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Verpackung

(57)  Esw erden eine Vorrichtung und e in Verfahren
z um geordneten Ablegen von biegeschlaffen Stlicken
in einer Verpackung vorgeschlagen. Dabei werden die
Stiicke (2) mit einem Transportband (1) zugefihrt. Mit
einem Greifer (5, 11) an einem rotierenden Greiferarm
(7), dessen Rotationsachse senkrecht zum Transport-
band (1) verlauft, werden die Stlicke (2) auf dem Trans-
portband (1) erfasst und an den Rand des Transport-
bandes bewegt. Dort werden die Stiicke mit Hilfe des

Vorrichtung und Verfahren zum geordneten Ablegen von biegeschlaffen Stiicken in einer

Greifers (5, 11) auf eine Platte (9) geschoben und bis
Uber die vorgesehene Position in der Verpackung (4)
geflhrt. Sobald die Position Gber der Verpackung er-
reichtist, wird die Platte (9) zurlickgezogen, so dass das
Stiick (2) in eine unterhalb befindliche Verpackung fal-
len kann. Ein Verpackungsforderer (3) sorgt dafiir, dass
die Verpackungen zugefiihrt und nach dem Ablegen ei-
nes Stlicks weiter transportiert werden, so dass das
nachste Stiick abgelegt werden kann.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung geht aus von einer Vorrichtung
und einem Verfahren zum geordneten Ablegen von bie-
geschlaffen Stlicken in einer Verpackung. Dabei wer-
den die zu verpackenden Stlicke auf einem Transport-
band zugefiihrt. Die Verpackungen werden von einem
Verpackungsférderer zugefiihrt.

[0002] Biegeschlaffe Stiicke entstehen beispielswei-
se bei der Herstellung oder Verarbeitung von Lebens-
mitteln. Dabei kann es sich zum Beispiel um Portionen
frischen gewachsenen Fleisches, Wurst- oder Kase-
stlicke, Fischfilets, Teiglinge, heille Gebackstlicke oder
in Portionen zerlegtes Obst oder Gemuse handeln. Bei
den Verpackungen kann es sich beispielsweise um
Schalen, Tabletts oder Tiefziehverpackungen handeln,
welche von oben durch einen Deckel oder eine Folie ab-
gedeckt beziehungsweise verschlossen werden. Da die
Bearbeitung der Lebensmittel hdufig maschinell und mit
hoher Geschwindigkeit erfolgt, ist es erwilnscht, die
Stiicke mit derselben Geschwindigkeit zu verpacken.
Die biegeschlaffen Stlicke haben jedoch aufgrund ihrer
Konsistenz und ihrer Oberflaichenbeschaffenheit den
Nachteil, dass sie weder anhand des Transportbandes
direkt in die Verpackung tberflihrt werden kénnen, noch
anhand von bekannten Saug- oder Fingergreifern in die
Verpackung umgesetzt werden kdénnen. Die Verpak-
kung erfolgt daher bei Fleischportionen, welche bei-
spielsweise durch eine Vorrichtung gemafl DE 297 23
638 U1 oder DE 103 04 773 A1 hergestellt werden, von
Hand. Die Verpackung von Hand hat jedoch den Nach-
teil, dass sie zeit- und kostenintensiv ist. Da ein Bear-
beiter zum Verpacken eine bestimmte Zeit bendtigt,
mussen bei entsprechend hohen Taktzeiten mehrere
Personen die Stiicke verpacken, damit die Herstellung
oder Bearbeitung der Stlcke nicht durch eine verlang-
samte Verpackung verzdgert wird.

Die Erfindung und ihre Vorteile

[0003] Demgegenilber haben die erfindungsgemafiie
Vorrichtung mit den Merkmalen des Anspruchs 1 und
das erfindungsgemafie Verfahren mit den Merkmalen
des Anspruchs 15 den Vorteil, dass die Verpackung der
biegeschlaffen Stiicke maschinell und in denselben ho-
hen Taktzeiten erfolgen kann, wie die Herstellung oder
Verarbeitung der Stlicke. Der Vorgang wird damit nicht
durch eine langsame Verpackung verzdgert. Jedes der
auf dem Transportband zugefiihrten Stiicke wird durch
einen Greifer, der von hinten an das Stlick herangefiihrt
wird, an den Rand des Transportbandes und von dort
auf eine Platte geschoben. Dabei kann es sich entweder
um den seitlichen Rand des Transportbandes oder um
den in Transportrichtung gesehen hinteren Rand des
Transportbandes nahe der Umlenkrolle handeln. Platte
und Greifer fahren das Stiick an eine Position oberhalb
der in der Verpackung vorgesehenen Position des
Stiicks. AnschlieBend wird die Platte mit hoher Ge-
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schwindigkeit unter dem Stlick weggezogen und fahrt
erneut an das Transportband heran, um dort das nach-
ste Stlicke aufzunehmen. Der Greifer verbleibt solange
an der Position oberhalb der Verpackung, bis das Stlck
entweder aufgrund seiner Gewichtskraft von alleine in
die Verpackung fallt oder durch einen Stempel von oben
in die Verpackung gedriickt wird. Der Stempel hat den
Vorteil, dass der Vorgang beschleunigt wird. Anschlie-
3end wird der Greifer erneut an das Transportband her-
angefihrt, um erneut ein Stuck in die Verpackung zu
Uberfiihren.

[0004] Die Ubergabe des Stiicks von dem Transport-
band auf die Platte kann entweder am seitlichen Rand
des Transportbandes oder am in Bewegungsrichtung
gesehen hinteren Ende des Transportbandes erfolgen.
Die Bewegung des Greifers muss an den Ort der Uber-
gabe angepasst sein. Wird das Stlick an der Seite des
Transportbandes auf die Platte geschoben, so kann die
Platte zuvor teilweise unter das Transportband bewegt
werden. Zu dem Zeitpunkt, zu dem das vordere Ende
auf die Platte geschoben wird, befindet sich die Platte
bereits in Bewegung und nimmt das Stiick mit. Wird das
Stlick dagegen am Ende des Transportbandes auf die
Platte geschoben, so wird das Transportband in seiner
vollen Lange genutzt. Der hintere Abschnitt bleibt nicht
ungenutzt. Die Lange des Transportbandes kann daher
exakt mit der Strecke Ubereinstimmen, die fiir die Erfas-
sung der Stlicke mit dem Greifer notwendig ist.

[0005] Sind Greifer und Platte mit dem Stiick an der
Position oberhalb der Verpackung angelangt, wird die
Platte unter dem Stlick weggezogen, so dass das Stilick
in die Verpackung fallen kann. Die Bewegung der Platte
muss so schnell ausgefuhrt werden, dass das Stiick
nicht aufgrund seiner Tragheit an der Platte haften
bleibt. Hierzu wird die Platte entweder rotiert oder in ra-
dialer Richtung verschoben. Die Rotation wird durch
den Plattenantrieb ausgefiihrt. Dabei wird die Platte
nicht nur unter dem Stlick weggezogen, sondern gleich-
zeitig an die Ausgangsposition an dem Transportband
zurlckgefuhrt. Bei einer Verschiebung der Platte in ra-
dialer Richtung ist ein zweiter Plattenantrieb vorgese-
hen. Die Translationsbewegung wird der Rotationsbe-
wegung der Platte Uberlagert, so dass die Platte még-
lichst schnell wieder in die Ausgangsposition zurtick-
kehrt.

[0006] Wahrend des Umsetzens des Stlicks von dem
Transportband in die Verpackung, muss das Stlick nicht
angehoben werden. Dies sorgt fiir eine Beschleunigung
des Vorgangs. Dariiber hinaus wird das Stiick durch den
Greifer so behutsam auf die Platte Uberfiihrt, dass es
weder beschadigt noch in seiner Qualitat beeintrachtigt
wird. Dabei ist darauf zu achten, dass die Oberflache
des Transportbandes aufgrund ihrer physikalischen und
chemischen Eigenschaften eine moglichst geringe Rei-
bung zwischen dem Stlick und dem Transportband be-
wirkt.

[0007] Die Anordnung der in der Verpackung abge-
legten Stiicke wird durch den Verpackungsférderer be-
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einflusst. Bei dem Verpackungsférderer kann es sich
entweder um einen Linearférderer oder um einen Rota-
tionsférderer handeln. Der Verpackungsférderer kann
ein- oder zweiachsig sein und damit die Verpackungen
in eine oder zwei Richtungen férdern. Die Stlicke kon-
nen somit in einer oder mehreren Reihen nebeneinan-
der in einer Verpackung abgelegt werden. Dartber hin-
aus sind weitere Arten eines Transportes der Verpak-
kungen moglich. Der Verpackungsférderer muss ledig-
lich hinsichtlich der Taktzeiten an die Umsetzung der
einzelnen Stilicke angepasst werden. Die Verpackung
wird immer dann um eine vorgegebene Strecke oder ei-
nen vorgegebenen Winkel weiter transportiert, wenn ein
Stlck abgelegt worden ist. Sobald eine Verpackung
vollstandig mit Stlicken gefilllt ist, wird die gefillte Ver-
packung abtransportiert und eine noch leere Verpak-
kung zugefiihrt. Das Ablegen kann beispielsweise fa-
cherférmig oder rosettenférmig erfolgen.

[0008] Nach einer vorteilhaften Ausgestaltung der er-
findungsgemafen Vorrichtung sind an dem Greifer zwei
Finger vorgesehen. Dabei ist einer der beiden Finger
fest mit dem Greiferarm verbunden, wahrend der ande-
re Finger seine Position in radialer Richtung verandern
kann. In einer bevorzugten Ausfiihrungsform ist der in
radialer Richtung weiter innen angeordnete Finger fest,
wahrend der in radialer Richtung duRere der beiden Fin-
ger verschiebbar gelagert ist. Nach einer weiteren vor-
teilhaften Ausgestaltung der Erfindung ist eine bezlg-
lich der Achse des Greiferarms exzentrisch angeordne-
te Kurvenscheibe vorgesehen. Der variable Finger ist
mit einer Kurvenrolle verbunden, die bei einer Rotation
des Greiferarms kraftschllissig an der ortsfesten Kur-
venscheibe abrollt. Dabei &ndert der Finger seine Posi-
tion in radialer Richtung in Abhangigkeit von der Form
der Kurvenscheibe. Dies fliihrt dazu, dass sich der au-
Rere Finger an den inneren Finger annahert, wenn der
Greiferarm (ber dem Transportband rotiert. Dadurch
wird gewahrleistet, dass ein auf dem Transportband
herangefiihrtes Stlick unabhéngig von seiner Position
von dem Greifer erfasst wird. Ein seitlicher Versatz zwi-
schen den einzelnen herangefiihrten Stlcken ist auf-
grund der zuvor erfolgten Ver- oder Bearbeitung der
Stlicke moglich.

[0009] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestal-
tung der Erfindung wird ein Greiferarm um seine Mitte
rotiert. An den beiden entgegen gesetzten Enden des
Greiferarms befindet sich je ein Greifer. Auf diese Weise
kénnen die Taktzeiten zusatzlich verringert werden.
[0010] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestal-
tung der Erfindung sind die beiden Finger des Greifers
abgerundet oder abgeschragt. Auf diese Weise kénnen
sie an die Form der umzusetzenden Stilicke angepasst
werden.

[0011] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestal-
tung der Erfindung verlaufen die Achse des Greiferar-
mantriebs und die Achse des Plattenantriebs koaxial zu-
einander. Da die Platte und der Greiferarm unterschied-
liche Bewegungen ausfiihren, sind zwei getrennte An-
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triebe notwendig. Die Platte wird lediglich um einen Win-
kel, der typischerweise kleiner oder gleich 90° ist, zwi-
schen einer ersten Position unmittelbar am seitlichen
Rand des Transportbandes und einer zweiten Position
oberhalb der Verpackung hin und her rotiert. Der Grei-
ferarm wird dagegen nur in eine Richtung gedreht. Ist
der Arm mit zwei Greifern ausgestattet, so muss er zum
Aufnehmen und Ablegen eines Stiicks um 180° gedreht
werden. Da die Bewegungen des Greiferarms und der
Platte aufeinander abgestimmt sein missen und insbe-
sondere zwischen der Position am Rand des Transport-
bandes und der Position oberhalb der Verpackung si-
multan und ohne seitliche Verschiebung erfolgen mis-
sen, sind die koaxialen Achsen von Vorteil. Die beiden
Achsen verlaufen senkrecht zum und neben dem Trans-
portband. Als Antriebe fir den Greiferarm und die Platte
eignen sich insbesondere Servomotoren.

[0012] Nach einer weiteren vorteilhaften Ausgestal-
tung der Erfindung ist an dem Transportband eine Licht-
schranke vorgesehen, welche das Passieren des in
Transportrichtung gesehen hinteren Ende des Stlicks
an einem vorgegebenen Punkt ermittelt. Sobald das
Stlick diesen Punkt passiert hat, wird der Greiferarm ro-
tiert, so dass der Greifer von hinten an das Stiick her-
angefihrt werden kann. Dabei wird der Greiferarm so
rotiert, dass er bei Erreichen des Stlicks anndhernd mit
derselben Geschwindigkeit bewegt wird wie das Trans-
portband. Dadurch wird erreicht, dass das Stlick durch
den Greifer lediglich seitlich verschoben wird. Das Stlick
wird somit so wenig als moglich relativ zur Oberflache
des Transportbandes bewegt.

[0013] Mit der erfindungsgeméafRen Vorrichtung und
dem erfindungsgemafRen Verfahren kdnnen nicht nur
Lebensmittelstiicke sondern auch andere insbesondere
biegeschlaffe Stlicke umgesetzt und verpackt werden.
[0014] Weitere Vorteile und vorteilhafte Ausgestaltun-
gen der Erfindung sind der Zeichnung, der nachfolgen-
den Beschreibung und den Anspriichen zu enthehmen.

Zeichnung

[0015] In der Zeichnung ist ein Ausflihrungsbeispiel
einer erfindungsgemafien Vorrichtung dargestellt. Die-
ses Ausflihrungsbeispiel ist im Folgenden naher be-
schrieben. Es zeigen:

Figur 1 Vorrichtung in perspektivischer Ansicht,

Figur 2  Greiferarm und Platte der Vorrichtung gemaf
Figur 1 mit den zugehérigen Antrieben,

Figur 3  Ausschnitt aus der Vorrichtung gemaf Figur

1 mit Transportband, Greiferarm, Platte und
Stempel.

Beschreibung des Ausfiihrungsbeispiels

[0016] In Figur 1 ist eine Vorrichtung zum geordneten
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Ablegen von biegeschlaffen Stlicken in einer Verpak-
kung mit einem Transportband 1, auf dem die Stiicke 2
zugeflihrt werden und einem Verpackungsférderer 3,
der die Verpackungen 4 zufiihrt und nach dem Ablegen
eines Stlicks weiter transportiert. Die Transportrichtung
des Transportbandes ist durch einen Pfeil angedeutet.
Der Greifer 5 ist an einem in Figur 1 nicht erkennbaren
Greiferarm angeordnet. Der Greiferarm ist durch das
Gehause 6 der Vorrichtung verdeckt. Die Platte 9 Uiber-
nimmt die Stlicke 2 von dem Transportband 1 und fiihrt
sie bis Uber die vorgesehene Position in einer Verpak-
kung 4.

[0017] Figur 2 zeigt den Greiferarm 7, den Greiferar-
mantrieb 8, die Platte 9 und den Plattenantrieb 10. An
dem Greiferarm 7 sind zwei Greifer 5 und 11 angeord-
net. Der Greiferarm wird anhand des Greiferarman-
triebs 8 um eine Achse rotiert, welche durch seine Mitte
verlauft. Dabei handelt es sich um einen Servomotor.
Die beiden Greifer 5 und 11 weisen je zwei Finger 12
und 13 auf. Die beiden in radialer Richtung innen gele-
genen Finger 12 sind fest mit dem Greiferarm verbun-
den. lhre Position &ndert sich wahrend des Rotierens
des Greiferarmes in radialer Richtung nicht. Die beiden
in radialer Richtung auRen angeordneten Finger 13 sind
so am Greiferarm befestigt, dass sich ihre Position in
radialer Richtung verandern kann. Dies geschieht da-
durch, dass die Finger 13 mit Kurvenrollen 22 verbun-
den sind, die an der ortsfesten Kurvenscheibe 14 kraft-
schliissig abrollen. Dabei folgen die Kurvenrollen 22
dem Verlauf der Kurvenscheibe. Diese Bewegung wird
auf die Finger 13 Ubertragen. Bei einer Rotation des
Greiferarmes um 180° befindet sich der dul3ere Finger
13 des Greifers 5 zu Beginn in einer Position, in der der
Abstand zwischen den beiden Fingern 12 und 13 maxi-
mal ist. Mit diesem Abstand der beiden Finger wird der
Greifer 5 Uber das Transportband 1 in Figur 1 ge-
schwenkt, so dass er sich von hinten an ein Stiick 2 an-
nahert. Dabei befindet sich der Finger 12 nahe dem seit-
lichen Rand des Transportbandes 1, welcher dem Ver-
packungsforderer 3 zugewandt ist. Nun beginnt sich der
Abstand zwischen den beiden Fingern 12 und 13 zu ver-
kleinern, da der auRere Finger 13 radial nach innen ge-
zogen wird, wahrend der Greiferarm 7 rotiert. Dabei wird
das Stuick 2 eingefangen, unabhangig davon, welche
Position es auf dem Transportband einnimmt. Dartiber
hinaus wird es durch den duf3eren Finger 13 an den seit-
lichen Rand des Transportbandes 1 gezogen. Sobald
es den Rand erreicht hat, wird es auf die Platte 9 ge-
schoben, welche sich zu diesem Zeitpunkt nahe dem
seitlichen Rand des Transportbandes 1 befindet. An-
schlieRend werden die Platte 9 und der Greifer als Ein-
heit mit derselben Geschwindigkeit bewegt. Dies ist in
Figur 2 durch den zweiten Greifer 11 und die Platte 9
angedeutet. Die einheitliche Bewegung erfolgt solange,
bis die Position oberhalb der Verpackung erreicht ist.
Nun wird die Platte 9 mit hoher Geschwindigkeit in die
entgegengesetzte Richtung bewegt, so dass sie wieder
ihre Position nahe dem seitlichen Rand des Transport-
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bandes 1 einnimmt. Das Stiick 2 kann nun aufgrund sei-
ner Gewichtskraft nach unten in die Verpackung fallen.
Das Stuck 2 und eine Verpackung sind in Figur 2 nicht
dargestellt. Die nach unten gerichtete Bewegung wird
durch einen Stempel 15 beschleunigt. Der Stempel 15
ist in Figur 3 dargestellt. AnschlieRend wird der Greifer-
arm weitergedreht, so dass der zweite Greifer ein wei-
teres Stlick auf dem Transportband erfassen kann.
[0018] Der Greiferarm 7 und die Greiferscheibe 14
werden durch den Greiferarmantrieb 8 tber einen Rie-
men 16 und eine Riemenscheibe 17 angetrieben. Die
Platte 9 wird durch den Plattenantrieb 10 Gber einen
Riemen 18 und eine Riemenscheibe 19 angetrieben.
Dabei verlaufen die Achsen um die der Greiferarm ei-
nerseits und die Platte andererseits angetrieben wer-
den, koaxial. Bei den beiden Antrieben handelt es sich
um Servomotoren.

[0019] Die Breite der Platte 9 stimmt nahezu mit der
Lange der beiden Finger 12 und 13 der Greifer 5 und 11
Uberein. Zur Stabilisierung der Platte sind zwei Streben
20 und 21 vorgesehen, die mit der Platte 9 zusammen
ein Kreissegment bilden.

[0020] Figur 3 zeigt einen Ausschnitt aus der Vorrich-
tung gemaf Figur 1. In dieser Darstellung sind das
Transportband 1, der Verpackungsforderer 3, die Platte
9, der Greifer 11 und der Stempel 15 erkennbar. Wah-
rend in Figur eine perspektivische Darstellung in Trans-
portrichtung des Transportband dargestellt ist, zeigt Fi-
gur 3 eine Darstellung entgegen der Transportrichtung.
[0021] Samtliche Merkmale der Erfindung kénnen so-
wohl einzeln, als auch in beliebiger Kombination mitein-
ander, erfindungswesentlich sein.

Bezugszahlenliste
[0022]

Transportband

Stlick
Verpackungsfoérderer
Verpackung

Greifer

Gehause

Greiferarm
Greiferarmantrieb

9 Platte

10 Plattenantrieb

11 Greifer

12  innerer Finger des Greifers
13 auBerer Finger des Greifers
14  Kurvenscheibe

15  Stempel

16  Riemen

17  Riemenscheibe

18 Riemen

19 Riemenscheibe

20 Strebe

21 Strebe

O ~NO O WN -
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Kurvenrolle

Patentanspriiche

1.

Vorrichtung zum geordneten Ablegen von biege-
schlaffen Stiicken in einer Verpackung

mit einem Transportband (1), auf dem die Stlicke
(2) zugefuhrt werden, mit einem Greifer (5, 11) an
einem rotierenden Greiferarm (7), dessen Rotati-
onsachse senkrecht zum Transportband (1) ver-
lauft, wobei der Greifer die Stiicke von dem Trans-
portband auf eine Platte (9) schiebt,

mit einem Greiferarmantrieb (8), der den Greifer-
arm (7) zur Rotation antreibt,

mit einer Platte (9), welche die Stlicke von dem
Transportband (1) Gbernimmt und bis Gber die vor-
gesehene Position in der Verpackung (4) fahrt, mit
einem Plattenantrieb (10) zur Rotation der Platte (9)
um eine Achse zwischen einer ersten Position un-
mittelbar an dem Transportband (1) und einer zwei-
ten Position Uber der Verpackung (4),

mit einem Verpackungsforderer (3), der die Verpak-
kungen (4) zufiihrt und nach dem Ablegen eines
Stlicks weitertransportiert um das néchste Stlick
ablegen zu kénnen.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass an dem Greifer (5, 11) zwei Finger
(12, 13) vorgesehen sind.

Vorrichtung nach Anspruch 2, dadurch gekenn-
zeichnet, dass einer der beiden Finger (13) in ra-
dialer Richtung verschiebbar oder variabel mit dem
Greiferarm (7) verbunden ist und der andere Finger
(12) fest am Greiferarm (7) befestigt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 2 oder 3, dadurch ge-
kennzeichnet, dass eine beziiglich der Achse des
Greiferarms exzentrisch angeordnete Kurvenschei-
be (14) vorgesehen ist, und dass einer der Finger
(13) mit einer Kurvenrolle (22) verbunden ist, die bei
einer Rotation des Greiferarms (7) kraftschliissig an
der Kurvenscheibe (14) abrollt.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass der
Greiferarm (7) um seine Mitte rotiert wird und dass
an den beiden eingegengesetzten Enden des Grei-
ferarms je ein Greifer (5, 11) angeordnet ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 2 bis 5, da-
durch gekennzeichnet, dass die beiden Finger
(12, 13) des Greifers (5, 11) an ihren den Stlicken
zugewandten und/ oder dem Greiferarm (7) zuge-
wandten Enden abgerundet oder abgeschrégt sind.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
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10.

1.

12.

13.

14.

15.

spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Brei-
te der Platte (9) mit der Lange des Greifers (5, 11)
insbesondere mit der Lange der Finger (12, 13)
Ubereinstimmt oder breiter ist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass die Ach-
se, um die der Greiferarm (7) durch den Greiferar-
mantriebs (8) gedreht wird, und die Achse, um die
die Platte(9) durch den Plattenantrieb (10) gedreht
wird, koaxial zueinander verlaufen.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, dass ein
zweiter Plattenantrieb vorgesehenist, der die Platte
in radialer Richtung verschiebt.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass als Grei-
ferarmantrieb (8) und/ oder Plattenantrieb (10) ein
Servomotor vorgesehen ist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass an dem
Transportband (1) eine Lichtschranke vorgesehen
ist, welche das Passieren des in Transportrichtung
gesehen hinteren Endes des Stlicks (2) an einem
vorgegebenen Punkt ermittelt.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spruche, dadurch gekennzeichnet, dass ober-
halb der Position, an der das Stlck (2) in einer Ver-
packung (4) abgelegt werden soll, ein vertikal ver-
schiebbarer Stempel (15) vorgesehen ist, der das
Stlick (2) von oben in die Verpackung (4) driickt,
wenn die Platte (9) an ihre erste Position nahe dem
seitlichen Rand des Transportbandes (1) zurlickge-
fahren wird.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, dass als Ver-
packungsforderer (3) ein Linearférderer vorgese-
hen ist, der die Verpackungen taktweise vorwarts
transportiert.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 12, da-
durch gekennzeichnet, dass als Verpackungsfor-
derer ein Rotationsférderer vorgesehen ist, der die
Verpackungen taktweise um einen vorgegebenen
Winkel rotiert.

Verfahren zum geordneten Ablegen von biege-
schlaffen Stiicken (2) in einer Verpackung (4) ins-
besondere unter Einsatz einer Vorrichtung nach ei-
nem der Anspriiche 1 bis 14, dadurch gekenn-
zeichnet,

dass die Stlcke (2) auf einem Transportband (1)
zugefuhrt werden,
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dass jedes der Stiicke mittels eines Greifers (5, 11)
an den Rand des Transportbandes (1) gefiihrt wird,
dass das Stiick (2) am Rand des Transportbandes
(1) durch den Greifer (5, 11) auf eine Platte (9) ge-
schoben wird,

dass Greifer (5, 11) und Platte (9) das Stuick lber
die in der Verpackung vorgesehene Position fah-
ren,

dass die Platte (9) mit hoher Geschwindigkeit und
starker Beschleunigung unter dem Stiick weggezo-
gen wird und an die Position nahe dem Transport-
band (1) zurlckfahrt, wodurch das Stiick aufgrund
seiner Gewichtskraft an der vorgesehenen Position
in der Verpackung (4) fallt,

dass der Greifer (5, 11) in seine Ausgangslage zu-
rickkehrt um erneut ein Stiick von dem Transport-
band (1) aufzunehmen.

Verfahren nach Anspruch 15, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Stulick durch einen Stempel (15)
von oben in die Verpackung gedriickt wird.

Verfahren nach Anspruch 15 oder 16, dadurch ge-
kennzeichnet, dass der Greifer (5, 11) und die
Platte (9) um zwei Achsen gedreht werden, die ko-
axial zueinander verlaufen.

Verfahren nach einem der Anspriiche 15 bis 17, da-
durch gekennzeichnet, dass der Greifer (5, 11)
erstdann von hinten an ein Stiick (2) auf dem Trans-
portband (1) herangefiihrt wird, wenn das in Bewe-
gungsrichtung gesehene hintere Ende des Stilicks
eine Lichtschranke passiert hat.

Verfahren nach einem der Anspriiche 15 bis 18, da-
durch gekennzeichnet, dass der Greifer (5, 11),
sobald er das Stiick (2) auf dem Transportband (1)
berthrt, mit derselben Geschwindigkeit bewegt
wird wie das Transportband (1).
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