
Europäisches Patentamt

European Patent Office

Office européen des brevets

E
P

 1
 0

78
 8

74
 A

2

Printed by Xerox (UK) Business Services
2.16.7 (HRS)/3.6

(19)

(11) EP 1 078 874 A2

(12) EUROPÄISCHE PATENTANMELDUNG

(43) Veröffentlichungstag:
28.02.2001  Patentblatt 2001/09

(21) Anmeldenummer: 00114369.2

(22) Anmeldetag: 05.07.2000

(51) Int. Cl.7: B65H 31/30

(84) Benannte Vertragsstaaten:
AT BE CH CY DE DK ES FI FR GB GR IE IT LI LU
MC NL PT SE
Benannte Erstreckungsstaaten:
AL LT LV MK RO SI

(30) Priorität: 26.08.1999 DE 19940637

(71) Anmelder: LEMO Maschinenbau GmbH
D-53859 Niederkassel-Mondorf (DE)

(72) Erfinder:
• Meyer, Armin

51143 Köln (DE)
• Papsch, Manfred

53859 Niederkassel (DE)

(74) Vertreter:
Pfeiffer, Helmut, Dipl.-Ing.
Rheinmetall Allee 1
40476 Düsseldorf (DE)

(54) Verfahren und Vorrichtung zum Abtransportieren  von gestalpelten flachen Gegenständen,
insbesondere Taschen oder dergleichen aus Kunststoffolie

(57) Die Erfindung bezieht sich auf ein Verfahren
und eine Vorrichtung zum Abtransportieren von gesta-
pelten flachen Gegenständen, insbesondere Taschen
oder dergleichen aus Kunststoffolie von einer Stapelein-
richtung (4) zu einer Entladestation (3) mit Hilfe einer
Greiferhand (2) eines programmgesteuerten Roboters

(1), der zum Zwecke einer schnellen und einwandfreien
Ablage der Stapel (6) in einen Aufnahmebehälter (25)
den Stapel mit Hilfe der Greiferhand (2) wenigstens ein-
mal faltet.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich zunächst auf ein
Verfahren zum Abtransportieren von gestapelten fla-
chen Gegenständen, insbesondere Taschen oder der-
gleichen aus Kunststoffolie von einer Stapeleinrichtung
zu einer Entladestation, wobei die Gegenstände, wie
Taschen oder dergleichen jeweils nach Fertigstellung
eines Stapels in der Stapeleinrichtung durch eine Grei-
ferhand eines Roboters erfaßt und von diesem zu der
Entladestation transportiert werden.
[0002] Einen allgemeinen Hinweis auf die Verwen-
dung eines Roboters beim Abtransportieren von flachen
Gegenständen, wie z. B. Taschen, Beutel oder derglei-
chen aus Kunststoffolie läßt sich der DE 38 34 115 C1
entnehmen. Im Stand der Technik wird der Zusammen-
halt der einzelnen Gegenstände, wie z. B. Kunststoff-
beutel im Beutelstapel durch die Verwendung von
Drahtbügeln erreicht. Einzelheiten, wie nun letztendlich
der Roboter bei der Abnahme der Kunststoffbeutel ein-
gesetzt werden soll, läßt sich dieser Schrift nicht ent-
nehmen, vielmehr wird dort ganz allgemein angegeben,
dass der Einsatz eines Roboters wegen seiner Kompli-
ziertheit und Kostspieligkeit bisher nicht beschritten
worden ist.
[0003] In der Regel obliegt es einer Bedienungsper-
son, die Qualität der Beutelstapel zu begutachten und
zur Verpackung, beispielsweise in einen Karton oder
eine Gitterbox vorzubereiten. Dieses Vorbereiten zum
Abpacken, beispielsweise in einen Karton, macht ins-
besondere bei solchen Taschen, Beuteln oder derglei-
chen Probleme, bei denen die Gegenstände an einer
Seite, beispielsweise durch Verstärkungslaschen, durch
Bodennähte dicker als im übrigen Bereich des Beutels
ausgebildet sind oder aber durch besonders aufwen-
dige Griffe, wie z. B. Schlaufengriffe, eine Verdickung
aufweisen. Insbesondere die Handhabung der vorge-
nannten Beutel, Taschen, Säcke oder dergleichen
gelingt oft nur dann, wenn die Produktionsgeschwindig-
keit reduziert wird, damit die Abnahmeperson die Sta-
pelaufbereitung und Verpackung verfolgen kann.
[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
ein zum Abtransportieren von gestapelten flachen
Gegenständen geeignetes Verfahren vorzuschlagen,
durch welches die Abnahme und Übergabe von
Taschen, Beuteln, Säcken oder dergleichen von einer
Stapeleinrichtung zu einer Entladestation durch ent-
sprechende Automatisierung weiter vereinfacht und
beschleunigt wird. Zugleich soll eine Vorrichtung
geschaffen werden, durch die die beschleunigte Über-
nahme und Abgabe von Stapeln mit besonders einfa-
chen Mitteln schnell und funktionssicher erreicht wird.
[0005] Die der Erfindung zugrundeliegende Auf-
gabe wird in verfahrensmäßiger Hinsicht dadurch
gelöst, dass der Stapel im Bereich der Stapeleinrich-
tung von der Greiferhand aufgenommen, danach klem-
mend gehalten und wenigstens einmal gefaltet wird,
bevor der Stapel nach Lösen der Klemmung in der Ent-

ladestation abgelegt wird. Mit den Mitteln nach der
Erfindung kommt man zu einer vergleichsweise einfa-
chen Lösung, um eine sichere Ablage von flachen
Gegenständen, insbesondere Beuteln, Säcken,
Taschen aus Kunststoffolie zu ermöglichen, vor allen
Dingen dann, wenn diese in Teilbereichen Verdickun-
gen oder andersartige Ausbildungen, wie aufbau-
schende Schlaufengriffe oder dergleichen aufweisen.

[0006] Es sind unterschiedliche Verfahrensschritte
denkbar, um die Stapel aus einer Vielzahl von Beuteln,
Taschen oder dergleichen mit Hilfe eines programmge-
steuerten Roboters zu handhaben.
[0007] So kann der vorzugsweise annähernd hori-
zontal liegende Stapel auf einem frei wählbaren Teilbe-
reich von der Greiferhand erfaßt und diese derart
bewegt bzw. verstellt werden, dass ein freier, nicht von
der Greiferhand erfaßter Teilbereich des Stapels selbst-
tätig auf den von der Greiferhand erfaßten Teilbereich
zurückgefaltet wird. Dies kann beispielsweise dadurch
erreicht werden, dass der Stapel nach Bildung einer
Faltung im wesentlichen vertikal hängend abgelegt
wird, worauf die Greiferhand von oben her den gefalte-
ten Stapel überfährt, diesen erfaßt und festklemmt, wor-
auf der Stapel durch den Roboter zur Entladestation
transportiert und dort nach Lösen der Klemmung gefal-
tet abgelegt wird.
[0008] Alternativ dazu ist es aber auch denkbar,
dass der Stapel alleine durch entsprechende Bewegun-
gen der Greiferhand und Aktivieren und Deaktivieren
der Klemmwirkung in der Greiferhand wenigstens ein-
mal gefaltet wird. Dies erreicht man dadurch, dass der
Stapel während der Transportbewegung wenigstens
einmal in einer annähernd im wesentlichen Überkopfpo-
sition gehalten wird. Dadurch wird erreicht, dass der
jeweils freie Teilbereich des Stapels auf den geklemmt
gehaltenen Teil zurückklappt. Wenn man die zum Falten
erforderlichen Bewegungsabläufe mehrmals, aber in
entgegengesetzten Richtungen durchführt, so ist es
möglich, nach Art einer Z-Faltung den Stapel mehrmals
zu falten.
[0009] Einfach oder mehrfach gefaltete Stapel las-
sen sich dann besonders einfach mit Hilfe der Greifer-
hand und des Roboters in der Entladestation,
beispielsweise in einen dort abgestellten Aufnahmebe-
hälter, wie einen Karton oder eine Gitterbox, unter
Umständen auch nach einem Muster ablegen, wenn
der gefaltete Stapel vor dem Ablegen in den Aufnahme-
behälter noch in der Greiferhand banderoliert wird.
[0010] Bevorzugte Ausführungsbeispiele der Erfin-
dung sind in der Zeichnung dargestellt und werden im
folgenden näher beschrieben. Es zeigen:

Figuren 1 bis 6 verschiedene Stellungen einer
ersten Ausführungsvariante einer
robotergesteuerten Einrichtung
zum Abtransportieren von gesta-
pelten Taschen aus Kunststoffolie,
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Figuren 7 bis 12 eine abgewandelte Ausführungs-
form der erfindungsgemäßen Ein-
richtung,

Figuren 13 bis 17 eine schematische Darstellung
einer Mehrfachfaltung des Sta-
pels,

Figur 18 eine Einzelheit einer Greiferhand
des Roboters und

Figur 19 eine schematische Darstellung
einer Banderoliereinrichtung.

[0011] Aus Figur 1 ist ein Roboter 1 mit einer Grei-
ferhand 2, die weiter unten näher erläutert wird, ersicht-
lich. Der Roboter ist im Bereich einer in Figur 6 nur
angedeuteten Entladestation 3 und einer Stapeleinrich-
tung 4 angeordnet. Die genaue Position des Roboters in
bezug auf die Entladestation 3 und die Stapeleinrich-
tung 4 ergibt sich aufgrund der jeweils erforderlichen
Verhältnisse vor Ort. Die Stapeleinrichtung 4 weist in
bekannter Weise eine intermittierend bewegte Stiftsta-
pelfördereinrichtung mit Stapelstiften 5 auf, von denen
in Figur 1 einer dargestellt ist. Mit Hilfe der Stiftstapelför-
dereinrichtung werden in weiter bekannter Weise Beu-
tel, Taschen, Säcke oder dergleichen paketweise
gesammelt. Ein Stapel ist in Figur 1 mit 6 bezeichnet
und ist dort durch eine hochschwenkbar gelagerte Abla-
geklappe 7 in einer im wesentlichen horizontalen Lage
gehalten, wobei der Stapelstift 5 durch Öffnungen 8
jeder Tasche des Stapels 6 hindurchragt.
[0012] Die Greiferhand 2 weist im dargestellten
Ausführungsbeispiel zwei Greiferzangen 9, 11 auf,
wobei die eine, vordere Greiferzange 11 dem Stapel 6
zugewandt ist. Die Greiferzangen 9, 11 sind weitgehend
identisch ausgebildet und besitzen jeweils mit Abstand
zueinander angeordnete Klemmbacken 13, 14, die
jeweils an einem Träger 13', 14' in dessen Längsrich-
tung verschiebbar gelagert sind. Zugleich arbeiten die
Klemmbacken 13, 14 mit Klemmstempel 16, 17 zusam-
men, um in weiter unten näher beschriebener Weise
den Stapel 6 klemmend zu halten. Insgesamt wird die
Greiferhand 2 von einer Tragsäule 10 des Roboters 1
getragen und sie läßt sich aufgrund der Gelenke des
Roboters in den verschiedensten Richtungen und Ebe-
nen bewegen und/oder verschwenken und/oder heben
und senken.
[0013] Die erfindungsgemäß beschriebene Vorrich-
tung funktioniert wie folgt.
[0014] Nach Bildung eines Stapels 6 entsprechend
der Figur 1 wird die Greiferhand 2 in Richtung der Pfeile
18 von hinten über den Stapel 6 geschoben und zwar
so weit, dass die vordere Greiferzange 11 mit ihrer Vor-
derkante in etwa in den mittleren Bereich des Stapels 6
zu liegen kommt, so wie das in Figur 2 angedeutet ist.
Danach wird entsprechend dem Pfeil 19 die Greifer-
hand 2 angehoben und gemäß Figur 3 derart

geschwenkt, dass ein geklemmter Teilbereich 21
gegenüber einem frei herabhängenden Teilbereich 22
des Beutelstapels 6 zu beiden Seiten eines feststehen-
den Ablagebleches 23 zu liegen kommen. Danach wird
die Greiferhand 2 derart bewegt, dass schließlich der
Beutelstapel mehr oder weniger symmetrisch auf dem
Ablageblech 23 mit nach unten freien Randkanten
hängt, so wie das in Figur 4 gezeigt ist. Inzwischen ist
die Greiferhand 2 mit Hilfe des programmgesteuerten
Roboters 1 in eine mehr oder weniger horizontal lie-
gende Position gebracht worden, so wie das in Figur 5
angedeutet ist. Die Greiferhand wird nun mit zurückge-
zogenen Preßstempeln 16, 17 im Sinne der strichlierten
Darstellung von oben her über das hängende Beutelpa-
ket 6 abgesenkt, wonach im Sinne der Pfeile 24 die
Greiferzange 2 auf das Ablageblech 23 zurückgefahren
und dabei das Beutelpaket im Bereich der Klemmbak-
ken 13, 14 klemmend gehalten wird. Schließlich wird
die Greiferhand wieder in eine mehr oder weniger senk-
rechte Position gebracht und der Roboter 1 derart über
ein Programm gesteuert, dass die Greiferhand mit dem
gefalteten Stapel 6 mehr oder weniger oberhalb eines
Aufnahmebehälters 25, beispielsweise eines Kartons
oder aber auch einer Gitterbox zu liegen kommt. Aus
dieser Entladeposition, die in Figur 6 gezeigt ist, wird
das Beutelpaket 6 mit Hilfe einer schematisch angedeu-
teten Ausstoßeinrichtung 26 in den Aufnahmebehälter
25 eingestoßen, nachdem die Klemmung über die
Klemmstempel 16, 17 gelöst worden ist. Bei vergleichs-
weise großen Aufnahmebehältern, wie Gitterboxen
oder dergleichen, können die gefalteten Stapel 6 nach
einem Muster abgelegt werden, um auf diese Weise
einen stabilen Verband innerhalb des Aufnahmebehäl-
ters zu erreichen.

[0015] Bei der in den Figuren 7 bis 12 dargestellten
Variante des Ablagesystems entspricht die Figur 7 der
Figur 1, d. h. der Stapel 6 liegt wiederum in mehr oder
weniger horizontaler Richtung auf der Ablageplatte 7.
Danach werden die Greifzangen 9, 11 nach vorne
gefahren, so dass der Stapel 6 von den Klemmbacken
13, 14 untergriffen wird. Sobald die ausgewählte Posi-
tion erreicht ist, werden die Klemmstempel 16, 17 akti-
viert, so dass der Stapel 6 zwischen den Klemmbacken
13, 14 und den Klemmstempeln 16, 17 klemmend
gehalten wird. Diese Position ist in Figur 8 dargestellt,
aus der sich zugleich ergibt, dass danach der Stapel 6
mittels der Greiferhand 2 nach oben gefahren wird und
dann entsprechend dem Pfeil 27 in Figur 9 mehr oder
weniger in eine Überkopflage verschwenkt wird. Dies
hat zur Folge, dass der nicht geklemmte, also freie Teil-
bereich 22 des Stapels 6 auf den Außenseiten der
Klemmbacken 13, 14 zu liegen kommt und zwar alleine
unter Wirkung der Schwerkraft. Im nächsten Schritt, der
in Figur 10 dargestellt ist, werden die beiden hinteren
Klemmbacken 13 durch eine schematisch angedeutete
Zylinder-Kolben-Einheit 28 nach außen gefahren, so
dass die Klemmung alleine nur noch durch die den
anderen Klemmbacken 14 zugeordneten Klemmzylin-

3 4

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55



EP 1 078 874 A2

4

der 17 erfolgt. Aufgrund der Schräglage der Greiferhand
und unter Einwirkung der Schwerkraft bewegen sich die
freien Enden des freien Teilbereichs 22 nach innen, so
dass dann die Klemmbacken 13 wieder nach innen ein-
gefahren werden und mit den Klemmstempeln 16 eine
Klemmwirkung auf den Teilbereich 22 ausüben können.
Die Position der geklemmten Teilbereiche 21 und 22
ergibt sich im Querschnitt aus Figur 11. Da nunmehr der
Stapel sowohl von der Innen- als auch von der Außen-
seite her geklemmt ist, kann dann gemäß Figur 12 die
Greiferhand wieder in eine oberhalb eines Aufnahme-
behälters 25 liegende Entladeposition gebracht werden,
aus der dann - wie in Figur 6 - der Stapel 6 gegebenen-
falls unter Zuhilfenahme einer Ausstoßeinrichtung 26
abgelegt werden kann, nachdem vorher die Klemmwir-
kung der Klemmzylinder 16, 17 aufgehoben worden ist.

[0016] In den Figuren 13 bis 17 ist angedeutet,
dass ausgehend von der Darstellung in Figur 13 durch
mehrmaliges Verschwenken der Greiferhand 2 und ent-
sprechendes Aktivieren und Deaktivieren der Klem-
mung zwischen den Klemmzangen 13, 14 und den
Klemmstempeln 16, 17 eine mehrfache Faltung, bei-
spielsweise in Form einer Z-Faltung erreicht werden
kann, so wie das in Figur 17 gezeigt ist.
[0017] In Figur 18 ist die oben erwähnte Ausstoß-
vorrichtung 26 näher dargestellt. Diese weist beispiels-
weise eine Querstrebe 29 und Ausstoßbolzen 31 auf.
Die oben erwähnte Zylinder-Kolben-Einheit 28 der Sei-
tenverstelleinrichtung ist in Figur 18 angedeutet.
[0018] In Figur 19 ist schematisch eine Banderolier-
einrichtung 32 angedeutet, mit deren Hilfe ein Bandero-
lenband 33 um den gefalteten Stapel 6 herumgeführt
und schließlich durch eine Zange 34 verschlossen wer-
den kann, wenn der gefaltete Stapel 6 vor dem Trans-
port in die Entladeposition abgelegt wird.
[0019] Anstatt oder auch zusätzlich zur Banderolie-
rung kann der gefaltete Stapel in eine Folie eingeschla-
gen werden. Solche Stapel können unmittelbar nach
ihrer Foliierung wieder von der Greiferhand 2 des Robo-
ters 1 aufgenommen werden.
[0020] Nach dem erfindungsgemäßen Verfahren
bzw. mit der beschriebenen Vorrichtung lassen sich
nicht nur Tragetaschen mit Griffloch handhaben, son-
dern auch alle anderen Beutel und Säcke, und vor allen
Dingen auch Tragetaschen mit Griffschlaufen, wenn
diese beispielsweise geschuppt auf einem Ablageband
bzw. Ablagetisch liegen und dann mit einem Finger zu
einem Stapel zusammengezogen werden. Auch dieser
Stapel läßt sich dann mit Hilfe des programmgesteuer-
ten Roboters und dessen Greiferhand im Sinne der
Erfindung handhaben, wobei durch entsprechend wei-
tes Aufschieben der Greiferhand auf den Stapel die im
wesentlichen um 180° erfolgende Faltung so ausge-
wählt werden kann, dass die Griffe bei der Ablage des
Stapels nicht hinderlich sind.

Patentansprüche

1. Verfahren zum Abtransportieren von gestapelten
flachen Gegenständen, insbesondere Taschen
oder dergleichen aus Kunststoffolie von einer Sta-
peleinrichtung zu einer Entladestation, wobei die
Gegenstände, wie Taschen oder dergleichen
jeweils nach Fertigstellung eines Stapels in der Sta-
peleinrichtung durch eine Greiferhand eines Robo-
ters erfaßt und von diesem zu der Entladestation
transportiert werden, dadurch gekennzeichnet,
dass der Stapel im Bereich der Stapeleinrichtung
von der Greiferhand aufgenommen, danach klem-
mend gehalten und wenigstens einmal gefaltet
wird, bevor der gefaltete Stapel nach Lösen der
Klemmung in der Entladestation abgelegt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der vorzugsweise annähernd hori-
zontal liegende Stapel auf einem frei wählbaren
Teilbereich von der Greiferhand erfaßt und diese
derart bewegt bzw. verstellt wird, dass ein freier,
nicht von der Greiferhand erfaßter Teilbereich des
Stapels selbsttätig auf den von der Greiferhand
erfaßten Teilbereich zurückgefaltet wird.

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass der Stapel zur Bildung einer
Faltung im wesentlichen vertikal hängend abgelegt
wird, worauf die Greiferhand von oben her den
gefalteten Stapel überfährt, diesen erfaßt und fest-
klemmt, wonach der Stapel durch den Roboter zur
Entladestation transportiert und dort nach Lösen
der Klemmung gefaltet abgelegt wird.

4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch
gekennzeichnet, dass der Stapel alleine durch
entsprechende Bewegungen der Greiferhand und
Aktivieren und Deaktivieren der Klemmwirkung in
der Greiferhand wenigstens einmal gefaltet wird.

5. Verfahren nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Stapel in der Greiferhand mehr-
mals gefaltet wird.

6. Verfahren nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die Faltung nach Art einer Z-Faltung
ausgebildet ist.

7. Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprü-
che 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, dass der
gefaltete Stapel in der Entladestation in einer ober-
halb eines Aufnahmebehälters, wie Karton, Gitter-
box oder dergleichen gelegenen Entladeposition
gehalten und aus dieser in eine innerhalb des Auf-
nahmebehälters gelegene Ablegeposition gesto-
ßen wird.
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8. Verfahren nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Ablegen des Stapels im Auf-
nahmebehälter nach einem Muster erfolgt.

9. Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprü-
che 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der
Stapel vor seinem Ablegen in den Aufnahmebehäl-
ter während der Klemmung in der Greiferhand ban-
deroliert wird.

10. Verfahren nach einem oder mehreren der Ansprü-
che 1 bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der
Stapel vor seinem Ablegen in den Aufnahmebehäl-
ter foliiert wird.

11. Vorrichtung zum Abtransportieren von gestapelten
flachen Gegenständen, insbesondere Taschen
oder dergleichen aus Kunststoffolie mit einer Sta-
peleinrichtung (4), insbesondere einer Stiftstapel-
fördereinrichtung mit schwenkbarer Ablageplatte
(7) und einer Entladestation (3) mit einem eine zan-
genartig ausgebildete Greiferhand (2) aufweisen-
den Roboter (1), dadurch gekennzeichnet, dass
die Greiferhand (2) wenigstens eine aktivierbare
und deaktivierbare Greiferzange (9, 11) aufweist,
die über den programmgesteuerten Roboter (1) bis
in den Bereich eines feststehenden Ablageblechs
(23) verstellbar ist.

12. Vorrichtung zum Abtransportieren von gestapelten
flachen Gegenständen, insbesondere Taschen
oder dergleichen aus Kunststoffolie mit einer Sta-
peleinrichtung (4), insbesondere einer Stiftstapel-
fördereinrichtung mit schwenkbarer Ablageplatte
(7) und einer Entladestation (3) mit einem eine zan-
genartig ausgebildete Greiferhand (2) aufweisen-
den Roboter (1), dadurch gekennzeichnet, dass
die Greiferhand (2) zwei aktivierbare und deakti-
vierbare Greiferzangen (9, 11) aufweist, die über
den programmgesteuerten Roboter (1) während
der Transportbewegung eines Stapels (6) wenig-
stens einmal in eine im wesentlichen Überkopfposi-
tion verstellbar sind.

13. Vorrichtung nach Anspruch 11 oder 12, dadurch
gekennzeichnet, dass jede Greiferzange (9, 11)
mit Abstand zueinander angeordnete Klemmbak-
ken (13, 14) und damit zusammenwirkende
Klemmstempel (16, 17) aufweist.

14. Vorrichtung nach Anspruch 12 oder 13, dadurch
gekennzeichnet, dass die Greiferzangen (9, 11)
unabhängig voneinander betätigbar sind.

15. Vorrichtung nach einem oder mehreren der Ansprü-
che 11 bis 14, dadurch gekennzeichnet, dass
jeweils der Abstand der paarweise einander zuge-
ordneten Klemmbacken (13 bzw. 14) der Greifer-

zangen (9, 11) durch eine Zylinder-Kolben-Einheit
(28) veränderbar ist.

16. Vorrichtung nach einem oder mehreren der Ansprü-
che 11 bis 15, gekennzeichnet durch eine wenig-
stens im Bereich der einen Greiferzange (11)
angeordnete Ausstoßeinrichtung (26).

17. Vorrichtung nach einem oder mehreren der Ansprü-
che 11 bis 16, gekennzeichnet durch eine Bande-
roliereinrichtung (32).
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