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(54) System aus einem Packgut-Gebinde und einer Unterdruck-Greifvorrichtung sowie ein Verfahren

zum Entladen von flachen Objekten

(57) Die Erdfindung betrifft ein System umfassend ein Packgut-
Gebinde (1) und eine Unterdruck-Greifvorrichtung (6) zum Ent-
laden von flachen Objekten aus dem Packgut-Gebinde (1). Das
Packgut-Gebinde (1) weist einen Container (2) mit mindestens
zwei stirnseitig angeordneten Distanzhaltern (3) und mindestens
eine im Container (2) angeordnete Lage Packgut (5) auf. Die Un-
terdruck-Greifvorrichtung (6) weist folgendes auf:

— einen Rahmen,

— eine am Rahmen angeordnete Kontaktflache zur Aufnah-
me mindestens eines flachen Objektes, wobei die Kontakt-
flache wenigstens eine Ansaugéffnung aufweist,

— mindestens zwei Greifelemente (7), wobei die mindestens
zwei Greifelemente (7) gemeinsam bewegbar sind und am
Rahmen gegeniberliegend angeordnet sind,

— eine Unterdruckeinheit, die mit der mindestens einen An-
saugo6ffnung der Kontakiflache pneumatisch wirkverbun-
den ist.

Die mindestens zwei Greifelemente (7) sind jeweils vertikal
relativ zum Rahmen und horizontal unterhalb der Kontaktflache
verfahrbar. Die Greifelemente (7) sind in durch die Distanzhalter

(3) gebildete Zwischenraume (23) zwischen dem Container (2)
und der mindestens einen Lage Packgut (5) des Packgut-Gebin-
des (1) einbringbar.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein System umfassend eine Packgut-Gebinde und eine Unterdruck-Greifvorrichtung zum
Entladen von flachen Objekten, ein Packgut-Gebinde sowie ein Verfahren zum Entladen von flachen Objekten geméss
den Oberbegriffen der unabh&ngigen Anspriche.

[0002] In der Verpackungsindustrie sind nur wenig automatisierte Entnahmesysteme fiir in Verpackungskartons gesta-
pelte und zusammengelegte Faltschachteln bekannt. Teilweise erfolgt die Bestlickung noch manuell. Dabei werden die
Umverpackungen, in der Regel Kartons, von Hand geéffnet, die Faltschachteln entnommen und in die Verpackungsanla-
ge eingelegt. Da die Ublicherweise senkrecht stehend und in mehreren Lagen gestapelten Faltschachteln unregelméBig
angeordnet sind und die einzelnen Lagen durch Schrégstellen der Faltschachteln keine konstante Héhe aufweisen, ist
eine einfache maschinelle Entnahme nicht méglich. Ahnliche Probleme ergeben sich bei der Entnahme anderer flacher
CGegenstande wie Karten, Blatter oder dergleichen aus einer Umverpackung.

[0003] Zusétzlich sind die Faltschachteln in der Regel so dicht gepackt, dass zwischen den Faltschachteln und den Sei-
tenwénden der Umverpackung keine Licke ist, in die ein Greifer eingeflhrt werden kdnnte.

[0004] Auch werden die Anforderungen in der Industrie an automatisierte Prozesse immer héher.

[0005] EP 2 620 377 A2 versucht die Nachteile des Stands der Technik zumindest teilweise zu |6sen. Beschrieben ist ein
Verfahren zum Entnehmen von Faltschachteln aus einer Umverpackung durch Bewegen der Umverpackung zusammen
mit der Greifeinrichtung, so dass die Faltschachteln zusammenrutschen und mit der Greifeinheit enthommen werden
kann. Dies stellt jedoch zusétzlich technische Anforderungen an die automatisierte Vorrichtung, da die Aufnahme fir die
Umverpackung zwischen mindestens zwei Endstellungen hin und her bewegbar sein muss und die Bewegung auf die
Bewegungen der Greifeinheit abgestimmt sein missen.

[0006] In US 6 860 531 B2 wird eine Greifvorrichtung aus Greifelementen und einer Vakuumanordnung vorgeschlagen.
Bei dieser Vorrichtung ist es jedoch erforderlich, dass die Greifelemente in einer geneigten Stellung in das Gebinde ein-
fahren, um so einen Kontakt zu den Faltschachteln herstellen zu kédnnen. Zudem missen die Umverpackungen bis zur
endgtltigen Entnahme sténdig neu positioniert werden, um das Zusammenschieben der Faltschachteln und die Entnahme
zu erméglichen. Das Verfahren ist kompliziert und aufwendig.

[0007] Es ist daher zumindest eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung, die Nachteile des Standes der Technik auszuréu-
men. Es ist insbesondere eine Aufgabe der Erfindung, die Entladung von Gebinde effizienter zu gestalten und ein System
bereitzustellen, dass eine einfache, automatisierte Entladung von flachen Objekten und insbesondere Faltschachteln er-
moglicht sowie ein vereinfachtes Verfahren zum Entladen der flachen Objekte.

[0008] Die zumindest eine Aufgabe wird durch die Gegenstande der unabhangigen Anspriche geldst, bevorzugte Aus-
fuhrungsformen finden sich in den abhangigen Anspriichen.

[0009] Ein erster Aspekt der Erfindung betrifft System umfassend ein Packgut-Gebinde und eine Unterdruck-Greifvorrich-
tung zum Entladen von flachen Objekten, insbesondere noch nicht aufgefaltete Faltschachteln, aus dem Packgut-Gebinde.
Das Packgut-Gebinde weist einen Container mit mindestens zwei stirnseitig angeordneten Distanzhaltern und mindestens
eine im Container angeordnete Lage Packgut auf. Die Unterdruck-Greifvorrichtung weist folgendes auf:

— einen Rahmen,

— eine am Rahmen angeordnete Kontaktflache zur Aufnahme mindestens eines flachen Objektes, wobei die Kon-
taktflache wenigstens eine Ansaugéffnung aufweist,

— mindestens zwei Greifelemente, wobei die mindestens zwei Greifelemente gemeinsam, und vorzugsweise gemein-
sam mit der Kontaktflache, bewegbar sind und am Rahmen gegenuberliegend angeordnet sind,

— eine Unterdruckeinheit, die mit der mindestens einen Ansaugdffnung der Kontaktflaiche pneumatisch wirkverbun-
den ist,

[0010] Die mindestens zwei Greifelemente sind jeweils vertikal relativ zum Rahmen und horizontal unterhalb der Kontakt-
flache verfahrbar. Die Greifelemente sind in durch die Distanzhalter gebildete Zwischenrdume zwischen dem Container
und der mindestens einen Lage Packgut des Packgut-Gebindes einbringbar.

[0011] Die Unterdruckeinheit kann eine mit der Ansaugéffnung verbundene Pumpe sein. Die Verbindung kann beispiels-
weise Uber einen Schlauch erfolgen. Die Unterdruckeinheit kann auch eine Unterdruckkammer umfassen.

[0012] Das System erméglicht ein einfaches Entladen von flachen Objekten aus einem Gebinde. Ein Kippen einer Umver-
packung ist nicht notwendig. Das Packgut-Gebinde verhindert ein unglnstiges Hin- und Herrutschen der flachen Objekte,
so dass die Umverpackung auch keiner Neupositionierung bedarf. Insgesamt wird damit das Entladen von Faltschachteln
und anderen flachen Objekten deutlich vereinfacht.
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[0013] Die flachen Objekte kénnen Side-Load-Faltschachteln, Top-Load-Faltschachteln, Papier, Karton und dergleichen
sein. Grundsétzlich kann das System fur alle gangigen flachen Objekte eingesetzt werden.

[0014] Das Packgut-Gebinde ist vorzugsweise horizontal formschlissig mit der Unterdruck-Greifvorrichtung positioniert.
Es sind keine Hilfsbewegungen einer Gebinde-Aufnahme notwendig.

[0015] Die mindestens zwei Greifelemente kénnen unterhalb der Kontaktflache gleichzeitig in entgegengesetzte Richtun-
gen verfahrbar sein. Die Greifelemente kénnen somit aufeinander zu bewegt werden, was das Zusammenschieben der
flachen Objekte erméglicht.

[0016] Vorzugsweise sind jeweils ein Paar Greifelemente am Rahmen gegenuberliegend angeordnet.

[0017] Die Greifelemente kénnen ausgewéhlt sein aus der Gruppe bestehend aus: Greifarme, Greifzangen, Schiebeele-
mente, Roboterhénde, Klingen. Die Greifelemente kénnen zusétzlich mit einer rutschfesten Oberflache versehen sein,
beispielsweise Noppen oder Saugnépfe.

[0018] Die Kontaktflache kann aus einem flexiblen, vorzugswiese elastischen, Material sein. Das Material kann gleitfahig
sein. Vorzugsweise weist die Kontaktfliche eine Dicke zwischen 10 mm und 28 mm, bevorzugt 12 mm und 20 mm und
besonders bevorzugt 14 mm, auf.

[0019] Die Kontaktfliche kann aus zwei formidentischen und verklebten Schaumstoffplatten mit einer Dicke von jeweils
10 mm + 4 mm gebildet sein. Auf der Unterseite kann eine gleitoptimierte Folie aufgebracht sein. Die Folie kann ein weisses
HD-PE-Vlies (high density Polyetheylen) sein. Die Folie schltzt einerseits den Schaumstoff vor Abrieb und andererseits
gewahrleistet die Folie wahrend der Stapelkomprimierung den Oberflaichenanschluss der einzelnen Schachtelzuschnitte.

[0020] Aufgrund des Materials und der Dicke der Kontaktflache kann sich die Kontaktfliche den zu entnehmenden Ob-
jekten anpassen. Die Kontaktflache kann sich an mdgliche Stapelunebenheiten anpassen.

[0021] Im Packgut-Gebinde kénnen auch mindestens zwei Lagen Packgut im Container Ubereinander angeordnet sein.
Die Lagen kénnen durch mindestens einen Trennboden voneinander abgetrennt sein. Es sind auch mehrere Lagen még-
lich.

[0022] Mehrere Lagen Packgut in einem Gebinde erméglichen eine schnelle Entladung des Packguts. Das Gebinde muss
weniger héufig getauscht werden, was den Entladungsprozess beschleunigt.

[0023] Das Packgut sind insbesondere vorgefalzte und/oder vorgeklebte Kartons, vorzugsweise noch nicht aufgefaltete
Side-Load-Schachteln oder Top-Load-Schachteln.

[0024] Vorteilhafterweise ist/sind der Container und/oder die Distanzhalter und/oder der Trennboden aus Karton. Karton
lasst sich gut recyclen.

[0025] Die Distanzhalter weisen vorzugswiese eine Breite von mindestens 25 mm zwischen dem Container und den Lagen
Packgut auf. Gréssere Distanzwerte sind méglich. Der Abstand von 25 mm ist ideal in Hinblick auf das Gebindevolumen
und erméglicht ein kollisionsfreies Einfahren der Greifelemente in die Zwischenrdume zwischen Container, insbesondere
Containerwand, und der Lage oder Lagen Packgut.

[0026] Die Unterdruck-Greifvorrichtung kann pneumatische Zylinder aufweisen, lber welche die Greifelemente horizontal
und vertikal unabh&ngig voneinander bewegbar sind. Mithilfe von induktiven Endlageschaltern kann sichergestellt werden,
dass die Zylinder bzw. die Greifelemente die entsprechende Endstellung erreicht haben.

[0027] Die Unterdruck-Greifvorrichtung kann lber eine an einem Roboter angebrachte zentrale Ventileinheit mit pneuma-
tischen Leitungen versorgt sein. Die Unterdruckeinheit fir die Unterdruckgenerierung kann zumindest teilweise in einem
kompakten Geh&use untergebracht sein. Beispielsweise kann ein Geblase oder die Pumpe im Gehduse untergebracht
sein. Das Geh&use kann am Roboter befestigt sein, vorzugweise an einer vertikalen Haupt-Drehachse. Die Unterdruck-
speisung kann Ulber einen Schlauch erfolgen.

[0028] Die Steuerung des Roboters, der Unterdruck-Greifvorrichtung, der Ventileinheit und/oder Unterdruckeinheit kann
Uber zentrale speicherprogrammierbare Steuerungen (SPS), wie sie im Stand der Technik bekannt sind und beispielsweise
von der Firma B&R (5PC910.SX01-00) angeboten werden, gesteuert und in einem zentralem Steuerschrank platziert sein.

[0029] Ein weiterer Aspekt der Erfindung betrifft ein Verfahren zum Entladen von flachen Objekten, insbesondere noch
nicht aufgefaltete Faltschachteln, aus einem Packgut-Gebinde. Das Verfahren umfasst die Schritte:

a) Bereitstellen eines Systems wie vorhergehend beschrieben,
b)  Vertikales Ausfahren der Greifelemente,

c) Eingreifen der Greifelemente in durch die Distanzhalter gebildete Zwischenrdume zwischen dem Container und
der mindestens einen Lage Packgut des Packgut-Gebindes,

d) Horizontale Verschiebung der Greifelemente zum Zusammenschieben eines Packguts,
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e)  Anlegen eines Unterdrucks und Ansaugen des Packguts an die Kontaktflache,
f) Transferieren des Packguts zu einem Schachtelmagazin,

g)  Auswerfen des Packguts durch Lésen des Unterdrucks.

[0030] Vorzugsweise erfolgt in Schritt f) ein gemeinsame bzw. gleichzeitige Bewegung der Greifelemente und der Kon-
taktflache. Das Auswerfen in Schritt g) erfolgt vorzugweise auf eine Produktmaschine. In Schritt g) kann das Auswerfen
des Packguts durch horizontales Verfahren der Greifelemente flir das Entspannen des Packgutes und durch gleichzeitiges
Lésen des Unterdrucks erfolgen. Im Anschluss kdnnen die Faltschachteln maschinell aufgeklappt und bestiickt werden.
Beispielsweise erfolgt die Bestiickung mit Arzneimittel und Beipackzetteln.

[0031] Das Verfahren ermdglicht ein schnelles und einfaches Entladen von Packgut-Gebinden und eine schnelle Be-
stiickung von Produktmaschinen.

[0032] Vorzugsweise kann in Schritt h) ein Trennboden durch Ansaugen an die Kontakiflache aus dem Packgut-Gebinde
enthommen werden. Vorher kédnnen dazu die Greifelemente vertikal eingefahren werden, um die Enthahme des Trennbo-
dens nicht zu behindern.

[0033] Nach Schritt h) kénnen die Schritte a) bis h) fiir eine zweite Lage wiederholt werden. Die Schritte kébnnen auch
fur weitere Lagen wiederholt werden.

[0034] Im Verfahrensschritt e) und/oder h) wird vorzugsweise mit einer Pumpe Unterdruck an der wenigstens einen An-
saugéffnung erzeugt.

[0035] Ein weiterer Aspekt betrifft ein Packgut-Gebinde umfassend einen Container, mindesten eine Lage Packgut aus
flachen Objekten und mindestens zwei stirnseitig angeordneten Distanzhaltern zum Einbringen von Greifelementen einer
Creifvorrichtung in durch die Distanzhalter gebildete Zwischenrdume zwischen dem Container und der mindestens einen
Lage Packgut.

[0036] Vorzugsweise ist/sind der Container und/oder die Distanzhalter und/oder der Trennboden aus Karton. Karton |&sst
sich gut recyclen.

[0037] Die Distanzhalter weisen vorzugswiese eine Breite von mindestens 25 mm zwischen dem Container und den Lagen
Packgut auf. Grossere Distanzwerte sind moglich.

[0038] Das Packgut im Packgut-Gebinde kénnen noch nicht zusammengefaltete Faltschachteln, insbesondere Side-Load-
Schachteln oder Top-Load-Schachteln; Papier oder Karton sein.

[0039] Die Erfindung wird anhand von Figuren naher erlautert. Gleiche Bezugszeichnen kennzeichnen baugleiche Ele-
mente. Bei den Ausfiihrungsformen handelt es sich um Beispiele. Diese sind nicht limitierend zu verstehen. Es zeigen:

Figur 1 Ein erfindungsgemésses Packgut-Gebinde.

Figur 2 Eine perspektivische Seitenansicht einer Unterdruckgreif-Vorrichtung eines erfindungsgeméssen Systems zum
Entnehmen vom Packgut aus einem Gebinde.

Figure 3 eine perspektivische Unteransicht der Unterdruck-Greifvorrichtung.

Figur 4A-4E Erfindungsgemaésses Verfahren zum Entnehmen einer ersten Lage Packgut mit einem erfindungsgemés-
sen System.

Figur 5A-5C Erfindungsgeméasses Verfahren zum Entfernen eines Trennbodens.
Figur 6A-6C Erfindungsgemésses Verfahren zum Entfernen einer zweiten Lage Packgut.
Figur 7 einen Roboter fiir eine Unterdruck-Greifvorrichtung.

Figur 8 eine Gebindezufiihrung, den Roboter aus Figur 7 mit einer erfindungsgeméassen Unterdruck-Greifvorrichtung
und einem Side-Load-Schachtelmagazin.

[0040] Figur 1 zeigt ein erfindungsgemésses Packgut-Gebinde 1. Das Packgut-Gebinde 1 umfasst einen Container 2,
Distanzhalter 3, zwei Lagen Packgut 5, die Uber einen Trennboden voneinander getrennt sind. Das Packgut 5 sind vor-
gefalzte und vorgeklebte Schachteln, welche auf der Produktmaschine maschinell aufgeklappt und bestiickt werden. Im
Packgut-Gebinde 1 sind die Schachteln im gefalzten Zustand stehend aneinandergereiht. Die Distanzhalter 3 weisen eine
Breite von 25 mm auf, so dass sich ein entsprechender Zwischenraum 23 zwischen Container 2 und Packgut 5 ergibt.

[0041] Figur 2 zeigt ein Unterdruck-Greifvorrichtung 6 eines erfindungsgeméssen Systems. Die Unterdruck-Greifvorrich-
tung umfasst 4 Greifelemente 7, jeweils ein Paar ist gegenlberliegend angeordnet. Die Greifelemente sind horizontal und
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vertikal Uber pneumatische Zylinder 8a und 8b verfahrbar. Die Endposition wird ber Endlageschalter 9a und 9b ermittelt.
Zwischen den Greifelementen ist eine Kontaktfldche 10 an einem Rahmen 12 angeordnet.

[0042] Wie aus Figur 3 ersichtlich, umfasst die Kontaktflache 10 eine Offnung 15 zu einer Unterdruckkammer 11.

[0043] In den Figuren 4A bis 4E ist die Entnahme der ersten Lage Packgut aus dem Gebinde 1 beschrieben. Zunachst
fahren die Greifelemente 7 vertikal aus und greifen in durch die Distanzhalter 3 gebildete Zwischenrdume 23 zwischen
dem Container 2 und der Lage Packgut 5 des Packgut-Gebindes 1 ein, wie aus den Figuren 4 A und 4B erkennbar ist.
Nachdem die Greifelemente 7 eingefahren sind, werden die Greifelemente 7 horizontal aufeinander zubewegt, so dass
die obere Lage Packgut 5a zusammengeschoben und komprimiert wird (Figur 4C). Die untere Lage Packgut 5b bleibt
in ihrer urspriinglichen Position. Die Kontaktflache 10 berihrt die Lage 5a oberhalb. Anschliessend wird Uber die Unter-
druckkammer 11 ein Unterdruck erzeugt, so dass ein nahezu dichtender Kontakt zwischen Kontaktflache 10 und der obere
Lage Packgut 5a entsteht (Figur 4D). Anschliessend wird die Lage Packgut 5a mithilfe des erzeugten Unterdrucks und
den zusammengefahren Greifelementen 7 aus dem Container 2 herausgehoben (Figur 4E) und zu einem Kartonmagazin
transferiert (nicht gezeigt). Im Container 2 verbleiben ein Trennboden 4 und die zweite Lage Packgut 5b.

[0044] An den Prozess kann sich die Entnahme des Trennbodens 4 anschliessen, wie in den Figuren 5A bis 5C gezeigt ist.
Wie in Figur 5A ersichtlich, werden die Greifelemente 7 zun&chst vollstdndig in die Vorrichtung eingefahren. Anschliessend
wird die Unterdruck-Greifvorrichtung 6 auf den Trennboden 4 angesenkt. Die Kontaktflache 10 liegt auf dem Trennboden
4 auf (Figur 5B). Durch Anlegen eines Unterdrucks in der Unterdruckammer 11 wird der Trennboden 4 an die Kontaktflache
10 gesaugt, die Vorrichtung 6 fahrt nach oben und entfernt dabei den Trennboden 4 aus dem Container 2 und legt die
untere Lage Packgut 5b frei (Figur 5C). Der Trennkarton 4 kann durch Lésen des Unterdrucks ausgeworfen werden.

[0045] Nun kann die Entnahme der zweiten Lage Packgut 5b erfolgen, wie in den Figuren 6A bis 6C gezeigt. Die Greif-
elemente 7 fahren wieder vertikal aus und greifen in durch die Distanzhalter 3 gebildeten Zwischenrdume 23 des Pack-
gut-Gebindes. Die Kontaktflaiche 10 liegt auf dem Packgut 5b auf (Figur 6A). Anschliessend werden die Greifelemente
7 horizontal aufeinander zubewegt und komprimieren so das Packgut 5b. Durch Anlegen eines Unterdrucks tber die Un-
terdruckkammer 11, saugt sich die Kontaktfliche am Packgut fest (Figur 6B). in Figur 6C wird das Packgut 5b aus dem
Container 2 gehoben.

[0046] Figur 7 zeigt eine Detailansicht eines Roboters 13 mit einer erfindungsgeméassen Unterdruck-Greifvorrichtung 6.
Der Roboter 13 umfasst einen Standfuss 14 und einen Arm 20. Die Unterdruck-Greifvorrichtung 6 wird lber eine am
Roboter 13 angebrachte zentrale Ventileinheit 16 mit entsprechend pneumatischen Leitungen 17 versorgt. Ein Geblése
oder eine Pumpe flr die Unterdruckgenerierung an der Kontaktfliche ist in einem kompakten Gehause 18 untergebracht,
welche selbst am Roboter 13 an der vertikalen Hauptdrehachse befestigt ist. Die Unterdruckspeisung erfolgt lber einen
flexiblen Schlauch 19.

[0047] Figur 8 zeigt ein System aus einer Gebinde-Zufiihrung 21, dem Roboter 13 und einem Side-Load-Schachtelma-
gazin 22.

Patentanspriiche

1. System umfassend ein Packgut-Gebinde (1) und eine Unterdruck-Greifvorrichtung (6) zum Entladen von flachen Ob-
jekten aus dem Packgut-Gebinde (1), wobei das Packgut-Gebinde (1) einen Container (2) mit mindestens zwei stirn-
seitig angeordneten Distanzhaltern (3) und mindestens eine im Container (2) angeordnete Lage Packgut (5, 5a, 5b)
aufweist, wobei die Unterdruck-Greifvorrichtung (6) folgendes aufweist:

—einen Rahmen (12),

—eine am Rahmen (12) angeordnete Kontaktflache (10) zur Aufnahme mindestens eines flachen Objektes, wobei die
Kontaktflache (10) wenigstens eine Ansaugéffnung (15) aufweist,

— mindestens zwei Greifelemente (7), wobei die mindestens zwei Greifelemente (7) gemeinsam bewegbar sind und
am Rahmen (12) gegenuberliegend angeordnet sind,

— eine Unterdruckeinheit (11), die mit der mindestens einen Ansaugéffnung (15) der Kontaktflache (10) pneumatisch
wirkverbunden ist,

wobei die mindestens zwei Greifelemente (7) jeweils vertikal relativ zum Rahmen (12) und horizontal unterhalb der
Kontaktflache (10) verfahrbar sind,

dadurch gekennzeichnet, dass die Greifelemente (7) in durch die Distanzhalter (3) gebildete Zwischenrdume (23)
zwischen dem Container (2) und der mindestens einen Lage Packgut (5, 5a, 5b) des Packgut-Gebindes (1) einbringbar
sind.

2. System nach Anspruch 1, wobei die mindestens zwei Greifelemente (7) unterhalb der Kontaktflache (10) gleichzeitig
in entgegengesetzte Richtungen verfahrbar sind.

3. System nach Anspruch 1 oder 2, wobei jeweils ein Paar Greifelemente (7) am Rahmen (12) gegenlberliegend an-
geordnet sind.

4. System nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei die Greifelemente (7) ausgewéahlt sind aus der Gruppe beste-
hend aus: Greifarme, Greifzangen, Schiebeelemente, Roboterh&nde, Klingen.
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System nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei die Kontaktflache (10) aus einem flexiblen, vorzugswiese elas-
tischen, Material ist.

System nach Anspruch 5, wobei die Kontaktflache (10) eine Dicke zwischen 10 mm und 15 mm, bevorzugt 12 mm
und 14 mm und besonders bevorzugt 14 mm, aufweist.

System nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei mindestens zwei Lagen Packgut (5, 5a, 5b) im Container (2)
Ubereinander angeordnet sind, wobei die Lagen (5, 5a, 5b) durch mindestens einen Trennboden (4) voneinander
abgetrennt sind.

System nach einem der vorherigen Anspriiche, wobei das Packgut (5, 5a, 5b) vorgefalzte und/oder vorgeklebte Kar-
tons sind, vorzugsweise noch nicht aufgefaltete Side-Load-Schachteln.

System nach einem der Anspriche 7 bis 8, wobei der Container (2) und/oder die Distanzhalter (3) und/oder der
Trennboden (4) aus Karton ist/sind.

System nach einem der vorherigen Anspriche, wobei die Distanzhalter (3) eine Breite von mindestens 25 mm zwi-
schen dem Container und den Lagen Packgut aufweisen.

Verfahren zum Entladen von flachen Objekten, insbesondere noch nicht aufgefaltete Faltschachteln, aus einem Pack-
gut-Gebinde (1), umfassend die Schritte:

h) Bereitstellen eines Systems nach einem der Anspriiche 1 bis 10,

i) Vertikales Ausfahren der Greifelemente (7),

j) Eingreifen der Greifelemente (7) in durch die Distanzhalter (3) gebildete Zwischenrdume (23) zwischen dem Con-
tainer (2) und der mindestens einen Lage Packgut (5, 5a, 5b) des Packgut-Gebindes (1),

k) Horizontale Verschiebung der Greifelemente (7) zum Zusammenschieben eines Packguts (5, 5a, 5b),

l) Anlegen eines Unterdrucks und Ansaugen des Packguts (5, 5a, 5b) an die Kontaktflache (10),

m) Transferieren des Packguts (5, 5a, 5b) zu einem Schachtelmagazin,

n) Auswerfen des Packguts (5, 5a, 5b) durch Ldsen des Unterdrucks.

Verfahren nach Anspruch 11, wobei in Schritt h) ein Trennboden (4) durch Ansaugen an die Kontakiflache (10) aus
dem Packgut-Gebinde (1) enthommen wird.

Verfahren nach Anspruch 12, wobei nach Schritt h) die Schritte a) bis h) flr eine zweite Lage (5b) wiederholt werden.

Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 13, wobei im Verfahrensschritt €) und/oder h) mit einer Pumpe Unterdruck
an der wenigstens einen Ansaugéffnung (15) erzeugt wird.

Packgut-Gebinde (1) umfassend einen Container (2), mindestens eine Lage Packgut (5, 5a, 5b) aus flachen Objek-
ten und mindestens zwei stirnseitig angeordneten Distanzhaltern (3) zum Einbringen von Greifelementen (7) einer
Creifvorrichtung (6) in durch die Distanzhalter gebildete Zwischenrdume (23) zwischen dem Container (2) und der
mindestens einen Lage Packgut (5, 5a, 5b).
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