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(54)  Greifer

(57)  Der Greifer dient zum Transportieren von run-
den Behaltern (6), die in senkrechter Ausrichtung ne-
beneinander angeordnet sind und jeweils eine Eingriffs-
flache in Form einer umlaufenden Schulter (5) aufwei-
sen. Der Greifer ist mit zwei einander diametral gegen-
Uberliegenden Tragarmen (3) versehen, die von einer
Greifertraverse (1) nach unten ragen und an ihren un- n
teren Enden Klinken (4) zum Untergreifen der umlau-
fenden Schulter (5) der Behalter (6) aufweisen. Ferner
ragen zwei einander diametral gegeniberliegende und
gegen die Tragarme (3) um 90° versetzte Zentrierarme
(8) von der Greifertraverse (1) nach unten. Die Abstan-
de einerseits zwischen den Tragarmen (3) und anderer- 1 i
seits zwischen den Zentrierarmen (8) sind an den !
Durchmesser der Behalter (6) angepalit. Der Greifer ist ‘EI:
in der Lage, Behalter 6 aufzunehmen, die dicht neben- »\1
einander angeordnet sind.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Greifer zum Trans-
portieren von Behéltern, die in senkrechter Ausrichtung
angeordnet sind und jeweils im wesentlichen horizonta-
le, von unten aus zugangliche Eingriffsflachen bilden.
[0002] Bei den hier angesprochenen Behaltern han-
delt es sich vor allen Dingen um Abschirmbehélter zum
Aufnehmen von radioaktivem Material. Einzelne Grup-
pen der Behalter weisen voneinander verschiedene, in-
nerhalb der Gruppen jedoch einheitliche AbmaRe auf.
[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Greifer der eingangs genannten Art zu schaffen, der
in der Lage ist, die Behéalter auch dann aufzunehmen,
wenn diese dicht nebeneinander stehen.

[0004] Zur Losung dieser Aufgabe ist der Greifer der
eingangs genannten Art erfindungsgeman versehen mit

- einer Greifertraverse, die an einer Hubeinrichtung,
insbesondere an einem Kran, befestigt oder befe-
stigbar ist,

- zwei Tragarmen, die, einander diametral gegen-
Uberliegend, von der Greifertraverse aus nach un-
tenragen und an ihren unteren Enden Greifelemen-
te zum Untergreifen der Eingriffsflichen der Behal-
ter aufweisen, wobei der Abstand zwischen den
Tragarmen an den Durchmesser der Behalter an-
gepaldt ist, und

- zweiZentrierarmen, die, jeweils um etwa 90° gegen
die Tragarme versetzt, von der Greifertraverse aus
nach unten ragen, wobei der Abstand zwischen den
Zentrierarmen an den Durchmesser der Behalter
angepalt ist.

[0005] Dieser Greifer kann als zweiarmiger Greifer
bezeichnet werden, da er lediglich Uber zwei Tragarme
verfiigt. Die beiden Zentrierarme sorgen dafiir, dald sich
der Greifer zentral auf den jeweiligen Behalter absenkt.
[0006] Der Greifer ist in der Lage, die Behalter auch
dann aufzunehmen, wenn sie dicht nebeneinander ste-
hen. Haufig werden die Behélter als "Sechserpack" an-
geliefert. Dabei bilden die sechs Behalter im Grundrild
ein Rechteck, das von dicht anliegenden Wanden um-
geben ist. Dennoch vermag der Greifer jeden einzelnen
Behalter aus dem "Sechserpack" zu ergreifen und an-
zuheben. Selbstverstandlich werden die Behalter haufig
auch in anderer Formation angeliefert, in aller Regel al-
lerdings dicht nebeneinander, also dicht gepackt. Glei-
ches gilt fir die Lagerung der Behalter. Der wesentliche
Vorteil der Erfindung besteht darin, derart dicht gepack-
te Behalter aufnehmen, transportieren und in dichter
Formation wieder absetzen zu kénnen. Selbstverstand-
lich kénnen auch freistehende Behalter gehandhabt
werden.

[0007] Der Greifer nach der Erfindung ist anwendbar
auf Behalter unterschiedlicher Querschnittsformen, al-
so auch auf polygonale Behélter, beispielsweise vierek-
kige, achteckige oder sechzehneckige Behalter, oder
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auch auf ovale Behalter. Hauptanwendungsgebiet der
Erfindung sind allerdings runde Behalter, wie sie von
den eingangs bereits erwahnten Abschirmbehaltern re-
prasentiert werden.

[0008] Die vier Arme des Greifers, die vorzugsweise
exakt im rechten Winkel zueinander stehen, finden aus-
reichend Platz zwischen dem aufzunehmenden Behal-
ter und den benachbarten Behéltern bzw. Wanden. Ein
dreiarmiger Greifer, wie er aus der Praxis bekannt ist,
ist hierzu nicht in der Lage.

[0009] Die beiden einander diametral gegeniberlie-
genden Tragarme besitzen eine ausreichende Tragka-
pazitat, um samtliche infrage kommenden Behalter zu
transportieren. Eine axiale Belastung der Zentrierarme
tritt nicht auf. Die Hauptfunktion der Zentrierarme be-
steht darin, die Tragarme in einer Position an den Be-
haltern angreifen zu lassen, in der das Behaltergewicht
gleichmaRig auf die Tragarme verteilt ist. Bei Pendelbe-
wegungen der Last Ubernehmen die Zentrierarme au-
Rerdem radiale Stutzfunktionen. Ein Herausgleiten der
Behalter aus den Tragarmen wird zuverlassig verhin-
dert.

[0010] Die Lénge der Trag- und Zentrierarme kann so
gewahlt werden, da Behalter unterschiedlicher Hohe
transportiert werden kénnen. Eine Anpassung des Grei-
fers ist dann tatsachlich nur in radialer Richtung erfor-
derlich, und zwar abhangig von unterschiedlichen Be-
héalterdurchmessern.

[0011] Man kann unterschiedliche Greifer fiir unter-
schiedliche Behalterdurchmesser konzipieren. Vorteil-
hafter ist es unter Umstanden, die Trag- und/oder die
Zentrierarme radial verstellbar an der Greifertraverse
anzuordnen. Der Greifer ist dann in der Lage, Behalter
mit unterschiedlichen Durchmessern zu handhaben.
[0012] Die Eingriffsflachen, die von den Greifelemen-
ten der Tragarme untergriffen werden, kdnnen unter-
schiedlich ausgebildet sein. Zum Beispiel besteht die
Méoglichkeit, separate Ausnehmungen in den Behalter-
auflenwanden vorzusehen, deren obere Begrenzungen
die Eingriffsflachen bilden und in die die Greifelemente
eingreifen kénnen. Die Lage der Ausnehmungen Uber
der Behalterhdhe kann beliebig gewahlt werden. Die
Ausbildung von Ausnehmungen setzt voraus, daf der
Greifer in definierter Winkelposition auf die Behalter ab-
gesenkt wird. Dementsprechend kann es vorteilhafter
sein, die Eingriffsflaichen der Behalter als umlaufende
Schultern auszubilden. Die Winkelposition des Greifers
spielt unter diesen Umstanden keine Rolle. Die umlau-
fende Schulter kann von der oberen Begrenzungsflache
einer Nut gebildet werden, die auf beliebiger Hohe in
der Behélterwand angeordnet ist. In aller Regel wird
man so vorgehen, dal® die umlaufende Schulter von ei-
nem Ricksprung am Boden des Behélters gebildet
wird.

[0013] Vorzugsweise sind die Greifelemente als Klin-
ken ausgebildet, die jeweils um eine vertikale, durch den
zugehorigen Tragarm laufende Achse drehbar sind. Da-
zu wird in Weiterbildung der Erfindung vorgeschlagen,
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daf die Klinken jeweils im zugehérigen Tragarm gela-
gert und von einer im Tragarm verlaufenden vertikalen
Welle antreibbar sind. Der wesentliche Vorteil dieser
Konstruktion besteht darin, dal die Wellen, die die Be-
wegung der Klinken bewirken, von den durch die Behal-
terlast erzeugten Kraften freigehalten werden. Sie mis-
sen lediglich in der Lage sein, die Klinken in unbelaste-
tem Zustand zu verschwenken. Die von der Last er-
zeugten Krafte werden von den Klinken direkt in die zu-
gehdrigen Tragarme eingeleitet. Grundsatzlich besteht
die Moglichkeit, jeden Tragarm mit zwei gegenlaufig zu-
einander drehbaren Klinken auszuriisten und diese
Uber gesonderte Wellen oder auch tber eine gemein-
same Welle anzutreiben. Konstruktiv einfacher ist es,
jeden Tragarm mit einer einzigen Klinke zu versehen.
[0014] Dadie Tragarme gewissen elastischen Verfor-
mungen ausgesetzt sind, ist es vorteilhaft, die Wellen
jeweils Uber ein Kreuzgelenk an einen zugehorigen An-
trieb anzuschlieRen.

[0015] Grundsatzlich besteht die Mdglichkeit, einen
gemeinsamen Antrieb zu verwenden. Vorteilhafter hin-
gegen ist es, jeder Welle einen gesonderten Antrieb zu-
zuordnen, wobei die Antriebe vorzugsweise als Schnek-
kenstirnradgetriebemotoren ausgebildet sind. Sofern
die Tragarme radial verstellbar sind, wird man die Kon-
struktion so wahlen, dal} die Antriebe zusammen mit
den Tragarmen verstellt werden.

[0016] Stoérungen der Systeme sind naturgemaf nicht
auszuschlieRen. So ist es denkbar, dall sich nach dem
Absetzen eines Behalters eine der Klinken nicht mehr
Uber den zugehdrigen Antrieb 6ffnen laRt. Fir diesen
Fall wird vorgeschlagen, dal} die Antriebe manuell be-
tatigbar sind.

[0017] Die Endpositionen der Klinken sind vorzugs-
weise jeweils durch Anschlage definiert. Die Anschlage
wird man justierbar ausbilden und vorzugsweise im Be-
reich der Greifertraverse anordnen, also direkt unter-
halb der Antriebe, die bevorzugt oben auf der Traverse
sitzen.

[0018] Eine wesentliche Weiterbildung der Erfindung
bestehtdarin, daR die Endpositionen der Klinken jeweils
von Endschaltern (iberwacht werden, die paarweise auf
einer von der zugehdrigen Welle angetriebenen Kur-
venscheibe laufen. Mit der Kurvenscheibe ist es in be-
sonders einfacher Weise maoglich, die Positionsande-
rungen der Klinken zu erfassen. Schlielllich handelt es
sich dabei um Anderungen von Winkelpositionen. Je ei-
ner der Endschalter signalisiert die Offnungsstellung
und die Schliel3stellung der zugehdrigen Klinke.
[0019] Ein wesentlicher Sicherheitsaspekt des ge-
samten Systems wird dadurch berticksichtigt, dafy min-
destens einer der Zentrierarme an seinem unteren Ende
einen Sensor tragt, der radial einwarts gerichtet ist und
eine Eingriffsflache der Behalter erfalt. Senkt sich der
Greifer auf einen der Behalter ab, so verriegelt der Sen-
sor die Klinken solange in ihrer seitwarts oder auswérts
gerichteten Freigabeposition, bis er sich unterhalb der
Hoéhe der Eingriffsflache befindet. Die Anordnung ist so
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getroffen, daf in dieser Position auch die Klinken auf
einem Niveau unterhalb der zugehdrigen Eingriffsflache
liegen. Der Sensor signalisiert nun eine Freigabe fiir die
Klinkenantriebe. Diese drehen die Klinken in deren
SchlieBstellung, definiert durch die zugehdrigen An-
schlage und Uberwacht von den zugehérigen Endschal-
tern. Sobald letztere den Verriegelungsvorgang als be-
endet signalisieren, kann der Greifer hochgefahren wer-
den, wobei die Klinken an den Eingriffsflachen des Be-
halters angreifen und letzteren mithehmen. Dabei lauft
der Sensor des Zentrierarms automatisch in einen Be-
reich der Behalterwand, der oberhalb der Eingriffsflache
liegt. Der Sensor deaktiviert also die Klinkenantriebe, so
daR eine Offnung der Klinken unter Last ausgeschlos-
sen ist. Erst wenn der Behalter wieder abgesenkt wor-
denistund der Sensor sich in den Bereich unterhalb der
Eingriffsflache bewegt hat, kénnen die Klinkenantriebe
wieder in Aktion treten. Sollte einer der Antriebe versa-
gen, wird man den Behélter in eine Reparaturstation
transportieren und hier den defekten Antrieb von Hand
betatigen und anschlielend reparieren.

[0020] Wenn die Eingriffsflachen fir die Klinken der
Tragarme von gesonderten Ausnehmungen oder Ta-
schen gebildet werden, wird auch die Eingriffsflache fiir
den Sensor des Zentrierarms als obere Flache einer Ta-
sche ausgebildet. Hierbei kénnen ohne weiteres Ni-
veauunterschiede zwischen dem Sensor und den Klin-
ken vorgesehen sein. Besonders einfach wird die Kon-
struktion, wenn samtliche Eingriffsflachen von einer ge-
meinsamen Schulter gebildet werden. Der Sensor liegt
dann auf demselben Niveau wie die Klinken. Bildet die
Schulter die obere Flache einer Nut oder Tasche, so
muf deren Héhe ausreichen, eine Betatigung der Klin-
ken dann zuzulassen, wenn der Sensor das Niveau der
Schulter ausreichend unterschritten hat, um aktiviert zu
werden.

[0021] Grundsatzlich genligt die Anordnung eines
Sensors an einem der beiden Tragarme. Aus Sicher-
heitsgriinden ist es vorzuziehen, jeden der Tragarme
mit einem gesonderten Sensor auszuriisten. Erst die
Freigabesignale beider Sensoren ermdglicht dann eine
Betéatigung der Klinkenantriebe. Die Sensoren sind vor-
zugsweise als Utraschall-Naherungsschalter ausgebil-
det.

[0022] Uber den Sensor bzw. die Sensoren erfolgt ei-
ne elektronische Verriegelung der Klinken der Tragarme
unter Last. Vorzugsweise wird zuséatzlich dazu eine me-
chanische Verriegelung vorgesehen, und zwar durch
entsprechende Dimensionierung der Antriebsleistung
und der Getriebelbersetzung. Der Reibungswiderstand
der Klinken unter Last ist dabei so gro, da® die An-
triebsleistung fir eine Betatigung nicht ausreicht.
[0023] Wie erwahnt, eignet sich der Greifer vor allen
Dingen zur Befestigung an einem Kran. Dabei kann er
am Lasthaken des Krans angeschlagen werden oder
aber Uber Rollen direkt mit der Laufkatze des Krans ver-
bunden sein. Die Aufhangung ist Ublicherweise nicht
drehbar, 1aRt jedoch Pendelbewegungen der Last zu. Ist
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der Greifer bis zur obersten Héhenstellung relativ zur
Laufkatze des Krans hochgefahren und wird die Lauf-
katze bzw. der Kran bewegt, sind solche Pendelbewe-
gungen der Last unerwiinscht. Dementsprechend wird
in Weiterbildung der Erfindung vorgeschlagen, daf} die
Traverse mindestens einen nach oben ragenden Zap-
fen zum Eingriff in eine komplementére Aufnahme der
Hubeinrichtung tragt. Im Falle eines Krans befindet sich
die komplementare Aufnahme in der Laufkatze. Grund-
satzlich genlgt ein nach oben ragender Zapfen. Vorteil-
hafter hingegen sind zwei einander diametral gegen-
Uberliegende Zapfen.

[0024] Die Erfindung wird im folgenden anhand eines
bevorzugten Ausfiihrungsbeispiels im Zusammenhang
mit der beiliegenden Zeichnung naher erlautert. Die
Zeichnung zeigt in:

Figur 1 eine Seitenansicht eines Greifers nach der
Erfindung;

Figur 2 eine Vorderansicht des Greifers nach Figur
1;

Figur 3 einen Grundrif} des Greifers nach Figur 1
und Figur 2;

Figur 4 eine Einzelheit aus Figur 1;

Figur 5 eine Einzelheit aus Figur 2.

[0025] Der Greifer nach den Figuren 1 bis 3 weist eine
Greifertraverse 1 auf, die an einem Lasthaken 2 eines
Krans angeschlagen ist. Von der Greifertraverse 1 ra-
gen zwei Lastarme 3 nach unten, die diametral zuein-
ander angeordnet sind. Jeder Tragarm 3 weist an sei-
nem unteren Ende ein Greifelementin Form einer Klinke
4 auf. In der Position nach Figur 1 hintergreifen die Klin-
ken 4 eine von einem Ricksprung gebildete umlaufen-
de Schulter 5 eines Behalters 6, im vorliegenden Falle
eines Abschirmbehélters. Der Abstand zwischen den
beiden Tragarmen 3 ist an den Durchmesser des Be-
halters 6 angepaldt. Zentrierelemente 7 sorgen fir eine
mittige Ausrichtung.

[0026] Von der Greifertraverse 1 ragen ferner zwei
Zentrierarme 8 nach unten. Diese sind ebenfalls diame-
tral zueinander angeordnet und um 90° gegen die Tra-
garme 3 versetzt. Die Zentrierarme 8 sind mit Zentrier-
elementen 9 versehen, die den Zentrierelementen 7 der
Tragarme 3 entsprechen.

[0027] Wenn der Behalter 6 aufgenommen werden
soll, wird der Greifer zentral iber den Behalter gefahren
und sodann abgesenkt. Die Klinken 4 nehmen dabei ih-
re Offnungsstellung geméaR Figur 3 ein. Sobald der Grei-
fer soweit abgesenkt ist, dal3 die Klinken 4 die umlau-
fende Schulter 5 des Behélters untergreifen kdnnen,
werden die Klinken 4 aus ihrer Offnungsstellung gemaR
Figur 3 in ihre SchlieBstellung gemal Figur 1 ge-
schwenkt. Dies wird jeweils durch eine vertikale Welle
10 bewirkt, die durch den zugehdrigen Tragarm 3 hin-
durchfiihrt und unter Zwischenschaltung eines Kreuz-
gelenks 11 an einen Schneckenstirnradgetriebemotor
12 angeschlossen ist. Die Schneckenstirnradgetriebe-
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motoren 12 sind auf der Greifertraverse 1 angeordnet.
Die Klinke 4 sind in den zugehdrigen Tragarmen 3 ge-
lagert, so dal’ durch die Last des Behalters 6 keinerlei
Krafte auf die vertikalen Wellen 10 ausgelibt werden.
[0028] Die jeweiligen Endpositionen der Klinken 4
werden durch nicht dargestellte Anschlage definiert.
Letztere sitzen verstellbar im Bereich der Schnecken-
stirnradgetriebemotoren 12. Ferner werden die Endpo-
sitionen der Klinken 4 Giberwacht. Gemaf Figur 4 sind
hierzu jeder Klinke zwei Endschalter 13 (nur einer ist
sichtbar in Figur 4) zugeordnet, die auf einer Kurven-
scheibe 14 laufen. Letztere wird durch die zugehorige
vertikale Welle 10 angetrieben. Ein Anheben und Ab-
senken des Greifers ist nur dann méglich, wenn die Klin-
ken 4 eine ihrer Endpositionen einnehmen.

[0029] Figur 5 zeigt, dafl jedem Zentrierarm 8 ein
Sensor in Form eines Ultraschall-Naherungsschalters
15 zugeordnet ist. Die Naherungsschalter 15 sind, wie
deutlich aus Figur 2 ersichtlich, gegen den Behélter 6
gerichtet.

[0030] Beieinem Absenken des Greifers sperren die
Naherungsschalter 15 eine Betatigung der Schnecken-
stirnradgetriebemotoren 12. Erst wenn der die umlau-
fende Schulter 5 bildende Riicksprung am Boden des
Behalters 6 erreicht ist, wird diese Sperrung aufgeho-
ben. Damit ist sichergestellt, dal® die Klinken 4 in eine
Position gelangt sind, in der sie die umlaufende Schulter
5 untergreifen kénnen.

[0031] Haben die Klinken 4 ihre SchlieRstellung ein-
genommen und ist der Greifer in die in Figur 1 darge-
stellte Position angehoben worden, stehen die Nahe-
rungsschalter 15 wieder der Wand des Behélters 6 ge-
genuber. Dies bedeutet, dal die Schneckenstirnradge-
triebemotoren 12 erneut verriegelt sind, so dal} also ein
Offnen der Klinken 4 unter Last unméglich ist.

[0032] Zusatzlich zu dieser elektronischen Verriege-
lung verfiigt der Greifer (iber eine mechanische Verrie-
gelung. Hierzu sind die Antriebsleistung und die Getrie-
belibersetzung so dimensioniert, dal} ein Offnen der
Klinken unter Last nicht mdglich ist.

[0033] Wie aus den Figuren 1 bis 3 ersichtlich, ist die
Greifertraverse 1 mit zwei nach oben gerichteten Zap-
fen 16 versehen. Diese sind diametral zueinander an-
geordnet und dienen zum Eingriff in entsprechende Auf-
nahmen der Laufkatze des Krans. Damit wird ein Pen-
deln der Last in angehobener Position verhindert. Das
Einfiihren der Zapfen 16 in die Aufnahmen erfolgt auto-
matisch, da der Lasthaken gegeniiber seiner Aufhan-
gung drehfest ist.

[0034] Die Steuerung des Greifers kann mit der
Steuerung des Krans gekoppelt sein. Eine Uberwa-
chung ist durch Sichtkontakt mdglich oder aber auch
Uber Kameras und zugehdrige Monitore. Im Falle einer
Stoérung wird der Greifer gegebenenfalls samt Behalter
6 in eine Reparaturstation gefahren, in der die Greifer
ggf. durch manuelle Betatigung der Schneckenstirnrad-
getriebemotoren gedffnet werden. Handelt es sich um
einen Abschirmbehalter mit hoher Dosis-Leistung, so
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erfolgt die manuelle Betatigung unter Einsatz fernge-
steuerter Manipulatoren. An dieser Stelle sei hervorbe-
hoben, daR der Greifer nach der Erfindung aufgrund sei-
ner Konzeption speziell dazu geeignet ist, auch Ab-
schirmbehélter mit hoher Dosis-Leistung zu handha-
ben. Der Anteil an elektronischen Bauteilen ist gering,
und diese kdnnen ohne weiteres nach Bedarf mit einfa-
chen Abschirmungen versehen werden.

[0035] Der Greifer ist einfach in der Konstruktion und
zuverlassig im Betrieb. Er ermdglicht die Aufnahme von
Behaltern, die in senkrechter Ausrichtung dicht neben-
einander angeordnet sind.

[0036] Im Rahmen der Erfindung sind durchaus Ab-
wandlungsmoglichkeiten gegeben. Vor allen Dingen
kann die umlaufende Schulter, die die Eingriffsflache fir
die Klinken bildet, auch die obere Flache einer Nut sein.
Allerdings sollte dann die axiale Erstreckung der Nut
ausreichen, die Ultraschall-Naherungsschalter wirksam
werden zu lassen. Ublicherweise wird man die Schulter
hingegen so ausbilden, wie sie in den Figuren 1 und 2
gezeigt ist. Die Eingriffsflachen kénnen auch von Ta-
schen gebildet werden. Eine weitere Abwandlungsmaog-
lichkeit besteht darin, nur einen der Zentrierarme, und
zwar denjenigen, der mit einem Ultraschall-N&herungs-
schalter versehen ist, in voller LAnge auszubilden und
den anderen Zentrierarm so zu verkirzen, daB er ledig-
lich seine Zentrierfunktion erfillt. Allerdings haben
gleich lange Tragund Zentrierarme den Vorteil, daf der
Greifer ohne Hilfsmittel auf dem Boden abgestellt wer-
den kann. Die Zapfen, die die Pendelbewegung des
Greifers bei hochgefahrener Last verhindern, kdnnen so
angeordnet werden, dal} sie ihre Funktion sowohl bei
Fahrbewegungen der Laufkatze als auch bei Fahrbewe-
gungen der Kranbriicke erfullen. Die Lange der Zapfen
hangt davon ab, wie weit die oberste Héhenstellung des
Greifers von der Laufkatze des Krans entfernt ist.
Schneckenstirnradgetriebemotoren werden zwar be-
vorzugt eingesetzt, jedoch sind auch beliebige andere
Antriebe mdglich, beispielsweise hydraulische oder
pneumatische Antriebe unter Zwischenschaltung von
Zahnriemen oder sonstigen Getrieben.

Patentanspriiche

1. Greifer zum Transportieren von Behaltern (6), die
in senkrechter Ausrichtung angeordnet sind und je-
weils im wesentlichen horizontale, von unten aus
zugangliche Eingriffsflachen (5) bilden, mit

- einer Greifertraverse (1), die an einer Hubein-
richtung, insbesondere an einem Kran befestigt
oder befestigbar ist,

- zwei Tragarmen (3), die, einander diametral
gegenlberliegend, von der Greifertraverse (1)
aus nach unten ragen und an ihren unteren En-
den Greifelemente (4) zum Untergreifen der
Eingriffsflachen (5) der Behalter (6) aufweisen,
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10.

1.

wobei der Abstand zwischen den Tragarmen
(3) an den Durchmesser der Behalter (6) ange-
paft ist, und

- zwei Zentrierarmen (8), die, jeweils um etwa
90° gegen die Tragarme (3) versetzt, von der
Greifertraverse (1) aus nach unten ragen, wo-
bei der Abstand zwischen den Zentrierarmen
(8) an den Durchmesser der Behalter (6) ange-
paldt ist.

Greifer nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, da die Trag- und/oder die Zentrierarme (3
bzw. 8) radial verstellbar an der Greifertraverse (1)
angeordnet sind.

Greifer nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Eingriffsflachen der Behalter (6)
als umlaufende Schulter (5) ausgebildet sind.

Greifer nach einem der Anspriiche 1 bis 3, dadurch
gekennzeichnet, daB die Greifelemente als Klin-
ken (4) ausgebildet sind, die jeweils um eine verti-
kale, durch den zugehdérigen Tragarm (3) laufende
Achse drehbar sind.

Greifer nach Anspruch 4, dadurch gekennzeich-
net, daB die Klinken (4) jeweils im zugehorigen Tra-
garm (3) gelagert und von einer im Tragarm (3) ver-
laufenden vertikalen Welle (10) antreibbar sind.

Greifer nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich-
net, daB die Wellen (10) jeweils Uber ein Kreuzge-
lenk (11) an einen zugehdrigen Antrieb (12) ange-
schlossen sind.

Greifer nach Anspruch 6, dadurch gekennzeich-
net, daB die Antriebe als Schneckenstirnradgetrie-
bemotoren (12) ausgebildet sind.

Greifer nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Antriebe (12) manuell betatigbar
sind.

Greifer nach einem der Anspriiche 4 bis 8, dadurch
gekennzeichnet, daB die Endpositionen der Klin-
ken (4) jeweils durch Anschlage definiert sind.

Greifer nach einem der Anspriiche 4 bis 9, dadurch
gekennzeichnet, daB die Endpositionen der Klin-
ken (4) jeweils von Endschaltern (13) tUberwacht
werden, die paarweise auf einer von der zugehdri-
gen Welle (10) angetriebenen Kurvenscheibe (14)
laufen.

Greifer nach einem der Anspriiche 1 bis 10, da-
durch gekennzeichnet, daB mindestens einer der
Zentrierarme (8) an seinem unteren Ende einen
Sensor (15) tragt, der radial einwarts gerichtet ist
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und eine Eingriffsflache (5) der Behalter (6) erfalt.

Greifer nach Anspruch 11, dadurch gekennzeich-
net, daB der Sensor als Ultraschall-Naherungs-
schalter (15) ausgebildet ist.

Greifer nach einem der Anspriiche 4 bis 12, da-
durch gekennzeichnet, daB die Dimensionierung
der Antriebsleistung und der Getriebelbersetzung
eine mechanische Verriegelung der Klinken (4) be-
wirkt.

Greifer nach einem der Anspriche 1 bis 13, da-
durch gekennzeichnet, daB die Traverse (1) min-
destens einen nach oben ragenden Zapfen (16)
zum Eingriff in eine komplementare Aufnahme der
Hubeinrichtung tragt.

Greifer nach Anspruch 14, dadurch gekennzeich-
net, daB zwei einander diametral gegeniberliegen-
de Zapfen (16) vorgesehen sind.
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