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(54) Bezeichnung: Überführungsanordnung

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine automa-
tisierte Überführungsanordnung (25) zum Überführen von
Gütern (11) mit einem Rahmen (79), mit einer an dem Rah-
men (79) angeordneten Verfahreinrichtung zum Verfahren
des Rahmens (79) und mit einer mit dem Rahmen (79) in
Verbindung stehenden Greifvorrichtung (87) zum Greifen
von einem Gut (11). Die Greifvorrichtung (87) umfasst ei-
ne erste Greifarmeinrichtung (93) zum Angreifen an dem
zu greifenden Gut (11) und eine zweite Greifarmeinrichtung
(95) zum Angreifen an dem zu greifenden Gut (11) beab-
standet zu der ersten Greifarmeinrichtung (93). Die Über-
führungsanordnung (25) weist ferner eine Steuereinheit (85)
zum Steuern eines automatisierten Greifens des zu greifen-
den Guts (11) mittels der Greifvorrichtung (87) auf.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine automatisierte
Überführungsanordnung zum Überführen von Gü-
tern, wie Stückgütern, insbesondere Materialrollen.
Ferner richtet sich die Erfindung auf eine Gesamt-
anlage mit mindestens einer derartigen Überfüh-
rungsanordnung und insbesondere einer Anlage,
insbesondere Wellpappeanlage. Die Erfindung rich-
tet sich ferner auf ein Güter-Überführungs-Verfah-
ren, insbesondere Materialrollen-Überführungs-Ver-
fahren, zum automatisierten Überführen von Gütern,
insbesondere Materialrollen.

[0002] Aus dem Stand der Technik sind bereits gat-
tungsgemäße Überführungsanordnungen für Güter,
insbesondere Materialrollen, bekannt. Diesen haftet
oftmals der Nachteil an, dass die bekannten Überfüh-
rungsanordnungen einen hohen Platzbedarf bei dem
Greifen des zu greifenden Guts haben.

[0003] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
ne Überführungsanordnung bereitzustellen, die zum
einen besonders wirtschaftlich ist und zum anderen
nur einen geringen Platzbedarf bei dem Greifen des
zu greifenden Guts hat. Ein besonders sicheres Grei-
fen soll außerdem gegeben sein. Eine entsprechende
Gesamtanlage und ein entsprechendes Güter-Über-
führungs-Verfahren sollen ebenfalls geschaffen wer-
den.

[0004] Diese Aufgabe wird erfindungsgemäß durch
die in den Hauptansprüchen 1, 28 und 31 angegebe-
nen Merkmale gelöst. Der Kern der Erfindung liegt in
einer Überführungsanordnung, die automatisiert bzw.
fahrerlos arbeitet und eine Greifvorrichtung hat. Ins-
besondere sind die Greifarmvorrichtung und die Ver-
fahreinrichtung automatisiert betreibbar.

[0005] Es ist von Vorteil, wenn die erste und/oder
zweite Greifarmeinrichtung zum Greifen des zu grei-
fenden Guts zumindest bereichsweise relativ zuein-
ander verstellbar, insbesondere schwenkbar, ist.

[0006] Die Greifvorrichtung ist vorzugsweise insge-
samt verdrehbar bzw. verschwenkbar.

[0007] Die Verfahreinrichtung umfasst günstigerwei-
se mindestens eine Radanordnung, Kettenanord-
nung zur Abstützung gegenüber einem Untergrund
bzw. Boden und/oder Verfahrantrieb oder derglei-
chen.

[0008] Die Steuereinheit ist bevorzugt elektrischer
bzw. elektronischer Art. Sie steht mit der Greifvorrich-
tung in Signalverbindung.

[0009] Weitere bevorzugte Ausführungsformen der
Erfindung sind in den Unteransprüchen angegeben.

[0010] Die Ausgestaltung gemäß dem Unteran-
spruch 2 erlaubt ein sicheres Aufnehmen des Guts in
der Greifvorrichtung und Greifen derselben.

[0011] Die Ausgestaltung gemäß dem Unteran-
spruch 3 erlaubt ein sicheres Anfahren des Guts und
damit ein sicheres Aufnehmen des Guts in der Greif-
vorrichtung sowie Greifen derselben.

[0012] Gemäß dem Unteranspruch 4 steuert die
Steuereinheit die Greifvorrichtung in Abhängigkeit
einer bekannten Abmessung, insbesondere Quer-
abmessung, insbesondere Durchmessers, des zu
greifenden Guts an. Die Abmessung, insbeson-
dere Querabmessung, insbesondere Durchmesser,
wird dazu beispielsweise von der Überführungs-
anordnung gemessen. Alternativ oder zusätzlich
liest die Überführungsanordnung entsprechende Ab-
messungsinformationen bzw. Güterinformationen auf
dem zugehörigen Gut ab. Diese Ausgestaltung er-
laubt ein sicheres Aufnehmen des Guts in der Greif-
vorrichtung und Greifen derselben.

[0013] Gemäß dem Unteranspruch 5 steuert die
Steuereinheit die Verfahreinrichtung in Abhängigkeit
einer bekannten Abmessung, insbesondere Quer-
abmessung, insbesondere Durchmessers, des zu
greifenden Guts an. Die Abmessung, insbeson-
dere Querabmessung, insbesondere Durchmesser,
wird dazu beispielsweise von der Überführungs-
anordnung gemessen. Alternativ oder zusätzlich
liest die Überführungsanordnung entsprechende Ab-
messungsinformationen bzw. Güterinformationen auf
dem zugehörigen Gut ab. Diese Ausgestaltung er-
laubt ein sicheres Aufnehmen des Guts in der Greif-
vorrichtung und Greifen derselben.

[0014] Die Überführungsanordnung ist vorzugswei-
se, insbesondere vollständig, automatisiert bzw. au-
tomatisch ansteuerbar bzw. positionierbar.

[0015] Die Ansteuerung der Greifvorrichtung, des
Verfahrantriebs und/oder der Lenkung der Überfüh-
rungsanordnung erfolgt bevorzugt in Abhängigkeit
der jeweiligen Abmessung, insbesondere Querab-
messung, insbesondere Durchmesser, des zu grei-
fenden Guts. Es ist zweckmäßig, wenn die Abmes-
sung, insbesondere Querabmessung, insbesondere
Durchmesser, des zu greifenden Guts beispielswei-
se über eine Güter-Erfassungsvorrichtung und/oder
über das auf diesem Gut angeordnete Etikett/Label
bestimmbar ist.

[0016] In Abhängigkeit einer Abmessung, insbeson-
dere Querabmessung, insbesondere Durchmessers,
des gegriffenen Guts verschiebt sich vorzugsweise
die Mittelachse des Guts gegenüber einem Nullpunkt
bzw. Mittelebene der Greifvorrichtung. Die Mittelach-
se des Guts verschiebt sich dabei bevorzugt auf ei-
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ner Kurve bzw. Funktion, die bei einem Anfahren des
Guts entsprechend zu berücksichtigen ist.

[0017] Es ist von Vorteil, wenn bei einem eine klei-
ne Abmessung, insbesondere Querabmessung, ins-
besondere Durchmesser, (zum Beispiel < 150 cm)
aufweisenden, gegriffenen Gut ein seitlicher, insbe-
sondere horizontaler, Versatz zwischen der Mittel-
ebene der Greifvorrichtung und der die Mittelachse
des Guts einschließenden Mittelebene des Guts ver-
gleichsweise groß ist (x-Wert). Es ist zweckmäßig,
wenn bei einem eine große Abmessung, insbeson-
dere Querabmessung, insbesondere Durchmesser,
aufweisenden, gegriffenen Gut (zum Beispiel > 150
cm) der seitliche, insbesondere horizontale, Versatz
zwischen der Mittelebene der Greifvorrichtung und
der die Mittelachse des Guts einschließenden Mittel-
ebene des Guts vergleichsweise klein ist (x-Wert). Je
größer die Abmessung, insbesondere Querabmes-
sung, insbesondere Durchmesser, des gegriffenen
Guts ist, desto kleiner ist vorzugsweise der seitliche,
insbesondere horizontale, Versatz zwischen der Mit-
telebene der Greifvorrichtung und der die Mittelachse
des Guts einschließenden Mittelebene des Guts.

[0018] Es ist zweckmäßig, wenn gemäß dem Un-
teranspruch 7 die erste Greifarmeinrichtung im Be-
reich ihres freien Endes eine verschwenkbare ers-
te Anlegebacke aufweist. Günstigerweise weist die
zweite Greifarmeinrichtung im Bereich ihres frei-
en Endes eine verschwenkbare zweite Anlegeba-
cke auf. Die Anlegebacken sind günstigerweise frei
schwenkbar. Sie sind bevorzugt unbetätigbar. Es ist
zweckmäßig, wenn sie sich selbst nach dem zu grei-
fenden Gut ausrichten.

[0019] Die Greifvorrichtung gemäß dem Unteran-
spruch 7 ist asymmetrisch und ermöglicht ein asym-
metrisches Greifen eines Guts. Die Greifvorrichtung
ist aufgrund der unterschiedlich langen Greifarmein-
richtungen beispielsweise im Stande, Güter vom Bo-
den aufzuheben und/oder von einem Anlieferfahr-
zeug abzuladen, selbst wenn die Güter lückenlos
bzw. in Kontakt zueinander in dem Anlieferfahrzeug
angeordnet sind.

[0020] Vorzugsweise sind die Greifarmeinrichtun-
gen unabhängig voneinander bzw. asymmetrisch be-
tätigbar bzw. ansteuerbar.

[0021] Bevorzugt hat die erste Greifarmeinrichtung
beim Greifen des Guts eine im Wesentlichen identi-
sche Stellung bzw. Auslenkung. Je kleiner der Durch-
messer des gegriffenen Guts ist, desto weiter ist be-
vorzugt die zweite Greifarmeinrichtung in Richtung
auf die erste Greifarmeinrichtung bzw. die Mittelebe-
ne der Greifvorrichtung verschwenkt. Je kleiner die
Abmessung, insbesondere Querabmessung, insbe-
sondere Durchmesser, des gegriffenen Guts ist, des-
to weiter ist vorzugsweise das gegriffene Gut von der

Referenzebene bzw. von Anlenkstellen der Greifar-
meinrichtungen an einem Tragkörper entfernt gehal-
ten.

[0022] Die Güter-Erfassungsvorrichtung gemäß
dem Unteranspruch 13 arbeitet vorzugsweise berüh-
rungslos. Sie ist vorzugsweise als optische Güter-Er-
fassungsvorrichtung ausgeführt.

[0023] Die erste Güter-Erfassungseinheit gemäß
dem Unteranspruch 14 ist insbesondere im Stande,
die tatsächliche Abmessung, insbesondere Querab-
messung, insbesondere Durchmesser, des zu grei-
fenden Guts zu erfassen. Sie ist vorzugsweise als
Sensor oder Kamera ausgebildet.

[0024] Die zweite Güter-Erfassungseinheit gemäß
dem Unteranspruch 15 ist insbesondere im Stande,
ein Identifikationslabel auf dem zu greifenden Gut zu
erfassen bzw. zu lesen, das bevorzugt einen Barcode
enthält und der eindeutigen Identifikation des Guts
dient. Sie ist vorzugsweise als Sensor oder Kamera
ausgeführt.

[0025] Es ist zweckmäßig, wenn ein Vergleich zwi-
schen der durch die erste Güter-Erfassungsein-
heit tatsächlich erfassten Abmessung, insbesonde-
re Querabmessung, insbesondere Durchmesser, des
zu greifenden Guts und einem bekannten Wert aus
einer Datenbank und/oder dem auf dem Identifizie-
rungslabel angegebenen Wert über die eindeutige
Identifikation des zu greifenden Guts, beispielsweise
mittels der zweiten Güter-Erfassungseinheit, erfolgt.

[0026] Die Güter-Mittelachsen-Istposition des zu
greifenden Guts ist insbesondere mittels der ersten
und/oder zweiten Güter-Erfassungseinheit bestimm-
bar.

[0027] Der Verfahrantrieb gemäß dem Unteran-
spruch 16 ist vorzugsweise als Elektroantrieb ausge-
führt.

[0028] Die Überführungsanordnung gemäß dem Un-
teranspruch 21 ist besonders schnell und zuverlässig
navigierbar.

[0029] Gemäß dem Unteranspruch 22 unterschei-
den sich die Navigationseinrichtungen in ihrer Posi-
tions- bzw. Standort-Genauigkeit. Die erste Navigati-
onseinrichtung dient insbesondere zur Grobnavigati-
on und hat beispielsweise eine Positions-Genauigkeit
zwischen 1 cm und 20 cm, bevorzugt zwischen 1,5
cm und 10 cm, bevorzugt von 5 cm, bevorzugt von 2
cm, während die zweite Navigationseinrichtung ins-
besondere zur Feinnavigation dient und beispielswei-
se eine Positions-Genauigkeit zwischen 0,1 cm und 3
cm, bevorzugt zwischen 0,15 cm und 2 cm, bevorzugt
von 1 cm, bevorzugt von 0,2 cm, aufweist. Die ers-
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te Navigationseinrichtung erlaubt vorzugsweise auch
eine Ortung der Überführungsanordnung.

[0030] Gemäß dem Unteranspruch 23 ist die ers-
te Navigationseinrichtung, insbesondere stets, bei ei-
nem Verfahren der Überführungsanordnung aktiv.
Dies gilt bevorzugt sowohl für einen automatisierten
fahrerlosen Betrieb der Überführungsanordnung als
auch für einen manuellen Betrieb der Überführungs-
anordnung.

[0031] Die Überführungsanordnung gemäß dem Un-
teranspruch 24 ist besonders effizient. Die zweite Na-
vigationseinrichtung ist zum Beispiel in einem Nah-
bereich des greifenden Guts aktiv.

[0032] Die Güter-Identifizierungsvorrichtung gemäß
dem Unteranspruch 26 arbeitet bevorzugt berüh-
rungslos und ist vorzugsweise als Sensor oder Ka-
mera ausgeführt. Sie ist insbesondere imstande, die
zu überführende Materialrolle zu identifizieren. Die
Güter-Identifizierungsvorrichtung ist beispielsweise
als Objekt- bzw. Güter-Erkennungsvorrichtung und/
oder Güter-Erfassungsvorrichtung ausgebildet. Ein
Arbeitsbereich der Güter-Identifizierungsvorrichtung
liegt vorzugsweise zwischen 20 cm und 10m, bevor-
zugt zwischen 30 cm und 8 m.

[0033] Insbesondere kennt gemäß dem Unteran-
spruch 29 die übergeordnete Steuerung die Positio-
nen aller mittels der mindestens einen Überführungs-
anordnung überführten Güter anhand von (Positions)
Informationen von der ersten und/oder zweiten Navi-
gationseinrichtung.

[0034] Es ist zweckmäßig, wenn eine Position und/
oder Orientierung der Überführungsanordnung unab-
hängig von deren Betriebsart ständig von dem Navi-
gationssensor und einer übergeordneten Steuerung
erfasst wird.

[0035] Die Unteransprüche 2 bis 27 bilden bevorzug-
te Weiterbildungen des Güter-Überführungs-Verfah-
rens gemäß dem Hauptanspruch 31.

[0036] Die Überführungsanordnung ist beispielswei-
se in einem Güterlager einsetzbar, das eine ungleich-
mäßige bzw. asymmetrische Anordnung einzelner
Reihen mit Gütern unter Bildung eines Personen-
Fluchtwegs aufweist. Über den Personen-Fluchtweg
sind Personen bei Gefahr im Stande, aus dem Gü-
terlager zu flüchten bzw. sich von den Gütern/Rei-
hen zu entfernen. Gefährdungen durch Güter anlie-
fernde, insbesondere automatisierte, Überführungs-
anordnungen bzw. durch angelieferte Güter sind so
sicher vermeidbar.

[0037] Es ist zweckmäßig, wenn der minimale Ab-
stand zwischen den in der ersten Reihe angeord-
neten Gütern und den in der zweiten Reihe ange-

ordneten Gütern bei deren einander zugewandten
(Umfangs)Abschnitten im Wesentlichen konstant ist.
Günstigerweise ist der minimale Abstand zwischen
den in der zweiten Reihe angeordneten Gütern und
den in der dritten Reihe angeordneten Gütern bei de-
ren einander zugewandten (Umfangs)Abschnitten im
Wesentlichen konstant. Es ist von Vorteil, wenn sich
der minimale Abstand zwischen den in der ersten
Reihe angeordneten Gütern und den in der zweiten
Reihe angeordneten Gütern von dem minimalen Ab-
stand zwischen den in der zweiten Reihe angeordne-
ten Gütern und den in der dritten Reihe angeordneten
Gütern bei deren einander zugewandten (Umfangs)
Abschnitten wesentlich unter Bildung des Personen-
Fluchtwegs unterscheidet.

[0038] Günstigerweise sind die Güter als Material-
rollen, insbesondere Papierrollen bzw. Papperollen,
ausgeführt und in einer Wellpappeanlage zur Bildung
von Wellpappe einsetzbar. Alternativ sind die Güter
beispielsweise Paletten oder auf Paletten angeord-
net. Sie sind zum Beispiel alternativ als Gitterboxen
ausgeführt.

[0039] Die Güter bzw. Materialrollen können sich
voneinander unterscheiden, beispielsweise in Quer-
abmessung bzw. Durchmesser, axialer Erstreckung,
Material oder dergleichen. Die Quererstreckung bzw.
der Durchmesser der Güter bzw. Materialrollen in
dem Lager liegt vorzugsweise zwischen 30 cm und
250 cm, bevorzugt zwischen 100 cm und 200 cm. Die
axiale Erstreckung liegt günstigerweise zwischen 60
cm und 350 cm.

[0040] Der minimale Abstand zwischen den in der
ersten Reihe angeordneten Gütern und den in der
zweiten Reihe angeordneten Gütern bei deren ein-
ander zugewandten (Umfangs)Abschnitten ist größer
als der minimale Abstand zwischen den in der zwei-
ten Reihe angeordneten Gütern und den in der drit-
ten Reihe angeordneten Gütern bei deren einander
zugewandten (Umfangs)Abschnitten.

[0041] Es ist von Vorteil, wenn der minimale Abstand
zwischen den in der ersten Reihe angeordneten Gü-
tern und den in der zweiten Reihe angeordneten Gü-
tern bei deren einander zugewandten (Umfangs)Ab-
schnitten um mindestens 50 %, bevorzugt um min-
destens 100 %, bevorzugt um mindestens 150 %,
größer als der minimale Abstand zwischen den in
der zweiten Reihe angeordneten Gütern und den in
der dritten Reihe angeordneten Gütern bei deren ein-
ander zugewandten (Umfangs)Abschnitten ist. Es ist
zweckmäßig, wenn der minimale Abstand zwischen
den in der ersten Reihe angeordneten Gütern und
den in der zweiten Reihe angeordneten Gütern bei
deren einander zugewandten (Umfangs)Abschnitten
höchstens um 300 %, bevorzugt höchstens um 250
%, größer als der minimale Abstand zwischen den in
der zweiten Reihe angeordneten Gütern und den in
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der dritten Reihe angeordneten Gütern bei deren ein-
ander zugewandten (Umfangs)Abschnitten ist. We-
sentlich ist zum einen, dass der minimale Abstand
zwischen den in der ersten Reihe angeordneten Gü-
tern und den in der zweiten Reihe angeordneten Gü-
tern ausreichend ist, um einen Personen-Fluchtweg
zu bilden bzw. Personen eine Flucht zwischen den in
der ersten Reihe angeordneten Gütern und den in der
zweiten Reihe angeordneten Gütern zu ermöglichen.
Wesentlich ist zum anderen, dass der minimale Ab-
stand zwischen den in der zweiten Reihe angeordne-
ten Gütern und den in der dritten Reihe angeordneten
Gütern ausreichend ist, um ein Einfahren der Über-
führungsanordnung zwischen den in der zweiten Rei-
he angeordneten Gütern und den in der dritten Reihe
angeordneten Gütern bzw. ein Greifen der, insbeson-
dere in der zweiten Reihe und/oder den in der dritten
Reihe angeordneten, Güter zu ermöglichen.

[0042] Die Überführungsanordnung ist auch beson-
ders gut bei der Entladung angelieferter Güter ein-
setzbar.

[0043] Es ist zweckmäßig, wenn eine Überführungs-
anordnung eine eigene Kommunikationseinrichtung
mit einer Empfangseinheit zum Empfangen exter-
ner Informationen bzw. Signale, die beispielsweise
Fahrt-, Ziel- und/oder Umgebungsinformationen sind,
hat.

[0044] Günstigerweise hat die mindestens eine
Überführungsanordnung mindestens einen eigenen
Verfahrantrieb zum, insbesondere direkten oder indi-
rekten, Antreiben von mindestens einer antreibbaren
Laufeinheit desselben.

[0045] Die mindestens eine Überführungsanord-
nung ist vorzugsweise eigenständig ansteuerbar. Sie
ist insbesondere selbstfahrend. Sie fährt vorzugswei-
se schienenlos.

[0046] Es ist zweckmäßig, wenn die Überführungs-
anordnung eine eigene Energiespeichereinheit um-
fasst, die beispielsweise als Batterie oder Akkumu-
lator ausgeführt ist. Die Überführungsanordnung ist
vorzugsweise lenkbar. Sie ist bevorzugt im Stande,
geradeaus oder Kurven zu fahren.

[0047] Die in den Ansprüchen verwendeten unbe-
stimmten Artikel bilden keine mengenmäßige Be-
schränkung.

[0048] Nachfolgend wird unter Bezugnahme auf die
beigefügte Zeichnung eine bevorzugte Ausführungs-
form der Erfindung beispielhaft beschrieben. Dabei
zeigen:

Fig. 1 eine vereinfachte Draufsicht auf eine er-
findungsgemäße Gesamtanlage,

Fig. 2 eine Seitenansicht eines Anliefersys-
tems mit einem Anlieferfahrzeug und einer erfin-
dungsgemäßen automatisierten Überführungs-
anordnung der in Fig. 1 gezeigten Gesamtanla-
ge,

Fig. 3 eine perspektivische Darstellung des in
Fig. 2 gezeigten Anliefersystems,

Fig. 4 eine Draufsicht auf ein alternatives An-
liefersystem, bei dem aktive Sicherheitseinrich-
tungen der erfindungsgemäßen Überführungs-
anordnung mit dargestellt sind,

Fig. 5 eine der Fig. 4 ähnelnde Draufsicht auf
das in Fig. 2, Fig. 3 gezeigte Anliefersystem, bei
dem eine Materialrollen-Objekt-Erkennungsvor-
richtung der erfindungsgemäßen Überführungs-
anordnung in aktivem Zustand gezeigt ist,

Fig. 6 eine detaillierte perspektivische Ansicht
einer erfindungsgemäßen Überführungsanord-
nung von schräg unten,

Fig. 7 eine detaillierte perspektivische Ansicht
der in Fig. 6 gezeigten erfindungsgemäßen
Überführungsanordnung von schräg oben,

Fig. 8A einen Querschnitt durch eine Greif-
vorrichtung der in Fig. 6, Fig. 7 veranschau-
lichten erfindungsgemäßen Überführungsan-
ordnung samt zu überführender Materialrolle
und Materialrollen-Erfassungsvorrichtung sowie
Steuerung,

Fig. 8B-8D Fig. 8A entsprechende Ansichten,
die eine Positionsberechnung der Greifvorrich-
tung veranschaulichen,

Fig. 9 eine vereinfachte Seitenansicht einer
Überführungsanordnung gemäß Fig. 7, Fig. 8A
zur Veranschaulichung einer Hubvorrichtung,

Fig. 10 eine ein Materialrollenlager der Gesamt-
anlage gemäß Fig. 1 von vorne zeigende An-
sicht,

Fig. 11 eine Draufsicht auf das in Fig. 10 gezeig-
te Materialrollenlager, Fig. 12 eine perspektivi-
sche Ansicht des in Fig. 10, Fig. 11 gezeigten
Materialrollenlagers,

Fig. 13 eine Draufsicht auf ein Übergabesys-
tem zum Übergeben einer Materialrolle an eine
Überführungsanordnung der in Fig. 1 gezeigten
Gesamtanlage,

Fig. 14 eine Seitenansicht des in Fig. 13 gezeig-
ten Übergabesystems,

Fig. 15 einen Schnitt durch eine aktive Entlas-
tungsvorrichtung des in Fig. 13, Fig. 14 gezeig-
ten Übergabesystems,
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Fig. 16 ein Ablaufdiagramm, das eine Navigati-
on einer in den Figuren dargestellten Überfüh-
rungsanordnung veranschaulicht,

Fig. 17 eine Ansicht, die die Steuerung der Ge-
samtanlage veranschaulicht, und

Fig. 18 ein Ablaufdiagramm, das ein Absetz-
ten eines Guts mittels einer Überführungsanord-
nung veranschaulicht.

[0049] Eine in Fig. 1 gezeigte Gesamtanlage um-
fasst eine Wellpappeanlage 1, die sich gemäß dieser
bevorzugten Ausführungsform im Wesentlichen ge-
radlinig erstreckt.

[0050] Die Wellpappeanlage 1 weist eine erste Well-
pappe-Herstellvorrichtung 2 zum Herstellen einer
einseitig kaschierten ersten Wellpappebahn auf.

[0051] Der ersten Wellpappe-Herstellvorrichtung 2
sind eine erste Deckbahn-Spleißvorrichtung 3 und
eine erste Zwischenbahn-Spleißvorrichtung 4 vorge-
ordnet. Die erste Deckbahn-Spleißvorrichtung 3 um-
fasst zum Abrollen einer endlichen ersten Deckbahn
von einer ersten Deckbahnrolle eine erste Abrollein-
heit und zum Abrollen einer endlichen zweiten Deck-
bahn von einer zweiten Deckbahnrolle eine zweite
Abrolleinheit. Die endliche erste Deckbahn und zwei-
te Deckbahn werden zum Bereitstellen einer end-
losen ersten Deckbahn mittels einer Verbinde- und
Schneideinheit der ersten Deckbahn-Spleißvorrich-
tung 3 miteinander verbunden.

[0052] Die erste Zwischenbahn-Spleißvorrichtung 4
ist entsprechend der ersten Deckbahn-Spleißvorrich-
tung 3 ausgebildet. Diese umfasst zum Abrollen ei-
ner endlichen ersten Zwischenbahn von einer ersten
Zwischenbahnrolle eine dritte Abrolleinheit und zum
Abrollen einer endlichen zweiten Zwischenbahn von
einer zweiten Zwischenbahnrolle eine vierte Abroll-
einheit. Die endliche erste Zwischenbahn und zweite
Zwischenbahn werden zum Bereitstellen einer endlo-
sen ersten Zwischenbahn mittels einer Verbinde- und
Schneideinheit der ersten Zwischenbahn-Spleißvor-
richtung 4 miteinander verbunden.

[0053] Die endlose erste Deckbahn und die endlose
erste Zwischenbahn werden der ersten Wellpappe-
Herstellvorrichtung 2 zugeführt.

[0054] Die erste Wellpappe-Herstellvorrichtung 2
umfasst zum Erzeugen einer eine Wellung aufwei-
senden, endlosen ersten Wellpappebahn aus der
endlosen ersten Zwischenbahn eine erste Riffelwal-
zenanordnung mit einer ersten Riffelwalze und ei-
ner zweiten Riffelwalze. Die Riffelwalzen bilden zum
Durchführen und Riffeln der endlosen ersten Zwi-
schenbahn einen ersten Walzenspalt aus.

[0055] Zum Verbinden der endlosen ersten Deck-
bahn mit der endlosen gewellten ersten Zwischen-
bahn bzw. Wellbahn zu der einseitig kaschierten end-
losen ersten Wellpappebahn weist die erste Wellpap-
pe-Herstellvorrichtung 2 eine erste Leimauftragsein-
richtung auf, die vorzugsweise eine Leimdosierwalze,
einen Leimbehälter und eine Leimauftragswalze um-
fasst. Zum Durchführen und Beleimen der endlosen
ersten Wellbahn bildet die Leimauftragswalze mit der
ersten Riffelwalze einen Spalt aus. Der sich in dem
Leimbehälter befindende Leim wird über die Leimauf-
tragswalze auf Spitzen der Wellung der endlosen ers-
ten Wellbahn aufgetragen. Die Leimdosierwalze liegt
gegen die Leimauftragswalze an und dient zum Aus-
bilden einer gleichmäßigen Leimschicht auf der Leim-
auftragswalze.

[0056] Die endlose erste Deckbahn wird anschlie-
ßend mit der mit Leim aus dem Leimbehälter verse-
henen, endlosen ersten Wellbahn in der ersten Well-
pappe-Herstellvorrichtung 2 zum Herstellen der ein-
seitig kaschierten ersten Wellpappebahn zusammen-
gefügt.

[0057] Zum Anpressen der endlosen ersten Deck-
bahn gegen die mit Leim versehene, endlose erste
Wellbahn, die wiederum bereichsweise an der ersten
Riffelwalze anliegt, hat die erste Wellpappe-Herstell-
vorrichtung 2 ein erstes Anpressmodul. Das erste An-
pressmodul ist günstigerweise als Anpressbandmo-
dul ausgeführt. Es ist oberhalb der ersten Riffelwalze
angeordnet. Das erste Anpressmodul hat zwei ers-
te Umlenkwalzen sowie ein endloses erstes Anpress-
band, das um die beiden ersten Umlenkwalzen ge-
führt ist.

[0058] Die erste Riffelwalze greift in einen Raum
zwischen den beiden ersten Umlenkwalzen des ers-
ten Anpressmoduls bereichsweise von unten ein, wo-
durch das erste Anpressband durch die erste Riffel-
walze umgelenkt wird. Das erste Anpressband drückt
gegen die endlose erste Deckbahn, die wiederum ge-
gen die mit Leim versehene, an der ersten Riffelwalze
anliegende, endlose erste Wellbahn gepresst wird.

[0059] Zum Zwischenspeichern und Puffern der ein-
seitig kaschierten, endlosen ersten Wellpappebahn
wird diese über eine erste Hochtransporteinrichtung
einer ersten Speichervorrichtung zugeführt, wo diese
Schleifen ausbildet.

[0060] Ferner hat die Wellpappeanlage 1 eine zwei-
te Wellpappe-Herstellvorrichtung 5, die entsprechend
der ersten Wellpappe-Herstellvorrichtung 2 ausgebil-
det ist.

[0061] Der zweiten Wellpappe-Herstellvorrichtung 5
sind eine zweite Deckbahn-Spleißvorrichtung 6 und
eine zweite Zwischenbahn-Spleißvorrichtung 7 vor-
geordnet, die entsprechend der ersten Deckbahn-
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Spleißvorrichtung 3 bzw. der ersten Zwischenbahn-
Spleißvorrichtung 4 ausgebildet sind.

[0062] Die zweite Deckbahn-Spleißvorrichtung 6
umfasst zum Abrollen einer endlichen dritten Deck-
bahn von einer dritten Deckbahnrolle eine fünfte Ab-
rolleinheit und zum Abrollen einer endlichen vier-
ten Deckbahn von einer vierten Deckbahnrolle eine
sechste Abrolleinheit. Die endliche dritte Deckbahn
und die vierte Deckbahn werden zum Bereitstellen
einer endlosen zweiten Deckbahn mittels einer Ver-
binde- und Schneideinheit der zweiten Deckbahn-
Spleißvorrichtung 6 miteinander verbunden.

[0063] Die zweite Zwischenbahn-Spleißvorrichtung
7 umfasst zum Abrollen einer endlichen dritten Zwi-
schenbahn von einer dritten Zwischenbahnrolle eine
siebte Abrolleinheit und zum Abrollen einer endlichen
vierten Zwischenbahn von einer vierten Zwischen-
bahnrolle eine achte Abrolleinheit. Die endliche drit-
te Zwischenbahn und vierte Zwischenbahn werden
zum Bereitstellen einer endlosen zweiten Zwischen-
bahn mittels einer Verbinde- und Schneideinheit der
zweiten Zwischenbahn-Spleißvorrichtung 7 miteinan-
der verbunden.

[0064] Die zweite Wellpappe-Herstellvorrichtung 5
ist im Stande, eine einseitig kaschierte, endlose,
zweite Wellpappebahn aus der endlosen zweiten
Deckbahn und Zwischenbahn zu erzeugen.

[0065] Die einseitig kaschierte, zweite Wellpappe-
bahn wird einer zweiten Speichervorrichtung zuge-
führt, wo diese Schleifen ausbildet.

[0066] Die Wellpappeanlage 1 hat außerdem eine
Kaschierbahn-Spleißvorrichtung 8, die zum Abrollen
einer endlichen ersten Kaschierbahn von einer ers-
ten Kaschierbahnrolle eine neunte Abrolleinheit und
zum Abrollen einer endlichen zweiten Kaschierbahn
von einer zweiten Kaschierbahnrolle eine zehnte Ab-
rolleinheit umfasst. Die endliche erste Kaschierbahn
und die endliche zweite Kaschierbahn werden zum
Bereitstellen einer endlosen Kaschierbahn mittels ei-
ner Verbinde- und Schneideinheit der Kaschierbahn-
Spleißvorrichtung 8 miteinander verbunden.

[0067] Stromabwärts zu den Speichervorrichtungen
und der Kaschierbahn-Spließvorrichtung 8 hat die
Wellpappeanlage 1 eine Vorheizvorrichtung (nicht
dargestellt), die drei übereinander angeordnete Vor-
heizwalzen umfasst. Den Vorheizwalzen werden die
einseitig kaschierten, endlosen Wellpappebahnen
und die endlose Kaschierbahn zugeführt.

[0068] Stromabwärts zu der Vorheizvorrichtung hat
die Wellpappanlage 1 ein Leimwerk (nicht darge-
stellt) mit Beleimungswalzen, die teilweise in ein je-
weiliges Leimbad eingetaucht sind. An jeder Belei-
mungswalze liegt eine Leimdosierwalze an, um eine

gleichmäßige Leimschicht auf der benachbarten Be-
leimungswalze auszubilden. Die einseitig kaschierte,
erste Wellpappebahn befindet sich mit ihrer Wellbahn
mit einer ersten Beleimungswalze in Kontakt, sodass
die Wellung dieser Wellbahn mit Leim aus dem Leim-
bad versehen wird. Die einseitig kaschierte, zweite
Wellpappebahn befindet sich mit ihrer Wellbahn mit
einer zweiten Beleimungswalze in Kontakt, sodass
die Wellung dieser Wellbahn mit Leim aus dem zuge-
hörigen Leimbad versehen wird.

[0069] Stromabwärts zu dem Leimwerk hat die Well-
pappeanlage 1 eine Verbindungsvorrichtung 9, die
als Heiz-Andrückvorrichtung ausgebildet ist und ei-
nen horizontal verlaufenden Heiztisch umfasst. Be-
nachbart zu dem Heiztisch ist ein um Führungs-
walzen geführter, endloser Andrückgurt angeordnet.
Zwischen dem Andrückgurt und dem Heiztisch ist
ein Andrückspalt ausgebildet, durch den die einseitig
kaschierten Wellpappebahnen und die endlose Ka-
schierbahn unter Bildung einer endlosen, hier fünfla-
gigen, Wellpappebahn geführt sind.

[0070] Stromabwärts zu der Verbindungsvorrichtung
9 hat die Wellpappeanlage 1 eine Kurz-Querschnei-
devorrichtung (nicht dargestellt).

[0071] Stromabwärts zu der Kurz-Querschneidevor-
richtung umfasst die Wellpappeanlage 1 eine Längs-
schneide-/Rillvorrichtung (nicht dargestellt).

[0072] Stromabwärts zu der Längsschneide-/Rillvor-
richtung hat die Wellpappeanlage 1 eine Querschnei-
devorrichtung (nicht dargestellt), um aus der endlo-
sen Wellpappebahn bzw. aus Teilbahnen derselben
Bögen zu erzeugen.

[0073] Der Querschneidevorrichtung ist eine Förder-
bandeinrichtung (nicht dargestellt) nachgeordnet, um
die Bögen weiter zu fördern. Der Förderbandein-
richtung ist eine Ablagevorrichtung (nicht dargestellt)
nachgeordnet, um Bögen-Stapel zu bilden.

[0074] Beabstandet zu der Wellpappeanlage 1 hat
die Gesamtanlage ein Materialrollenlager 10, in dem
sich eine Vielzahl von Materialrollen 11 befindet. Die
Materialrollen 11 sind in den Spleißvorrichtungen 3,
4, 6, 7, 8 einsetzbar. Sie sind in dem Materialrollen-
lager 10 zu Gruppen 12 zusammengefasst, die be-
abstandet zueinander angeordnet sind. Die Material-
rollen 11 sind in den einzelnen Gruppen 12 beispiels-
weise identisch angeordnet.

[0075] Die Materialrollen 11 sind stehend in dem Ma-
terialrollenlager 10 angeordnet. Sie stützen sich da-
bei stirnseitig gegenüber einem Untergrund bzw. Bo-
den ab, der beispielsweise ein Hallenboden ist und
auch die Wellpappeanlage 1 trägt.
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[0076] Jede Gruppe 12 hat eine erste Reihe 13 mit
Materialrollen 11. Benachbart zu der ersten Reihe 13
erstreckt sich in jeder Gruppe 12 eine zweite Reihe
14 mit Materialrollen 11. Benachbart zu der zweiten
Reihe 14 erstreckt sich in jeder Gruppe 12 eine drit-
te Reihe 15 mit Materialrollen 11. In jeder Reihe 13,
14, 15 befinden sich bei vollständig bestücktem Ma-
terialrollenlager 10 vorzugsweise gleich viele Materi-
alrollen 11.

[0077] Bei dieser bevorzugten, gezeigten Ausfüh-
rungsform sind pro Reihe 13, 14, 15 drei Materialrol-
len 11 vorhanden. Eine andere Anzahl von Material-
rollen 11 pro Reihe 13, 14, 15 ist alternativ möglich.
Alternativ unterscheidet sich die Anzahl der Material-
rollen 11 pro Reihe 13, 14, 15.

[0078] Die Reihen 13, 14, 15 mit Materialrollen 11
verlaufen parallel zueinander. Sie erstrecken sich
senkrecht zu einer Längs- bzw. Förderrichtung 16 der
Wellpappeanlage 1. In jeder Reihe 13, 14, 15 befin-
den sich somit Mittel- bzw. Längsachsen der dort an-
geordneten Materialrollen 11 in einer gemeinsamen
vertikalen Längsebene. Die vertikalen Längsebenen
der Reihen 13, 14, 15 verlaufen parallel zueinander
und erstrecken sich senkrecht zu der Wellpappean-
lage 1.

[0079] Die in den unterschiedlichen Reihen 13, 14,
15 angeordneten Materialrollen 11 befinden sich in
unterschiedlichen vertikalen, parallel zueinander ver-
laufenden Querebenen 17, 18, 19, die die einzelnen
Mittel- bzw. Längsachsen der in der jeweiligen Reihe
13, 14,15 bzw. angeordneten Materialrollen 11 ein-
schließen und senkrecht zu den Längsebenen ver-
laufen.

[0080] Der horizontale Abstand der in einer Reihe
13, 14, 15 angeordneten Materialrollen 11 zueinan-
der ist identisch. Alternativ berühren sich die in einer
Reihe 13, 14, 15 angeordneten Materialrollen 11.

[0081] Die in der ersten Reihe 13 angeordneten Ma-
terialrollen 11 haben zu den in der benachbarten
zweiten Reihe 14 angeordneten Materialrollen 11 ei-
nen minimalen ersten Abstand A12 zwischen maxi-
malen Durchmesserbereichen benachbart zueinan-
der angeordneter Materialrollen 11. Der minimale Ab-
stand A12 liegt somit zwischen Außenseiten bzw. Um-
fangsbereichen von Materialrollen 11 in der ersten
und zweiten Reihe 13, 14 vor. Eine erste Begren-
zungslinie des minimalen Abstands A12 ist durch eine
erste Tangente der in der ersten Reihe 13 angeord-
neten Materialrollen 11 gebildet. Eine zweite Begren-
zungslinie des minimalen Abstands A12 ist durch eine
zweite Tangente der in der zweiten Reihe 14 ange-
ordneten Materialrollen 11 gebildet.

[0082] Die in der zweiten Reihe 14 angeordneten
Materialrollen 11 haben zu den in der benachbarten

dritten Reihe 15 angeordneten Materialrollen 11 ei-
nen minimalen zweiten Abstand A23 zwischen maxi-
malen Durchmesserbereichen benachbart zueinan-
der angeordneter Materialrollen 11. Der minimale Ab-
stand A23 liegt somit zwischen Außenseiten bzw. Um-
fangsbereichen von Materialrollen 11 in der zweiten
und dritten Reihe 14, 15 vor. Eine erste Begrenzungs-
linie des minimalen Abstands A23 ist durch eine erste
Tangente der in der zweiten Reihe 14 angeordneten
Materialrollen 11 gebildet. Eine zweite Begrenzungs-
linie des minimalen Abstands A23 ist durch eine zwei-
te Tangente der in der dritten Reihe 15 angeordneten
Materialrollen 11 gebildet.

[0083] Die minimalen Abstände A12 und A23 unter-
scheiden sich deutlich voneinander. Der minimale
Abstand A12 ist wesentlich größer als der minimale
Abstand A23. Der minimale Abstand A12 beträgt ge-
mäß dieser Ausführungsform 87,5 cm. Er liegt vor-
zugsweise zwischen 50 cm und 90 cm und ermög-
licht insbesondere einer Person die Flucht. Der mini-
male Abstand A23 liegt vorzugsweise zwischen 0 cm
und 30 cm. Er ist günstigerweise so klein wie mög-
lich, also 0 cm, um die Fläche des Materialrollenla-
gers 10 optimal zu nutzen. Der minimale Abstand
A23 ist also insbesondere abhängig von einer geome-
trischen Ausführung einer Überführungsanordnung
zum Überführen der Materialrollen 11, deren Greif-
vorrichtung bzw. deren ersten Greifarmeinrichtung
und/oder zweiten Greifarmeinrichtung. Die Greifvor-
richtung muss insbesondere imstande sein, die Ma-
terialrolle/n 11 sicher aufzunehmen. Beispielsweise
ist eine Breite eines Rahmens der Überführungsan-
ordnung (Überstand) zu berücksichtigen, damit die
zu greifende/n Materialrolle/n 11 sicher erreichbar ist/
sind.

[0084] Die Materialrollen 11 von jeder Gruppe 12
sind bezüglich einer ersten Symmetrieebene 20 sym-
metrisch angeordnet, die sich parallel zu den Reihen
13, 14, 15 erstreckt. Sie erstreckt sich zwischen zwei
dritten Reihen 15, die dort benachbart zueinander an-
geordnet sind.

[0085] Ferner sind die Materialrollen 11 von jeder
Gruppe 12 symmetrisch zu einer zweiten Symmetrie-
ebene 21 angeordnet, die sich senkrecht zu der ers-
ten Symmetrieebene 20 in der mittleren Querebene
18 erstreckt.

[0086] Wie Fig. 11, Fig. 12 zeigen, ist jede Rei-
he 13, 14, 15 innerhalb einer bodenseitigen Mar-
kierung 22 angeordnet, die eine Markierungs-Basis
23 und von der Markierungs-Basis 23 vorspringende
Markierungs-Unterteilungsschenkel 24 hat. Die Mar-
kierungs-Basen 23 fluchten miteinander. Die Mar-
kierungs-Unterteilungsschenkel 24 verlaufen parallel
zueinander und senkrecht zu der Markierungs-Basis
23. Sie haben eine identische Länge ausgehend von
der Markierungs-Basis 23.
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[0087] Die Materialrollen 11 sind über automatisier-
te bzw. fahrerlose Überführungsanordnungen 25 aus
dem Materialrollenlager 10 entfernbar (siehe bei-
spielsweise Fig. 6 bis Fig. 9).

[0088] Wie Fig. 1 zeigt, ist ein geschlossener Über-
führungsanordnungs-Umlaufweg 26 vorhanden, der
sich entlang der einander gegenüberliegenden ers-
ten Querebenen 17 der jeweiligen Gruppen 12 er-
streckt. Der Überführungsanordnungs-Umlaufweg 26
umfasst zwei nebeneinander angeordnete, endlo-
se Teil-Umlaufwege. Er ist an einen Überführungs-
anordnungs-Hauptweg 27 angeschlossen, der sich
senkrecht zu der Längs- bzw. Förderrichtung 16
der Wellpappeanlage 1 zwischen einzelnen Grup-
pen 12 erstreckt und zwischen den Teil-Umlaufwe-
gen verläuft. Alternativ ist anstelle eines Überfüh-
rungsanordnungs-Umlaufwegs 26 ein Überführungs-
anordnungs-Weg 26 vorhanden, der in gegensinni-
gen Richtungen befahrbar ist.

[0089] An den Überführungsanordnungs-Umlauf-
weg 16 schließen sich an einer der Wellpappeanlage
1 zugewandten Seite zwei Überführungsanordnungs-
Querwege 28 an, die sich senkrecht zu der Längs-
bzw. Förderrichtung 16 der Wellpappeanlage 1 er-
strecken. Jeder Überführungsanordnungs-Querweg
28 steht mit einem Übergabesystem 29 in Verbindung
(Fig. 1).

[0090] Der Überführungsanordnungs-Umlaufweg 26
und Überführungsanordnungs-Hauptweg 27 sowie
die Überführungsanordnungs-Querwege 28 sind vor-
zugsweise rein theoretisch und werden bevorzugt
über Navigation von Software ermittelt. Im Falle von
Hindernissen oder Gegenverkehr wird von den We-
gen 26, 27, 28 abgewichen.

[0091] Die Übergabesysteme 29 sind identisch aus-
geführt. Jedes Übergabesystem 29 hat einen Über-
gabebereich 31, in dem eine von einer Überführungs-
anordnung 25 überführte Materialrolle 11 an einen
Transportwagen 32 zum weiteren Transport der Ma-
terialrolle 11 zu der Wellpappeanlage 1 übergebbar
ist (Fig. 1).

[0092] In Fig. 1 sind auch Transportwagen-Verfahr-
wegmarkierungen 33 mit dargestellt, die die Verfahr-
wege der Transportwagen 32 in der Wellpappeanla-
ge 1 bzw. benachbart zu dieser anzeigen und vor-
geben. Die Transportwagen-Verfahrwegmarkierun-
gen 33 sind bevorzugt sichtbar und als Anstrich auf
den die Wellpappeanlage 1 tragenden ebenen Un-
tergrund aufgebracht. Sie sind von den Transport-
wagen 32 erkennbar. Die Transportwagen 32 folgen
im Normalbetrieb beim Fahren den Transportwagen-
Verfahrwegmarkierungen 33, die Kurven, Weichen,
Kreuzungen und gerade Abschnitte umfassen.

[0093] Mit jedem Übergabesystem 29 steht außer-
dem ein Zuteilweg 30 in Verbindung.

[0094] Jeder Zuteilweg 30 führt zu einer Material-
rollen-Vorbereitungsanordnung 147 zum Vorbereiten
der Materialrollen 11 für die weitere Be-/Verarbeitung.
Das Vorbereiten der jeweiligen Materialrolle 11 um-
fasst beispielsweise ein Auspacken bzw. Freilegen
derselben, Entfernen bzw. Zerstören von mindes-
tens einer einen freien Materialbahnabschnitt fixie-
renden Fixierung zum Verhindern eines Abwickelns
von der Materialrolle 11, Entfernen von mindestens
einem Umreifungselement, Entfernen eines beschä-
digten Materialbahnabschnitts von der Materialrolle
11, Erzeugen einer definierten Endkontur bzw. Kan-
te für die weitere Verarbeitung an der Materialbahn,
Anbringen von mindestens einem (Spleiß)Klebestück
an der Materialbahn und/oder Fixieren von einem
endseitigen Materialbahnabschnitt an der Materialrol-
le 11.

[0095] Jede Materialrollen-Vorbereitungsanordnung
147 umfasst eine Aufnahmevorrichtung zur Aufnah-
me einer vorzubereitenden Materialrolle 11 mit ei-
ner aufgewickelten Materialbahn. Die Aufnahmevor-
richtung hat eine Dreheinrichtung zum Drehantreiben
bzw. Schwenken der aufgenommenen Materialrolle
11 um deren Mittelachse bzw. in deren Umfangsrich-
tung.

[0096] Jede Materialrollen-Vorbereitungsanordnung
147 weist außerdem mindestens eine, bevorzugt
mehrere, Materialrollen-Vorbereitungseinrichtungen
zur Vorbereitung der aufgenommenen Materialrolle
11 für die weitere Be-/Verarbeitung auf.

[0097] Jeder Zuteilweg 30 steht über die jeweilige
Materialrollen-Vorbereitungsanordnung 147 und ei-
nem Bypass mit einem Verteilweg 34 in Verbindung,
der als Kreislauf ausgeführt ist. Der Verteilweg 34
erstreckt sich zwischen der Wellpappeanlage 1 und
dem Materialrollenlager 11. Er erstreckt sich parallel
zu der Wellpappeanlage 1.

[0098] An den Verteilweg 34 schließt sich ein ers-
ter Deckbahnweg 35 an. Der erste Deckbahnweg 35
schließt sich an einen ersten Verteilwegabschnitt 36
und einen zweiten Verteilwegabschnitt 37 des Verteil-
wegs 34 an. Der erste Deckbahnweg 35 ist quasi end-
los und umfasst einen ersten Deckbahnwegabschnitt
38 und einen zweiten Deckbahnwegabschnitt 39. Die
Deckbahnwegabschnitte 38, 39 erstrecken sich par-
allel zueinander und fluchten mit den Abrolleinheiten
der ersten Deckbahn-Spleißvorrichtung 3. Die Deck-
bahnwegabschnitte 38, 39 durchsetzen die Wellpap-
peanlage 1 bei einer jeweiligen Abrolleinheit und sind
jenseits der Wellpappeanlage 1 miteinander verbun-
den.
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[0099] Die Transportwagen 32 sind sowohl auf dem
ersten Deckbahnwegabschnitt 38 als auch auf dem
zweiten Deckbahnwegabschnitt 39 in gegensinnigen
Richtungen zur Bestückung der ersten Deckbahn-
Spleißvorrichtung 3 und Entfernung von Rest-Mate-
rialrollen verfahrbar. Ein umlaufender Transport der
Transportwagen 32 in einer Richtung zur Bestückung
der ersten Deckbahn-Spleißvorrichtung 3 und Ent-
fernung einer Rest-Materialrolle entlang des ersten
Deckbahnwegs 35 ist auch möglich.

[0100] An den Verteilweg 34 schließt sich ein ers-
ter Zwischenbahnweg 40 an. An den ersten Verteil-
wegabschnitt 36 und zweiten Verteilwegabschnitt 37
schließt sich der erste Zwischenbahnweg 40 an, der
quasi endlos ist und einen ersten Zwischenbahnweg-
abschnitt 41 und einen ersten Zwischenbahnwegab-
schnitt 42 umfasst. Die Zwischenbahnwegabschnit-
te 41, 42 erstrecken sich parallel zueinander und
zu den Deckbahnwegabschnitten 38, 39. Sie fluch-
ten mit den Abrolleinheiten der ersten Zwischenbahn-
Spleißvorrichtung 4. Der erste und Zwischenbahn-
wegabschnitt 41, 42 durchsetzen die Wellpappeanla-
ge 1 bei der jeweiligen Abrolleinheit und sind jenseits
der Wellpappeanlage 1 miteinander verbunden.

[0101] Die Transportwagen 32 sind sowohl auf dem
ersten Zwischenbahnwegabschnitt 41 als auch auf
dem zweiten Zwischenbahnwegabschnitt 42 in ge-
gensinnigen Richtungen zur Bestückung der ersten
Zwischenbahn-Spleißvorrichtung 4 und Entfernung
von Rest-Materialrollen verfahrbar. Ein umlaufender
Transport der Transportwagen 32 in einer Richtung
zur Bestückung der ersten Zwischenbahn-Spleißvor-
richtung 4 und Entfernung einer Rest-Materialrolle
entlang des ersten Zwischenbahnwegs 40 ist auch
möglich.

[0102] An den Verteilweg 34 schließt sich ein zwei-
ter Deckbahnweg 43 an. An den ersten Verteilweg-
abschnitt 36 und den zweiten Verteilwegabschnitt 37
schließt sich der zweite Deckbahnweg 43 an, der
quasi endlos ist und einen ersten Deckbahnwegab-
schnitt 44 und eine zweiten Deckbahnwegabschnitt
45 umfasst. Die Deckbahnwegabschnitte 44, 45 er-
strecken sich parallel zueinander und zu den Deck-
bahnwegabschnitten 38, 39. Sie fluchten mit den
Abrolleinheiten der zweiten Deckbahn-Spleißvorrich-
tung 6. Der erste und zweite Deckbahnwegabschnitt
44, 45 durchsetzen die Wellpappeanlage 1 bei der je-
weiligen Abrolleinheit und sind jenseits der Wellpap-
peanlage 1 miteinander verbunden.

[0103] Die Transportwagen 32 sind sowohl auf
dem ersten Deckbahnwegabschnitt 44 als auch auf
dem zweiten Deckbahnabschnitt 45 in gegensinnigen
Richtungen zur Bestückung der zweiten Deckbahn-
Spleißvorrichtung 6 und Entfernung von Rest-Mate-
rialrollen verfahrbar. Ein umlaufender Transport der
Transportwagen 32 in einer Richtung zur Bestückung

der zweiten Deckbahn-Spleißvorrichtung 6 und Ent-
fernung einer Rest-Materialrolle entlang des zweiten
Deckbahnwegs 43 ist auch möglich.

[0104] An den Verteilweg 34 schließt sich ein zwei-
ter Zwischenbahnweg 46 an. An den ersten Ver-
teilwegabschnitt 36 und zweiten Verteilwegabschnitt
37 schließt sich der zweite Zwischenbahnweg 46
an, der quasi endlos ist und einen ersten Zwischen-
bahnwegabschnitt 47 und einen zweiten Zwischen-
bahnwegabschnitt 48 umfasst. Die Zwischenbahn-
wegabschnitte 47, 48 erstrecken sich parallel zuein-
ander und zu den Deckbahnwegabschnitten 38, 39.
Sie fluchten mit den Abrolleinheiten der zweiten Zwi-
schenbahn-Spleißvorrichtung 7. Der erste und zweite
Zwischenbahnwegabschnitt 47, 48 durchsetzen die
Wellpappeanlage 1 bei der jeweiligen Abrolleinheit
und sind jenseits der Wellpappeanlage 1 miteinander
verbunden.

[0105] Die Transportwagen 32 sind sowohl auf dem
ersten Zwischenbahnwegabschnitt 47 als auch auf
dem zweiten Zwischenbahnwegabschnitt 48 in ge-
gensinnigen Richtungen zur Bestückung der zweiten
Zwischenbahn-Spleißvorrichtung 7 und Entfernung
von Rest-Materialrollen verfahrbar. Ein umlaufender
Transport der Transportwagen 32 in einer Richtung
zur Bestückung der zweiten Zwischenbahn-Spleiß-
vorrichtung 7 und Entfernung einer Rest-Materialrolle
entlang des zweiten Zwischenbahnwegs 45 ist auch
möglich.

[0106] An den Verteilweg 34 schließt sich ein Ka-
schierbahnweg 49 an. An den ersten Verteilweg-
abschnitt 36 und zweiten Verteilwegabschnitt 37
schließt sich der Kaschierbahnweg 49 an, der qua-
si endlos ist und einen ersten Kaschierbahnwegab-
schnitt 50 und einen zweiten Kaschierbahnwegab-
schnitt 51 umfasst. Die Kaschierbahnwegabschnitte
50, 51 erstrecken sich parallel zueinander und zu
den Deckbahnwegabschnitten 38, 39. Sie fluchten
mit den Abrolleinheiten der Kaschierbahn-Spleißvor-
richtung 8. Der erste und zweite Kaschierbahnweg-
abschnitt 50, 51 durchsetzen die Wellpappeanlage 1
bei der jeweiligen Abrolleinheit und sind jenseits der
Wellpappeanlage 1 miteinander verbunden.

[0107] Die Transportwagen 32 sind sowohl auf
dem ersten Kaschierbahnwegabschnitt 50 als auch
auf dem zweiten Kaschierbahnwegabschnitt 51
in gegensinnigen Richtungen zur Bestückung der
Kaschierbahn-Spleißvorrichtung 8 und Entfernung
von Rest-Materialrollen verfahrbar. Ein umlaufender
Transport der Transportwagen 32 in einer Richtung
zur Bestückung der Kaschierbahn-Spleißvorrichtung
8 und Entfernung einer Rest-Materialrolle entlang des
Kaschierbahnwegs 49 ist auch möglich.

[0108] Die Deckbahnwege 35, 43, die Zwischen-
bahnwege 40, 16 und der Kaschierbahnweg 49 sind
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beabstandet zueinander an den Verteilweg 34 ange-
schlossen und verlaufen beabstandet zueinander.

[0109] Die Transportwagen 32 sind identisch ausge-
führt. Jeder Transportwagen 32 hat ein starres Ge-
stell 52, das rahmenartig bzw. chassisartig ist (bei-
spielsweise Fig. 13 bis Fig. 15). Das Gestell 52 trägt
eine Materialrollenaufnahme 53 für eine liegende Ma-
terialrolle 11 und mehrere Radeinheiten 54 zum Ver-
fahren des Transportwagens 32 auf dem Untergrund
sowie eine Kommunikationseinrichtung (nicht darge-
stellt).

[0110] In Abhängigkeit von über die Kommunikati-
onseinrichtung empfangener Signale bzw. Informa-
tionen ist der Transportwagen 32 in Bewegung ver-
setzbar. Den Transportwagen 32 sind entsprechend
auch Weg- bzw. Zielinformationen übermittelbar. Der
Transportwagen 32 ist gerade oder kurvenförmig ver-
fahrbar.

[0111] Das Gestell 52 hat zwei Längsseiten 55 und
zwei Querseiten 56. Die Längsseiten 55 verlaufen
parallel zueinander. Sie erstrecken sich parallel zu
der Materialrollenaufnahme 53. Auch die Querseiten
56 erstrecken sich parallel zueinander. Die Längssei-
ten 55 und die Querseiten 56 sind rechtwinklig zuein-
ander orientiert.

[0112] An dem Gestell 52 ist ein eigenständiger Ver-
fahrantrieb (nicht dargestellt) angeordnet, der einen
Elektromotor umfasst.

[0113] Mit jedem Verfahrantrieb steht ein Antriebs-
laufrad (nicht dargestellt) in Antriebsverbindung, das
drehbar bzw. drehantreibbar gelagert ist. Die Dreh-
achsen der Antriebslaufräder fluchten miteinander.
Sie erstrecken sich senkrecht zu den Längsseiten
55. Die Antriebslaufräder befinden sich im Bezug auf
eine Längsrichtung des Transportwagens 32 in der
Mitte. Sie sind unlenkbar und beim Verfahren des
Transportwagens 32 gegenüber dem Untergrund ab-
gestützt.

[0114] Ferner ist an jedem Eckbereich des Gestells
52 eine Lenkradeinheit 57 angeordnet, die jeweils ein
Zwillingsrad umfasst. Die Zwillingsräder sind drehbar
gelagert. Jede Lenkradeinheit 57 ist um eine vertika-
le Lenkachse 58 selbstständig auslenkbar. Die Lenk-
radeinheiten 57 sind frei auslenkbar, insbesondere
um 360°. Die Lenkachsen 58 verlaufen parallel zu-
einander.

[0115] Die Materialrollenaufnahme 53 ist durch min-
destens ein Rinnenteil 59 gebildet, das jeweils auf
dem Gestell 52 vertikal verlagerbar gelagert ist und
nach oben offen ist. Das mindestens eine Rinnenteil
59 erstreckt sich benachbart zu den Querseiten 56
zwischen den Längsseiten 55. Seine tiefste Aufnah-
mestelle befindet sich mittig zwischen den Längssei-

ten 55. Es ist symmetrisch ausgebildet. Das mindes-
tens eine Rinnenteil 59 hat benachbart zu den Längs-
seiten 55 seine höchste Stelle. Es ist benachbart zu
den Querseiten 56 des Gestells 52 bzw. in Längsrich-
tung offen.

[0116] Die Materialrollenaufnahme 53 trägt unten
mindestens eine horizontal verlaufende Abstützplatte
60.

[0117] An dem Gestell 52 ist außerdem ein Akku-
mulator (nicht dargestellt) angeordnet. Bei dem Ak-
kumulator handelt es sich um einen wieder aufladba-
ren Speicher für elektrische Energie für die Verfahr-
antriebe.

[0118] An dem Gestell 52 ist des Weiteren eine
Transportwagen-Steuerung (nicht dargestellt) ange-
ordnet, die im Stande ist, die beiden Verfahrantrie-
be unabhängig voneinander anzusteuern. Die Trans-
portwagen-Steuerung steht außerdem mit der Kom-
munikationseinrichtung in Signalverbindung.

[0119] Die elektronischen bzw. elektrischen Kompo-
nenten des Transportwagens 32 sind in geeigneter
Weise elektrisch miteinander verbunden.

[0120] An dem Gestell 52 ist des Weiteren in einem
vorderen Bereich eine Sicherheitseinrichtung (nicht
dargestellt) angeordnet, die als Scanner, insbeson-
dere Laserscanner, ausgeführt ist. Die Sicherheits-
einrichtung steht mit der Transportwagen-Steuerung
in Signalverbindung. Sie ist im Stande, den Trans-
portwagen 32 bei erkannter Gefahr sofort zu stoppen.

[0121] Benachbart zu der beim Verfahren vorderen
Querseite 56 des Transportwagens 32 ist an dem
Gestell 52 vorne eine Verfahrweg-Erkennungsein-
richtung (nicht dargestellt) angeordnet, die als Sen-
sor ausgeführt ist. Die Verfahrweg-Erkennungsein-
richtung ist länglich ausgebildet und erstreckt sich ho-
rizontal. Sie verläuft senkrecht zu der Längsrichtung
des Transportwagens 32. Sie ist im Stande, einen
vorgegebenen Verfahrweg zu erkennen und steht mit
der Transportwagen-Steuerung in Signalverbindung.
Dem Transportwagen 32 ist alternativ über Software
ein Verfahrweg bzw. Ziel vorgebbar.

[0122] Ferner hat der Transportwagen 32 einen Ma-
terialrollen-Erkennungssensor (nicht dargestellt). Der
Materialrollen-Erkennungssensor ist im Stande zu er-
kennen, ob der Transportwagen 32 beladen oder
unbeladen ist. Der Materialrollen-Erkennungssensor
befindet sich in der Materialrollenaufnahme 53 und
steht mit der Transportwagen-Steuerung in Signal-
verbindung.

[0123] Der Transportwagen 32 ist durch Bestromung
des mindestens einen Verfahrantriebs verfahrbar.
Die notwendige elektrische Energie stammt aus dem
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Akkumulator. Die Verfahrantriebe empfangen indirekt
entsprechende Fahrsignale über die Verfahrweg-Er-
kennungseinrichtung und/oder über die Kommunika-
tionseinrichtung.

[0124] Wenn die beiden Antriebslaufräder gegensin-
nig betragsgleich angetrieben werden, dreht sich der
Transportwagen 32 auf der Stelle. Wenn das eine An-
triebslaufrad stärker als das andere Antriebslaufrad
angetrieben wird, so macht der Transportwagen 32
eine Kurvenfahrt. Die Lenkradeinheiten 57 verstellen
sich dabei automatisch um die jeweilige Lenkachse
58. Wenn die beiden Antriebslaufräder identisch und
gleichsinnig angetrieben werden, so fährt der Trans-
portwagen 32 gerade. Die Lenkradeinheiten 57 stel-
len sich automatisch entsprechend auf eine Gerade-
aus-Fahrt ein.

[0125] Der Überführungsanordnungs-Hauptweg 27
beginnt in einem Anliefersystem 61, das einen Sat-
telzug 62 umfasst (Fig. 1 bis Fig. 5). Mit dem Sattel-
zug 62 werden neue Materialrollen 11 angeliefert. Der
Sattelzug 62 umfasst eine Sattelzugmaschine 63 und
einen Sattelauflieger 64.

[0126] Die Sattelzugmaschine 63 wiederum weist
ein Fahrgestell, einen Motor und ein Getriebe sowie
eine Kupplung für den Sattelauflieger 64 auf.

[0127] Der Sattelauflieger 64 bildet einen Anhänger
und umfasst Hinterachsen 65, die sich gegenüber ei-
nem Boden bzw. Platz abstützen. Er hat eine ebe-
ne Ladefläche 66 zum Tragen der Materialrollen 11.
Die Materialrollen 11 stehen auf der Ladefläche 66
in mindestens einer Reihe längs des Sattelaufliegers
64. Sie sind in der Längsrichtung des Sattelauflie-
gers 64 horizontal beabstandet zueinander angeord-
net. Alternativ berühren sie sich umfangsseitig. Der
Sattelauflieger 64 weist außerdem ein Plangestell 67
auf, das eine Plane 68 trägt und einen Laderaum 69
räumlich begrenzt. Die Plane 68 ist seitlich und vor-
zugsweise auch hinten öffenbar, was einen Zugang
zu dem Laderaum 69 ermöglicht. Der Laderaum 69
ist durch die Ladefläche 66 nach unten räumlich be-
grenzt.

[0128] Eine bodenseitige Haltemarkierung 70 gibt ei-
ne Soll-Halteposition für den Sattelzug 62 vor. Die
Haltemarkierung 70 umfasst eine Längs-Haltelinie
71, die eine Längs-Soll-Halteposition des Sattelzugs
62 in dessen Längsrichtung 72 bzw. Fahrtrichtung
vorgibt. Ferner hat die Haltemarkierung 70 zwei par-
allele Quer-Haltelinien 73, die beabstandet zueinan-
der verlaufen und eine Soll-Quer-Halteposition senk-
recht zu der Längsrichtung 72 bzw. Fahrtrichtung des
Sattelzugs 62 vorgeben. Die Haltemarkierung 70 hat
vorzugsweise eine rechteckige Kontur, die im We-
sentlichen der Grundfläche des Sattelzugs 62 ent-
spricht.

[0129] Das Anliefersystem 61 gemäß Fig. 2, Fig. 3
und Fig. 5 umfasst außerdem eine Anliefer- bzw. Ent-
lade-Sicherheitseinrichtung 74, die als Sicherheits-
lichtschranke ausgeführt ist und einen Anliefer- bzw.
Entladebereich 75 benachbart zu dem in der Soll-
Halteposition abgestellten Sattelzug 62 vor Betreten
durch Personen sichert. Die Anliefer-Sicherheitsein-
richtung 74 ist durch ein Bedienterminal 76 durch den
Fahrer des Sattelzugs 62 oder eine andere Person
aktivierbar. Das Bedienterminal 76 befindet sich dann
benachbart zu der Sattelzugmaschine 63. Der Fahrer
bzw. die andere Person aktiviert über das Bedienter-
minal 76 die Anliefer-Sicherheitseinrichtung 74 erst
dann, wenn die Plane 68 so entfernt ist, dass die neu
angelieferten Materialrollen 11 von dem Sattelzug 62
entladbar sind. Die Überführungsanordnung 25 fährt
erst dann in den Anlieferbereich 75 ein, wenn die An-
liefer-Sicherheitseinrichtung 74 aktiviert worden ist.

[0130] Die Überführungsanordnung 25 ist als au-
tomatisiertes bzw. fahrerloses Flurförderzeug bzw.
Stapler ausgebildet (Fig. 6 bis Fig. 9). Das Flurförder-
zeug 25 hat einen auf Vorderräder 77 und Hinterrä-
der 78 abgestützten Rahmen 79, welcher eine Kabi-
ne 80 und eine vordere Hydraulik-Hubvorrichtung 81
trägt. Die Vorderräder 77 und Hinterräder 78 stützen
sich gegenüber dem Untergrund ab. Die Hinterräder
78 sind auslenkbar.

[0131] Der Rahmen 79 trägt außerdem eine Batterie
bzw. einen Akkumulator (nicht dargestellt) und min-
destens einen damit in elektrischer Verbindung ste-
henden Verfahrantrieb (nicht dargestellt), der bevor-
zugt mit den Hinterrädern 78 in Antriebsverbindung
steht.

[0132] Der Rahmen 79 trägt außerdem ein Hydrau-
likaggregat 82 (Fig. 9). Das Hydraulikaggregat 82
wiederum steht mit einem von dem Rahmen 79
getragenen Hydrauliktank zur Versorgung der Hy-
draulik-Hubvorrichtung 81 mit Hydraulikfluid in Strö-
mungsverbindung. Es umfasst eine Hydraulikpumpe
und eine Hydraulik-Steuereinrichtung, die mit der Hy-
draulikpumpe und mindestens einem Hubzylinder 83
der Hydraulik-Hubvorrichtung 81 in Strömungsver-
bindung steht. Insbesondere findet Hydrauliköl An-
wendung.

[0133] In der Kabine 80 sind ein Fahrersitz 84a so-
wie Bedienelemente des Flurförderzeugs 25 für einen
Fahrer, falls erforderlich, angeordnet.

[0134] Das Hydraulikaggregat 82 dient bevorzugt
auch zum Betrieb einer Lenkeinrichtung des Flurför-
derzeugs 25. In der Kabine 80 befindet sich auch ein
Lenkrad 84b zur Betätigung der Lenkeinrichtung. Die
Hydraulik-Steuereinrichtung steht dann auch mit der
Lenkeinrichtung in Strömungsverbindung. Sie dient
zur Steuerung der Hydraulikpumpe, insbesondere
des mindestens einen Hubzylinders 83 und der Len-
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keinrichtung. Durch die Lenkeinrichtung sind die Hin-
terräder 78 auslenkbar, damit das Flurförderzeug 25
eine Kurvenfahrt ausführen kann.

[0135] Das Flurförderzeug 25 weist außerdem eine
elektrische Flurförderzeug-Steuereinheit 85 auf, die
auch mit der Hydraulik-Steuereinrichtung in Signal-
verbindung steht.

[0136] Die Hydraulik-Hubvorrichtung 81 umfasst ei-
nen an dem Flurförderzeug 25 vorne angeordneten,
vertikal erstreckenden Hubmast 86 mit einer daran
nach oben und unten verfahrbaren Greifvorrichtung
87 zum sicheren Greifen und Heben sowie Halten ei-
ner Materialrolle 11.

[0137] Die Greifvorrichtung 87 ist über eine bei-
spielsweise in Fig. 14 gezeigte Kupplungsvorrich-
tung 88 an dem Hubmast 86 angeordnet. Die Kupp-
lungsvorrichtung 88 umfasst eine an den Hubmast
86 angeschlossene Anschlusseinrichtung 89 und ei-
ne mit dieser beweglich verbundene Trageinrichtung
90. Die Anschlusseinrichtung 89 ist längs des Hub-
masts 86 geführt verfahrbar. Sie ist beispielswei-
se als Schlitten ausgeführt. Die Trageinrichtung 90
ist gegenüber der Anschlusseinrichtung 89 um eine
Schwenkachse 91 verschwenkbar. Ferner ist die ge-
samte Greifvorrichtung 87 verdrehbar. Sie umfasst
einen plattenartigen Tragkörper 92.

[0138] Die Trageinrichtung 90 umfasst einen platten-
artigen Tragkörper 92. An dem Tragkörper 92 ist eine
erste Greifarmeinrichtung 93 und eine zweite Greif-
armeinrichtung 94 angelenkt. Die Greifarmeinrichtun-
gen 93, 94 sind beabstandet zueinander an dem
Tragkörper 92 angelenkt und angeordnet. Sie haben
parallel zueinander verlaufende Schwenkachsen und
sind relativ zueinander verschwenkbar (Fig. 8A).

[0139] Die erste Greifarmeinrichtung 93 hat einen
ersten Greifarm 95 und eine erste Anlegebacke 96,
die an einem freien Ende des ersten Greifarms 95
frei schwenkbar angeordnet ist. Der erste Greifarm
95 ist über eine erste, längenveränderliche Verstell-
Zylindereinheit 97 verschwenkbar. Die erste Verstell-
Zylindereinheit 97 ist zwischen dem ersten Greifarm
95 und dem Tragkörper 92 angeordnet und mit die-
sen gelenkig verbunden.

[0140] Die zweite Greifarmeinrichtung 94 hat einen
zweiten Greifarm 98 und eine zweite Anlegebacke
99, die an einem freien Ende des zweiten Greifarms
98 frei schwenkbar angeordnet ist. Der zweite Greif-
arm 98 ist über eine zweite, längenveränderliche Ver-
stell-Zylindereinheit 100 verschwenkbar. Die zweite
Verstell-Zylindereinheit 100 ist zwischen dem zwei-
ten Greifarm 98 und dem Tragkörper 92 angeordnet
und mit diesen gelenkig verbunden.

[0141] Die Greifarme 95, 98 sind unter Begrenzung
eines im Wesentlichen teilkreisförmigen Materialrol-
len-Aufnahmeraums gekrümmt. Die Anlegebacken
96, 99 sind günstigerweise konstruktiv identisch. Ihre
Anlegeflächen sind einander zugewandt.

[0142] Der zweite Greifarm 98 ist wesentlich länger
als der erste Greifarm 95. Er ist vorzugsweise min-
destens 30 %, bevorzugt mindestens 40 %, bevor-
zugt mindestens 50 %, länger als der erste Greif-
arm 95. Er ist höchstens 120 %, bevorzugt höchs-
tens 100 %, bevorzugt höchstens 80 %, länger als der
erste Greifarm 95. Die Greifvorrichtung 87 ist asym-
metrisch, sodass sie auf engstem Raum einsetzbar
ist. Die Greifarmeinrichtungen 93, 94 haben eine un-
terschiedliche Länge bzw. Größe. Die Anlegeflächen
der Anlegebacken 96, 99 haben normalerweise un-
terschiedliche Abstände zu dem Tragkörper 92.

[0143] Jede Verstell-Zylindereinheit 97, 100 steht
mit der Hydraulik-Steuereinrichtung des Flurförder-
zeugs 25 zur Betätigung derselben in Verbindung.

[0144] Die Kupplungsvorrichtung 88 trägt außerdem
eine Materialrollen-Erfassungsvorrichtung, die eine
erste Materialrollen-Erfassungseinheit 101 und ei-
ne zweite Materialrollen-Erfassungseinheit 102 um-
fasst (vor allem Fig. 8A-8D). Die Materialrollen-Er-
fassungseinheiten 101, 102 sind seitlich beabstandet
zueinander angeordnet. Sie sind benachbart zu An-
lenkstellen der Verstell-Zylindereinheiten 97, 100 an
dem Tragkörper 92 angeordnet. Die Materialrollen-
Erfassungseinheiten 101, 102 sind derart orientiert,
dass sie im Stande sind, eine zu überführende bzw.
zu greifende Materialrolle 11 zu erfassen. Sie sind
in Bezug auf das Flurförderzeug 25 nach vorne ge-
richtet. Außerdem sind sie schräg zueinander ange-
ordnet. Die Materialrollen-Erfassungseinheiten 101,
102 sind aufeinander zu verkippt angeordnet, sodass
deren Erfassungsbereiche einander überlagern bzw.
überdecken.

[0145] Jede Materialrollen-Erfassungseinheit 101,
102 steht mit der Flurförderzeug-Steuereinheit 85 in
Signalverbindung.

[0146] An der Kabine 80 ist oben ein Navigations-
sensor 103 zum Navigieren des Flurförderzeugs 25
angeordnet. Der Navigationssensor 103 steht mit der
Flurförderzeug-Steuereinheit 85 in Signalverbindung.

[0147] Die Kupplungsvorrichtung 88 trägt eine Ob-
jekt-Erkennungsvorrichtung 104, die in Bezug auf das
Flurförderzeug 25 nach vorne gerichtet ist. Die Ob-
jekt-Erkennungsvorrichtung 104 steht mit der Flurför-
derzeug-Steuereinheit 85 in Signalverbindung.

[0148] Der Hubmast 86 ist um eine horizontal ver-
laufende Neigungsachse 105 in seiner Neigung un-
ten verstellbar. Er ist in Bezug auf die Kabine 80 nach
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vorne und hinten schwenkbar. Dem Hubmast 86 ist
ein Neigungssensor 106 zugeordnet, der im Stande
ist, die aktuelle Neigung des Hubmasts 86 und somit
auch die aktuelle Neigung der Greifvorrichtung 87 zu
erfassen. Der Neigungssensor 106 ist an dem Rah-
men 79 angeordnet. Der Neigungssensor 106 steht
mit der Flurförderzeug-Steuereinheit 85 in Signalver-
bindung.

[0149] Die Hydraulik-Hubvorrichtung 81 umfasst
eine Hydraulikfluid-Druckänderungs-Erkennungsein-
richtung 107, die in einer Hydraulikleitung des Flur-
förderzeugs 25 angeordnet und im Stande ist, eine
Druckveränderung des Hydraulikfluids der Hydraulik-
Hubvorrichtung 81 bei Änderung einer Last zu er-
kennen (Fig. 9). Die Hydraulikfluid-Druckänderungs-
Erkennungseinrichtung 107 steht mit der Flurförder-
zeug-Steuereinheit 85 in Signalverbindung.

[0150] Das Flurförderzeug 25 hat ferner mehrere Si-
cherheits-Laserscanvorrichtungen 108, die mit der
Flurförderzeug-Steuereinheit 85 in Signalverbindung
stehen und imstande sind, bei erkannter Gefahr
das Flurförderzeug 25 sofort zu stoppen. Eine ers-
te Sicherheits-Laserscanvorrichtung 108 ist hinten an
dem Rahmen 79 angeordnet und nach hinten in Be-
zug auf das Flurförderzeug 25 gerichtet. Eine zwei-
te Sicherheits-Laserscanvorrichtung 108 ist unten an
dem Hubmast 86 angeordnet und in Bezug auf das
Flurförderzeug 25 nach vorne gerichtet. An dem Rah-
men 79 sind außerdem dritte Sicherheits-Laserscan-
vorrichtungen 108 angeordnet, die jeweils nach seit-
lich außen gerichtet sind. Ein derart ausgestattetes
Flurförderzeug 25 findet beispielsweise bei dem in
Fig. 4 gezeigten Anliefersystem 61 Anwendung. Ein
solches Anliefersystem 61 kommt ohne Sicherheits-
lichtschranke 74 aus. Die Sicherheits-Laserscanvor-
richtungen 108 stehen mit einer zentralen Steuerung
123 in Signalverbindung, die mit einem Bedientermi-
nal 76 in Signalverbindung steht.

[0151] Jeder Antriebsachse 109 des Flurförder-
zeugs 25 ist ein Antriebsachsen-Sicherheitsencoder
110 zugeordnet, der im Stande ist, Informationen in
Bezug auf Winkel und Umdrehungszahlen des An-
triebs bzw. der entsprechenden Antriebsachse 109
zu liefern. Die Antriebsachsen-Sicherheitsencoder 25
stehen mit der Flurförderzeug-Steuereinheit 85 in Si-
gnalverbindung. Das Flurförderzeug 25 ist so beson-
ders gut manövrierbar.

[0152] Einer Lenkachse 111 des Flurförderzeugs 25
ist ein Lenkachsen-Sicherheitsencoder 112 zugeord-
net, der im Stande ist, Informationen über Lage und
Winkel der Lenkachse 111 zu liefern. Der Lenkach-
sen-Sicherheitsencoder 112 steht mit der Flurförder-
zeug-Steuereinheit 85 in Signalverbindung. Das Flur-
förderzeug 25 ist so besonders gut manövrierbar.

[0153] Der Kupplungsvorrichtung 88 ist ein Greif-
armwinkel-Encoder 113 zugeordnet, der im Stande
ist, Informationen bezüglich Lage und Winkel der
Greifarmeinrichtungen 93, 94 zu liefern. Jeder Greif-
armwinkel-Encoder 113 steht mit der Flurförderzeug-
Steuereinheit 85 in Signalverbindung. Die Greifvor-
richtung 87 ist so besonders sicher einsetzbar und in
Bezug auf die zu greifende Materialrolle 11 ausricht-
bar.

[0154] Die Trageinrichtung 90 trägt außerdem einen
Neigungssensor 114, der im Stande ist, eine Neigung
der Greifvorrichtung 87 gegenüber dem Hubmast 86
zu erfassen. Der Neigungssensor 114 steht mit der
Flurförderzeug-Steuereinheit 85 in Signalverbindung.
Die Greifvorrichtung 87 ist so besonders sicher ein-
setzbar und in Bezug auf die zu greifende Material-
rolle 11 ausrichtbar.

[0155] Ferner trägt die Trageinrichtung 90 einen Nei-
gungssensor 115, um eine Neigung der Greifvorrich-
tung 87 gegenüber einer Vertikalen zu erkennen. Der
Neigungssensor 115 steht mit der Flurförderzeug-
Steuereinheit 85 in Signalverbindung. Die Greifvor-
richtung 87 ist so besonders sicher einsetzbar und in
Bezug auf die zu greifende Materialrolle 11 ausricht-
bar.

[0156] Jedes Übergabesystem 29 umfasst in dem je-
weiligen Übergabebereich 31 eine Transportwagen-
Entlastungsvorrichtung 116 (Fig. 15), die einen in der
Höhe verlagerbaren starren Anhebekörper 117 um-
fasst. Im Nichtgebrauch ist der Anhebekörper 117
bündig mit dem benachbarten Untergrund. Jeder An-
hebekörper 117 ist in der Höhe mittels einer Kissen-
anordnung 118 geführt verlagerbar, die mittels eines
Aktors 119 dafür mit einem Gas, wie Luft, aufblasbar
ist. Jeder Anhebekörper 117 ist beispielsweise um
mindestens 1 cm, bevorzugt mindestens 3 cm, be-
vorzugt mindestens 5 cm, anhebbar. Er ist vorzugs-
weise um höchstens 20 cm, bevorzugt höchstens 15
cm, bevorzugt höchstens 10 cm, anhebbar. Zum Ab-
senken des Anhebekörpers 117 ist mittels des zuge-
hörigen Aktors 119 das Gas aus der Kissenanord-
nung 118 wieder kontrolliert auslassbar. Anstelle ei-
ner Kissenanordnung 118 ist beispielsweise ein Spin-
del- oder Hydrauliksystem einsetzbar.

[0157] Jeder Anhebekörper 117 ist beispielsweise
plattenartig bzw. blockartig und hat eine rechtecki-
ge obere Angreiffläche. Jede Angreiffläche weist ei-
ne erste Abmessung auf, die in etwa einer Querab-
messung des mindestens einen Rinnenteils 59 ent-
spricht. Sie ist kleiner als die Querabmessung eines
gesamten Transportwagens 32. Eine zu der ersten
Abmessung senkrechte zweite Abmessung der An-
greiffläche entspricht beispielsweise einer Längsab-
messung des mindestens einen Rinnenteils 59.
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[0158] Jedes Übergabesystem 29 umfasst außer-
dem zwei Materialrollen-Orientierungs-Erfassungs-
sensoren 120, die im Stande sind, die Orientierung
einer überführten Materialrolle 11 in dem jeweili-
gen Übergabebereich 31 bzw. benachbart zu diesem
zu erfassen. Die Materialrollen-Orientierungs-Erfas-
sungssensoren 120 sind, bevorzugt auf einer ge-
meinsamen Höhe, beabstandet seitlich nebeneinan-
der angeordnet. Sie erfassen im Einsatz axiale End-
bereiche der Materialrolle 11. Insbesondere ist so ei-
ne Schrägstellung der Materialrolle 11, vor allem in
der Horizontalen, erfassbar. Jeder Materialrollen-Ori-
entierungs-Erfassungssensor 120 steht mit einer Re-
cheneinheit 121 in Signalverbindung, die wiederum
mit dem Transportwagen 32 in dem jeweiligen Über-
gabebereich 31 zum Ausrichten desselben nach die-
ser Materialrolle 11, sofern notwendig, in Signalver-
bindung steht.

[0159] Jeder Übergabereich 31 ist durch ei-
nen Schutzzaun 122 geschützt, der sich ent-
lang der Materialrollen-Orientierungs-Erfassungs-
sensoren 120 erstreckt. Bei erkannter Gefahr wird die
Übergabe sofort gestoppt.

[0160] Nachfolgend wird der Betrieb der Gesamtan-
lage detaillierter beschrieben.

[0161] Wenn der Sattelzug 62 von einem Fahrer in
seine Soll-Halteposition gebracht worden und über
das Bedienterminal 76 von dem Fahrer oder einer an-
deren Person eine Freigabe der Entladung des Sat-
telzugs 62 nach entsprechender Entfernung der Pla-
ne 68 erfolgt ist, beginnt ein Flurförderzeug 25 selb-
ständig mit dem Abladen der Materialrollen 11 aus
dem Laderaum 69. Günstigerweise erfolgt die Entla-
dung des Sattelzugs 62 von seitlich außen. Das Flur-
förderzeug 25 ist im Stande, fahrerlos bzw. vollstän-
dig automatisch zu arbeiten (Fig. 1 bis Fig. 5). Es
ist entsprechend über seine Kommunikationseinrich-
tung aktiviert worden.

[0162] Die Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 des
Flurförderzeugs 25 ist im Stande, den Sattelzug 62 zu
erkennen. Insbesondere ist die Objekt-Erkennungs-
vorrichtung 104 im Stande, die Ladefläche 66, die
Materialrollen 11 und das Plangestell 67 sowie die
Plane 68, sofern vorhanden, zu erkennen.

[0163] Die Materialrollen-Erfassungseinheiten 101,
102 sind im Stande, unterschiedliche Umfangsab-
schnitte der zu greifenden Materialrolle 11 zu er-
fassen. Die erfassten Umfangsabschnitte befinden
sich auf einer gemeinsamen Höhe. Der erste Erfas-
sungsbereich der ersten Materialrollen-Erfassungs-
einheit 101 ist wesentlich größer als der zweite Erfas-
sungsbereich der zweiten Materialrollen-Erfassungs-
einheit 102. Er erfasst vorzugsweise einen ersten
Umfangsabschnitt der Materialrolle 11, der einen an-
gularen Winkel zwischen 100° und 150° einschließt.

Der zweite Erfassungsbereich der zweiten Material-
rollen-Erfassungseinheit 102 erfasst bevorzugt einen
zweiten Umfangsabschnitt der Materialrolle 11, der
einen angularen Winkel zwischen 10° und 50° ein-
schließt. Der zweite Erfassungsbereich liegt vollstän-
dig innerhalb des ersten Erfassungsbereichs.

[0164] Die erste Materialrollen-Erfassungseinheit
101 ist insbesondere im Stande, den tatsächlichen
Durchmesser der zu greifenden Materialrolle 11 zu
erfassen. Die zweite Materialrollen-Erfassungsein-
heit 102 ist insbesondere im Stande, ein an der Ma-
terialrolle 11 umfangsseitig angeordnetes Identifikati-
onslabel bzw. -etikett zu erfassen bzw. zu lesen, das
bevorzugt einen Barcode enthält und der eindeutigen
Identifikation der zu greifenden Materialrolle 11 dient.

[0165] Vorzugsweise die erste Materialrollen-Erfas-
sungseinheit 101 oder Flurförderzeug-Steuereinheit
85 vergleicht den tatsächlich erfassten Durchmesser
der Materialrolle 11 über die eindeutige Identifikation
der Materialrolle 11 mittels der zweiten Materialrollen-
Erfassungseinheit 102 mit einem bekannten Durch-
messerwert aus einer Datenbank und/oder dem auf
dem Identifizierungslabel angegebenen Durchmes-
serwert.

[0166] Die Anliefer-Sicherheitseinrichtung 74 ist bei
der Ausführungsform gemäß Fig. 2, Fig. 3, Fig. 5 ak-
tiv. Alternativ oder zusätzlich sind die Sicherheits-La-
serscanvorrichtungen 108 aktiv (Fig. 5). Sie sind im-
stande, das Flurförderzeug 25 bei erkannter Gefahr
sofort zu stoppen.

[0167] Zum Greifen einer zu greifenden Materialrolle
11 wird zunächst bei offener Greifvorrichtung 87 die
erste Greifarmeinrichtung 93 mit ihrer ersten Anlege-
backe 96 umfangsseitig mit der zu greifenden Materi-
alrolle 11 in Anlage gebracht. Die erste Greifarmein-
richtung 93 befindet sich dabei in Abhängigkeit des
Durchmessers der zu greifenden Materialrolle 11 in
einer vorbestimmten Stellung. Bei Materialrollen 11
mit großem Durchmesser (zum Beispiel > 150 cm)
nimmt die erste Greifarmeinrichtung 93 eine äu-ßere
bzw. weite Stellung ein. Bei Materialrollen 11 mit klei-
nerem Durchmesser (zum Beispiel < 150 cm) nimmt
die erste Greifarmeinrichtung 93 eine innere bzw. en-
ge Stellung ein. Die erste Anlagebacke 96 liegt dann
umfangsseitig an der zu greifenden Materialrolle 11
an. Dies geschieht durch entsprechendes Verfahren
und Lenken des Flurförderzeugs 25. Die Greifvorrich-
tung 87 ist längs des Hubmasts 86 in eine entspre-
chende Höhe gefahren worden.

[0168] Wenn sich die zu greifende, stehende Ma-
terialrolle 11 dann in der Greifvorrichtung 87 befin-
det, wird die zweite Greifarmeinrichtung 94 zum ei-
gentlichen Greifen in Richtung auf die fixierte erste
Greifarmeinrichtung 93 mittels Betätigung der zwei-
ten Verstell-Zylindereinheit 100 verschwenkt, sodass
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die Greifvorrichtung 87 geschlossen wird. Die zwei-
te Greifarmeinrichtung 94 kommt dann mit ihrer zwei-
ten Anlegebacke 99 mit der zu greifenden Materialrol-
le 11 unter Reduzierung des Materialrollen-Aufnah-
meraums in Anlage. Die Materialrolle 11 ist von der
Greifvorrichtung 87 klemmend bzw. reibschlüssig ge-
halten. Eine durch die Anlegebacken 96, 99 laufende
Anlegeachse verläuft in der Horizontalen schräg zu
einer Längsachse des Flurförderzeugs 25. Die Greif-
armeinrichtungen 93, 94 befinden sich dabei bevor-
zugt in einer gemeinsamen, im Wesentlichen hori-
zontalen Ebene. Der Hubmast 86 ist gegenüber einer
Vertikalen ungeneigt.

[0169] Die Ansteuerung der Greifvorrichtung 87, des
Verfahrantriebs und/oder der Lenkung der Überfüh-
rungsanordnung 25 erfolgt in Abhängigkeit des je-
weiligen Durchmessers der zu greifenden Material-
rolle 11. Der Durchmesser der zu greifenden Materi-
alrolle 11 ist beispielsweise über den ersten Material-
rollen-Erfassungssensor 101 bestimmbar oder über
das auf dieser Materialrolle 11 angeordnete Etikett/
Label mittels des zweiten Materialrollen-Erfassungs-
sensors 102. In Abhängigkeit der fixierten bzw. vorpo-
sitionierten Stellung der ersten Greifarmeinrichtung
93 und dem Durchmesser der zu greifenden Mate-
rialrolle 11 ergibt sich eine theoretische Soll-Mittel-
achse der zu greifenden Materialrolle 11. Die Soll-
Mittelachse wird mit der tatsächlichen Mittelachse
der realen zu greifenden Materialrolle 11 mittels der
ersten und zweiten Materialrollen-Erfassungseinheit
101, 102 abgeglichen. Die Mittelachse der Sollpositi-
on verschiebt sich durch die Asymmetrie der Greifvor-
richtung 87 und der Asymmetrie in der Ansteuerung
der Greifarmeinrichtungen 93, 94. In Abhängigkeit
dieser Werte wird insbesondere die zweite Greifar-
meinrichtung 93 bzw. 94, der Verfahrantrieb und/oder
die Lenkung der Überführungsanordnung 25 derart
betätigt, dass sie die Materialrolle 11 sicher greifen
und im Wesentlichen in einander gegenüberliegen-
den Umfangsbereichen der Materialrolle 11 an der
Materialrolle 11 angreifen.

[0170] In Abhängigkeit eines Durchmessers der Ma-
terialrolle 11 verschiebt sich die Mittelachse der Mate-
rialrolle 11 gegenüber einem Nullpunkt bzw. der Mit-
telebene 125 der Greifvorrichtung 87. Die Mittelach-
se der Materialrolle 11 verschiebt sich dabei auf ei-
ner Kurve bzw. Funktion, die bei dem Anfahren der
Materialrolle 11 entsprechend zu berücksichtigen ist.
Wie Fig. 8C zeigt, ist bei einer einen kleinen Durch-
messer aufweisenden, gegriffenen Materialrolle 11
der seitliche horizontale Versatz zwischen der Mittel-
ebene 125 der Greifvorrichtung 87 und der die Mit-
telachse der Materialrolle 11 einschließenden Mittel-
ebene 126 der Materialrolle 11 vergleichsweise groß
(x-Wert). Wie Fig. 8D zeigt, ist bei einer einen gro-
ßen Durchmesser aufweisenden, gegriffenen Materi-
alrolle 11 der seitliche horizontale Versatz zwischen
der Mittelebene 125 der Greifvorrichtung 87 und der

die Mittelachse der Materialrolle 11 einschließenden
Mittelebene 126 der Materialrolle 11 vergleichsweise
klein (x-Wert). Je größer der Durchmesser der gegrif-
fenen Materialrolle 11 ist, desto kleiner ist der seit-
liche horizontale Versatz zwischen der Mittelebene
125 der Greifvorrichtung 87 und der die Mittelach-
se der Materialrolle 11 einschließenden Mittelebene
126 der Materialrolle 11. Der erste Greifarm 95 hat
beim Greifen der Materialrolle 11 eine im Wesentli-
chen identische fixierte bzw. vorpositionierte Stellung
bzw. Auslenkung. Je kleiner der Durchmesser der ge-
griffenen Materialrolle 11 ist, desto weiter ist der zwei-
te Greifarm 98 in Richtung auf den ersten Greifarm
95 bzw. die Mittelebene 125 der Greifvorrichtung 87
verschwenkt. Je kleiner der Durchmesser der gegrif-
fenen Materialrolle 11 ist, desto weiter ist die gegriffe-
ne Materialrolle 11 von der Referenzebene 124 bzw.
von den Anlenkstellen der Greifarme 95, 98 an dem
Tragkörper 92 entfernt gehalten.

[0171] Beim Anheben der Materialrolle 11 erkennt
die Hydraulikfluid-Druckänderungs-Erkennungsein-
richtung 107 eine Druckveränderung des Hydraulik-
fluids der Hydraulik-Hubvorrichtung 81. Bei Erreichen
eines Höhepunkts eines Anstiegs eines Drucks des
Hydraulikfluids erkennt die Hydraulikfluid-Druckän-
derungs-Erkennungseinrichtung 107 einen vollstän-
dig angehobenen Zustand der Materialrolle 11. Die
Materialrolle 11 ist dann vollständig von der Ladeflä-
che 66 abgehoben. Die Hydraulik-Hubvorrichtung 81
hebt dann die Materialrolle 11 weiter um 20 mm an,
um ein sicheres Entladen und gegebenenfalls Heben
über Beschläge, Abschlüsse, Spanngurte, eine La-
dekante oder dergleichen des Sattelzugs 62 zu ge-
währleisten, aber eine Beschädigung eines Dachs
des Sattelzugs 62 zu verhindern. Sie ist dazu von der
Flurförderzeug-Steuereinheit 85 entsprechend ange-
steuert worden.

[0172] Zum Entnehmen der Materialrollen 11 fährt
das Flurförderzeug 25 rückwärts und entfernt sich da-
bei von dem Sattelzug 62.

[0173] Das Flurförderzeug 25 bringt dann die gegrif-
fene Materialrolle 11 in stehender Stellung in das Ma-
terialrollenlager 10. Es fährt dabei über den Über-
führungsanordnungs-Hauptweg 27 auf den Überfüh-
rungsanordnungs-Umlaufweg 26 und dann zu der
jeweiligen Gruppe 12. Das Flurförderzeug 25 stellt
die Materialrolle 11 an dem vorbestimmten Ort ste-
hend ab. Die Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 un-
terstützt das Abstellen an dem vorbestimmten Ort.
Beim Abstellen wird die Greifvorrichtung 87 samt Ma-
terialrolle 11 abgesenkt. Die Hydraulikfluid-Druckän-
derungs-Erkennungseinrichtung 107 erkennt auch,
wenn die Materialrolle 11 abgestellt worden ist. Die
Materialrollen 11 bleiben in dem Materialrollenlager
10 bis sie benötigt werden.
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[0174] Eine übergeordnete Steuerung veranlasst die
Abholung einer zu verwenden Materialrolle 11 aus
dem Materialrollenlager 10 für die Wellpappeproduk-
tion in der Wellpappeanlage 1. Für den Betrieb der
Wellpappeanlage 1 benötigte Materialrollen 11 wer-
den über Flurförderzeuge 25 aus dem Materialrol-
lenlager 10 geholt. Sie werden über den Überfüh-
rungsanordnungs-Hauptweg 27 dem ersten Über-
gabesystem 29 oder über den Überführungsanord-
nungs-Hauptweg 27 und den Überführungsanord-
nungs-Querweg 28 dem zweiten Übergabesystem 29
zugeführt.

[0175] Bei dem jeweiligen Übergabebereich 31 er-
folgt eine Übergabe der Materialrolle 11 von dem
Flurförderzeug 25 auf einen bereitgestellten Trans-
portwagen 32. Dabei wird zum einen die Greifvor-
richtung 87 aus ihrer bisherigen Stellung um 90° ver-
dreht, sodass die gegriffene Materialrolle 11 eine lie-
gende, horizontale Stellung einnimmt. Ferner wird die
Trageinrichtung 90 um die Schwenkachse 91 ausge-
schwenkt. Die Greifvorrichtung 87 wird dann abge-
senkt und geöffnet.

[0176] Vor Ablage der Materialrolle 11 in die Materi-
alrollenaufnahme 53 wird die Kissenanordnung 118
über den Aktor 119 aufgeblasen, was zu einem An-
heben bzw. vertikalen Verlagern des Anhebekörpers
117 führt. Der Anhebekörper 117 greift dann von un-
ten an der mindestens einen Abstützplatte 60 bzw.
dem mindestens einen Rinnenteil 59 an, wodurch der
Transportwagen 32 entlastet wird und sämtliche Rad-
einheiten 54 von dem Untergrund abgehoben wer-
den. Die Radeinheiten 54 befinden sich dann in der
Luft. Eine Lasteinleitung erfolgt direkt in den angeho-
benen Anhebekörper 117. Die Kissenanordnung 118
ist ein Stück weit nachgiebig, um den steifen Trans-
portwagen 25 zu schonen.

[0177] Die in der Materialrollenaufnahme 53 ange-
ordnete Materialrolle 11 liegt auf dem Materialrollen-
Erkennungssensor, der so eine Beladung mit der Ma-
terialrolle 11 erkennt. Sie erstreckt sich horizontal. Die
Materialrolle 11 liegt auf dem mindestens einen Rin-
nenteil 59. Das mindestens eine Rinnenteil 59 liegt
über einem Teilumfangsbereich der Materialrolle 11
an dieser unten und/oder seitlich an.

[0178] Der Transportwagen 32 fährt dann nach Ab-
senkung des Anhebekörpers 117 durch den Aktor
119, falls notwendig, zu der benachbarten Material-
rollen-Vorbereitungsanordnung 147, wo die angelie-
ferte Materialrolle 11 aufgenommen und vorbereitet
wird.

[0179] Nach Abschluss der Vorbereitung fährt dann
die vorbereitete Materialrolle 11 mit einem/dem
Transportwagen 32 zu einer entsprechenden Abroll-
einheit, die diese Materialrolle 11 benötigt. Alternativ

wird der Bypass genutzt und die Materialrollen-Vor-
bereitungsanordnung 147 umfahren.

[0180] Die zentrale Steuereinrichtung schickt an-
schließend den beladenen Transportwagen 32 zu der
die Materialrolle 11 benötigenden Spleißvorrichtung
3, 4, 6, 7, 8.

[0181] Der Transportwagen 32 fährt dann über den
entsprechenden Weg zu der Spleißvorrichtung 3, 4,
6, 7, 8.

[0182] Jedes Flurförderzeug 25 ist auch manuell
steuerbar. In der Gesamtanlage kommen mehrere
Flurförderzeuge 25 und Transportwagen 32 zum Ein-
satz.

[0183] Ein Umschalten zwischen manueller Len-
kung und automatisierter Lenkung bzw. automatisier-
ter Ansteuerung von Lenkzylindern der Flurförder-
zeugs 25 ist günstigerweise möglich. Eine Umstel-
lung auf manuellen Betrieb erfolgt vorzugsweise bei
kritischen bzw. schwierigen Situationen in der Hand-
habung der zu überführenden Materialrolle 11.

[0184] Signalverbindungen können beispielsweise
drahtlos oder drahtgebunden ausgeführt sein. Mit
den Signalverbindungen sind Signale übertragbar
bzw. üb ermittelb ar.

[0185] Die Gesamtanlage ist quasi vollständig auto-
matisiert betreibbar.

[0186] Bezugnehmend auf die Fig. 16, wird nach-
folgend eine bevorzugte Navigation eines Flurförder-
zeugs 25 detaillierter beschrieben.

[0187] In einem ersten Schritt 127 empfängt das
zu navigierende Flurförderzeug 25 einen Fahrauftrag
von der übergeordneten Steuerung.

[0188] In einem nächsten Schritt 128 berechnet bzw.
bestimmt die Flurförderzeug-Steuereinheit 85 einen
geeigneten Fahrweg für das Flurförderzeug 25 zur
Ausführung des Fahrauftrags.

[0189] In einem nächsten Schritt 129 betätigt die
Flurförderzeug-Steuereinheit 85 des Flurförderzeugs
25 gegebenenfalls den Verfahrantrieb und/oder die
Lenkung des Flurförderzeugs 25 gegenüber einer
Abweichung von einer Ideal- bzw. Soll-Linie bzw. zum
Reduzieren dieser Abweichung.

[0190] Permanent bzw. ständig erfolgt gemäß einem
Schritt 131 eine Ortung durch den an dem Flurförder-
zeug 25 angeordneten Navigationssensor 103, der
vorzugsweise als 2D-360°-Lidar (light detection and
ranging) ausgebildet ist, und eine Übergabe von Po-
sitionsdaten des Flurförderzeugs 25 an einen Naviga-
tionsrechner, welcher zunächst eine Steuerung des
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Flurförderzeugs 25 übernimmt. Eine Grobnavigation
des Flurförderzeugs 25 ist so verwirklicht.

[0191] In einem auf den Schritt 129 folgenden Schritt
147 erfolgt eine Abfrage, ob die Soll- und Ist-Koor-
dinaten einer anzufahrenden Materialrolle 11 über-
einstimmen. Diese Abfrage entspricht einer Abfrage
137, auf die nachfolgend noch eingegangen wird, als
Ergebnis der Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 des
Flurförderzeugs 25 und/oder dessen Materialrollen-
Erfassungsvorrichtung.

[0192] Falls die Soll- und Ist-Koordinaten der anzu-
fahrenden Materialrolle 11 nicht übereinstimmen, er-
folgt in einem nächsten Schritt 130 eine Abfrage, ob
das Flurförderzeug 25 seine Soll- bzw. Zielposition
durch die angegebene Grobnavigation erreicht hat.

[0193] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 130 er-
gibt, dass das Flurförderzeug 25 seine Zielposition
durch die angegebene Grobnavigation erreicht hat,
erfolgt gemäß Schritt 132 eine Abfrage, ob die anzu-
fahrende Materialrolle 11 erkannt bzw. erreicht wor-
den ist. Diese Prüfung erfolgt günstigerweise durch
die Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 des Flurför-
derzeugs 25 und/oder dessen Materialrollen-Erfas-
sungsvorrichtung. Sie geschieht ab Erhalt des Fahr-
auftrags gemäß Schritt 127 permanent bzw. ständig.
Die Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 und/oder Ma-
terialrollen-Erfassungsvorrichtung sucht nach Erhalt
des Fahrauftrags permanent bzw. ständig nach Ma-
terialrollen 11 und gibt für identifizierte Materialrollen
11 Identifikations- bzw. Positionskoordinaten an die
Flurförderzeug-Steuereinheit 85 weiter. Die Objekt-
Erkennungsvorrichtung 104 ist bevorzugt als 3D-Ka-
mera ausgeführt.

[0194] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 130 er-
gibt, dass das Flurförderzeug 25 seine Sollposition
durch die angegebene Grobnavigation nicht erreicht
hat, wird zu dem Schritt 129 zurückgekehrt.

[0195] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 132 er-
gibt, dass die anzufahrende Materialrolle 11 nicht er-
kannt bzw. erreicht worden ist, wird in einem nächs-
ten Schritt 133 eine Störung ausgegeben.

[0196] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 132 er-
gibt, dass die anzufahrende Materialrolle 11 erkannt
bzw. erreicht worden ist, wird in einem nächsten
Schritt 134 auf den Schritt 132 hin eine Rückmeldung
an die übergeordnete Steuerung ausgegeben, wo-
nach das „Ziel“ erreicht worden ist.

[0197] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 147 er-
gibt, dass die Soll- und Ist-Koordinaten der anzufah-
renden Materialrolle 11 übereinstimmen, folgt gleich
der Schritt 134.

[0198] Auf den Schritt 129 hin erfolgt gemäß einem
Schritt 135 mittels der Objekt-Erkennungsvorrichtung
104 und/oder der Materialrollen-Erfassungsvorrich-
tung eine Suche nach der anzufahrenden Material-
rolle 11. Wie erwähnt, geschieht eine solche Suche
ab Erhalt des Fahrauftrags gemäß Schritt 127 perma-
nent bzw. ständig.

[0199] In einem Schritt 136 erfolgt eine Abfrage, ob
mittels der Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 und/
oder der Materialrollen-Erfassungsvorrichtung die
anzufahrende Materialrolle 11 erkannt worden ist.

[0200] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 136 er-
gibt, dass die anzufahrende Materialrolle 11 nicht er-
kannt worden ist, wird zu dem Schritt 135 zurückge-
kehrt. Der Schritt 135 wird wiederholt.

[0201] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 136 er-
gibt, dass die anzufahrende Materialrolle 11 erkannt
worden ist, erfolgt in einem nächsten Schritt 137 ei-
ne Prüfung, ob die Soll- und Ist-Koordinaten der an-
zufahrenden Materialrolle 11 übereinstimmen.

[0202] Falls die Prüfung gemäß dem Schritt 137 er-
gibt, dass die Soll- und Ist-Koordinaten der anzufah-
renden Materialrolle 11 nicht übereinstimmen, wird zu
dem Schritt 136 zurückgekehrt. Es wurde eine unrich-
tige Materialrolle 11 angesteuert. Der Schritt 136 wird
wiederholt.

[0203] Falls die Prüfung gemäß dem Schritt 137 er-
gibt, dass die Soll- und Ist-Koordinaten der anzu-
fahrenden Materialrolle 11 übereinstimmen, erfolgt
in einem nächsten Schritt 138 eine Kontrolle der
Steuerung durch die Objekt-Erkennungsvorrichtung
104 und/oder Materialrollen-Erfassungsvorrichtung.
Es wurde die richtige Materialrolle 11 angefahren.

[0204] In einem nächsten Schritt 139 erfolgt eine Ab-
frage, ob das Flurförderzeug 25 seine Zielposition er-
reicht hat.

[0205] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 139 er-
gibt, dass das Flurförderzeug 25 seine Zielposition
nicht erreicht hat, wird zu dem Schritt 138 zurückge-
kehrt. Der Schritt 138 wird wiederholt.

[0206] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 139 er-
gibt, dass das Flurförderzeug 25 seine Zielposition er-
reicht hat, folgt der Schritt 134.

[0207] Die Navigation über den Navigationssensor
103 steuert quasi so lange das Flurförderzeug 25
bis eine Materialrolle 11 in passender Position gefun-
den worden ist. Ab diesem Zeitpunkt übernimmt die
Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 und/oder Mate-
rialrollen-Erfassungsvorrichtung den Verfahrantrieb
und/oder die Lenkung des Flurförderzeugs 25 bis die
Materialrolle 11 gegriffen worden ist (Feinnavigation)
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und eine erfolgreiche Aufnahme der Materialrolle 11
an die übergeordnete Steuerung übermittelt worden
ist.

[0208] Die geschilderte Navigation des Flurförder-
zeugs 25 kommt günstigerweise bei Entladung der
Materialrollen 11 von dem Sattelzug 62, dem Ab-
stellen der Materialrollen 11 in dem Materialrollen-
lager 10 und/oder der Aufnahme der Materialrollen
11 in dem Materialrollenlager 10 zum Einsatz. Wie
erwähnt, kommt dafür günstigerweise die Objekt-Er-
kennungsvorrichtung 104 und/oder deren Materialrol-
len-Erfassungsvorrichtung und/oder eine weitere Ob-
jekt-Erkennungsvorrichtung und/oder deren weite-
re Materialrollen-Erfassungsvorrichtung zum Einsatz.
Eine weitere Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 bzw.
Materialrollen-Erfassungsvorrichtung ist insbesonde-
re dann notwendig, falls bei gegriffener Materialrolle
11 die Sicht verdeckt ist.

[0209] Die Objekt-Erkennungsvorrichtung 104 bzw.
deren Materialrollen-Erfassungsvorrichtung erkennt
einen freien Zugang für ein Entladen der Materialrol-
len 11 und ist im Stande, eine genau Absetzposition in
einer Endpositionierung der Materialrolle 11 zu über-
nehmen und zu kontrollieren (wie z. B. bei einer La-
dekantenerkennung an einem Sattelzug).

[0210] Durch die ständige Ortung über den Navigati-
onssensor 103 sind die Materialrollen 11 immer iden-
tifizierbar und deren Positionsdaten permanent be-
kannt, was eine permanente Aktualisierung in einer
Datenbank erlaubt. Es erfolgt also bevorzugt ein Ein-
satz von mindestens einer 3D-Kamera in Kombina-
tion mit einer Ortung und Navigation mittels mindes-
tens eines 2D-Lidars und eine Definition und Identifi-
zierung der Materialrollen 11 über ihre Koordinaten,
unabhängig von einer Betriebsart (automatisiert - ma-
nuell) des Flurförderzeugs 25.

[0211] In dem Materialrollenlager 10 wird günstiger-
weise jeder Position von einer Materialrolle 11 eine
Markerposition zugeordnet. Dem Flurförderzeug 25
wird bei einem Fahrauftrag eine Anfahrtsrichtung mit-
geteilt ebenso wie eine Höheninformation, was ins-
besondere dann gilt, wenn mehrere Materialrollen 11
in dem Materialrollenlager 10 übereinander angeord-
net sind.

[0212] Für eine Koordinatenvergabe wird günstiger-
weise ein Gebäude-Nullpunkt, wie Hallen-Nullpunkt,
vergeben.

[0213] Es ist zweckmäßig, wenn nach eindeutiger
Identifizierung der zu überführenden Materialrolle ei-
ne Feinnavigation erfolgt bzw. eine Kontrolle über ei-
ne Bewegung der Überführungsanordnung 25 über-
nimmt.

[0214] Eine Identifizierung der zu überführenden
Materialrolle 11 erfolgt vorzugsweise über Koordi-
naten (wie Volumenschwerpunkt oder Mittelpunkt
Grundfläche) und/oder Abmessungen, die in einer
Datenbank zusammen mit Materialdaten verwaltet
sind.

[0215] Nachfolgend wird unter Bezugnahme auf
Fig. 17 eine bevorzugte Steuerung der Gesamtanla-
ge noch veranschaulicht.

[0216] Die Wellpappeanlage 1 ist mittels einer Well-
pappeanlagen-Steuerung 140 steuerbar. Die Well-
pappeanlagen-Steuerung 140 steht mit einer überge-
ordneten bzw. zentralen Steuerung 141 in Signalver-
bindung. Signale bzw. Informationen sind bidirektio-
nal übertragbar.

[0217] Die übergeordnete Steuerung 141 wiederum
steht mit einer Lagerverwaltung 142 zur Verwaltung
des Materialrollenlagers 10 in Signalverbindung. Si-
gnale bzw. Informationen sind bidirektional übertrag-
bar.

[0218] Die übergeordnete Steuerung 141 steht wie-
derum mit einer Sicherheitssteuerung 143 in Signal-
verbindung. Signale bzw. Informationen sind bidirek-
tional übertragbar.

[0219] Die übergeordnete Steuerung 141 steht au-
ßerdem mit den Flurförderzeug-Steuereinheiten 85,
dem Bedienterminal 76, einer Steuerung 144 des
Übergabesystems 29 und Transportwagen-Steue-
rungen 145 der Transportwagen 32 in Signalverbin-
dung. Signale bzw. Informationen sind jeweils bidi-
rektional übertragbar.

[0220] Die Flurförderzeug-Steuereinheiten 85 ste-
hen außerdem mit einer Flurförderzeug-Ortungs- und
Navigationseinheit 146 in Signalverbindung. Signale
bzw. Informationen sind bidirektional übertragbar.

[0221] Die Flurförderzeug-Steuereinheiten 85 ste-
hen außerdem mit der Sicherheitssteuerung 143 in
Signalverbindung. Signale bzw. Informationen sind
bidirektional übertragbar.

[0222] Das Bedienterminal 76 steht außerdem mit
der Sicherheitssteuerung 143 in Signalverbindung.
Signale bzw. Informationen sind bidirektional über-
tragbar. Die Sicherheitssteuerung 143 steht insbe-
sondere auch mit der Anliefer- bzw. Entlade-Sicher-
heitseinrichtung 74 in Signalverbindung.

[0223] Die Steuerung 144 des Übergabesystems 29
steht außerdem mit der Sicherheitssteuerung 143 in
Signalverbindung. Signale bzw. Informationen sind
bidirektional übertragbar.
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[0224] Die Transportwagen-Steuerungen 145 ste-
hen mit der Sicherheitssteuerung 143 in Signalver-
bindung. Signale bzw. Informationen sind bidirektio-
nal übertragbar. Die Sicherheitssteuerung steht ins-
besondere auch mit der Sicherheits-Laserscanvor-
richtungen 108 in Signalverbindung.

[0225] Die Sicherheitssteuerung 143 steht außer-
dem mit der Wellpappeanlagen-Steuerung 140 in Si-
gnalverbindung. Signale bzw. Informationen sind bi-
direktional übertragbar.

[0226] Bezugnehmend auf die Fig. 18, wird nach-
folgend ein bevorzugtes Absetzen einer Materialrol-
le 11 mittels eines Flurförderzeugs 25 detaillierter be-
schrieben.

[0227] In einem ersten Schritt 148 empfängt das
zu navigierende Flurförderzeug 25 einen Fahrauftrag
von der übergeordneten Steuerung.

[0228] In einem nächsten Schritt 149 berechnet bzw.
bestimmt die Flurförderzeug-Steuereinheit 85 einen
geeigneten Fahrweg für das Flurförderzeug 25 zur
Ausführung des Fahrauftrags.

[0229] In einem nächsten Schritt 150 betätigt die
Flurförderzeug-Steuereinheit 85 des Flurförderzeugs
25 gegebenenfalls den Verfahrantrieb und/oder die
Lenkung des Flurförderzeugs 85 gegenüber einer
Abweichung von einer Ideal- bzw. Soll-Linie bzw. zum
Reduzieren dieser Abweichung.

[0230] Permanent bzw. ständig erfolgt gemäß einem
Schritt 151 eine Ortung durch den an dem Flurförder-
zeug 25 angeordneten Navigationssensor 103, der
vorzugsweise als 2D-360°-Lidar (light detection and
ranging) ausgebildet ist, und eine Übergabe von Po-
sitionsdaten des Flurförderzeugs 25 an einen Naviga-
tionsrechner, welcher zunächst eine Steuerung des
Flurförderzeugs 25 übernimmt. Eine Grobnavigation
des Flurförderzeugs 25 ist so verwirklicht.

[0231] In einem nächsten Schritt 152 erfolgt eine Ab-
frage, ob das Flurförderzeug 25 seine Soll- bzw. Ziel-
position durch die angegebene Grobnavigation er-
reicht hat.

[0232] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 152 er-
gibt, dass das Flurförderzeug 25 seine Sollposition
durch die angegebene Grobnavigation nicht erreicht
hat, wird zu dem Schritt 150 zurückgekehrt.

[0233] Falls die Abfrage gemäß dem Schritt 152 er-
gibt, dass das Flurförderzeug 25 seine Sollposition
durch die angegebene Grobnavigation erreicht hat,
erfolgt in einem Schritt 153 mittels der Objekt-Erken-
nungsvorrichtung 104 und/oder Materialrollen-Erfas-
sungsvorrichtung eine Bewertung des Absetzpunkts
bzw. -platzes.

[0234] In einem nächsten Schritt 154 wird bewertet,
ob der Absetzpunkt frei zugänglich ist.

[0235] Falls die Bewertung ergibt, dass der Absetz-
punkt nicht frei zugänglich ist, wird in einem Schritt
155 eine Störung ausgegeben. Ein manueller Betrieb
des Flurförderzeugs 25 ist dann notwendig.

[0236] Falls die Bewertung ergibt, dass der Absetz-
punkt frei zugänglich ist, erfolgt in einem nächsten
Schritt 156 eine Kontrolle des Flurförderzeugs 25
bzw. eine Steuerung desselben durch die Objekt-
Erkennungsvorrichtung 104 und/oder Materialrollen-
Erfassungsvorrichtung unter Berücksichtigung einer
Absetzhöhe der Materialrolle 11. Eine Feinnavigation
des Flurförderzeugs 25 ist so verwirklicht.

[0237] In einem nächsten Schritt 157 erfolgt eine
Prüfung, ob die Materialrolle 11 abgesetzt worden ist.
Falls die Materialrolle 11 abgesetzt worden ist, erfolgt
in einem nächsten Schritt 158 eine Rückmeldung an
die übergeordnete Steuerung, dass das „Ziel erreicht“
sei.

[0238] Besonders vorteilhaft ist die angegebene
Kombination aus Grob- und Feinnavigation mit der
Güter-Identifizierung über die Positionskoordinaten
der gegriffenen Materialrolle 11, unabhängig von ei-
ner Betriebsart des Flurförderzeugs 25.

[0239] Gemäß einer alternativen Ausführungsform
wird Wellpappe hergestellt, die sich in ihrer Lagenan-
zahl von der beschriebenen Wellpappe unterschei-
det. Die dazu eingesetzte Wellpappeanlage 1 ist ent-
sprechend geändert.

[0240] Einzelne Aspekte bzw. Gegenstände können
Teil einer eigenständigen Erfindung sein.

Patentansprüche

1.    Automatisierte Überführungsanordnung (25)
zum Überführen von Gütern (11), insbesondere Ma-
terialrollen,
a) mit einem Rahmen (79),
b) mit einer an dem Rahmen (79) angeordneten Ver-
fahreinrichtung zum Verfahren des Rahmens (79),
c) mit einer mit dem Rahmen (79) in Verbindung ste-
henden Greifvorrichtung (87) zum Greifen von einem
Gut (11), wobei die Greifvorrichtung (87) umfasst
i) eine erste Greifarmeinrichtung (93) zum Angreifen
an dem zu greifenden Gut (11), und
ii) eine zweite Greifarmeinrichtung (95) zum Angrei-
fen an dem zu greifenden Gut (11) beabstandet zu
der ersten Greifarmeinrichtung (93), und
d) mit einer Steuereinheit (85) zum Steuern eines au-
tomatisierten Greifens des zu greifenden Guts (11)
mittels der Greifvorrichtung (87).



DE 10 2019 201 599 A1    2020.08.13

21/43

2.  Überführungsanordnung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit (85)
mit der Greifvorrichtung (87) zum Ansteuein der
Greifvorrichtung (87) in Signalverbindung steht.

3.  Überführungsanordnung nach Anspruch 1 oder
2, dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
(85) mit der Verfahreinrichtung zum Ansteuern der
Verfahreinrichtung in Signalverbindung steht.

4.    Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinheit (85) die Greifvorrichtung (87) in Ab-
hängigkeit einer bekannten Abmessung, insbeson-
dere Querabmessung, insbesondere Durchmessers,
des zu greifenden Guts (11) ansteuert.

5.    Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinheit (85) die Verfahreinrichtung in Ab-
hängigkeit einer bekannten Abmessung, insbeson-
dere Querabmessung, insbesondere Durchmessers,
des zu greifenden Guts (11) ansteuert.

6.    Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinheit (85) für das Greifen des zu greifen-
den Guts (11) eine Stellung der Greifvorrichtung (87)
berücksichtigt.

7.    Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die zweite Greifarmeinrichtung (94) länger als die ers-
te Greifarmeinrichtung (93) ist.

8.  Überführungsanordnung nach Anspruch 7, da-
durch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit (85)
die Verfahreinrichtung in Abhängigkeit einer vorpo-
sitionierten Stellung der ersten Greifarmeinrichtung
(93) ansteuert.

9.  Überführungsanordnung nach einem der vorher-
gehenden Ansprüche, gekennzeichnet durch eine
Mittelachsen-Sollpositions-Bestimmungseinheit zum
Bestimmen einer Sollposition einer Mittelachse des
zu greifenden Guts (11).

10.  Überführungsanordnung nach Anspruch 9, ge-
kennzeichnet durch eine Abgleicheinheit zum Ab-
gleichen der Sollposition der Mittelachse des zu grei-
fenden Guts (11) mit einer Mittelachsen-Istposition
des zu greifenden Guts (11).

11.    Überführungsanordnung nach Anspruch 10,
dadurch gekennzeichnet, dass die Steuereinheit
(85) die Verfahreinrichtung in Abhängigkeit eines Ab-
gleichs durch die Abgleicheinheit ansteuert.

12.    Überführungsanordnung nach Anspruch 10
oder 11, dadurch gekennzeichnet, dass die Steu-

ereinheit (85) die zweite Greifarmeinrichtung (94) in
Abhängigkeit eines Abgleichs durch die Abgleichein-
heit ansteuert.

13.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, gekennzeichnet durch eine Gü-
ter-Erfassungsvorrichtung (101, 102) zum Erfassen
des zu greifenden Guts (11).

14.    Überführungsanordnung nach Anspruch 13,
dadurch gekennzeichnet, dass die Güter-Erfas-
sungsvorrichtung eine erste Güter-Erfassungseinheit
(101) zum Erfassen von äußeren Abschnitten des zu
greifenden Guts (11) aufweist.

15.    Überführungsanordnung nach Anspruch 13
oder 14, dadurch gekennzeichnet, dass die Gü-
ter-Erfassungsanordnung eine zweite Güter-Erfas-
sungseinheit (102) zum Erfassen eines Identifikati-
onslabels auf dem Gut (11) aufweist.

16.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Verfahreinrichtung mindestens einen Verfahran-
trieb umfasst.

17.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, gekennzeichnet durch einen
Navigationssensor (103) zum Navigieren der Über-
führungsanordnung (25).

18.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinheit (85) zur Ansteuerung der Greifvor-
richtung (87) im Stande ist, Signale von einer über-
geordneten Steuerung (141) zu empfangen.

19.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Steuereinheit (85) zur Ansteuerung der Ver-
fahreinrichtung im Stande ist, Signale von einer über-
geordneten Steuerung (141) zu empfangen.

20.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die erste Greifarmeinrichtung (93) und zweite Greif-
armeinrichtung (94) zumindest bereichsweise relativ
zueinander verschwenkbar sind.

21.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, gekennzeichnet durch eine
erste Navigationseinrichtung zum Navigieren der
Überführungsanordnung und eine sich von der ers-
ten Navigationseinrichtung unterscheidende zweite
Navigationseinrichtung zum Navigieren der Überfüh-
rungsanordnung.

22.    Überführungsanordnung nach Anspruch 21,
dadurch gekennzeichnet, dass die zweite Navigati-



DE 10 2019 201 599 A1    2020.08.13

22/43

onseinrichtung eine höhere PositionsGenauigkeit als
die erste Navigationseinrichtung aufweist.

23.    Überführungsanordnung nach Anspruch 21
oder 22, dadurch gekennzeichnet, dass die ers-
te Navigationseinrichtung bei einem Verfahren der
Überführungsanordnung, insbesondere bis Identifi-
zierung eines zu greifenden Guts (11), insbesondere
stets, aktiv ist.

24.   Überführungsanordnung nach einem der An-
sprüche 21 bis 23, dadurch gekennzeichnet, dass
die zweite Navigationseinrichtung nach Identifizie-
rung eines zu greifenden Guts (11) aktiv ist.

25.    Überführungsanordnung nach Anspruch 17
und einem der Ansprüche 21 bis 24, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die erste Navigationseinrichtung
den Navigationssensor (103) nutzt und vorzugsweise
mindestens ein 2D-Lidarsystem umfasst.

26.   Überführungsanordnung nach einem der An-
sprüche 21 bis 25, dadurch gekennzeichnet, dass
die zweite Navigationseinrichtung eine Güter-Identi-
fizierungsvorrichtung (101, 102, 104) nutzt und vor-
zugsweise als 3D-Güter-Identifizierungssystem aus-
geführt ist.

27.  Überführungsanordnung nach einem der vor-
herigen Ansprüche, dadurch gekennzeichnet, dass
die Güter (11) über ihre Positionskoordinaten identi-
fizierbar sind.

28.  Gesamtanlage mit mindestens einer Überfüh-
rungsanordnung (25) nach einem der vorherigen An-
sprüche und, insbesondere mit einer Anlage (1), ins-
besondere Wellpappeanlage.

29.    Gesamtanlage nach Anspruch 28, gekenn-
zeichnet durch eine übergeordnete Steuerung
(141), die Positionen aller mittels der mindestens ei-
nen Überführungsanordnung (25) überführten Güter
(11) kennt.

30.  Gesamtanlage nach Anspruch 28 oder 29, da-
durch gekennzeichnet, dass eine Güter-Identifizie-
rung bei manuellem und automatisiertem Betrieb der
mindestens einen Überführungsanordnung (25) er-
folgt und eine Ortung der mindestens einen Überfüh-
rungsanordnung (25), bevorzugt durch einen Navi-
gationssensor (103), zumindest zeitweise, bevorzugt
ständig, erfolgt, was eine zumindest zeitweise, bevor-
zugt ständige, Aktualisierung von Güter-Positionsda-
ten in einer Datenbank erlaubt.

31.    Güter-Überführungs-Verfahren zum automa-
tisierten Überführen von Gütern (11), insbesondere
Materialrollen, umfassend die Schritte
- Verfahren einer eine erste Greifarmeinrichtung (93)
zum Angreifen an einem zu greifenden Gut (11),

insbesondere Materialrolle, und eine zweite Greifar-
meinrichtung (94) zum Angreifen an dem zu greifen-
den Gut (11) beabstandet zu der ersten Greifarmein-
richtung (93) aufweisende Greifvorrichtung (87) mit-
tels einer Verfahreinrichtung zu dem zu greifenden
Gut (11), und
- automatisiertes Greifen des Guts (11) mittels der
Greifvorrichtung (87) unter Verwendung einer Steu-
ereinheit (85).

Es folgen 21 Seiten Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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