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(57) Zusammenfassung: Es ist ein Verpackungsmaterial
(52) vorgesehen, das ermoglicht, ein exklusives Teil zum
Aufstellen eines Roboters (12) auf einem Sockel (40) weg-
zulassen und die Anzahl von Teilen des Roboters (12) zu
verringern. Das Verpackungsmaterial (52) zum Verpacken
des Roboters (12) weist ein erstes Stiitzelement (58) auf,
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durch einen Bediener (50) gehalten werden, um den Robo-
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Beschreibung
Technisches Gebiet

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf
ein Verpackungsmaterial zum Verpacken eines
Roboters.

Stand der Technik

[0002] Herkémmlicherweise ist ein Verpackungs-
material bekannt, das mit einem Greifbereich ausge-
stattet ist, der durch einen Bediener oder Arbeiter
gegriffen werden kann (zum Beispiel
JP 2015-229517 A). Beispielsweise wird ein Roboter
mithilfe des Verpackungsmaterials verpackt.

Zusammenfassung der Erfindung

[0003] Wenn der Roboter auf einem Sockel aufge-
stellt wird, ist es notwendig, den Roboter auszupa-
cken. Dementsprechend muss der Roboter mit
einem Anbringungsbereich, an dem ein Hebeele-
ment einer Hebevorrichtung zum Hochziehen des
Roboters angebracht wird, oder mit einem Greifbe-
reich ausgestattet sein, den ein Bediener oder Arbei-
ter zum Heben des Roboters greift. Daher besteht
ein Problem der erhdhten Anzahl von Teilen oder
Komponenten fir den Roboter.

[0004] Die vorliegende Erfindung ist gemacht wor-
den, um das obige Problem zu I6sen, und eine Auf-
gabe der vorliegenden Erfindung besteht darin, ein
Verpackungsmaterial vorzusehen, das in der Lage
ist, die Anzahl von Teilen oder Komponenten eines
Roboters zu verringern, indem ein spezielles Teil
oder eine spezielle Komponente zum Aufstellen des
Roboters auf einem Sockel weggelassen wird.

[0005] Gemal einem Aspekt der vorliegenden Erfin-
dung ist ein Verpackungsmaterial zum Verpacken
eines Knickarmroboters vorgesehen, wobei das Ver-
packungsmaterial aufweist: ein erstes Stitzelement,
das dazu ausgebildet ist, den Knickarmroboter in
einem Zustand zu stitzen, in dem eine Basis des
Knickarmroboters freiliegt; wobei das erste Stutzele-
ment einen Anbringungsbereich, an dem ein Anbrin-
gungselement einer Hebevorrichtung angebracht
wird, damit die Hebevorrichtung den Knickarmrobo-
ter zusammen mit dem ersten Stitzelement hoch-
zieht, oder einen Greifbereich aufweist, der dazu
ausgebildet ist, durch einen Bediener gegriffen zu
werden, damit der Bediener den Knickarmroboter
zusammen mit dem ersten Stitzelement hebt.

[0006] Gemal der vorliegenden Erfindung kann die
Anzahl von Teilen oder Komponenten des Roboters
verringert werden.
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Figurenliste

Fig. 1 ist eine perspektivische Ansicht, die ein
Verpackungsmaterial darstellt;

Fig. 2 ist eine Ansicht eines ersten Verpa-
ckungselements von einer negativen y-Achsen-
richtungsseite aus gesehen;

Fig. 3 ist eine Ansicht des ersten Verpackungs-
elements von der positiven y-Achsenrichtungs-
seite aus gesehen;

Fig. 4 ist eine Ansicht eines zweiten Verpa-
ckungselements von der positiven y-Achsen-
richtungsseite aus gesehen;

Fig. 5 ist eine Ansicht des zweiten Verpa-
ckungselements von der negativen y-Achsen-
richtungsseite aus gesehen;

Fig. 6 ist eine Ansicht eines dritten Verpa-
ckungselements von einer positiven z-Achsen-
richtungsseite aus gesehen;

Fig. 7 ist eine Ansicht, die einen Zustand dar-
stellt, in dem das dritte Verpackungselement
an dem Roboter angebracht ist;

Fig. 8A ist eine graphische Darstellung, die ein
Verfahren darstellt, in dem ein Roboter auf
einem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 8B ist eine graphische Darstellung, die das
Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf dem
Sockel aufgestellt wird;

Fig. 8C ist eine graphische Darstellung, die das
Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf dem
Sockel aufgestellt wird;

Fig. 8D ist eine graphische Darstellung, die das
Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf dem
Sockel aufgestellt wird;

Fig. 9 ist eine vergréRerte Ansicht einer Basis
und ihrer Umgebung, wenn der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt ist;

Fig. 10A ist eine graphische Darstellung, die ein
Verfahren darstellt, in dem ein Roboter auf
einem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 10B ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 10C ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 10D ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 11 ist eine perspektivische Ansicht, die ein
Verpackungsmaterial darstellt;
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Fig. 12 ist eine perspektivische Ansicht, die
einen Zustand darstellt, in dem eine auliere
Box des Verpackungsmaterials entfernt worden
ist;

Fig. 13 ist eine perspektivische Ansicht, die
einen Zustand darstellt, in dem die duf3ere Box
und ein viertes Verpackungselement des Verpa-
ckungsmaterials entfernt worden sind;

Fig. 14A ist eine perspektivische Ansicht eines
finften Verpackungselements;

Fig. 14B ist eine perspektivische Ansicht des
finften Verpackungselements;

Fig. 15 ist eine graphische Darstellung, die dar-
stellt, wie das flinfte Verpackungselement an
dem Roboter angebracht wird;

Fig. 16 ist eine graphische Darstellung, die
einen Zustand darstellt, in dem der Roboter
durch Bediener gehoben wird;

Fig. 17A ist eine graphische Darstellung, die ein
Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
einem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 17B ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 17C ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 17D ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 18A ist eine graphische Darstellung, die ein
Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf dem
Sockel aufgestellt wird;

Fig. 18B ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird;

Fig. 18C ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird; und

Fig. 18D ist eine graphische Darstellung, die
das Verfahren darstellt, in dem der Roboter auf
dem Sockel aufgestellt wird.

Beschreibung der Erfindung
[Erste Ausfiihrungsform]

[0007] Fig. 1 ist eine perspektivische Ansicht, die
ein Verpackungsmaterial 10 darstellt. Das Verpa-
ckungsmaterial 10 verpackt einen Roboter 12. In
Fig. 1 ist der in dem Verpackungsmaterial 10 ver-
packte Roboter 12 durch gepunktete Linien angege-
ben. Der Roboter 12 ist ein Knickarmroboter und
weist eine Basis 14 und einen Manipulator 16 auf.
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Wenn der Roboter 12 in dem Verpackungsmaterial
10 verpackt ist, ist der Roboter 12 in einer vorgege-
benen Verpackungsstellung angeordnet. Im Folgen-
den werden bei der vorliegenden Ausfuhrungsform
Richtungen auf Grundlage von in Fig. 1 dargestellten
X-, y- und z-Koordinatenachsen beschrieben. Auch in
den anderen Zeichnungen als Fig. 1 kdnnen Koordi-
natenachsen beschrieben werden, die den Koordina-
tenachsen in Fig. 1 entsprechen.

[0008] Das Verpackungsmaterial 10 ist aus Well-
pappe oder einem Schaumbildner ausgebildet. Das
Verpackungsmaterial 10 weist eine ausreichende
Festigkeit auf, um die Last des Roboters 12 in aus-
reichender Weise aufzunehmen. Das Verpackungs-
material 10 weist ein erstes Verpackungselement 20,
ein zweites Verpackungselement 22 und ein drittes
Verpackungselement 24 auf. Das erste Verpa-
ckungselement 20 wird von der negativen y-Achsen-
richtungsseite des Roboters 12 aus an dem Roboter
12 angebracht. Das zweite Verpackungselement 22
wird von der positiven y-Achsenrichtungsseite des
Roboters 12 aus an dem Roboter 12 angebracht. In
einem Zustand, in dem das erste Verpackungsele-
ment 20 und das zweite Verpackungselement 22 an
dem Roboter 12 angebracht sind, liegt die Basis 14
des Roboters 12 nach au-Ren hin frei. Das dritte Ver-
packungselement 24 wird von der negativen Seite in
der z-Achsenrichtung aus an dem Roboter 12 ange-
bracht und bedeckt die Basis 14 des Roboters 12.
Das erste Verpackungselement 20 und das zweite
Verpackungselement 22 entsprechen einem ersten
Stitzelement der vorliegenden Erfindung, und das
dritte Verpackungselement 24 entspricht einem zwei-
ten Stitzelement der vorliegenden Erfindung.

[0009] Fig. 2 ist eine Ansicht des ersten Verpa-
ckungselements 20 von der negativen y-Achsenrich-
tungsseite aus gesehen. Fig. 3 ist eine Ansicht des
ersten Verpackungselements 20 von der positiven y-
Achsenrichtungsseite aus gesehen. Das erste Ver-
packungselement 20 weist einen Anbringungsbe-
reich 26 auf. Der Anbringungsbereich 26 ist als in
der y-Achsenrichtung durchdringendes Durchgangs-
loch ausgebildet. Auf einer Flache des ersten Verpa-
ckungselements 20, die auf der negativen Seite in
der y-Achsenrichtung liegt, ist ein als Vertiefung aus-
gebildeter Greifbereich 28 vorgesehen. Auf einer
Flache des ersten Verpackungselements 20, die auf
der positiven Seite in der y-Achsenrichtung liegt, ist
ein als Vertiefung ausgebildeter Aufnahmebereich 30
vorgesehen. Der Aufnahmebereich 30 ist so ausge-
bildet, dass er einer duferen Form des in der Verpa-
ckungsstellung angeordneten Roboters 12, von der
negativen Seite in der y-Achsenrichtung aus gese-
hen, entspricht.

[0010] Fig. 4 ist eine Ansicht des zweiten Verpa-
ckungselements 22 von der positiven y-Achsenrich-
tungsseite aus gesehen. Fig. 5 ist eine Ansicht des
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zweiten Verpackungselements 22 von der negativen
y-Achsenrichtungsseite aus gesehen. Das zweite
Verpackungselement 22 weist einen Anbringungsbe-
reich 32 auf. Der Anbringungsbereich 32 ist als in der
y-Achsenrichtung durchdringendes Durchgangsloch
ausgebildet. In einem Zustand, in dem das erste Ver-
packungselement 20 und das zweite Verpackungs-
element 22 an dem Roboter 12 angebracht sind, ste-
hen der Anbringungsbereich 26 des ersten
Verpackungselements 20 und der Anbringungsbe-
reich 32 des zweiten Verpackungselements 22 mit-
einander in Verbindung. Eine Flache des zweiten
Verpackungselements 22, die auf der positiven
Seite in der y-Achsenrichtung liegt, ist mit einem als
Vertiefung ausgebildeten Greifbereich 34 ausgestat-
tet. Ein als Vertiefung ausgebildeter Aufnahmebe-
reich 36 ist auf einer Flache des zweiten Verpa-
ckungselements 22 vorgesehen, die auf der
negativen Seite in der y-Achsenrichtung liegt. Der
Aufnahmebereich 36 ist so ausgebildet, dass er
einer dulReren Form des in der Verpackungsstellung
angeordneten Roboters 12, von der positiven Seite in
der y-Achsenrichtung aus gesehen, entspricht.

[0011] In einem Zustand, in dem das erste Verpa-
ckungselement 20 und das zweite Verpackungsele-
ment 22 an dem Roboter 12 angebracht sind, sind
die Flache des ersten Verpackungselements 20, auf
der der Aufnahmebereich 30 ausgebildet ist, und die
Flache des zweiten Verpackungselements 22, auf
der der Aufnahmebereich 36 ausgebildet ist, mitei-
nander verbunden. Ein Klebstoff kann auf jede der
verbundenen Flachen des ersten Verpackungsele-
ments 20 und des zweiten Verpackungselements
22 aufgebracht werden, um die verbundenen FIa-
chen fest aneinanderzubinden. Darlber hinaus
kann ein Eingriffsbereich, der einen Eingriff des ers-
ten Verpackungselements 20 und des zweiten Ver-
packungselements 22 miteinander ermoglicht, auf
jeder der verbundenen Flachen des ersten Verpa-
ckungselements 20 und des zweiten Verpackungse-
lements 22 vorgesehen sein. Dartber hinaus kdnnen
das erste Verpackungselement 20 und das zweite
Verpackungselement 22 durch ein Klebeband anei-
nander befestigt werden.

[0012] In einem Zustand, in dem das erste Verpa-
ckungselement 20 und das zweite Verpackungsele-
ment 22 miteinander verbunden sind, weist ein durch
den Aufnahmebereich 30 und den Aufnahmebereich
36 ausgebildeter Raum eine Form auf, die im
Wesentlichen mit der Form des Manipulators 16
des in die Verpackungsstellung gebrachten Roboters
12 Ubereinstimmt. Das heif3t, der Roboter 12 ist zwi-
schen das erste Verpackungselement 20 und das
zweite Verpackungselement 22 gefiigt. Daher kann
der Roboter 12 zusammen mit dem ersten Verpa-
ckungselement 20 und dem zweiten Verpackungs-
element 22 bewegt werden.
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[0013] Fig. 6 ist eine Ansicht des dritten Verpa-
ckungselements 24 von der positiven z-Achsenrich-
tungsseite aus gesehen. Fig. 7 ist eine Ansicht, die
einen Zustand darstellt, in dem das dritte Verpa-
ckungselement 24 an dem Roboter 12 angebracht
ist. Eine Flache des dritten Verpackungselements
24, die auf der positiven Seite in der z-Achsenrich-
tung liegt, ist mit einem Aufnahmebereich 38 ausge-
stattet, der als Vertiefung mit einer Form ausgebildet
ist, die der Form eines Bereichs der Basis 14 ent-
spricht, der auf der negativen Seite in der z-Achsen-
richtung liegt. Der Aufnahmebereich 38 ist so ausge-
bildet, dass er eine Form aufweist, die dem Roboter
12 erméglicht, in einem Zustand, in dem die Basis 14
des Roboters 12 von der positiven z-Achsenrich-
tungsseite aus platziert ist, selbststdndig auf dem
Aufnahmebereich 38 zu stehen. Wie in Fig. 7 darge-
stellt, kann der Roboter 12 dementsprechend in
einem Zustand, in dem die Basis 14 in dem Aufnah-
mebereich 38 platziert ist, selbststandig stehen.

[0014] Fig. 8A, Fig. 8B, Fig. 8C und Fig. 8D sind
graphische Darstellungen, die ein Verfahren darstel-
len, in dem der Roboter 12 auf einem Sockel 40 auf-
gestellt wird. Fig. 9 ist eine vergréRerte Ansicht der
Basis 14 und ihrer Umgebung, wenn der Roboter 12
auf dem Sockel 40 aufgestellt ist.

[0015] Wie in Fig. 8A dargestellt, wird ein Vorgang
des Auspackens des Verpackungsmaterials 10 in der
Nahe des Sockels 40 durchgefihrt, auf dem der
Roboter 12 aufzustellen ist. Wie in Fig. 8B darge-
stellt, wird eine Schlinge 42 durch die Anbringungs-
bereiche 26, 32 geflihrt und an einen Haken 46 eines
Krans 44 gehangt. AnschlieRend wird der Roboter 12
zusammen mit dem ersten Verpackungselement 20
und dem zweiten Verpackungselement 22 durch den
Kran 44 hochgezogen. Dabei wird das dritte Verpa-
ckungselement 24 von der Basis 14 des Roboters 12
gel6st und verbleibt auf dem Boden. Da der Roboter
12 durch den Aufnahmebereich 30 des ersten Verpa-
ckungselements 20 und den Aufnahmebereich 36
des zweiten Verpackungselements 22 gehalten
wird, fallt der Roboter 12 selbst dann nicht, wenn
das dritte Verpackungselement 24 von der Basis 14
gel6st wird. Der Kran 44 entspricht einer Hebevor-
richtung der vorliegenden Erfindung, und die
Schlinge 42 entspricht einem Anbringungselement
der vorliegenden Erfindung.

[0016] Wie in Fig. 8C dargestellt, wird der Roboter
12 durch den Kran 44 auf dem Sockel 40 aufgestellt,
wobei das erste Verpackungselement 20 und das
zweite Verpackungselement 22 daran angebracht
sind. Wie in Fig. 9 dargestellt, liegt die Basis 14 in
einem Zustand, in dem das erste Verpackungsele-
ment 20 und das zweite Verpackungselement 22 an
dem Roboter 12 angebracht sind, nach aufden hin
frei. Daher kann ein Bediener oder Arbeiter 50 in die-
sem Zustand die Basis 14 mit Bolzen 48 an dem
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Sockel 40 befestigen. Wenn die Basis 14 mit mindes-
tens einem Bolzen 48 an dem Sockel 40 befestigt ist,
kann verhindert werden, dass der Roboter 12 herun-
terfallt. Wie in Fig. 8D dargestellt, entfernt der Bedie-
ner 50 das erste Verpackungselement 20 und das
zweite Verpackungselement 22 von dem Roboter
12. Damit ist das Aufstellen des Roboters 12 auf
dem Sockel 40 abgeschlossen. Da die Basis 14 mit
den Bolzen 48 an dem Sockel 40 befestigt ist, wird
verhindert, dass der Roboter 12 herunterfallt, wenn
der Bediener 50 das erste Verpackungselement 20
und das zweite Verpackungselement 22 von dem
Roboter 12 entfernt.

[0017] Das Verfahren, in dem der Roboter 12 durch
den Kran 44 hochgezogen wird und der Roboter 12
auf dem Sockel 40 aufgestellt wird, ist oben beschrie-
ben worden. Jedoch kann der Roboter 12 durch die
Bediener 50 gehoben werden und kann der Roboter
12 auf dem Sockel 40 aufgestellt werden. Fig. 10A,
Fig. 10B, Fig. 10C und Fig. 10D sind graphische
Darstellungen, die ein Verfahren darstellen, in dem
der Roboter 12 auf dem Sockel 40 aufgestellt wird.

[0018] Wie in Fig. 10A dargestellt, wird der Vorgang
des Auspackens des Verpackungsmaterials 10 in der
Nahe des Sockels 40 durchgefihrt, auf dem der
Roboter 12 aufgestellt wird. Wie in Fig. 10B darge-
stellt, werden die Greifbereiche 28 und 34 durch zwei
Bediener 50 gegriffen und wird der Roboter 12
zusammen mit dem ersten Verpackungselement 20
und dem zweiten Verpackungselement 22 gehoben.
Dabei wird das dritte Verpackungselement 24 von
der Basis 14 des Roboters 12 geldst und verbleibt
auf dem Boden.

[0019] Wie in Fig. 10C dargestellt, stellen die Bedie-
ner 50 den Roboter 12 auf dem Sockel 40 auf, wobei
das erste Verpackungselement 20 und das zweite
Verpackungselement 22 daran angebracht bleiben.
Die Basis 14 liegt in einem Zustand, in dem das
erste Verpackungselement 20 und das zweite Verpa-
ckungselement 22 an dem Roboter 12 angebracht
sind, nach aufen hin frei. Daher kdnnen die Bediener
50 in diesem Zustand die Basis 14 mit den Bolzen 48
an dem Sockel 40 befestigen. Wie in Fig. 10D darge-
stellt, entfernen die Bediener 50 das erste Verpa-
ckungselement 20 und das zweite Verpackungsele-
ment 22 von dem Roboter 12. Damit ist das
Aufstellen des Roboters 12 auf dem Sockel 40 abge-
schlossen.

[Ablauf und Wirkung]

[0020] Herkémmlicherweise wird der Roboter 12
zuerst ausgepackt und anschlieend auf dem Sockel
40 aufgestellt. Daher ist es notwendig, den Roboter
12 mit einem Anbringungsbereich, an dem die
Schlinge 42 des Krans 44 angebracht wird, oder mit
einem Greifbereich auszustatten, der durch den
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Bediener 50 gegriffen wird. Der Anbringungsbereich
oder der Greifbereich wird auBer beim Bewegen des
Roboters 12 jedoch nicht bendétigt. In einem Fall, in
dem selten verwendete Komponenten oder Teile in
dem Roboter 12 vorgesehen sind, steigt dement-
sprechend die Anzahl von Komponenten oder Teilen
des Roboters 12 und steigt die Anzahl von Schritten
zum Aufbauen des Roboters 12.

[0021] Um das Obige zu lésen, weist das Verpa-
ckungsmaterial 10 der vorliegenden Ausfiihrungs-
form das erste Verpackungselement 20 mit dem Auf-
nahmebereich 30, der dazu ausgebildet ist, den
Roboter 12 darin aufzunehmen, und das zweite Ver-
packungselement 22 mit dem Aufnahmebereich 36
auf, der dazu ausgebildet ist, den Roboter 12 darin
aufzunehmen. Die Basis 14 des Roboters 12 liegt in
einem Zustand, in dem der Roboter 12 in das erste
Verpackungselement 20 und das zweite Verpa-
ckungselement 22 aufgenommen ist, nach auf3en
hin frei. Das erste Verpackungselement 20 weist
den Anbringungsbereich 26 und den Greifbereich
28 auf. In ahnlicher Weise weist das zweite Verpa-
ckungselement 22 den Anbringungsbereich 32 und
den Greifbereich 34 auf.

[0022] Dementsprechend sind der Anbringungsbe-
reich 26 und der Greifbereich 28 an dem ersten Ver-
packungselement 20 vorgesehen und sind der
Anbringungsbereich 32 und der Greifbereich 34 an
dem zweiten Verpackungselement 22 vorgesehen.
Folglich besteht keine Notwendigkeit, einen Anbrin-
gungsbereich oder einen Greifbereich an dem Robo-
ter 12 vorzusehen. Daher kann die Anzahl von Kom-
ponenten oder Teilen des Roboters 12 verringert
werden, und die Personenstunden fir das Aufbauen
des Roboters 12 kdnnen dementsprechend verrin-
gert werden.

[0023] Das Verpackungsmaterial 10 gemaf der vor-
liegenden Ausfiihrungsform weist das dritte Verpa-
ckungselement 24 auf, das die Basis 14 des Robo-
ters 12 bedeckt. Das dritte Verpackungselement 24
ist so ausgebildet, dass es von der Basis 14 geldst
wird, wenn das erste Verpackungselement 20 und
das zweite Verpackungselement 22, die den Roboter
12 aufnehmen, mit dem Kran 44 hochgezogen oder
durch die Bediener 50 gehoben werden.

[0024] Auf diese Weise kann die Basis 14 wahrend
eines Transports des Roboters 12 mit dem dritten
Verpackungselement 24 geschiutzt werden. Wenn
der Roboter 12 auf dem Sockel 40 aufgestellt wird,
wird das dritte Verpackungselement 24 von der Basis
14 gelost und wird die Basis 14 nach aufen hin frei-
gelegt. Daher kann der Roboter 12 in einem Zustand,
in dem das erste Verpackungselement 20 und das
zweite Verpackungselement 22 an dem Roboter 12
angebracht sind, auf dem Sockel 40 aufgestellt wer-
den.
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[0025] Bei dem Verpackungsmaterial 10 der vorlie-
genden Ausflhrungsform ist das dritte Verpackungs-
element 24 so ausgebildet, dass es eine Form auf-
weist, die ermoglicht, dass der auf dem dritten
Verpackungselement 24 platzierte Roboter 12
selbststandig steht. Dementsprechend kann der
Roboter 12 in einem Zustand, in dem der Roboter
12 in dem Verpackungsmaterial 10 verpackt ist,
selbststandig stabil stehen.

[0026] In der obigen Beschreibung werden das
erste Verpackungselement 20 und das zweite Verpa-
ckungselement 22 mit dem Kran 44 hochgezogen,
kénnen jedoch mit einem anderen Roboter als dem
Roboter 12 hochgezogen werden.

[Zweite Ausflihrungsform]

[0027] Fig. 11 ist eine perspektivische Ansicht, die
ein Verpackungsmaterial 52 darstellt. Fig. 12 ist
eine perspektivische Ansicht des Verpackungsmate-
rials 52, von dem eine aullere Box 54 entfernt wor-
den ist. Fig. 13 ist eine perspektivische Ansicht des
Verpackungsmaterials 52, von dem die dufere Box
54 und ein viertes Verpackungselement 56 entfernt
worden sind. Das Verpackungsmaterial 52 der vorlie-
genden Ausfiihrungsform verpackt den Roboter 12
ahnlich wie das Verpackungsmaterial 10 der ersten
Ausfihrungsform.

[0028] Das Verpackungsmaterial 52 ist aus Well-
pappe ausgebildet. Das Verpackungsmaterial 52
weist eine ausreichende Festigkeit auf, um die Last
des Roboters 12 in ausreichender Weise aufzuneh-
men. Das Verpackungsmaterial 52 weist eine aul3ere
Box 54, ein viertes Verpackungselement 56, ein funf-
tes Verpackungselement 58 und ein sechstes Verpa-
ckungselement 60 auf.

[0029] Wie in Fig. 11 dargestellt, ist der Roboter 12
vollstandig von der aulReren Box 54 und dem sechs-
ten Verpackungselement 60 bedeckt. Im Folgenden
wird bei der vorliegenden Ausfiuhrungsform die
Struktur des Verpackungsmaterials 52 auf Grund-
lage eines Zustands beschrieben, in dem das Verpa-
ckungsmaterial 52 so platziert ist, dass das sechste
Verpackungselement 60 mit dem Boden in Kontakt
steht. Bei der vorliegenden Ausfihrungsform werden
Richtungen auf Grundlage von in Fig. 11 dargestell-
ten x-, y- und z-Koordinatenachsen beschrieben.
Auch in den anderen Zeichnungen als Fig. 11 kon-
nen Koordinatenachsen beschrieben werden, die
den Koordinatenachsen in Fig. 11 entsprechen. Die
x-Achsenrichtung und die y-Achsenrichtung sind
Richtungen parallel zu der horizontalen Richtung (d.
h., Richtungen orthogonal zu der Richtung der
Schwerkraft). Eine z-Achsenrichtung ist eine Auf-
warts-/Abwarts-Richtung (eine Richtung parallel zu
der Schwerkraftrichtung), die positive Seite in der z-
Achsenrichtung gibt die obere Seite an, und die

6/29

negative Seite in der z-Achsenrichtung gibt die
untere Seite an.

[0030] Der Roboter 12 ist ein Knickarmroboter und
weist eine Basis 14 und einen Manipulator 16 auf.
Wenn der Roboter 12 in dem Verpackungsmaterial
52 verpackt ist, ist der Roboter 12 in einer Verpa-
ckungsstellung angeordnet, wie in Fig. 12 und
Fig. 13 dargestellt. Der Manipulator 16 weist eine
Mehrzahl von Gliedern auf. In dem Zustand, in dem
der Roboter 12 in der Verpackungsstellung angeord-
net ist, fallt die axiale Richtung eines Gliedes 62, das
sich unter der Mehrzahl von Gliedern an der obersten
Position befindet, im Wesentlichen mit der y-Achsen-
richtung zusammen. Das Glied 62 entspricht einem
Glied der vorliegenden Erfindung.

[0031] Die dulere Box 54 ist zu einer Boxenform mit
einer Offnung auf der negativen Seite in der z-Ach-
senrichtung ausgebildet und bedeckt den Roboter 12
von der positiven Seite in der z-Achsenrichtung aus
so, dass sie den Roboter 12 darin aufnimmt. Das
vierte Verpackungselement 56 ist zu einer Boxen-
form mit einer Offnung auf der negativen Seite in
der z-Achsenrichtung ausgebildet und ist an dem
Roboter 12 angebracht, wobei sie das Glied 62 von
der positiven Seite auf der z-Achsenrichtungsseite
aus bedeckt. Das flinfte Verpackungselement 58 ist
zwischen dem Glied 62 und der Basis 14 eingesetzt
und an dem Roboter 12 angebracht. Von der positi-
ven Seite in der z-Achsenrichtung aus gesehen, ist
das vierte Verpackungselement 56 so angeordnet,
dass es sich in der y-Achsenrichtung erstreckt, und
ist das flinfte Verpackungselement 58 so angeord-
net, dass es sich in der x-Achsenrichtung erstreckt.
Das vierte Verpackungselement 56 und das fiinfte
Verpackungselement 58 sind zusammen mit dem
Roboter 12 in einem Zustand, in dem sie an dem
Roboter 12 angebracht sind, im Inneren der aul3eren
Box 54 untergebracht. Das flinfte Verpackungsele-
ment 58 entspricht einem ersten Stltzelement der
vorliegenden Erfindung.

[0032] In einem Zustand, in dem es in das Innere der
auleren Box 54 aufgenommen ist, steht das vierte
Verpackungselement 56 mit der inneren Umfangsfla-
che der du-Reren Box 54 in Kontakt oder ist es der
inneren Umfangsflache der auReren Box 54 mit
einem kleinen Spalt dazwischen zugewandt.
Dadurch wird verhindert, dass der Roboter 12 in der
y-Achsenrichtung herunterfallt. In einem Zustand, in
dem es in das Innere der aulteren Box 54 aufgenom-
men ist, steht das flinfte Verpackungselement 58 fer-
ner mit der inneren Umfangsflache der aulleren Box
54 in Kontakt oder ist es der inneren Umfangsflache
der aufleren Box 54 mit einem kleinen Spalt dazwi-
schen zugewandt. Dadurch wird verhindert, dass der
Roboter 12 in der x-Achsenrichtung herunterfallt.
Das sechste Verpackungselement 60 ist von der
negativen Seite in der z-Achsenrichtung aus an
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dem Roboter 12 angebracht und bedeckt die Basis
14 des Roboters 12. Die Form des sechsten Verpa-
ckungselements 60 stimmt mit der Form des dritten
Verpackungselements 24 der ersten Ausflihrungs-
form Uberein.

[0033] Fig. 14A und Fig. 14B sind perspektivische
Ansichten des fiinften Verpackungselements 58.
Fig. 15 ist eine Ansicht, die von der positiven y-Ach-
senrichtungsseite aus gesehen, darstellt, wie das
finfte Verpackungselement 58 an dem Roboter 12
angebracht wird. Dabei befindet sich der Roboter
12 in der Verpackungsstellung und fallt die axiale
Richtung des Gliedes 62 im Wesentlichen mit der y-
Achsenrichtung zusammen.

[0034] Wie in Fig. 14A und Fig. 14B dargestellt, ist
das flinfte Verpackungselement 58 durch Biegen
oder Falten einer einzelnen plattenférmigen Well-
pappe so ausgebildet, dass es im Inneren einen
Hohlbereich aufweist. Beide Endbereiche der gefal-
teten oder gebogenen Wellpappe sind an zwei Stel-
len mit Befestigungselementen 61 aneinander befes-
tigt. Die Befestigungselemente 61 liegen auf einer
oberen Flache (einer Flache auf der positiven Seite
in der z-Achsenrichtung) des flinften Verpackungse-
lements 58 nach aufRen hin frei. Die obere Flache des
finften Verpackungselements 58 steht in einem
Zustand, in dem das flinfte Verpackungselement 58
an dem Roboter 12 angebracht ist, nicht mit dem
Roboter 12 in Kontakt. Durch Anordnen der Befesti-
gungselemente 61 auf der oberen Flache des flinften
Verpackungselements 58 kann eine Beschadigung
des Roboters 12 verhindert werden.

[0035] Die Greifbereiche 64 und der Greifbereich
66, die die Wellpappe durchdringen, sind jeweils auf
einer Flache des flinften Verpackungselements 58,
die auf der positiven y-Achsenrichtungsseite liegt,
und auf einer weiteren Flache davon, die auf der
negativen y-Achsenrichtungsseite liegt, ausgebildet.

[0036] Das flinfte Verpackungselement 58 ist mit
einem Einsetzbereich 68 ausgebildet, der so ausge-
bildet ist, dass er von einer Flache davon, die auf der
positiven z-Achsenrichtungsseite liegt, vertieft ist.
Wenn das funfte Verpackungselement 58 an dem
Roboter 12 angebracht wird, wird das Glied 62 in
den Einsetzbereich 68 eingesetzt. Der Einsetzbe-
reich 68 ist so ausgebildet, dass die Lange (Tiefe)
in der z-Achsenrichtung ausreichend gréRer als der
Durchmesser des Gliedes 62 ist. Infolgedessen ist
das in den Einsetzbereich 68 eingesetzte Glied 62
in einem Zustand, in dem das fiinfte Verpackungsele-
ment 58 an dem Roboter 12 angebracht ist, auf der
negativen z-Achsenrichtungsseite in Bezug auf die
Flache auf der positiven z-Achsenrichtungsseite
des flnften Verpackungselements 58 angeordnet.
Die Lange in der x-Achsenrichtung (d. h., die Breite)
des Einsetzbereichs 68 ist geringfiigig groRer als der
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Durchmesser des Gliedes 62. Wenn das funfte Ver-
packungselement 58 an dem Roboter 12 angebracht
wird, kann das Glied 62 dementsprechend leicht in
den Einsetzbereich 68 eingesetzt werden. In einem
Zustand, in dem das funfte Verpackungselement 58
zusammen mit dem Roboter 12 in das Innere der
aulleren Box 54 aufgenommen ist, ist es ferner mog-
lich, ein Klappern des Roboters 12 in der x-Achsen-
richtung zu unterbinden.

[0037] Wie in Fig. 15 dargestellt, weist das flinfte
Verpackungselement 58 einen geneigt verlaufenden
Bereich 70 auf, der in Bezug auf die Schwerkraftrich-
tung (z-Achsenrichtung) so geneigt ist, dass er sich
von der seitlichen Flache zu der unteren Flache des
funften Verpackungselements 58 erstreckt. Zum
Anbringen des fiinften Verpackungselements 58 an
dem Roboter 12, wie durch eine gepunktete Linie in
Fig. 15 angegeben, wird das Glied 62 von einer
schrag zu der z-Achsenrichtung verlaufenden Rich-
tung aus in den Einsetzbereich 68 eingesetzt.
AnschlieRend wird das flinfte Verpackungselement
58 um das Glied 62 als Achse gedreht, um das flinfte
Verpackungselement 58 an dem Roboter 12 anzu-
bringen. Wenn sich das flinfte Verpackungselement
58 um das Glied 62 dreht, kann das Vorhandensein
des geneigt verlaufenden Bereichs 70 verhindern,
dass das fiinfte Verpackungselement 58 mit der Fla-
che der Basis 14 auf der positiven z-Achsenrich-
tungsseite in Konflikt gerat. Daher ist es maglich,
einen ausreichenden Abstand zwischen der unteren
Flache (der Flache auf der negativen Seite in der z-
Achsenrichtung) des Einsetzbereichs 68 und der
unteren Flache (der Flache auf der negativen Seite
in der z-Achsenrichtung) des flinften Verpackungse-
lements 58 zu lassen. Dementsprechend ist es mog-
lich, ein Klappern des flinften Verpackungselements
58 in der z-Achsenrichtung in Bezug auf den Roboter
12 zu unterbinden.

[0038] Wie in Fig. 15 dargestellt, ist die Lange in der
x-Achsenrichtung (die Breite) des fiinften Verpa-
ckungselements 58 groRer als die Lange in der x-
Achsenrichtung (die Breite) des Roboters 12 in der
Verpackungsstellung. Wenn eine Kraft in der x-Ach-
senrichtung auf das Verpackungsmaterial 52 ein-
wirkt, nimmt das flinfte Verpackungselement 58 infol-
gedessen die Kraft friiher als der Roboter 12 auf, und
auf diese Weise ist es moglich, eine Beschadigung
des Roboters 12 zu verhindern.

[0039] Fig. 16 ist eine graphische Darstellung, die
einen Zustand darstellt, in dem der Roboter 12
durch die Bediener 50 gehoben wird. Der Roboter
12 wird durch zwei Bediener 50 gehoben. Die Bedie-
ner 50 greifen die Greifbereiche 64 und 66 des
finften Verpackungselements 58 und heben das
funfte Verpackungselement 58 an. Dabei stiitzt die
untere Flache (die Flache auf der negativen Seite in
der z-Achsenrichtung) des Einsetzbereichs 68 das
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Glied 62 von unten, und der Roboter 12 wird zusam-
men mit dem flnften Verpackungselement 58 geho-
ben.

[0040] Fig. 17A, Fig. 17B, Fig. 17C und Fig. 17D
und Fig. 18A, Fig. 18B, Fig. 18C und Fig. 18D sind
graphische Darstellungen, die ein Verfahren darstel-
len, in dem der Roboter 12 auf dem Sockel 40 aufge-
stellt wird.

[0041] Wie in Fig. 17A dargestellt, wird das Verpa-
ckungsmaterial 52 in einem Zustand, in dem es auf
seiner Seite liegt, in der Nahe des Sockels 40 plat-
ziert, auf dem der Roboter 12 aufzustellen ist. Wie in
Fig. 17B dargestellt, wird das Verpackungsmaterial
52 zuerst so aufgerichtet, dass die duRere Box 54
aufwarts positioniert ist, und um die auRere Box 54
gewickelte Verpackungsbander 63 und das sechste
Verpackungselement 60 werden entfernt.

[0042] Wie in Fig. 17C dargestellt, wird anschlie-
Rend die auliere Box 54 nach oben gehoben, und
der Roboter 12 wird aus der auleren Box 54 entnom-
men. Wie in Fig. 17D dargestellt, wird anschlief’end
das an dem Glied 62 des Roboters 12 angebrachte
vierte Verpackungselement 56 entfernt.

[0043] Wie in Fig. 18A dargestellt, werden die Greif-
bereiche 64 und 66 des flnften Verpackungsele-
ments 58 durch die Bediener 50 gegriffen, und der
Roboter 12 wird zusammen mit dem flinften Verpa-
ckungselement 58 gehoben. Dabei wird das sechste
Verpackungselement 60 von der Basis 14 des Robo-
ters 12 geldst und verbleibt auf dem Boden.

[0044] Wie in Fig. 18B dargestellt, wird der Roboter
12, an dem das flnfte Verpackungselement 58 ange-
bracht bleibt, durch die Bediener 50 auf dem Sockel
40 aufgestellt. Da die Basis 14 in einem Zustand, in
dem das funfte Verpackungselement 58 an dem
Roboter 12 angebracht ist, nach auf3en hin freiliegt,
kann die Basis 14 in diesem Zustand mit den Bolzen
48 an dem Sockel 40 befestigt werden.

[0045] Wie in Fig. 18C dargestellt, entfernt der
Bediener 50 das funfte Verpackungselement 58 von
dem Roboter 12. Wie in Fig. 18D dargestellt, ist das
Aufstellen des Roboters 12 auf dem Sockel 40 damit
abgeschlossen.

[Ablauf und Wirkung]

[0046] Bei dem Verpackungsmaterial 52 der vorlie-
genden Ausfihrungsform wird das flinfte Verpa-
ckungselement 58 zwischen dem Glied 62 des Robo-
ters 12 und der Basis 14 eingesetzt. Wenn die
Bediener 50 die Greifbereiche 64 und 66 des fiinften
Verpackungselements 58 greifen und das flinfte Ver-
packungselement 58 heben, kann der Roboter 12
dementsprechend in einem Zustand gehoben wer-
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den, in dem das fiinfte Verpackungselement 58 das
Glied 62 von unten sttzt.

[0047] Bei dem Verpackungsmaterial 52 der vorlie-
genden Ausfuhrungsform ist, wenn der Roboter 12
mit dem daran angebrachten finften Verpackungs-
element 58 von der axialen Richtung des Gliedes
62 aus gesehen wird, die Breite des funften Verpa-
ckungselements 58 grofier als die Breite des Robo-
ters 12 in der Verpackungsstellung. Wenn eine Kraft
in der Breitenrichtung auf das Verpackungsmaterial
52 einwirkt, nimmt das flnfte Verpackungselement
58 dementsprechend die Kraft friiher als der Roboter
12 auf, und auf diese Weise ist es mdglich, eine
Beschadigung des Roboters 12 zu unterbinden.

[0048] Bei dem Verpackungsmaterial 52 der vorlie-
genden Ausfihrungsform weist das flinfte Verpa-
ckungselement 58 ferner den Einsetzbereich 68
auf, der so ausgebildet ist, dass er von der oberen
Flache vertieft ist, und in den das Glied 62 eingesetzt
wird. Dementsprechend kann das fiinfte Verpa-
ckungselement 58 das Glied 62 in einem Zustand
stltzen, in dem eine Bewegung des Gliedes 62 in
Bezug auf das flinfte Verpackungselement 58
begrenzt ist.

[0049] Bei dem Verpackungsmaterial 52 der vorlie-
genden Ausflihrungsform ist der Einsetzbereich 68
des finften Verpackungselements 58 so ausgebildet,
dass die Lange in der Tiefenrichtung grofier als der
Durchmesser des Gliedes 62 ist. Dementsprechend
kann das in den Einsetzbereich 68 eingesetzte Glied
62 in einem Zustand, in dem das flinfte Verpackungs-
element 58 an dem Roboter 12 angebracht ist, unter-
halb der oberen Flache des flinften Verpackungsele-
ments 58 angeordnet sein. Wenn eine Kraft in einem
Zustand, in dem der Roboter 12 in dem Verpa-
ckungsmaterial 52 verpackt ist, auf die obere Flache
der auReren Box 54 einwirkt, nimmt das funfte Ver-
packungselement 58 die Kraft friiher als der Roboter
12 auf, so dass eine Beschadigung des Roboters 12
verhindert werden kann.

[0050] Bei dem Verpackungsmaterial 52 der vorlie-
genden Ausfuhrungsform weist das flinfte Verpa-
ckungselement 58, in der axialen Richtung des Glie-
des 62 gesehen, den geneigt verlaufenden Bereich
70 auf, der in Bezug auf die Schwerkraftrichtung so
geneigt ist, dass er sich von der seitlichen Flache zu
der unteren Flache erstreckt. Wenn das fiinfte Ver-
packungselement 58 an dem Roboter 12 angebracht
ist, kann das Vorsehen des geneigt verlaufenden
Bereichs 70 verhindern, dass das fiinfte Verpa-
ckungselement 58 mit der oberen Flache der Basis
14 in Konflikt gerat. Daher ist es mdglich, einen aus-
reichenden Abstand zwischen der unteren Flache
des Einsetzbereichs 68 und der unteren Flache des
funften Verpackungselements 58 zu lassen, und es
ist moglich, ein Klappern des flinften Verpackungse-
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lements 58 in Bezug auf den Roboter 12 in der Auf-
warts-/Abwarts-Richtung zu unterbinden.

[Technische Konzepte, die sich aus den
Ausfuhrungsformen erzielen lassen]

[0051] Im Folgenden werden technische Konzepte
beschrieben, die aus den oben beschriebenen Aus-
fihrungsformen verstandlich werden.

[0052] Das Verpackungsmaterial (10, 52) zum Ver-
packen des Knickarmroboters (12) weist das erste
Stitzelement (20, 22, 58) auf, das dazu ausgebildet
ist, den Knickarmroboter in einem Zustand zu stut-
zen, in dem die Basis (14) des Knickarmroboters frei-
liegt. Das erste Stiitzelement weist den Anbringungs-
bereich (26), an dem das Anbringungselement (42)
der Hebevorrichtung (44) angebracht wird, damit die
Hebevorrichtung den Knickarmroboter zusammen
mit dem ersten Stitzelement hochzieht, oder den
Greifbereich (28, 34, 64, 66) auf, der dazu ausgebil-
det ist, durch den Bediener (50) gegriffen zu werden,
damit der Bediener den Knickarmroboter zusammen
mit dem ersten Stiitzelement hebt.

[0053] Bei dem Verpackungsmaterial kann das Ver-
packungsmaterial den Knickarmroboter in einem
Zustand verpacken, in dem der Knickarmroboter in
der Verpackungsstellung angeordnet ist, in der das
eine Glied (62) unter der Mehrzahl von Gliedern des
Manipulators (16) des Knickarmroboters oberhalb
der Basis positioniert ist und die axiale Richtung
des einen Gliedes im Wesentlichen mit einer Rich-
tung orthogonal zu der Schwerkraftrichtung zusam-
menfallt und das erste Stutzelement zwischen dem
einen Glied und der Basis eingesetzt werden kann.

[0054] Bei dem Verpackungsmaterial kann, in der
axialen Richtung des einen Gliedes gesehen, die
Breite des ersten Stitzelements so ausgebildet
sein, dass sie groler als die Breite des Knickarmro-
boters in der Verpackungsstellung ist.

[0055] Bei dem oben beschriebenen Verpackungs-
material kann das erste Stlitzelement den Einsetzbe-
reich (68) aufweisen, in den das eine Glied einge-
setzt wird, wobei der Einsetzbereich (68) durch
Vertiefen der oberen Flache des ersten Stitzele-
ments ausgebildet ist.

[0056] Bei dem obigen Verpackungsmaterial kann
der Einsetzbereich so ausgebildet sein, dass die
Lange in der Tiefenrichtung gréRer als der Durch-
messer des einen Gliedes ist.

[0057] Bei dem obigen Verpackungsmaterial kann
das erste Stitzelement, in der axialen Richtung des
einen Gliedes gesehen, den geneigt verlaufenden
Bereich (70) aufweisen, der so ausgebildet ist, dass
er in Bezug auf die Schwerkraftrichtung so geneigt
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ist, dass er sich von einer seitlichen Flache des ers-
ten Stitzelements zu einer unteren Flache davon
erstreckt.

[0058] Bei dem oben beschriebenen Verpackungs-
material kann das erste Stitzelement den Aufnah-
mebereich (30, 36) aufweisen, der dazu ausgebildet
ist, den Knickarmroboter darin aufzunehmen.

[0059] Das Verpackungsmaterial kann ferner ein
zweites Stltzelement (24, 60) aufweisen, das dazu
ausgebildet ist, den Knickarmroboter in einem
Zustand zu stitzen, in dem es die Basis bedeckt,
und das zweite Stlitzelement kann zu einer Form
ausgebildet sein, die ermdglicht, dass das zweite
Stiitzelement von der Basis gelost wird, wenn das
erste Stltzelement zusammen mit dem Knickarmro-
boter hochgezogen wird oder wenn das erste Stiitz-
element zusammen mit dem Knickarmroboter geho-
ben wird.

[0060] Bei dem Verpackungsmaterial kann das
zweite Stitzelement zu einer Form ausgebildet
sein, die den Knickarmroboter so stitzt, dass dem
Knickarmroboter ermdglicht wird, selbststéandig zu
stehen.
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Patentanspriiche

1. Verpackungsmaterial (10, 52) zum Verpacken
eines Knickarmroboters (12), wobei das Verpa-
ckungsmaterial aufweist:
ein erstes Stutzelement (20, 22, 58), das dazu aus-
gebildet ist, den Knickarmroboter in einem Zustand
zu stutzen, in dem eine Basis (14) des Knickarmro-
boters freiliegt,
wobei das erste Stltzelement einen Anbringungsbe-
reich (26), an dem ein Anbringungselement (42)
einer Hebevorrichtung (44) angebracht wird, damit
die Hebevorrichtung den Knickarmroboter zusam-
men mit dem ersten Stitzelement hochzieht, oder
einen Greifbereich (28, 34, 64, 66) aufweist, der
dazu ausgebildet ist, durch einen Bediener (50)
gegriffen zu werden, damit der Bediener den Kni-
ckarmroboter zusammen mit dem ersten Stltzele-
ment hebt.

2. \Verpackungsmaterial nach Anspruch 1, wobei
das Verpackungsmaterial den Knickarmroboter in
einem Zustand verpackt, in dem der Knickarmrobo-
ter in einer Verpackungsstellung angeordnet ist, in
der ein Glied (62) unter einer Mehrzahl von Gliedern
eines Manipulators (16) des Knickarmroboters ober-
halb der Basis positioniert ist und eine axiale Rich-
tung des einen Gliedes im Wesentlichen mit einer
Richtung orthogonal zu der Schwerkraftrichtung
zusammenfallt, und
das erste Stltzelement zwischen dem einen Glied
und der Basis eingesetzt wird.

3. Verpackungsmaterial nach Anspruch 2, wobei
in der axialen Richtung des einen Gliedes gesehen,
eine Breite des ersten Stitzelements so ausgebildet
ist, dass sie groler als eine Breite des Knickarmro-
boters in der Verpackungsstellung ist.

4. \Verpackungsmaterial nach Anspruch 3, wobei
das erste Stlitzelement einen Einsetzbereich (68)
aufweist, in den das eine Glied eingesetzt wird,
wobei der Einsetzbereich (68) durch Vertiefen einer
oberen Flache des ersten Stiitzelements ausgebil-
det ist.

5. Verpackungsmaterial nach Anspruch 4, wobei
der Einsetzbereich in einer solchen Weise ausgebil-
det ist, dass eine Lange davon in einer Tiefenrich-
tung grof3er als ein Durchmesser des einen Gliedes
ist.

6. Verpackungsmaterial nach Anspruch 4 oder 5,
wobei das erste Stltzelement, in der axialen Rich-
tung des einen Gliedes gesehen, einen geneigt ver-
laufenden Bereich (70) aufweist, der so ausgebildet
ist, dass er in Bezug auf die Schwerkraftrichtung so
geneigt ist, dass er sich von einer seitlichen Flache
des ersten Stutzelements zu einer unteren Flache
davon erstreckt.

7. Verpackungsmaterial nach Anspruch 1, wobei
das erste Stutzelement einen Aufnahmebereich (30,
36) aufweist, der dazu ausgebildet ist, den Kni-
ckarmroboter darin aufzunehmen.

8. Verpackungsmaterial nach einem beliebigen
der Anspriiche 1 bis 7, das ferner aufweist:
ein zweites Stutzelement (24, 60), das dazu ausge-
bildet ist, den Knickarmroboter in einem Zustand zu
stutzen, in dem es die Basis bedeckt,
wobei das zweite Stitzelement zu einer Form aus-
gebildet ist, die ermdglicht, dass das zweite Stiitz-
element von der Basis geldst wird, wenn das erste
Stltzelement zusammen mit dem Knickarmroboter
hochgezogen wird oder wenn das erste Stiitzele-
ment zusammen mit dem Knickarmroboter gehoben
wird.

9. Verpackungsmaterial nach Anspruch 8, wobei
das zweite Stltzelement zu einer Form ausgebildet
ist, die den Knickarmroboter so stitzt, dass dem
Knickarmroboter ermdglicht wird, selbststéandig zu
stehen.

Es folgen 18 Seiten Zeichnungen
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FIG. 11
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FIG. 12
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FIG. 13
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FIG. 14A
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FIG. 16
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