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(54) Title: TRAY GRIPPING DEVICE
(54) Bezeichnung : TRAYGREIFVORRICHTUNG

(57) Abstract: The invention relates to a tray
gripping device (10) for mechanical handling
of trays, which has a movable gripper member
(11, 12), and gripper jaws (25, 26, 27, 28)
which are each disposed on the gripper
member (11, 12) so as to be movable relative
thereto and which each have a contact strip
(38, 38', 38", 38™), wherein the contact strips
(38, 38, 38", 38™) are designed so that when
the gripper member (11, 12) moves they
produce a contact with a tray (15) and bring
about a movement of the associated gripper
jaw (25, 26, 27, 28) relative to the gripper
member (11, 12) in order to effect a defined
position of the gripper jaws (25, 26, 27, 28)
relative to the tray (15) for gripping the tray
(15).

(57) Zusammenfassung: Eine
Traygreitvorrichtung (10) zur maschinellen
Handhabung von Trays hat ein bewegbares
Greiferglied (11, 12), Greiferbacken (25, 26,
27, 28), welche jeweils an dem Greiferglied
(11, 12) relativ zu diesem bewegbar
angeordnet sind und jeweils eine Kontaktleiste
(38, 38, 38", 38") aufweisen, wobei die
Kontaktleisten (38, 38', 38", 38"™) dazu

ausgebildet sind, bei einer Bewegung des Greiferglieds (11, 12) einen Kontakt zu einem Tray (15) herzustellen und eine Bewegung
der zugeordneten Greiferbacke (25, 26, 27, 28) relativ zum Greiferglied (11, 12) zu bewirken, um so fiir das Greifen des Trays (15)
eine definierte Position der Greiferbacken (25, 26, 27, 28) relativ zum Tray (15) zu bewirken.
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Traygreifvorrichtung

Die Erfindung betrifft eine Traygreifvorrichtung, wie sie z.B. in einer

Palettiervorrichtung verwendet wird.

Palettiervorrichtungen dienen z.B. dazu, eine Mehrzahl von Behaitern, so genannten
Trays oder Paletten, nacheinander an einer Bearbeitungsstation bereit zu stelien,
diese dort mittels eines Roboters oder eines so genannten Handlings zu beladen, zu

entladen oder bereits auf dem Tray vorhandene Teile zu bearbeiten.
Palettiervorrichtungen sind z.B. bekannt aus der DE 10 2007 031 117 A1.

Die Trays sind haufig stapelbar und werden als Stapel zur Palettiervorrichtung
gebracht bzw. von dieser entnommen. Beim Stapeln kann es z.B. durch Toleranzen
in den MaBen der Trays, durch ungenaues Stapeln oder auch durch Verformung der
Trays durch die Beladung dazu kommen, dass der Stapel eine Biegung aufweist und
das oberste Tray geneigt ist. Dies kann dazu fihren, dass die Traygreifvorrichtung

das Tray nicht richtig greifen kann.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, eine neue Traygreifvorrichtung zur
maschinellen Handhabung von Trays bereit zu stellen. Diese Aufgabe wird gelost
durch eine Vorrichtung gemaf Anspruch 1. Vorteilhafte Weiterbildungen sind

Gegenstand der abhangigen Patentanspruche.

Weitere Einzelheiten und vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung ergeben sich
aus den im folgenden beschriebenen und in der Zeichnung dargesteliten, in keiner
Weise als Einschrankung der Erfindung zu verstehenden Ausfihrungsbeispielen,

sowie aus den Unteranspriichen. Es zeigt:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Palettiervorrichtung mit einer

Traygreifvorrichtung,

BESTATIGUNGSKOPIE
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Fig. 2 eine raumbildliche Darstellung der Traygreifvorrichtung aus Fig. 1,
Fig. 3 eine Detailansicht der Traygreifvorrichtung aus Fig. 2,

Fig. 4 und Fig. 5 die Traygreifvorrichtung in einer Ausgangsstellung,

Fig. 6 und Fig. 7 die Traygreifvorrichtung beim Aufsetzen auf ein Tray,

Fig. 8 und Fig. 9 die Traygreifvorrichtung nach dem Durchfiihren eines

Ausgleichshubs, und
Fig. 10 und Fig. 11 die Traygreifvorrichtung mit geschlossenen Greifern.

Fig. 1 zeigt einen Traylift 100, der einen Teil einer Palettiervorrichtung 100 darstelit.
Der Traylift 100 hat einen Hauptkérper 102, eine Traygreifvorrichtung 10 und eine
Steuervorrichtung 110, welche (iber Leitungen 112, 112’ (z.B. bidirektionale
Steuerleitung, CAN-Bus) mit dem Traylift 100 verbunden ist. Die Traygreifvorrichtung
10 hat eine erste Greiferleiste 11, die auf einer Seite 103 des Hauptkérpers 102
angeordnet ist, und eine zweite Greiferleiste 12, die auf der gegentiberliegenden

Seite 103’ des Hauptkorpers 102 angeordnet ist.

Im Folgenden wird die Seite 103 des Hauptkorpers 102 mit der Greiferleiste 11
beschrieben. Die gegenlberliegende Seite 103’ ist analog aufgebaut. Die erste
Greiferleiste 11 ist in einer vertikal verlaufenden Offnung 104 des Hauptkdrpers 102
vertikal verfahrbar, wie dies mit einem Pfeil 108 angedeutet ist. Hierzu ist eine
vertikale Fihrungsschiene 106 vorgesehen, entlang der die erste Greiferleiste 11
z.B. mit Hilfe eines Elektromotors (nicht dargestellt) gesteuert verfahrbar ist.
Bevorzugt wird die zweite Greiferleiste 12 synchron mit der ersten Greiferleiste 11
vertikal verfahren. Aligemein kann die Vorrichtung zur Bewegung 108 (Z-Hub) als W-

Achse bzw. Z-Achse bezeichnet werden.
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Die erste Greiferleiste 11 und die zweite Greiferleiste 12 kdnnen bevorzugt auch
relativ zu einander bewegt werden, wie dies mit den Pfeilen 114 angedeutet ist.
Hierzu ist eine horizontale Fihrungsschiene 116 vorgesehen, entlang der die erste
Greiferleiste 11 bewegt werden kann. Befinden sich die Greiferleisten 11 und 12
jeweils in der auBeren Position (groBer Abstand vom Hauptkorper 102), so ist die
Traygreifvorrichtung 10 gedffnet. Befinden sich die Greiferleisten 11 und 12 dagegen
jeweils in der inneren Position (kleiner Abstand vom Hauptkorper 102), so ist die
Traygreifvorrichtung 10 geschlossen und kann einen Tray halten. Dies kann als

Greifer-Hub 114 bezeichnet werden.

Bevorzugt kann die horizontale Fiihrungsschiene 116 von der Seite 103 bis zur Seite
103’ durchgehend ausgebildet sein, so dass beide Greiferleisten 11, 12 vertikal

immer die gleiche Position haben.

Der Ablageplatz 120 fur einen Traystapel ist schematisch angedeutet. Der Traylift
100 greift einen Tray vom Traystapel, bewegt ihn in eine obere Position, und dort

wird der Tray z.B. von einer Traytisch-Vorrichtung (nicht dargestelit) ibernommen.

Der Traylift 100 stellt ein Beispiel fur die Verwendung der Traygreifvorrichtung 10 dar.

Die Traygreifvorrichtung ist jedoch universell einsetzbar.

Fig. 2 zeigt die Traygreifvorrichtung 10 mit der ersten Greiferleiste 11 und der
sweiten Greiferleiste 12 zum Greifen eines Trays 15. An der ersten Greiferleiste 11
sind zwei Greifvorrichtungen 21, 22 befestigt, und an der zweiten Greiferleiste 12
sind zwei Greifvorrichtungen 23, 24 befestigt. Den Greifvorrichtungen 21, 22 23, 24
sind Greiferbacken 25, 26, 27, 28 zugeordnet. Die Greiferbacken 25, 26, 27, 28 sind
ber Federn 44, 44’, 44", 44" mit den Greiferleisten 11 bzw. 12 verbunden, und
ihnen ist jeweils mindestens eine Kontaktleiste 38, 38, 38”, 38" sowie ein Sensor
50, 50', 50”, 50" zugeordnet, um eine Bewegung der Greiferbacken 25, 26, 27, 28
relativ zu den Greiferleisten 11 bzw. 12 zu erfassen und tber Leitungen 112’ ein

Signal an die Steuervorrichtung 110 auszugeben (Fig. 1). Die erste Greiferleiste 11



WO 2012/143130 PCT/EP2012/001698
4

und die zweite Greiferleiste 12 kénnen zusammen auch als Greiferglied 11, 12

bezeichnet werden.

Fig. 3 zeigt die Greifvorrichtung 21. Eine Fuhrungsschiene (Profilschiene) 30 ist an
der Greiferleiste 11 befestigt und bildet zusammen mit einem gefahrten Teil (Wagen)
32 eine Fiihrung firr die Greiferbacke 25. Bevorzugt ist die Fiihrung 30, 32 eine
Linearfihrung oder ein Linearlager fir eine vertikale Bewegung, z.B. eine

Schwalbenschwanzfihrung.

An dem gefiihrten Teil 32 ist eine Basisplatte 34 befestigt, an der wiederum eine
Tragerplatte 36 befestigt ist. An der Tragerplatte 36 sind eine nach innen ragende
Kontaktleiste 38, ein Greifer 40 sowie ein Lichtsensor 42 befestigt. Eine Feder
(Federglied, Druckfeder) 44 ist mit einem unteren Halteelement 46 und einem oberen
Halteelement 48 verbunden. Das untere Halteelement 46 ist an der Tragerplatte 36

befestigt, und das obere Halteelement 48 an der Greiferleiste 11.

Ein Sensor 50, z.B. ein induktiver Sensor oder ein optischer Sensor, ist an der
Greiferleiste 11 befestigt, und ein Metallstiick 52 ist an der Basisplatte 34 derart
befestigt, dass es zusammen mit dem Sensor 50 eine Bewegung der Greiferbacke
25 relativ zur Greiferleiste 11 erfassen kann. Man kann von einer Einfeder-

Sensoranordnung 50, 52 sprechen.

Die ubrigen Greifvorrichtungen 22, 23 und 24 kdnnen analog aufgebaut sein.
Bevorzugt sind alle vier Greiferbacken 25, 26, 27 und 28 an den Greiferleisten 11

bzw. 12 unabhéngig voneinander federnd angeordnet.

Die Anordnung der Sensoren 50, 50’, 50”7, 50" (Fig. 2) an der Greiferleiste 11 bzw.
12 ist gegenuber einer Anordnung an den Greiferbacken 25, 26, 27, 28 vorteilthaft, da
die Leitungen 112’ (Fig. 1) ortsfest an den Greiferleisten 11 bzw. 12 angeordnet
werden kénnen, also nicht die Federbewegung der Greiferbacken 25, 26, 27, 28

ausgleichen mussen.
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Funktionsweise

Fig. 4 und Fig. 5 zeigen das Tray 15 und darGber die Traygreifvorrichtung 10 in der
Ausgangsstellung. In Fig. 4 sind zusatzlich Trays 15°, 15” und 15™ dargestelit, um
einen Traystapel anzudeuten. Die Greiferbacken 25, 26, 27 und 28 sind durch die
zugeordneten Druckfedern 44 maximal nach unten in die Grundstellung gedruckt.

Hierzu kann beispielsweise in der Fuhrung 30, 32 und/oder in der Feder 44 ein

Anschlag vorgesehen sein.

Nachdem die Steuervorrichtung 110 (Fig. 1) den Befehl erhalten hat, das néachste
Tray 15 zu greifen, werden die Greiferleisten 11, 12 mit den Greiferbacken 25, 26,
27, 28 durch die Steuervorrichtung 110 und den — nicht dargesteliten — Antrieb (z.B.
Elektromotor) entlang der Fhrungsschienen 106 (Fig. 1) in Richtung der W-Achse

108 zum Tray 15 hin bewegt bzw. verfahren, bevorzugt vertikal.

Beispielhaft betragt in Fig. 4 der Abstand Z1 zwischen der Unterkante der
Greiferleiste 12 und der Unterkante der Greiferbacke 27 31 mm, und der Abstand D1

swischen der Unterkante der Greiferleiste 11 und der Oberseite des Trays 15 betragt

62 mm.

Fig. 6 und Fig. 7 zeigen die Traygreifvorrichtung 10 und das Tray 15 im Zustand, bei
dem mindestens eine der Kontaktleisten 38, 38’, 38", 38" auf dem Tray 15 aufsitzt.

Die Greiferbacken 25, 26, 27 und 28 sind noch in der Grundstellung, also ganz unten.

Uber den Lichtsensor 42 kann optional erfasst werden, dass sich die
Traygreifvorrichtung 10 einem Tray 15 nahert, und ein entsprechendes Signal kann
iiber die Leitung 112’ an die Steuervorrichtung 110 ausgegeben werden (Fig. 1). Die
Steuervorrichtung 110 (Fig. 1) kann darauthin ggf. die Bewegung 108 verlangsamen.
Wird kein Tray 15 detektiert, so kann die Steuervorrichtung 110 ggf. eine
Fehlermeldung erzeugen. Bevorzugt ist der Sensor 42 unterhalb der Kontaktleiste 38
angeordnet, damit er bei der Bewegung der Greiferleisten 11, 12 zum Tray 15 hin vor
den Sensoren 50, 50', 50”7, 50" ein Signal ,Tray detektiert* an die Steuervorrichtung

110 senden kann.
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Beispielhaft betragt in Fig. 6 der Abstand Z1 zwischen der Unterkante der
Greiferleiste 12 und der Unterkante der Greiferbacke 27 weiterhin 31 mm, der
Abstand D2 zwischen der Unterkante der Greiferleiste 11 und der Oberseite des
Trays 15 betragt nur noch 18 mm, und der Abstand X1 zwischen der Innenseite der

Tragerplatte 36” und der AuBenseite des Trays 15 betragt 56 mm (Greifer offen).

Fig. 8 und Fig. 9 zeigen die Traygreifvorrichtung 10 und das Tray 15 im Zustand, bei
dem die Greiferleisten 11 und 12 in Richtung der W-Achse 108 so weit verfahren
wurden, dass alle Greiferbacken 25, 26, 27 und 28 eingefedert sind, also eine
Relativbewegung gegenuber den Greiferleisten 11 bzw. 12 ausgefiihrt haben. Dies
wird detektiert durch die Sensoren 50, 50°, 50”, 50’”, und wenn die Sensoren 50, 50’,
50", 50" aller Greiferbacken 25, 26, 27, 28 ein entsprechendes Signal ,Greiterbacke
ist eingefedert* an die Steuervorrichtung 110 (Fig. 1) ausgegeben haben, stoppt die
Steuervorrichtung 110 (Fig. 1) die Hubbewegung 108 der W-Achse und damit die
Bewegung der Greiferleisten 11 und 12. Im Ergebnis haben die Greiferleisten 11 und
12 einen Uberhub durchgefiihrt, also eine zusétzliche Bewegung zwischen dem
Aufsetzen der Kontaktleisten 38, 38, 38", 38" auf dem Tray 15 bis zum Stopp der
Bewegung der Greiferleisten 11, 12, um so das Einfedern der Greiferbacken 25, 26,
27 und 28 zu bewirken. Die Greiferbacken 25, 26, 27 und 28 haben jetzt jeweils eine

definierte Position relativ zum Tray 15, auch wenn dieses schrég liegt.

Beispielhaft betragt in Fig. 8 der Abstand Z2 zwischen der Unterkante der
Greiferleiste 12 und der Unterkante der Greiferbacke 27 im eingefederten Zustand
nur noch 16 mm, der Abstand D3 zwischen der Unterkante der Greiferleiste 11 und
der Oberseite des Trays 15 betragt nur noch 3 mm (Uberhub), und der Abstand X1
zwischen der Innenseite der Tragerplatte 36" und der AuBenseite des Trays 15

betragt weiterhin 56 mm.

Das Einfedern, also die Differenz Z1 — Z2, betragt im vorliegenden Fall ca. 15 mm.
Bevorzugt ermoglichen die Federn 44, 44’, 44”, 44" jeweils eine Bewegung der

Greiferbacken 25, 26, 27, 28 relativ zu den Greiferleisten 11 bzw. 12 von mindestens
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3 mm, weiter bevorzugt von mindestens 10 mm, und besonders bevorzugt von

mindestens 30 mm.

Bevorzugt geben die Sensoren 50, 50°, 50", 50" erst dann ein Signal fir den
eingefederten Zustand an die Steuervorrichtung 110 (Fig. 1) aus, wenn die
zugeordnetén Greiferbacken 25, 26, 27, 28 eine vorgegebene Minimalbewegung
(Mindesthub) relativ zu den Greiferleisten 11 bzw. 12 ausgeftiihrt haben. Die
vorgegebene Minimalbewegung betragt bevorzugt mindestens 2 mm, weiter

bevorzugt mindestens 5 mm, und besonders bevorzugt mindestens 10 mm.

Fig. 10 und Fig. 11 zeigen die Traygreifvorrichtung 10 und das Tray 15 nach dem
SchlieBen der Traygreifvorrichtung 10. Das SchlieBen erfolgt dadurch, dass die
Greiferbacken 25, 26 und die Greiferbacken 27, 28 geman den Pfeilen 114 relativ
zueinander aufeinander zu bewegt werden, so dass die Greifer 40 in das Tray 15
eingreifen kénnen. Hierzu werden die Greiferleisten 11 und 12 durch eine
Hubvorrichtung aufeinander zu bewegt, bevorzugt horizontal. Damit ist das Tray 15
gegriffen, und es kann in Richtung der W-Achse vertikal nach oben und/oder seitlich

verfahren werden.

Beispielhaft betragt der Abstand Z2 zwischen der Unterkante der Greiferleiste 12 und
der Unterkante der Greiferbacke 27 weiterhin 16 mm (eingefederter Zustand), und
der Abstand X2 zwischen der Innenseite der Tragerplatte 36” und der AuBenseite

des Trays 15 betragt nur noch 26 mm (Greifer geschlossen).
NaturgemaB sind viele Abwandlungen und Modifikationen méglich.

An Stelle der Bewegung der Greiferbacken 25, 26, 27, 28 in die Grundstellung durch
die Federn 44, 44’, 44”, 44" kann diese z.B. auch jeweils durch einen jeder
Greiferbacke zugeordneten Elektromotor erfolgen, der z.B. Uiber ein Antriebsritzel und
eine Zahnstange eine Relativbewegung zwischen den Greiferbacken 25, 26, 27, 28
und en Greiferleisten 11, 12 bewirkt, oder die Bewegung der Greiferbacken 25, 26,
27, 28 in die Grundstellung kann allein durch die Gravitationskraft erfolgen, welche
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die Greiferbacken 25, 26, 27, 28 nach unten bewegt, wobei hierfir eine reibungsarme

Fihrung 30, 32 vorteilhaft ist.

Die gemeinsame Bewegung der Greiferleisten 11 und 12 kann neben der vertikalen
Bewegung 108 gemaB Fig. 1 je nach Anwendungsfall auch Bewegungen in eine oder

mehrere horizontale Richtungen (z.B. X-Achse, Y-Achse) oder auch Drehungen

umfassen.

Der Greiferhub 114 (Fig. 1) kann an Stelle der Relativbewegung der Greiferleisten 11
und 12 zueinander auch dadurch bewirkt werden, dass die Greiferleisten 11, 12 keine
Relativbewegung zueinander ausfihren kénnen, also z.B. starr miteinander
verbunden sind, und jede Greiferbacke 25, 26, 27, 28 dazu ausgebildet ist, die
Greifbewegung (Greifer 6ffnen/schlieBen) selbst durchzufiihren, z.B. mittels eines
steuerbar ein- und ausklappbaren Greifers 40, wie dies in Fig. 3 mit dem Pfeil 41
schematisch angedeutet ist, oder einer jeder Greiferbacke 25, 26, 27, 28

zugeordneten Greifer-Hubvorrichtung (nicht dargestelit).

Die Traygreifvorrichtung 10 kann je nach Anwendungsfall z.B. zwei, drei, vier, funf,
sechs etc. Greiferbacken 25, 25, 27, 28 haben, aber bevorzugt mindestens zwei.

Bevorzugt sind alle Greiferbacken 25, 25, 27, 28 federnd angeordnet.

Die Federn 44, 44’, 44", 44’ kénnen auch als Zugfedern ausgebildet sein und von

der gegenuberliegenden Seite an die Greiferbacken 25, 25, 27, 28 angreifen.

Die Fuhrung 30, 32 kann auch zusammen mit den Federn 44, 44', 44", 44’ als

integrierte Einheit ausgebildet sein.

Als Sensoren 50, 50°, 50”, 50" kbnnen auch Absolutwertsensoren verwendet
werden, die ein Signal an die Steuervorrichtung 110 ausgeben (Fig. 1), das der
tatsachlichen Relativbewegung zwischen den Greiferbacken 25, 26, 27, 28 und dem
Greiferglied 11, 12 entspricht (Greiferbacken-Hub). Als Sensoren 50, 50°, 50", 50"
far die Erkennung, dass die jeweilige Greiferbacke 25, 26, 27, 28 eine definierte
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Position zu einem Tray 15 hat, kann in Abhéngigkeit vom Anwendungsfall auch ein
Kraftsensor verwendet werden, der z.B. die auf die Greiferbacke 25, 26, 27,28
wirkende Kraft misst, oder es kann auch ein Drehmomentsensor verwendet werden,
der z.B. bei der Verwendung des oben genannten Elektromotors fur die Bewegung

der Greiferbacken 25, 26, 27, 28 in die Grundstellung im Elektromotor ausgebildet

werden kann.
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Patentanspriiche

1. Traygreifvorrichtung (10) zur maschinellen Handhabung von Trays, welche
aufweist:
Ein bewegbares Greiferglied (11, 12),
Greiferbacken (25, 26, 27, 28), welche jeweils an dem Greiferglied (11,12)
relativ zu diesem bewegbar angeordnet sind und jeweils eine Kontaktleiste (38,
38’, 38”, 38"") aufweisen,
wobei die Kontaktleisten (38, 38’, 38", 38"") dazu ausgebildet sind, bei einer
Bewegung des Greiferglieds (11, 12) einen Kontakt zu einem Tray (15)
herzustellen und eine Bewegung der zugeordneten Greiferbacke (25, 26, 27,
28) relativ zum Greiferglied (11, 12) zu bewirken, um so fiir das Greifen des
Trays (15) eine definierte Position der Greiferbacken (25, 26, 27, 28) relativ zum

Tray (15) zu bewirken.

2. Traygreifvorrichtung (10) nach Anspruch 1,
bei welcher das Greiferglied (11, 12) eine erste Greiferleiste (11) hat, an der
mindestens eine der Greiferbacken (25, 26) angeordnet ist, und eine zweite
Greiferleiste (12), an der mindestens eine der Greiferbacken (27, 28)
angeordnet ist,
und die erste Greiferleiste (11) und die zweite Greiferleiste (12) relativ

zueinander bewegbar sind, um die Greiferbacken (25, 26, 27, 28) zu schlieBen

oder zu o6ffnen.

3. Traygreifvorrichtung (10) nach Anspruch 1,
bei welcher den Greiferbacken (25, 26, 27, 28) jeweils ein Greifer (40)
zugeordnet ist, der steuerbar gedffnet und geschlossen werden kann, wobei
bevorzugt jedem Greifer (40) eine Steuerleitung zum Offnen bzw. SchilieBen

zugeordnet ist.
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Traygreifvorrichtung (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
bei welcher den Greiferbacken (25, 26, 27, 28) jeweils eine Sensoranordnung
(50, 50, 50", 50’", 52) zugeordnet ist, die dazu ausgebildet ist, ein Signal
auszugeben, aus dem bestimmbar ist, ob die jeweilige Greiferbacke (25, 26, 27,
28) eine definierte Position relativ zum Tray (15) aufweist, wobei die
Sensoranordnung (50, 50’, 50”7, 50’ 52) insbesondere einen Weg, eine Kratt

oder ein Drehmoment erfasst.

Traygreifvorrichtung (10) nach Anspruch 4,

welche eine Steuervorrichtung (110) aufweist, die dazu ausgebildet ist, die
Signale der Sensoranordnungen (50, 50’, 50", 50’", 62) zu verarbeiten und die
Bewegung des Greiferglieds (11, 12) zum Tray (15) hin zu stoppen, wenn alle
Greiferbacken (25, 26, 27, 28) eine definierte Position relativ zum Tray (15)

aufweisen.

Traygreifvorrichtung (10) nach Anspruch 4 oder 5,

bei welcher die jeweilige Sensoranordnung (50, 50°, 50, 50, 52) dazu
ausgebildet ist, die Relativbewegung zwischen den Greiferbacken (25, 26, 27,
28) und dem Greiferglied (11, 12) zu erfassen und erst dann die definierte
Position der zugehérigen Greiferbacke (25, 26, 27, 28) zu signalisieren, wenn
diese eine vorgegebenen Minimal-Relativbewegung ausgefihrt hat, wobei die
vorgegebene Minimal-Relativbewegung bevorzugt mindestens 2 mm, weiter
bevorzugt mindestens 5 mm und besonders bevorzugt mindestens 10 mm

betragt.

Traygreifvorrichtung (10) nach einem der vorhergehenden Anspruche,
bei welcher die Maximal-Relativbewegung zwischen den Greiferbacken (25, 26,
27, 28) und dem Greiferglied (11, 12) mindestens 3 mm, bevorzugt mindestens

10 mm und besonders bevorzugt mindestens 30 mm betragt.
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Traygreifvorrichtung (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche,
bei welcher den Greiferbacken (25, 26, 27, 28) jeweils eine Fiihrung (30, 32)
zugeordnet ist, welche jeweils eine Relativbewegung der Greiferbacken (25, 26,

27, 28) zum Greiferglied (11, 12) ermdglicht.

Traygreifvorrichtung (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche, bei
welcher den Greiferbacken (25, 26, 27, 28) jeweils mindestens ein Federglied
(44, 44', 44", 44™), insbesondere ein Druckfederglied, zugeordnet ist, welche
dazu ausgebildet sind, die zugeordnete Greiferbacke (25, 26, 27, 28) in eine
Grundstellung zu driicken, wenn die zugeordnete Kontaktleiste (38, 38’, 38”7,

38") keinen Kontakt zu einem Tray (15) hat.

Traygreifvorrichtung (10) nach einem der vorhergehenden Anspriche, welche
mit einer Palettiervorrichtung (100), insbesondere einem Traylift (100)

verbunden ist.
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