des palettierten
Leergutes wieder vorgesehen wird.

[0003] Bevor das Leergut beim Getrénkehersteller
weiter verarbeitet wird, mufd zunachst die Umschnirung
entfernt werden. Ublich sind bisher Einrichtungen mit
einem Messer, welches in vertikaler Richtung entlang
des jeweiligen Giiterstapels von oben nach unten
bewegt wird, um so eine vorhandene Umschnirung
bzw. dessen Umschnirungselement (beispielsweise
Schnur oder Band) zu zertrennen. Am Messer ist ein
mit einem Vakuumsauger verbundener Einsaugstutzen
vorgesehen, Uber den das durchtrennte Umschnii-
rungselement abgesaugt werden soll. Ein Problem hier-
bei ist, dal® insbesondere die fir Umschnirungen in
zunehmenden MaR verwendeten Plastikbander relativ
starr sind und nicht durch Absaugen entfernt werden
kénnen.

[0004] Hierdurch besteht beispielsweise die Gefahr,
daR derartige Bander oder andere fiir die Umschniirung
verwendeten Materialien auf den Palettentransporteur
zum Weiterbewegen des Leergutes fallen und in die
Anlage verschleppt werden, wo dann solche Schnire,
Bander usw. zu Betriebsstérungen flihren, und zwar
beispielsweise an Wellen, Rollen, Zahnradern, Ketten-
trieben usw..

[0005] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Einrichtung
(Entbinder) aufzuzeigen, mit der ein zuverlassiges Ent-
binden, d.h. Entfernen des die Umschnirung bildenden
Umschnirungselementes mdglich ist. Zur Lésung die-
ser Aufgabe ist eine Einrichtung entsprechend dem
Schutzanspruch 1 ausgebildet.

[0006] Bei einer bevorzugten Ausfiihrungsform der
Erfindung ist am Roboter bzw. an einem dortigen Werk-
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zeugtrager zusatzlich zu dem Schneidwerkzeug wenig-
stens ein Klemm- oder Haltewerkzeug vorgesehen,
welches so gesteuert ist, dal mit diesem Klemm- und
Haltewerkzeug das Umschnirungselement zumindest
vor dem endglltigen Zerschneiden bzw. Zertrennen
erfaf3t und gehalten wird. Das an dem Roboter bzw. an
dem dortigen wenigstens einem Klemmwerkzeug
gehaltene, vom Giiterstapel entfernte Umschnilirungs-
element kann dann mit dem Roboter zuverlassig ent-
sorgt werden, so dal die Gefahr von Stérungen der
Behandlungsanlage durch in diese gelangende
Umschniirungselemente nicht besteht.

[0007] Bei einer Ausfihrungsform erfolgt zumindest
ein zweimaliges Zertrennen des Umschnirungsele-
mentes der jeweiligen Umschnlirung, und zwar
zunachst an einer Seite und dann anschliefend an
einer weiteren Seite des Giuterstapels, wobei das
Umschnilrungselement an der weiteren Seite des
Guterstapels bis zum dortigen Durchtrennen und Erfas-
sen mit Klemm- und Haltewerkzeugen durch ein Fixier-
element oder einen Gegenhalter in der urspriinglichen
Lage fixiert ist. In diesem Fall erfolgt also in einem
ersten Schritt an der einen Seite des Glterstapels das
Durchtrennen der Umschnirung. In einem zweiten
Schritt erfolgt dann an der anderen Seite zunachst das
Fassen des mit dem Gegenhalter dort positionssicher
gehaltenen  Umschnirungselementes durch die
Klemmwerkzeuge beidseitig von der Schnittstelle.
[0008] Erst dann erfolgt das Zertrennen des
Umschnirungselementes an dieser Schnittstelle und
schlieBlich nach dem Zuruckbewegen des Gegenhal-
ters das Mitfihren der beiden, durch das zweimalige
Zertrennen erzeugten kurzen Langen des Umschnu-
rungselementes an eine Aufnahme oder an einen
Behalter zum Entsorgen.

[0009] Die Vorteile der erfindungsgemafien Einrich-
tung sind unter anderem:

- Definiertes Erkennen und Schneiden;

- nach dem Trennen kurze Langen des Umschnu-
rungselementes, die sich leicht von dem Giitersta-
pel abziehen lassen;

- einwandfreie Entsorgung der entfernten Umschnu-
rung,

- Vermeidung von inshesondere gro3en Langen des
Umschniirungselementes (z.B. Béander oder
Schnire), die zu Stérungen in der Gesamtanlage
fuhren kénnten.

[0010] Weiterbildungen der Erfindung sind Gegen-
stand der Unteranspriiche. Die Erfindung wird im Fol-
genden anhand der Figuren an einem
Ausfiihrungsbeispiel naher erlautert.

[0011] Es zeigen:

Fig. 1 in vereinfachter Darstellung und in Seitenan-
sicht einen Entbinder gemaf der Erfindung;
Fig. 2 eine Draufsicht auf den Entbinder der Fig. 1.
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Fig. 3 in vereinfachter Darstellung einen Werkzeug-
trager zur Verwendung bei dem Entbindegerat der
Figur 1;

Fig. 4 in schematischer Darstellung und in Drauf-
sicht einen Flaschenkastenstapel zur Erlauterung
einer weiteren Ausfiihrungsform;

Fig. 5 in einer dhnlichen Darstellung wie Figur 3
einen Werkzeugtrager zur Verwendung bei der
Ausflihrung der Figur 4;

Fig. 6 in vereinfachter Darstellung und im Horizon-
talschnitt zwei Halteleisten bei einer weiteren mog-
lichen Ausfuihrungsform der Erfindung;

Fig. 7 in vergroRerter Darstellung und in Seitenan-
sicht einen am Werkzeugtrager vorzusehenen
Schneid-Haken bei einer weiteren mdglichen Aus-
fuhrungsform der Erfindung.

[0012] Derin den Figuren allgemein mit 1 bezeichnete
Entbinder besteht u.a. aus einem torartigen Traggestell
oder Tragrahmen 2, der an einer Entbinder-Position 3'
Uber einem Transporteur 3 angeordnet ist. Der Trans-
porteur 3 dient zum Transportieren von Leergut in Form
von auf Paletten 4 gestapelten bzw. palettierten Fla-
schenkasten 5', die nicht dargestellte leere Getrankefla-
schen, beispielsweise Bierflaschen enthalten. Um ein
Auseinanderfallen des Stapels 5 aus Flaschenkasten 5'
zu vermeiden, ist die obere Lage dieser Flaschenk&sten
5' mit einem einen Ringanker bzw. eine Umschniirung
bildenden umlaufenden Band 6 gesichert, welches
auch ein Auseinanderbewegen oder Auseinanderklaf-
fen des gesamten Flaschenkastenstapels 5 verhindert,
und zwar dadurch, dall die Flaschenkasten 5' jeder
Lage mit ihrem Boden jeweils in die Offnung der Fla-
schenkasten 5' der darunterliegenden Lage eingreifen.
[0013] Die auf der Palette 4 gestapelten Flaschenka-
sten 5' mit den leeren Flaschen werden in dieser Form
von einem Getrankegrofabnehmer als Leergut zurtick-
geschickt. Zur weiteren Verarbeitung des Leergutes ist
es notwendig, das Band 6 zu entfernen und auch so zu
entsorgen, dal} dieses Band 6 oder Teile hiervon nicht
mit dem Leergut auf dem Transporteur 3 mitgefuihrt wer-
den. Zum Entfernen des Bandes 6 dient der in den Figu-
ren dargestellte Entbinder 1.

[0014] Bei der dargestellten Ausflihrungsform sind am
Traggestell 2 mehrere Video-Kameras 7 vorgesehen,
die mit einer zentralen, eine Bildauswerteinrichtung auf-
weisenden Steuereinrichtung 8, die beispielsweise
auch einen Rechner enthalt, verbunden sind. Mit diesen
Kameras 7 wird der auf dem Transporteur 3 an den Ent-
binder 1 herangeférderte Flaschenkastenstapel 5 an
mehreren Seiten erfal’t, und zwar bei der dargestellten
Ausflihrungsform an den beiden parallel zur Transport-
richtung A des Transporteur 3 verlaufenden Seiten 9
und 10, und zwar speziell auch im Bereich der beiden
oberen Lagen der Flaschenkasten 5', an denen das
Band 6 vermutet wird. In der Steuereinrichtung 8 wird
die von den Kameras 7 gelieferte Bildinformation nach
speziellen, das Band 6 und dessen Lage definierenden
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Kriterien ausgewertet, so dald in der Steuereinrichtung
8 die genaue Lage des Bandes 6 an den beiden Seiten
9 und 10 definiert ist, wenn der jeweilige Flaschenka-
stenstapel 5 nach dem Passieren der Video-Kameras 7
die Entbindeposition 3' erreicht hat.

[0015] Sobald der Kastenstapel 5 Entbindeposition 3'
erreicht hat, wird die Transporteinrichtung 3 gestoppt
und durch die Steuereinrichtung 8 gesteuert ein Band-
halter 11 bzw. dessen Gegenhalter oder Halteleisten 12
gegen die Seite 10 des Kastenstapels 5 im Bereich der
oberen Kasten-Lagen angedriickt. Die beiden Haltelei-
sten 12 sind jeweils in vertikaler Richtung orientiert und
voneinander beabstandet, so dall sich bei gegen die
Seite 10 angedricktem Bandhalter 11 eine Teilldnge
des Bandes 6 zwischen den beiden Halteleisten 12
erstreckt.

[0016] An der Entbindeposition 3' ist an der Oberseite
des Traggestells 2 ein in den Figuren allgemein mit 13
bezeichneter Roboter vorgesehen, dessen Arm 14 in
mehreren Achsen bewegbar ist und durch die Anord-
nung des Roboters 13 oberhalb des Transporteurs 3
auch samtliche Seiten und dabei insbesondere die Sei-
ten 9 und 10 des an der Entbindeposition 3' positionier-
ten Flaschenkastenstapels 5 erreichen kann. Am Arm
14 ist ein Werkzeugtrager 15 schwenkbar vorgesehen,
der entsprechend der Figur 3 an einer Seite eine
Schneidzange 17 und auf der gegenuberliegenden
Seite zwei Bandklemmen 16 und dazwischenliegend
eine Schneidzange 18 aufweist. Die Schneidzangen 17
und 18 sowie die Bandklemmen 16 sind jeweils durch
einen Antrieb, beispielsweise einen pneumatischen
Antrieb individuell betatigbar.

[0017] Fir das Entfernen des Bandes 6 wird gesteuert
durch die Steuereinrichtung 8 zunachst der Bandhalter
11 aktiviert, so dal® dessen Halteleisten 12 das Band 6
zwischen sich und dem Kastenstapel 5 festklemmen
bzw. fixieren. Dann werden gesteuert durch die Steuer-
einrichtung 8 bzw. durch die von dieser Steuereinrich-
tung ermittelten Daten Uber den Verlauf des Bandes 6
an den Seiten 9 und 10 der Roboter 13 und die am
Werkzeugtrager 15 vorgesehenen Werkzeuge so ange-
steuert, dal} zunachst das Band 6 etwa in der Mine der
Seite 9 mit der Schneidzange 17 zertrennt wird.
Anschlielend wird der Arm 14 mit dem Werkzeugtrager
15 an die Seite 10 bewegt. Mit den Klemmen 16 wird
dann das Band 6 etwa in der Mitte der Seite 10 an zwei
durch den rdumlichen Abstand der Klemmen 16 vonein-
ander entfernten Bereichen erfalt und mit diesen Klem-
men 16 festgeklemmt. AnschlieRend wird die Zange 18
betatigt und dadurch das Band 6 dann auch an der
Seite 10 zwischen den beiden Klemmen 16 zertrennt.
Das Band ist dabei weiterhin an den Klemmen 16
gehalten.

[0018] Nach dem Zertrennen des Bandes 6 an der
Seite 10 wird bei weiterhin an den Klemmen 16 gehalte-
nem Band 6 der Bandhalter 11 in seine Ausgangsstel-
lung zurtickbewegt, so da das Band 6 bzw. die beiden
Bandteile auch an der Seite 10 freikkommen und mit
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dem Roboter 13 an den Klemmen 16 gehalten vom Fla-
schenkastenstapel 5 abgezogen und in einen seitlich
vom Transporteur 3 vorgesehenen Entsorgungsbehél-
ter 19 eingebracht werden kénnen.

[0019] Mit 20 sind in den Figuren Lampen bezeichnet,
die fur eine ausreichende Ausleuchtung der Flaschen-
kastenstapel 5 an den Seiten 9 und 10 beim Vorbeibe-
wegen an den Kameras 7 sorgen.

[0020] Bei der beschriebenen Ausflihrungsform
wurde davon ausgegangen, dal sich die Kameras 7
ortsfest oder im wesentlichen ortsfest an dem Tragge-
stell 2 in Transportrichtung vor der Entbindeposition 3'
befinden. Es besteht auch die Mdglichkeit, zumindest
eine Videokamera 7 an dem Roboter 13 bzw. an dessen
Arbeitsarm 14 vorzusehen.

[0021] Weiterhin wurde bei der dargestellten Ausfih-
rungsform davon ausgegangen, daf} das Band 6 ledig-
lich an zwei einander gegeniberliegenden Seiten 9 und
10 des Flaschenkastenstapels 5 zertrennt wird. Grund-
satzlich besteht auch die Mdglichkeit, das Band 6 mehr
als zweimal zu zertrennen, beispielsweise an allen vier
Seiten 9, 9', 10 und 10' des Flaschenkastenstapels 5. In
diesem Fall ist es dann zum Fixieren des Bandes 6 in
seiner durch die optische Positionsbestimmung defi-
nierten Lage notwendig, nicht nur an der Seite 10, son-
dern z.B. an allen vier Seiten jeweils Bandhalter 11
vorzusehen, deren Halteleisten oder Haltelemente 12
individuell steuerbar sind. Weiterhin sind am Werkzeug-
trager 15 mehrere Werkzeuggruppen bestehend aus
einer Bandklemme 16 und einer Schneidzange 17 not-
wendig.

[0022] Die Arbeitsweise erfolgt dann entsprechend
der Figur 4 z.B. fortschreitend in einer Umfangsrichtung
B, und zwar in der Weise, dall vor dem Zertrennen des
Bandes 6 dieses an samtlichen Seiten des Flaschenka-
stenstapels 5 durch die Bandhalter 11 fixiert wird. Das
Trennen des Bandes 6 erfolgt beispielsweise zunachst
an der Seite 9 zwischen den Halteelementen 12 des
dortigen Bandhalters 11, wobei eine Seite des Bandes
6 schon vor dem Zertrennen von einer Klemme 16
gehalten ist, und zwar an einem Bereich des Bande 6,
der gegentber dem durchzufiihrenden Trennschnitt in
Richtung des Pfeiles B versetzt ist, d.h. auf die Position
der Trennstelle folgt. Im Anschluf® daran wird der Band-
halters 11 an der Seite 9 deaktiviert und damit das Ban-
des 6 an dieser Seite freigegeben.

[0023] Der Arm 14 wird dann an die Seite 10" weiter-
bewegt, wobei die an der Klemme 16 bereits gehaltene
Bandlange mitgefiihrt wird. An der Seite 10" erfolgt dann
wieder zwischen den Halteelementen 12 des dortigen
Bandhalters 11 zunachst das Erfassen des Bandes 6
mit einer weiteren Bandklemme 16 und das anschlie-
Rende Zertrennen. Nach dem Zertrennen des Bandes 6
an der Seite 10' wird der dortige Bandhalter 11 deakti-
viert, so dafl nunmehr zwei Enden des Bandes 6 an
zwei Klemmen 16 des Werkzeugtragers 15 'gehalten
sind. In gleicher Weise erfolgt dann das Zertrennen des
Bandes 6 an der Seite 10 und anschlieBend an der
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Seite 9', so daf} schliel3lich an vier Bandklemmen 16
vier Teilldngen des urspringlichen Bandes 6 gehalten
sind und Uber den Behélter 20 entsorgt werden kdnnen.
[0024] Samtlichen Ausflihrungen ist gemeinsam, daf®
durch die aktivierten Bandhalter 11 das Band 6 an der
jeweiligen Seite des Flaschenkastenstapels 5 zumin-
dest solange gehalten ist, bis das Band an der betref-
fenden Seite von der zugehorigen Bandklemme am
Roboterarm 14 bzw. am dortigen Werkzeugtrager
erfallt ist.

[0025] Die Figur 6 zeigt in vergroRerter Darstellung
und im Horizontalschnitt nochmals zwei Halteleisten
12a, die Bestandteil eines ansonsten nicht dargestellten
Bandhalters sind und an ihrer gegen den Flaschenka-
stenstapel zum Halten des Bandes 6 anliegenden Seite
mit einer elastischen oder nachgiebig Auflage 21 verse-
hen sind.

[0026] Weiterhin besitzt jede Halteleiste 12a an ihrer
dem Flaschenkastenstapel 5 zugewandten Seite ein
Messer 22 mit einer Schneide 23, die sich seitlich von
der Auflage 21 befindet und sich in Langsrichtung der
Halteleiste 12a erstreckt und zwar beispielsweise Uber
die gesamte Lange dieser Halteleiste. Im Normalzu-
stand der Auflage 21 steht das jeweilige Messer 22 mit
der Schneide 23 nicht Uber die Vorderseite der Auflage
vor.

[0027] Die beiden Messer 22 befinden sich an den
einander zugewandten Langsseiten der Halteleisten
12a.

[0028] Kann ein Band 6 trotz des vorbeschriebenen
Zertrennens mittels der Trennzangen 17 bzw. 18 mit der
Bandklemme 16 nicht vom Flaschenkastenstapel 5
abgezogen werden, weil das Band 6 beispielsweise an
den Flaschenkasten oder an dem Leergut (Flaschen)
verknotet oder andersweitig befestigt ist, so wird dieses
Band 6 bei sich von dem Flaschenkastenstapel 5 weg-
bewegender Klemmzange 16 (Pfeil B der Figur 6) und
bei am Flaschenkastenstapel zunachst zurtickbleiben-
den Halteelementen 12a Uber die nachgiebigen Aufla-
gen 21 und die dann freigelegten Messer 22 derart
gespannt, dafl ein Abschneiden des Bandes 6 an den
Messern 22 bzw. deren Schneiden 23 erfolgt, so dafl}
zumindest ein Grofiteil des Bandes 6 vom Flaschenka-
stenstapel 5 entfernt ist und durch den verbleibenden
Rest die Gefahr einer Stérung von nachfolgenden Ein-
richtungen (Transporteuren usw.) nicht mehr besteht.
[0029] Vielfach ist es Ublich, dal der auf der Palette 4
als Leergut zuriickgesandte Flaschenkastenstapel 5
nicht mit im Band 6, sondern durch ein die Flaschenka-
sten einer oberen Lage des Kastenstapels umschlie-
Rendes Klebeband gesichert ist, wie es in der Figur 1
mit unterbrochenen Linien bei 6a angedeutet ist. Derar-
tige selbstklebende Klebebédnder werden auch als
Paket-Klebebander bekannt.

[0030] Ein Durchtrennen eines solchen Klebebandes
6a mit einem scherenartigen Trennwerkzeug oder einer
scherenartigen Trennzange ist nicht méglich.

[0031] Um auch solche, im Einzelfall mit Klebebander
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6a gesicherte Flaschenkastenstapel 5 entbinden bzw.
entsichern zu kénnen, sind an den Klemmzangen 17
und 18 zusatzliche Haken 24 vorgesehen, von denen in
der Figur 7 ein Enzelner dargestellt ist. Diese Haken 24
dienen zum einen dazu, die Ublicherweise verwendeten
Bander 6 vor dem Durchtrennen mit der Trennzange 17
bzw. 18 mit dem Hakenende 24' zu erfassen, vom Fla-
schenkastenstapel 5 wegzubewegen (Pfeil C der Figur
7) und in das jeweilige Schneid- oder Trennwerkzeug
zum Zertrennen hineinzubewegen. Durch entspre-
chende Steuerung des Roboters 13 bzw. des Werk-
zeugtragers 15, 15' wird zum Erfassen des Bandes 6
der Haken 24 mit dem Hakenende 24' beispielsweise
von unten her zwischen den jeweiligen Flaschenkasten
und das Band 6 eingefiihrt.

[0032] Um auch die allerdings nur vereinzelt verwen-
deten Klebebander 6a durchtrennen zu kénnen, weist
der jeweilige Haken 24 an der Vorderseite unterhalb des
Hakenendes 24' und dort wo dieses Hakenende in den
Ubrigen Haken 24 (bergeht, eine Schneide 25 auf.
Sobald die Steuereinrichtung anhand des von der
jeweiligen Videokamera 7 gelieferten Bildsignales auf-
grund der groReren Breite ein Klebeband 6a erkennt,
wird der Roboter 13 so gesteuert, dal mit Hilfe der
Schneide 25 dieses Klebeband mehrfach durchtrennt
wird, und zwar jeweils im Anschluf3bereich zwischen
zwei benachbarten Flaschenkasten 5'. Hierfiir wird der
Werkzeugtrager 15 bzw. 15' derart bewegt, dal der
Haken 24 mit der Schneide 25 in der zwischen zwei
benachbarten Flaschenkasten gebildeten Fuge in verti-
kaler Richtung eine Schneidbewegung ausfihrt, bei-
spielsweise von oben nach unten.

Bezugszeichenliste

[0033]

1 Entbinder

2 Traggestell

3 Transporteur

4 Palette

5 Flaschenkastenstapel

5' Flaschenkasten

6 Band

7 Videokamera

8 Steuereinrichtung

9,9 Seite des Flaschenkastenstapels
10, 10' Seite des Flaschenkastenstapels
11 Bandhalter

12 Halteelement oder Halteleiste
13 Roboter

14 Roboterarm

15, 1%' Werkzeugtrager

16 Bandklemme

17,18 Trennzange

19 Entsorgungsbehalter

20 Lampe

21 Auflage
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22 Messer

23 Schneide
24 Haken

24’ Hakenende
25 Schneide
Patentanspriiche

1. Einrichtung zum Entfernen des Umschniirungsele-
mentes (6) einer Umschniirung von einem Guter-
stapel, insbesondere Flaschenkastenstapel (5),
gekennzeichnet durch eine elektronische Steuer-
einrichtung (8) mit wenigstens einem opto-elektro-
nischen Sensor (7) zur Erfassung der Lage des
Umschniirungselementes (6) an wenigstens einer
Seite des Glterstapels, sowie durch einen Roboter
(13) mit einem Arbeitsarm (14), der in mehreren
Achsen durch die Steuereinrichtung (8) gesteuert
bewegbar ist und einen ebenfalls durch die Steuer-
einrichtung (8) gesteuerten Werkzeugtrager (15,
15') mit wenigstens einem Trenn- oder Schneid-
werkzeug (17, 18) zum Zertrennen des Umschnii-
rungselementes (6) aufweist, wobei die
Steuereinrichtung (8) so ausgebildet ist, dal} sie
aufgrund des von dem wenigstens einem opto-
elektronischen Sensor (7) gelieferten Signals die
Lage des Umschniirungselementes (6) an der
wenigstens einen Seite (9, 9, 10, 10") des Glitersta-
pels ermittelt und den Roboter (13) zum Zertrennen
des Umschnirungselementes (6) an dieser wenig-
stens einen Seite (9, 9', 10, 10") des Guterstapels
steuert.

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dal der wenigstens eine opto-elektri-
schen Sensor eine opto-elektronische
Scanneinrichtung, vorzugsweise eine mit Laser-
Licht arbeitende Scanneinrichtung ist und/oder
zumindest eine Videokamera (7) aufweist oder von
wenigstens einer Videokamera (7) gebildet ist.

3. Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daf die Steu-
ereinrichtung (8) wenigstens eine Bildver- oder
Bildbearbeitungseinrichtung zur Bestimmung der
Lage des Umschnirungselementes (6) an der
wenigstens einen Stapelseite aufweist.

4. Einrichtung nach einem der vorhergehenden

Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal® der
Roboter (13) in einer Entbindeposition (3') Uber
dem Guterstapel (5) angeordnet ist, und daR z.B.
der Roboter (13) an der Oberseite eines Tragge-
stells, vorzugsweise eines torartigen Traggestells
(2) angeordnet ist.

5. Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal} der



10.

9 EP 0 976 657 A1

wenigstens eine opto-elektronische Sensor (7) an
einem Gestell der Einrichtung vorgesehen ist.

Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, daf’ der
wenigstens eine opto-elektronische Sensor (7) am
Roboter (13) oder an dem Arbeitsarm (14) des
Roboters (13) vorgesehen ist.

Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal’} wenig-
stens ein Fixierelement (11) vorgesehen ist, das an
wenigstens einer Stapelseite (9, 9', 10, 10") das
Umschniirungselement (6) bis zu dessen Durch-
trennung an dieser Seite in der von dem opto-elek-
tronischen Sensor erfallten Lage fixiert.

Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal am
Werkzeugtrager (15, 15') wenigstens ein Klemm-
oder Haltewerkzeug, vorzugsweise in Form einer
Halteklemme oder einer Haltezange (16) vorgese-
hen ist, mit der das Umschnilrungselement (6)
gesteuert durch die Steuereinrichtung zumindest
an jeweils einer Seite der Schnitt- oder Trennstelle
erfaldt und gehalten wird, wobei vorzugsweise am
Werkzeugtrager (15, 15') wenigstens zwei Halter
(16) zum Hatten oder Fassen des Umschniirungs-
elementes (6) beidseitig von der jeweiligen Trennst-
elle vorgesehen sind.

Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dal® das
wenigstens eine Fixierelement (11) ein vorzugs-
weise leistenartiges Halteelement (12, 12a) auf-
weist, mit welchem das Umschnilrungselement (6)
bis zu dessen Durchtrennung durch Andriicken an
die Stapelseite (9, 9', 10, 10") gehalten bzw. fixiert
wird, wobei vorzugsweise am Halteelement ein
zusatzliches Schneid- oder Trennmesser (22) vor-
gesehen ist, dessen Schneide (23) beispielsweise
erst bei einem auf das Umschnirungselement (6)
ausgeulbten Zug freigelegt bzw. wirksam wird.

Einrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dal® an dem
jeweiligen Trenn- oder Schneidwerkzeug (17, 18)
ein Haken (24) zum Hintergreifen des Umschnu-
rungselementes (6) vorgesehen ist, wobei vorzugs-
weise am Haken (24) eine Schneide (25) zum
Durchtrennen eines an dem Gliterstapel fixierten,
beispielsweise durch Kleben fixierten Umschni-
rungselementes (6a) vorgesehen ist.
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