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(54) VERFAHREN ZUM AUTOMATISCHEN STAPELN VON PLATTENFÖRMIGEM STAPELGUT, 
INSBESONDERE TRANSFORMATORENKERNBLECHEN

(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zum auto-
matischen Stapeln von plattenförmigem Stapelgut, ins-
besondere Transformatorenkernblechen, auf einer Un-
terlage, bei dem Stapelgut, insbesondere geschnittene
Bleche, mittels automatisierter Handhabungsmittel, die
um mindestens zwei schräg zueinander stehenden Ach-
sen beweglich sind, an einer gewünschten Soll-Position
und in einer bestimmten Ausrichtung und Lage auf einem
Legetisch abgestapelt werden, insbesondere um einen
Transformatorenkern auszubilden, wobei zur Ablage des
Stapelguts, insbesondere der Bleche, an der gewünsch-
ten Position diese mittels geeigneter Bewegung der
Handhabungsmittel in einem Handhabungsmittel-Koor-
dinatensystem zu einer Ist-Position bewegt werden. Er-
findungsgemäß wird zur Bestimmung von Abweichun-
gen der Ist-Position von der gewünschten Soll-Position
ein Referenzkoordinatensystem verwendet, zu dem ein
Kalibriersystem ausgerichtet wird, das die Bestimmung
der Abweichungen der Bewegung der Handhabungsmit-
tel von der Soll-Position erlaubt.
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