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(57) Abstract: The present invention relates to a handling device (100), with a first linear drive (101-1) with a first linearly
moveable carriage (103-1); and a second linear drive (101-2) with a second linearly movable carriage (103-2), which is secured

parallel to the first linear drive (101-1).

(57) Zusammenfassung: Die vorliegende Erfindung betrifft eine Handhabungseinrichtung (100), mit einem ersten Linearantrieb
(101-1) mit einem ersten linear verfahrbaren Schlitten (103-1); und einem zweiten Linearantrieb (101-2) mit einem zweiten linear
verfahrbaren Schlitten (103-2), der parallel an dem ersten Linearantrieb (101-1) befestigt ist.
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HANDHABUNGSEINRICHTUNG

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Handhabungseinrichtung

in der Automatisierungstechnik.

Bei pneumatischen Linearantrieben ist oftmals lediglich ein
Schlitten mit einer Schnittsteile zur Montage von Komponenten
vorhanden. Diese Linearantriebe weisen einen begrenzten
Funktionsumfang auf. Die Realisierung einer Greiffunktion ist
mit einem derartigen Linearantrieb beispielsweise nicht

moéglich.

Die Druckschrift DE 10 2005 019 606 Al betrifft eine
Portalachse mit einem l&nglichen Fihrungstrdger, an dem zwel
parallele Fihrungsschienen in Fihrungsrichtung verlaufend, um
eine zur Fihrungsrichtung parallele Verdrehachse relativ
zueinander verdreht vorgesehen sind. An den Fihrungsschienen
ist jeweils ein Laufwagen in Flhrungsrichtung verschieblich

gefihrt ist.

Es ist die Aufgabe der vorliegenden Erfindung, eine flexibel
einsetzbare und einfach aufgebaute Handhabungseinrichtung mit

neuem Funktionsumfang bereitzustellen.

Diese Aufgabe wird durch Gegenstidnde nach den unabha&ngigen
Ansprichen geldst. Vorteilhafte Ausfihrungsformen sind
Gegenstand der abhadngigen Anspriiche, der Beschreibung und der

Figuren.

Gemal einem ersten Aspekt wird diese Aufgabe durch eine
Handhabungseinrichtung geldst, mit einem ersten Linearantrieb
mit einem ersten linear verfahrbaren Schlitten; und einem
zweiten Linearantrieb mit einem zweiten linear verfahrbaren

Schlitten, der parallel an dem ersten Linearantrieb befestigt
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ist. Durch die Handhabungseinrichtung wird beispielsweise der
technische Vorteil erreicht, dass der Funktionsumfang
gegeniber einfachen Linearantrieben erhdéht wird und sich neue

Anwendungsgebiete erschlieRen lassen.

In einer vorteilhaften Ausfiihrungsform der
Handhabungseinrichtung umfasst der erste linear verfahrbare
Schlitten einen Anschlagshebel zum Mitnehmen des zweiten
Schlittens. Dadurch wird beispielsweise der technische Vorteil
erreicht, dass der zweiten Schlitten energiesparend in eine

vorgesehene Position bewegt werden kann.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung weist der erste und/oder der zweite
Schlitten eine L-Form auf. Dadurch wird beispielsweise der
technische Vorteil erreicht, dass die Schlitten zweil

groRflachige Montageschnittstellen aufweisen kdnnen.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung bildet eine Seite der L-Form eine erste
Montageschnittstelle und eine andere Seite der L-Form bildet
eine zweite Montageschnittstelle. Dadurch wird beispielsweise
der technische Vorteil erreicht, dass die
Befestigungsmdglichkeiten fiir Komponenten und die Flexibilitat

der Handhabungseinrichtung erhdoht werden.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung umfassen der erste und der zweite
Linearantrieb zumindest eine Durchgangs&ffnung zum
mechanischen Koppeln der Linearantriebe. Dadurch wird
beispielsweise der technische Vorteil erreicht, dass sich die
Linearantriebe auf schnelle Weise fest miteinander Koppeln

lassen.
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In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung umfassen der erste und der zweite
Linearantrieb mehrere Durchgangsdéffnungen, die linear in einer
Bewegungsrichtung des Schlittens angeordnet sind. Dadurch wird
beispielsweise der technische Vorteil erreicht, dass ein
Linearantrieb versetzt mit einem anderen Linearantrieb
gekoppelt werden kann und Linearantriebe unterschiedlicher

Liange gekoppelt werden konnen.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung ist ein Abstand zwischen den
Durchgangsdffnungen gleichbleibend. Dadurch wird
beispielsweise ebenfalls der technische Vorteil erreicht, dass
ein Linearantrieb versetzt mit einem anderen Linearantrieb
gekoppelt werden kann und Linearantriebe unterschiedlicher

Liange gekoppelt werden konnen.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung umfasst die Handhabungseinrichtung ein
befestigbares Halteelement zur Befestigung der
Handhabungseinrichtung an einem Zielobjekt. Das Zielobjekt ist
beispielsweise eine Wand oder ein Roboterarm. Dadurch wird
beispielsweise der technische Vorteil erreicht, dass sich die

Handhabungseinrichtung zuverl@&ssig befestigen léasst.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung weisen der erste Linearantrieb und der
zweite Linearantrieb die gleiche La&nge auf. Dadurch wird
beispielsweise der technische Vorteil erreicht, dass die
Handhabungseinrichtung als Langhubgreifer mit gleichen

Greiflangen verwendet werden kann.
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In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung weist der erste Linearantrieb eine
geringere Lange als der zweite Linearantrieb auf. Dadurch wird
beispielsweise der technische Vorteil erreicht, dass sich der
zweite Schlitten durch den ersten Schlitten in eine
Zwischenposition bringen lasst, ohne dass eine aufwandige

Steuerungselektronik verwendet wird.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform der
Handhabungseinrichtung weist der erste und der zweite
Linearantrieb eine flache Bauform auf, bei der die Hohe des
Linearantriebs zumindest das Doppelte der Breite des
Linearantriebs betragt. Dadurch wird beispielsweise der
technische Vorteil erreicht, dass eine kompakte

Handhabungseinrichtung realisiert werden kann.

GemédB einem zweiten Aspekt wird die Aufgabe durch einen
Roboter mit einer Handhabungseinrichtung nach dem ersten
Aspekt geldst. Durch den Roboter werden beispielsweise die
gleichen technischen Vorteile wie durch das Handhabungssystem

nach dem ersten Aspekt erreicht.

Gem&B einem dritten Aspekt wird die Aufgabe durch ein
Verfahren zum Handhaben eines Objekts geldst, mit den
Schritten eines Bewegens eines ersten linear verfahrbaren
Schlittens eines ersten Linearantriebs; und eines Bewegens
eines zweiten linear verfahrbaren Schlittens eines zweiten
Linearantriebs, der parallel an dem ersten Linearantrieb
befestigt ist. Durch das Verfahren werden beispielsweise die
gleichen technischen Vorteile wie durch das Handhabungssystem

nach dem ersten Aspekt erreicht.

In einer vorteilhaften Ausfihrungsform des Verfahrens greifen

der erste Schlitten des ersten Linearantriebs und der zweite



10

15

20

25

30

WO 2017/174385 PCT/EP2017/057182

Schlitten des zweiten Linearantriebs ein Objekt. Dadurch wird
beispielsweise ebenfalls der technische Vorteil erreicht, dass
die Handhabungseinrichtung als Langhubgreifer mit gleichen

Greiflangen verwendet werden kann.

In einer weiteren vorteilhaften Ausfihrungsform des Verfahrens
bewegt der erste Schlitten des ersten Linearantriebs den
zweiten Schlitten in eine Zwischenposition des Linearantriebs.
Dadurch wird beispielsweise der technische Vorteil erreicht,
dass auf eine aufwdndige Steuerungselektronik zum Anfahren der

Zwischenposition verzichtet werden kann.

Ausfihrungsbeispiele der Erfindung sind in den Zeichnungen

dargestellt und werden im Folgenden naher beschrieben.

Es zeigen:

Fig. 1 mehrere Ansichten einer Handhabungseinrichtung mit

zwel Linearantrieben;

Fig. 2 eine perspektivische Ansicht der

Handhabungseinrichtung;

Fig. 3 eine Ansicht eines Linearantriebs;

Fig. 4 eine Teilansicht eines Linearantriebs mit einem

Halteelement;

Fig. 5 eine Ubersicht {iber Bohrabstidnde von Linearantrieben;

Fig. 6 eine weitere Ubersicht {iber Bohrabstdnde von

Linearantrieben;
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6
Fig. 7 eine Ansicht der Handhabungseinrichtung an einem
Roboter; und
Fig. 8 ein Blockdiagramm eines Verfahrens.

Fig. 1 zeigt mehrere Ansichten einer Handhabungseinrichtung
100 mit zweil flachbauenden Linearantrieben 101-1 und 101-2.
Die Handhabungseinrichtung 100 dient beispielsweise in der Au-
tomatisierungstechnik zum Bewegen von Objekten und zum Bewdl-

tigen des Materialflusses von oder zu einer Wirkstelle.

Jeder Linearantrieb 101-1 und 101-2 der Handhabungseinrichtung
100 umfasst einen linear verfahrbaren Schlitten 103-1 und
103-2. Die beiden Schlitten 103-1 und 103-2 sind jeweils unab-
hangig voneinander verfahrbar. Der erste und der zweite
Schlitten 103-1 und 103-2 weisen eine L-Form auf, so dass sich
je Schlitten 103-1 und 103-2 zwel Montageschnittstellen erge-

ben, die in einem Winkel von 90° zueinander angeordnet sind.

Die Anordnung der Linearantriebe 101-1 und 101-2 erfolgt in
paralleler Weise. Die Rickseite des Linearantriebs 101-1 liegt
an der Riuckseite des Linearantriebs 101-2 an. Die beiden
Linearantriebe 101-1 und 101-2 sind gegenseitig an deren
Rickseite befestigt (Back to Back Montage). In der
dargestellten Ausfihrungsform weist der Linearantrieb 101-1

eine kilirzere Lange als der Linearantrieb 101-2 auf.

Der Schlitten 103-1 umfasst einen Anschlagshebel 105. Der
Anschlagshebel 105 steht in Berihrungskontakt mit dem anderen
Schlitten 103-2, so dass durch die Bewegung des einen
Schlittens 103-1 der andere Schlitten 103-2 in dessen

Bewegungsrichtung mitgenommen werden kann.
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Zunachst befinden sich beide Schlitten 103-1 und 103-2 in
deren Anfangslage (1 - Links). Daraufhin wird der erste
Schlitten 103-1 in Pfeilrichtung angetrieben, so dass dieser
den zweiten Schlitten 103-2 bis zu der Endlage des ersten
Schlittens 103-1 durch Kontakt mit dem Anschlagshebel 105

mitnimmt (2 - Mitte).

Aus dieser Zwischenposition der Schlitten 103-1 und 103-2 kann
der zweite Schlitten 103-2 direkt verfahren werden. Ein
vorheriges Zurlickfahren ist nicht erforderlich. Der zweite
Schlitten 103-2 wird hierbei derart angetrieben, dass sich
dieser unabhédngig von dem ersten Schlitten 103-1 in

Pfeilrichtung weiterbewegt (3 - Rechts).

Durch die gezeigte Handhabungseinrichtung 100 wird der Vorteil
erreicht, dass kein externes Zwischenstellungsmodul
erforderlich ist, das die Zwischenposition der Schlitten
aufeinander abstimmt. Ein Anfahren der Zwischenposition ist

von beiden Seiten her moglich.

Fiir die Handhabungseinrichtung 100 ist keine separate Sensorik
erforderlich, wie diese beispielsweise zum Hochklappen eines
Zwischenstellungsmoduls erforderlich sein kann, da die
Schlitten 103-1 und 103-2 jeweils stets in die Endlagen der

Linearantriebe 101-1 und 101-2 gefahren werden.

Durch die Handhabungseinrichtung 100 kann ein einfaches
Konstruktionsprinzip realisiert werden und beispielsweise eine
einfache pneumatische Ansteuerung der Linearantriebe 101-1 und
101-2 verwendet werden. Es entsteht ein geringer VerschleiB,

da keine bewegten Hebel oder Federmechanismen enthalten sind.

Fig. 2 zeigt eine perspektivische Ansicht der

Handhabungseinrichtung 100. Die Linearantriebe 101-1 und 101-2
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umfassen eine Anzahl an Durchgangsdffnungen 109, die zum
Verbinden der beiden Linearantriebe 101-1 und 101-2 dienen.

Die Durchgangsdffnungen 109 sind quer zur Bewegungsrichtung

der Schlitten 103-1 und 103-2 in den Linearantrieben 101-1 und

101-2 angeordnet.

Zzum Befestigen der Linearantriebe 101-1 und 101-2 kdnnen

beispielsweise Schrauben verwendet werden, die durch die

Durchgangsdffnungen 109 hindurchdurchgefiihrt werden. Durch die

Durchgangsdffnungen 109 entstehen integrierte

Befestigungspunkte an den Linearantrieben 101-1 und 101-2. Die

gezeigte Handhabungseinrichtung 100 kann beispielsweise mit
einer Greiffunktion zum Bestiicken einer Platine 113

ausgestattet sein.

Fig. 3 zeigt eine Ansicht eines einzelnen Linearantriebs 101
zum Aufbau der Handhabungseinrichtung 100. Bei dem
Linearantrieb 101 handelt es sich beispielsweise um einen
flachbauenden, pneumatischen kolbenstangenlosen Antrieb, der
mit und ohne Kugelumlauffiihrung ausgebildet sein kann. Die
Hohe des Linearantriebs 101 betragt dabei zumindest das
Doppelte der Breite des Linearantriebs 101. Die einzelnen
Linearantriebe 101-1 und 101-2 sind daher flacher als
herkommliche Linearantriebe vergleichbarer Baugrohle. Werden
zwel flachbauende Linearantriebe 101 aneinander befestigt,

ergibt sich eine kompakte Handhabungseinrichtung 100.

Der Schlitten 103 weist ein L-Form mit zweil
Montageschnittstellen 107-1 und 107-2 auf. Die
Montageschnittstellen 107-1 und 107-2 umfassen jeweils eine
Anzahl von Befestigungsbohrungen 125 zur Montage von

Komponenten.
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In der Handhabungseinrichtung 100 wird vorrangig die
Montageschnittstelle 107-2 verwendet. Die Montageschnittstelle
107-2 ist beispielsweise fir pneumatische Kompaktzylinder

ausgelegt und dient zur Montage von Greifbacken.

Die Montageschnittstelle 107-1 bildet eine Standard-
Schnittstelle. Die Montageschnittstelle 107-1 ist
beispielsweise fir pneumatische Schlitten und elektrische

Schlitten ausgelegt.

Durch die flache Bauform, die spezielle Geometrie des
Schlittens 109 und die im Profil des Linearantriebs 101
integrierten Durchgangsdffnungen 109 kdnnen zweil
Linearantriebe 101-1 und 101-2 rilckseitig miteinander
verbunden werden. Die Haltelemente 111 in T-Form dienen
beispielsweise zur Befestigung der Linearantriebe 101-1 und

101-2 an einer Wand.

Fig. 4 zeigt eine Teilansicht des Linearantriebs 101 mit einem
Halteelement 111. Das Haltelement 111 ist beispielsweise durch
ein T-Profil gebildet. Durch den Einsatz von Halteelementen
111, konnen die gekoppelten Linearantriebe 101-1 und 101-2
vielseitig montiert und befestigt werden. Die
Durchgangsoffnung 109 weist ein Profil zum Absenken einer
Befestigungsschraube auf, so dass diese nicht aus der

Profilschiene 121 des Linearantriebs 101 seitlich hervorsteht.

Im Allgemeinen ermdglichen spezifische Halteelemente 111 ein
Befestigen der Handhabungseinrichtung 100 an unterschiedlichen
Zielobjekten, wie Anlagen, Maschinen oder an Robotern. Das
Halteelement 111 kann durch ein Winkelstiick mit einem T-
Profil, einem Doppel-T-Profil oder einem L-Profil gebildet
sein. Das Halteelement 111 kann zusadtzlich mit den

Durchgangsdffnungen 109 verschraubt werden, um das
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Halteelement 111 mit der Handhabungseinrichtung 100 zu
koppeln. Die Befestigung an dem Zielobjekt kann ebenfalls
mittels Schrauben erfolgen. Im Allgemeinen kdnnen die
Halteelemente 111 auch durch andere Vorrichtungen gebildet
sein, die geeignet sind, die Handhabungseinrichtung 100 an

einem Zielobjekt zu befestigen.

Fig. 5 zeigt eine Ubersicht {iber Bohrabstinde der
Durchgangsdffnungen 109 von Linearantrieben 101
unterschiedlicher Lange. Die Gesamtlange der Linearantriebe
101-1 und 101-2 ist entlang der Abszisse aufgetragen. Der Hub
der Schlitten 103-1 und 103-2 ist entlang der Ordinate

aufgetragen.

In den Profilschienen 121 ist in Bewegungsrichtung des
Schlittens 103 in zweili Reihen eine Anzahl wvon
Durchgangsdffnungen 109 linear angeordnet. Die
Durchgangsoffnungen 109 in einer Reihe weisen untereinander
Uber die Lange der Linearantriebe hinweg jeweils die gleichen
Abstande auf, wie beispielsweise 15 cm. Daneben umfassen die
Linearantriebe 101 weitere Durchgangsdffnungen 123 zur
gegenseitigen Befestigung. Die gestaffelten
Durchgangsdffnungen 109 erméglichen eine direkte Verschraubung
beider Linearantriebe 101-1 und 101-2. Durch die &guidistanten
Abstande wird eine Verschraubung von Linearantrieben 101
unterschiedlicher Lange oder eine versetzte Verschraubung der

Linearantriebe ermdglicht.

Fig. 6 zeigt eine weitere Ubersicht iiber Bohrabstinde der
Linearantriebe 101. Die Gesamtlange der Linearantriebe 101-1
und 101-2 ist entlang der Abszisse aufgetragen. Der Hub der
Schlitten 103-1 und 103-2 ist entlang der Ordinate
aufgetragen. In dieser Darstellung sind die in Fig. 5

gezeigten Langen in deren Mitte ausgerichtet.
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Fig. 7 zeigt eine Ansicht der Handhabungseinrichtung 100 an
einem Roboter 200. Der Roboterarm 201 kann die
Handhabungseinrichtung 100 in dreidimensionaler Richtung
bewegen und drehen. In diesem Fall umfasst die
Handhabungseinrichtung 100 zwei Linearantriebe 101-1 und 101-2
mit gleichen Hubladngen, die an der Unterseite miteinander
verbunden sind. Jeder Schlitten 103-1 und 103-2 umfasst eine

aufgesetzte Greifbacke 119.

Durch die gekoppelten Linearantriebe 101-1 und 101-2 mit den
Greifbacken 119 kann die Handhabungseinrichtung 100
beispielsweise als ein Langhubgreifer filir Objekte 115, wie
beispielsweise Stahlrohre, verwendet werden. Durch die
Handhabungseinrichtung 100 lassen sich die Objekte 115 greifen

und auf einem Gestell 117 ablegen.

Fig. 8 zeigt ein Blockdiagramm eines Verfahrens. Das Verfahren
dient zum Handhaben eines Objekts 115 und umfasst den Schritt
S101 eines Bewegens des ersten linear verfahrbaren Schlittens
103-1 des ersten Linearantriebs 101-1; und den Schritt S101
eines Bewegens des zweiten linear verfahrbaren Schlittens 103-
2 des zweiten Linearantriebs 101-2, der parallel zu dem ersten

Linearantrieb 101-1 angeordnet ist.

Mit der Handhabungseinrichtung 100, die die beiden gekoppelten
Linearantriebe 101-1 und 101-2 umfasst, und dem entsprechenden
Verfahren lassen sich neue Anwendungsgebiete erschlieBen. Die
Handhabungseinrichtung 100 kann beispielsweise eine Funktion
als Langhub-Greifer ausfilhren, wenn der Schlitten 103-1 des
ersten Linearantriebs 101-1 in entgegengesetzter Richtung wie

der Schlitten 103-2 des zweiten Antriebs 101-2 betrieben wird.
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Die Handhabungseinrichtung 100 kann aber auch als
Transfersystem mit zwei separat und unabhingig verfahrbaren
Schlitten 103-1 und 103-2 verwendet werden. Zudem kann die
Handhabungseinrichtung 100 als energieeffizienter
pneumatischer Antrieb verwendet werden, bei dem durch eine
Kopplung der Schlitten 103-1 und 103-2 fir einen Arbeitshub
die Antriebskraft beider Linearantriebe 101-1 und 101-2 und
bei einem Rickhub die Kraft eines einzelnen Linearantriebs

101-1 oder 101-2 genutzt werden kann.

Alle in Verbindung mit einzelnen Ausfihrungsformen der
Erfindung erlauterten und gezeigten Merkmale kdnnen in
unterschiedlicher Kombination in dem erfindungsgemdalien
Gegenstand vorgesehen sein, um gleichzeitig deren vorteilhafte

Wirkungen zu realisieren.

Alle Verfahrensschritte kdnnen durch Vorrichtungen
implementiert werden, die zum Ausfihren des jeweiligen
Verfahrensschrittes geeignet sind. Alle Funktionen, die wvon
gegenstandlichen Merkmalen ausgefiihrt werden, k&nnen ein

Verfahrensschritt eines Verfahrens sein.

Der Schutzbereich der vorliegenden Erfindung ist durch die
Anspriche gegeben und wird durch die in der Beschreibung
erlduterten oder den Figuren gezeigten Merkmale nicht

beschrankt.
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BEZUGSZEICHENLISTE

100 Handhabungseinrichtung
101 Linearantrieb

103 Schlitten

105 Anschlagshebel

107 Montageschnittstelle
109 Durchgangsdffnungen
111 Halteelement

113 Platine

115 Objekt

117 Gestell

119 Greifbacken

121 Profilschiene

123 Durchgangsoffnung
125 Befestigungsbohrung

200 Roboter

201 Roboterarm
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ANSPRUCHE

Handhabungseinrichtung (100), mit:

einem ersten Linearantrieb (101-1) mit einem ersten linear

verfahrbaren Schlitten (103-1); und

einem zweiten Linearantrieb (101-2) mit einem zweiten
linear verfahrbaren Schlitten (103-2), der parallel an dem

ersten Linearantrieb (101-1) befestigt ist.

Handhabungseinrichtung (100) nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, dass der ersten linear verfahrbaren
Schlitten (103-1) einen Anschlagshebel (105) zum Mitnehmen

des zweiten Schlittens (103-2) umfasst.

Handhabungseinrichtung (100) nach einem der vorangehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der erste und oder

der zweite Schlitten (103-1, 103-2) eine L-Form aufweisen.

Handhabungseinrichtung (100) nach Anspruch 3, dadurch
gekennzeichnet, dass eine Seite der L-Form eine erste
Montageschnittstelle (107-1) bildet und eine andere Seite
der L-Form eine zweite Montageschnittstelle (107-2)

bildet.

Handhabungseinrichtung (100) nach einem der vorangehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der erste und der
zweite Linearantrieb (101-1, 101-2) zumindest eine
Durchgangsdffnung (109) zum mechanischen Koppeln der

Linearantriebe (101-1, 101-2) umfasst.

Handhabungseinrichtung (100) nach einem der Anspriiche 1

bis 4, dadurch gekennzeichnet, dass der erste und der
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10.

11.

12.

15

zweite Linearantrieb (101-1, 101-2) mehrere
Durchgangsoffnungen (109) umfasst, die linear in einer
Bewegungsrichtung des Schlittens (103-1, 103-2) angeordnet

sind.

Handhabungseinrichtung (100) nach Anspruch 6, dadurch
gekennzeichnet, dass ein Abstand zwischen den

Durchgangs&ffnungen (109) gleichbleibend ist.

Handhabungseinrichtung (100) nach einem der vorangehenden
Ansprilche, dadurch gekennzeichnet, dass die
Handhabungseinrichtung (100) ein befestigbares
Halteelement (111) zur Befestigung der

Handhabungseinrichtung (100) an einem Zielobjekt umfasst.

Handhabungseinrichtung (100) nach einem der vorangehenden
Ansprilche, dadurch gekennzeichnet, dass der erste
Linearantrieb (101-1) und der zweite Linearantrieb (101-2)

die gleiche Lange aufweisen.

Handhabungseinrichtung (100) nach einem der Anspriiche 1
bis 8, dadurch gekennzeichnet, dass der erste
Linearantrieb (101-1) eine geringere Lange als der zweite

Linearantrieb (101-2) aufweist.

Handhabungseinrichtung (100) nach einem der vorangehenden
Anspriche, dadurch gekennzeichnet, dass der erste und der
zweite Linearantrieb (101-1, 101-2) eine flache Bauform
aufweisen, bei der die HOhe des Linearantriebs (101-1,
101-2) zumindest das Doppelte der Breite des
Linearantriebs (101-1, 101-2) betragt.

Roboter (200) mit einer Handhabungseinrichtung (100) nach

einem der Anspriche 1 bis 11.
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13.

14.

15.

16

Verfahren zum Handhaben eines Objekts (115), mit den

Schritten:

Bewegen (S101) eines ersten linear verfahrbaren Schlittens

(103-1) eines ersten Linearantriebs (101-1); und

Bewegen (S102) eines zweiten linear verfahrbaren
Schlittens (103-2) eines zweiten Linearantriebs (101-2),
der parallel an dem ersten Linearantrieb (101-1) befestigt

ist.

Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass
der erste Schlitten (103-1) des ersten Linearantriebs
(101-1) und der zweite Schlitten (103-2) des zweiten

Linearantriebs (101-2) ein Objekt (115) greifen.

Verfahren nach Anspruch 13, dadurch gekennzeichnet, dass
der erste Schlitten (103-1) des ersten Linearantriebs
(101-1) den zweiten Schlitten (103-2) in eine

Zwischenposition des Linearantriebs (101-1) bewegt.
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