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Uppfinningen avser ett fdrfarande f0r hantering av buntar av flexibla substrat
(14) med hjalp av ett gripdon (8) samt en robotcell (1) f6r genomfdrande av
férfarandet. Gripdonet (8) &r anordnat p& en arm (6) av en robot (2) och har
ett nedre finger och ett motsvarande 6vre finger. Forfarandet innefattar ste-
gen att fora in det nedre fingret under ett bottensubstrat (14) av en bunt som
vilar pa en bas och det évre fingret ovanfor ett toppsubstrat (14) av bunten
och att gripa bunten genom fastkldmning mellan det nedre och &vre fingret.
Med hjalp av gripdonet (8) och med bérjan vid en buntframkant lyfts sedan
hela bunten till ett nedathangande Iage och forflyttas till ett underlag (16). Dar
sanks bunten sa att en buntbakkant, som ar motsatt nAmnda buntframkant,
kommer i kontakt med underlaget (16). Slutligen laggs hela bunten ut pa un-
derlaget (16) med namnda bottensubstrat (14) uppat genom ytterligare sank-
ning och under horisontell férflyttning av gripdonet (8) i en botten-till-topp-
substratriktning innan gripdonet (8) far frigbra bunten.
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