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64 Vorrichtung zur Herstellung von Brezein.

@ Die Vorrichtung zur Herstellung von Brezeln weist
eine Zufuhranordnung (7) far Teigstrange (13), eine
Abfuhrvorrichtung (50), eine Arbeitsplattform (1), ein Ge- : s
stell mit einer Halterung und zwei Greifern, eine Anord- l__ '

nung fir die Messung der Lage der Teigstrange und eine
Anordnung zur Steuerung der Greifer auf. Neben der Ar-
beitsplattiorm sind im Bereich der Teigstrangenden ver-
fahrbare Einheiten aus Halteklammern (32, 33) und Sen-
soren (20°, 35, 20, 34) vorgesehen, die unabhangig von-
einander und in Abhéngigkeit vom Teigstrangende 6 gl
verfahrbar sind und dadurch dessen Ende mit den Halte- 3 &
klammern (32, 33) an einer definierten Stelle ergreifen I

kénnen. L g = —
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Beschreibung

Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrichtung
zur Herstellung von Brezeln, nach Patentanspruch 1.

Das deutsche Patent P 4 336 329 beschreibt eine
Vorrichtung zur Herstellung von Brezeln, welche mit
einer Zufuhranordnung filr die Teigstrange versehen
ist, mit einer Arbeitsplattform, mit einem Gestell, das
in der und gegen die Transportrichtung der Teig-
strange verfahrbar ist und das an seiner Unterseite
eine drehbar und absenkbar angeordnete Halterung
mit zwei Greifern aufweist, und die ferner mit einer
Anordnung zur Messung der Lange und damit der
Lage der Teigstrange versehen ist. Zur Steuerung
der Greifer als Funktion dieser Lénge ist eine Steu-
eranordnung vorgesehen sowie, zur Aufnahme der
{iber die Arbeitsplattiorm hinausragenden Enden der
Teigstrange, zwei zu beiden Seiten der Arbeitsplatt-
form vorgesehene Auflageflachen, die entweder in
einer Vertiefung angeordnet sind oder aber in der
Ebene der Auflageflache, wobei im letzteren Fall ne-
ben den beiden Auflageflachen zwei senkrechte Zap-
fen vorgesehen sind sowie zwei neben den Zapfen
angeordnete Sensoren, die mit der Steueranordnung
verbunden sind.

Der Bauaufwand fiir eine Vorrichtung zur Herstel-
lung von Brezeln kann mit dieser bekannten vorteil-
haften Vorrichtung dadurch verkleinert werden, dass
die beiden Greifer an der Unterseite der Halterung
nach der Riickkehr vom Schlingvorgang und fir den
nachfolgenden Schiingvorgang die gleiche Stellung
oberhalb der Auflagefldche einnehmen und die bei-
den Teigstrangenden unabhangig voneinander erst
dann ergreifen, wenn ein Sensor den volisténdigen
Vorbeilauf des zugehdrigen Teigstrangendes fest-
stellt. Dies bedeutet aber in der Praxis, dass die bei-
den Greifer unabhangig voneinander gesteuert wer-
den und fir eine vorgegebene Brezelgrdsse einen
vorgegebenen Abstand voneinander an der Halte-
rung einnehmen.

Um nun die Zuverlassigkeit einer derartigen Vor-
richtung zu erhéhen und die Arbeitsgeschwindigkeit
heraufzusetzen und dadurch den Ausschuss, d.h. die
Anzahl unvollstandig geschlungener Brezeln erheb-
lich zu vermindem und zugleich die Anzahl von feh-
lerfrei geschlungenen Brezein pro Zeiteinheit zu er-
hohen, wurde in dem deutschen Patent P 4 441 301
eine verbesserte Vorrichtung zur Herstellung von
Brezeln aus vorgeformten Teigstréngen vorgeschla-
gen, die mit einer Zufuhranordnung versehen ist, mit
einer Arbeitsplattform mit mehreren gebogenen An-
schlagen, mit einem verfahrbaren Gestell, mit einer
absenkbaren und verdrehbaren Halterung, mit zwei
an der Unterseite der Halterung befestigten Greifern,
die mit einer Anordnung zur Messung der Lénge der
Teigstrange, mit einer Anordnung zur Steuerung der
Greifer, mit zwei Auflageflachen beidseits der Ar-
beitsplattform, mit zwei senkrechten stationéren Zap-
fen in der Nahe der beiden Aussenrander der Platt-
form und mit zwei Sensoren neben den Zapfen, die
mit der Steueranordnung verbunden sind. In unmit-
telbarer Nahe eines jeden Sensors und ausserhalb
der Arbeitsplattform ist dabei jeweils eine den
Teigstrang festhaltende stationare Klammer vorgese-
hen, die mit der Steueranordnung verbunden ist und
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durch diese betatigt wird. Die Langsrander der bei-
den sich beidseits der Arbeitsplattform erstreckenden
Auflageflachen sind dabei durch Fuhrungskanten be-
grenzt, wobei die Auflagefiachen selbst entweder mit
parallel nebeneinander angeordneten Rollen verse-
hen sind oder aus einem Endlosband bestehen, wel-
ches frei drehbar zwei Umlenkwalzen umschlingt.
Durch die Verformung des Teigstrangendes zu ei-
nem U werden dabei die Teigstrangenden bis zum
Ergreifen durch die Klammern Uber die Auflagefla-
chen gezogen, so dass deren Reibung, d.h. ein An-
haften auf den Auflageflachen verringert wird.

Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, die Zu-
verlassigkeit einer Vorrichtung zur Herstellung von
Brezeln noch weiter zu erhdhen und gleichzeitig die
Arbeitsgeschwindigkeit zu vergrossem.

Ausgehend von einer Vorrichtung der im Oberbe-
griff des Patentanspruchs 1 néher genannten Art er-
folgt die Losung dieser Aufgabe mit den in dem
kennzeichnenden Teil des Anspruchs 1 angegebe-
nen Merkmalen; vorteilhafte Ausgestaltungen sind in
den abhangigen Anspriichen beschrieben.

Mit der Erfindung wird zum einen der Vorteil er-
zielt, dass der Zeitaufwand fir das Ergreifen der bei-
den Teigstrangenden eines angelieferten, der Ar-
beitsplattform und den Auflageflachen ibergebenen
Teigstrangrohlings und das Verschlingen des U-for-
mig gebogenen Teigstranges zur fertigen Brezel
noch weiter verkiirzt wird und dass aufgrund der de-
finierten Lage der Teigstrangenden die Greifer mit
grosser Sicherheit diese an den richtigen Stellen
zum Schlingvorgang ergreifen. Dies verringert den
Ausschuss in erhebiichem Masse.

im Folgenden wird die Erfindung anhand der
Zeichnung nadher erlautert, in der ein vorteilhaftes
Ausfilhrungsbeispiel dargestellt ist. Es zeigen:

Fig. 1 schematisch einen Querschnitt durch die er-
findungsgemasse Vorrichtung;

Fig. 2 und 3 zwei Draufsichten auf wesentliche
Teile der Vorrichtung und

Fig. 4 einen senkrechten Schnitt durch eine der
beiden Auflageflachen;

Bei dem in Fig. 1 gezeigten schematischen Quer-
schnitt durch die Vorrichtung ist mit 1 eine Arbeits-
plattform in Form eines um zwei Umlenkrader 3, 4
umiaufenden Endlosbandes bezeichnet. Das Endlos-
pand 1 kann aus einer Vielzahl von relativ steifen
Abschnitten bestehen, die gelenkartig derart mitei-
nander verbunden sind, dass sich die Gelenkachsen
senkrecht zur Vorschubrichtung erstrecken, so dass
das Endlosband 1 problemlos um die Rader 3, 4
lauft.

Entlang der Mittelachse der Arbeitsplattform 1
konnen eine Vielzahl von im Abstand voneinander
angeordneter gewdlbter Anschlage 2, 2, 2" vorge-
sehen sein, mit deren Hilfe ein angelieferter
Teigstrang 13 zu einem U verformt wird. Diese ge-
wolbten Anschlage 2 (die in Fig. 2 und 3 in Drauf-
sicht dargestellt sind) sind in einer Aussparung in
den einzelnen Abschnitten der Arbeitsplattform 1
derart angeordnet, dass sie zwischen einer Arbeits-
stellung, wie sie mit 2, 2" in Fig. 1 bezeichnet ist, in
der sie aus der Arbeitsplaitform herausragen, zur
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Mitnahme des Mittelteils eines Teigstrangs und einer
Ruhestellung, wie sie in Fig. 1 mit 2 bezeichnet ist,
in der sie in die Arbeitsplattform abgesenkt sind, so
dass sodass die Oberkante des Anschlags mit der
Ebene der Arbeitsplattform fluchtet, verschiebbar
sind.

Diese Verschiebung der gewolbten Anschlage 2,
2" 2 erfolgt am einfachsten rein mechanisch durch
eine unterhalb des Arbeitsbereichs der Arbeitsplatt-
form 1 angeordnete und parallel zu ihr verlaufende
Gleitschiene 47, auf die auf der Unterseite der ge-
woibten Anschlage angeordnete federbelastete Stit-
zen 48 gleiten, so dass nach dem Umlauf um das
der Zufuhranordnung zugewandte Rad 4 die Stltzen
48 mit der Gleitschiene 47 in Kontakt gelangen und
der dazugehorige gewolbte Anschlag aus der Aus-
sparung aus der Arbeitsplattiorm nach oben heraus-
gedriickt wird, wie es durch die beiden Bezugszei-
chen 2, 2” angedeutet ist. Nach dem Verlassen der
Gleitschiene, d.h. im Umlenkbereich des Rades 3,
werden die gewdlbten Anschlage aufgrund der Fe-
derwirkung in die entsprechend geformten Ausspa-
rungen in der Arbeitsplatiform abgesenkt, so dass
sie die in Fig. 1 mit 2 bezeichnete Stellung einneh-
men.

Anstelle der gewolbten Anschldge kann auch
oberhalb der Arbeitsplattform, die als Endlosband
ausgestaltet ist, ein Druckzylinder mit einer Kolben-
stange mittig angeordnet sein, wobei am freien Ende
der Kolbenstange eine frei drehbare Scheibe in einer
Ebene parallel zur Ebene der Arbeitsplattform aufge-
hangt ist, welche die Vorformung des Teigstranges
zu einem U Ubemimmt, wie es in den Fig. 5-7 dar-
gestellt ist.

In Fig. 1 ist femer mit 7 die Zufuhranordnung fur
die vorgefertigten Teigstrange 13 bezeichnet, wobei
zwischen den einzelnen Teigstrangen Stege 8 vorge-
sehen sein kdnnen, die fiir einen regelmassigen Ab-
stand der Teigstrange 13 voneinander sorgen. Mit 10
ist eine Ubergabevorrichtung fir die Teigstrange zur
Arbeitsplattform 1 bezeichnet und mit 49 ein Gestell,
das mit einer Halterung 14 versehen ist, an deren
Unterseite 2 Greifer 16 fiir die Teigstrangenden vor-
gesehen sind. Das Gestell 49 besteht vorzugsweise
aus einem handelstblichen in allen drei Raumrich-
tungen verdreh- und verschwenkbaren Roboter, wie
er z.B. von der Firma FANUC unter der Bezeichnung
LR Mate 100 angeboten wird.

Bei der in Fig. 2 dargestellten Draufsicht auf ein
Ausfiihrungsbeispiel der erfindungsgemassen Vor-
richtung ist mit dem Pfeil F die Vorschubrichtung der
Zufuhranordnung 7 fir die Teigstrange bezeichnet.
Mit 13 ist ein derartiger Teigstrang bezeichnet, der
von der Zufuhrvorrichtung und mit Hilfe der Uberga-
bevorrichtung 10 der Arbeitsplattiorm 1 zugefihrt
worden ist. Die Breite der Arbeitsplattform 1 ist er-
heblich geringer als diejenige der Zufuhranordnung
und entspricht in etwa der Breite einer fertig ge-
schlungenen Brezel. Dies bedeutet, dass die beiden
Teigstrangenden nach der Ubergabe des Teigstran-
ges 13 auf die Arbeitsplattform 1 tber diese hinaus-
ragen und auf Auflageflachen 18, 18 zu liegen kom-
men. Vorteilhafterweise werden die Langsrander der
beiden Auflageflachen 18, 18” durch Fihrungskan-
ten, 45, 45°, 46, 46 fur die Teigstrangenden be-
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grenzt, so dass diese eine definierte Stellung auf
den Auflageflaichen einnehmen. Um den Gieitvor-
gang bei der Ausbildung des Teigstranges 13 zu ei-
nem U durch Vorschub mittels eines gewdlbten An-
schlages 2 zu erleichtern, bestehen die Auflagefla-
chen 18, 18 aus einem zwei Umlenkwaizen
umschlingenden Endlosband 58, dessen Oberseite
mit einer Vielzah! von quer zur Laufrichtung angeord-
neten Rippen 51 versehen ist.

Mit 19, 19° sind zwei im Wesentlichen senkrecht
angeordnete, stationare Zapfen bezeichnet, die dazu
dienen, bei Vorschub eines der Anschlédge 2 (oder
der Scheibe) unter Mitnahme des mittleren Ab-
schnitts des Teigstrangs 13 diesen zu einem U zu
verformen, indem die beiden Teigstrangenden an
den senkrechten Zapfen 19, 19° vorbeigleiten, wobei
die Zapfen auch drehbar um ihre senkrechte Langs-
achse ausgebildet sein kdnnen.

Zwischen den beiden Zapfen 19, 19 und den
Fuhrungskanten 45, 46 der beiden Auflageflachen
sind Sensoren vorgesehen, die beim gewéhlten Aus-
fuhrungsbeispiel aus jeweils einem infrarotsender 20,
20” und einem in der gegenuberliegenden Flhrungs-
kante vorgesehenen Empféanger 34, 35 bestehen
und die bei Erreichen des zugehdrigen Teigstrangen-
des ein Signal fUr die Steueranordnung erzeugen.

Zwischen dem Sender 20, 20" des Sensors und
dem Fihrungszapfen 19 bzw. 197 ist jeweils eine
Halteklammer fir das zugehorige Teigstrangende
vorgesehen, wobei jede Halteklammer mit zwei nach
oben gerichteten, beweglichen Backen 32, 327 33,
33° versehen ist. Bei der in Fig. 2 gezeigten Stellung
des Teigstranges 13 sind die jeweiligen Backen ei-
ner jeden Halteklammer getffnet. Jede Halteklammer
ist mit der Steueranordnung verbunden und durch
diese betatigbar. Die Betatigung der beiden Halte-
klammern sowie der in ihrer unmittelbaren Nachbar-
schaft angeordneten Sensoren durch die (nicht dar-
gestellte) Steueranordnung erfoigt derart, dass nach
der Ubergabe eines Teigstranges 13 auf die Arbeits-
plattform und die beiden sich daran anschliessenden
Auflagefiachen 18, 18 verfahren werden, wobei jede
Einheit aus Halteklammer und zugehérigem Sensor
aus ihrer Endstellung, in der sie in unmittelbarer
Nahe der Arbeitsplattform 1 zur Ruhe kommt, so lan-
ge nach aussen, d.h. in Richtung des zugehorigen
Teigstrangendes verfahren wird, bis der Sensor die-
ses Teigstrangende feststellt. Zu diesem Zeitpunkt
hért die Verschiebebewegung dieser Einheit auf und
die beiden Klemmbacken 32, 327; 33, 33" schliessen
sich und halten das Teigstrangende fest, wobei sie
jeweils einen durch den Sensor vorgegebenen, defi-
nierten, jedoch reproduzierbaren Abstand vom Ende
des Teigstrangs aufweisen. Die Bewegung der bei-
den Einheiten aus Halteklammer und Sensor erfolgt
unabhéngig voneinander, so dass auch bei ungleich
langen Teigstrangenden, die demzufolge voneinan-
der unterschiedliche Stellungen auf ihren Auflagefla-
chen einnehmen, das Teigstrangende jeweils an der
gleichen Stelle, gemessen von dem absoluten Ende
aus, ergriffen wird, (z.B. 2 cm vom Ende entfernt).

Sowie nun die Vorschubbewegung entweder der
gewdlbten Anschldge oder der frei drehbar aufge-
hangten Scheibe erfolgt, mit der der Teigstrang 13
zu einem U verformt wird, werden die Einheiten aus
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Halteklammer und zugehdrigem Sensor durch einen
Antrieb 54, wie es in Fig. 4 schematisch dargestelit
ist, wieder in Richtung ihrer Ausgangsstellungen in
unmittelbarer Nahe der Arbeitsplattform verfahren,
wobei gleichzeitig die beiden, die Auflagefidchen bil-
denden Endlosbander 58 mit den darauf befindlichen
Rippen 51, die die Form von Zahnriemen aufweisen,
in Bewegung gesetzt werden, so dass sie sich in
Richtung der sich verschiebenden Teigstrangenden
und mit gleicher Geschwindigkeit wie diese bewe-
gen, und zwar durch den Druck der aufliegenden
Teigstrangenden und der ihnen durch die Halteklam-
mem erteiiten Bewegung mit Hilfe der frei laufenden
Umienkwalzen 52, 53. in jedem Fall wird eine Lan-
gung des Teigstranges durch die verringerte Haftung
auf der Oberflaiche der Auflageflachen vermieden.
Die Endlosbander 58 konnen sich frei in Richtung
der Arbeitsplattform bewegen und kommen zum Still-
stand, sowie die abgesenkten Greifer die Teigstran-
genden ergriffen und abgehoben haben.

in Fig. 2 ist mit 5 ferner eine Ubergabe- und Wen-
devorrichtung fir die_fertig geschlungenen Brezeln
bezeichnet, z.B. zur Ubergabe auf ein unterhalb der
Unterseite der Arbeitsplattform angeordnetes Abfuhr-
band, wie es im Hauptpatent naher beschrieben ist.

In Fig. 3 ist derjenige Zustand der erfindungsge-
massen Vorrichtung darstellt, bei dem einer der ge-
wolbten Anschidge 2 begonnen hat, den an ihm tan-
gential anliegenden Teigstrang unter Vorschub in
Richtung des Pfeils f zu einem U zu verformen, in-
dem die beiden Teigstrangenden durch die Zapfe 18,
19 in die entsprechende Lage gezwungen werden.

Far den anschliessenden Schlingvorgang zu einer
fertigen Brezel ist es notwendig, dass die in Fig. 1
dargestellten Greifer 16 an der Unterseite der Halte-
rung 14 abgesenkt werden, und zwar jeweils an der
richtigen Stelie und zum richtigen Zeitpunkt. Die aus
den Sendern 20, 20" und den Empfangern 34, 35
bestehenden Sensoren, die elektrischer oder opti-
scher Art sein konnen, messen also die Lage eines
jeden Teigstranges 13, indem sie unmittelbar nach
dem Erreichen des Teigstrangendes ein Signal an
die Steuervorrichtung geben. Erfindungsgemass wird
nun unmittelbar nach dem Eintreffen dieses Signals,
welches das Erreichen des zugehdrigen Teigstran-
gendes meldet, die dazugehérige Halteklammer be-
tatigt, indem die beiden Backen 32, 32" bzw. 33, 33’
geschlossen werden und das zugehdrige Teigstran-
gende festgehalten wird. Der sich vorwarts bewegen-
de gewdlbte Anschlag 2 fahrt mit der Ausbildung des
U fort, kommt nach Durchlauf der vorgegebenen
Strecke der gewdlbte Anschlag 2 zum Stillstand und
die beiden Greifer 16 an der Unterseite der Halte-
rung 14 des vorteilhafterweise als Roboterarm aus-
gebildeten Gestells 49 werden an einer vorgegebe-
nen Stellung abgesenkt, um die Enden des
Teigstranges 13 zu ergreifen, anzuheben, um 360°C
zu verschlingen und nach entsprechendem Verfah-
ren in Richtung des Pfeils f abzusenken und auf die
entsprechenden Abschnitte des Mittelteils zu dri-
cken, wodurch der Schlingvorgang beendet wird.

In Fig. 3 ist derjenige Zustand dargestellt, bei dem
das linke Ende des Teigstranges 13 bereits vom
Sensor 207, 35 erreicht worden ist, so dass die bei-
den Backen 32, 32" der zugehdrigen Halteklammer
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geschlossen sind, um das Teigstrangende festzuhal-
ten. Dies bedeutet, dass das gegenlberliegende
Ende (in der Zeichnung rechts) des Teigstranges,
das langer ist, solange durch Halteklammer und
Sensor abgefahren wird, bis auch dieses Ende vom
zugehorigen Sensor 20, 34 erreicht ist, dessen Sig-
nal die zweite Klammer mit den beiden zugehtrigen
Backen 33, 33" schliesst, die in Fig. 3 noch im gesff-
neten Zustand dargestelit sind. Durch die zusatzli-
chen Klammern 32, 32" bzw. 33, 33" und deren An-
steuerung durch die zugehdrigen Sensoren wird also
erreicht, dass die Enden des Teigstranges 13 vor je-
dem Schlingvorgang exakt die gleiche Lage einneh-
men. Dadurch kénnen auch die absenkbaren Greifer
16 an der Halterung 14 fir eine gegebene Brezel-
grosse immer die gleiche vorgegebene Stellung ein-
nehmen. Es versteht sich, dass zugleich mit dem
Absenken der Greifer 16 und dem Ergreifen der
Teigstrangenden die Klammern, die die Teigstrang-
enden festhalten, gedffnet werden, damit der eigent-
liche Schlingvorgang durchgefiihrt werden kann.

In Fig. 3 ist mit 50 femer noch eine Abfuhrvorrich-
tung fur die fertig geschlungene Brezel bezeichnet,
die aus einem sich im Wesentlichen Uber die gesam-
te Breite der Arbeitsplatiform 1 erstreckendem und
sich unmittelbar an diese anschliessendem Gleit-
blech 50 besteht, von dem aus die fertig geschlun-
genen Brezeln, ohne gewendet zu werden, zu einer
Back- bzw. Lagerstation weiter beférdert werden.

Fig. 4 zeigt einen Langsschnitt durch den Bereich
einer der beiden Auflagefiachen, die durch ein End-
losband 58 gebildet werden, das an seiner Aussen-
seite mit einer Vielzahl von einen regelméssigen Ab-
stand voneinander aufweisenden Rippen 51 verse-
hen ist, so dass das Endlosband die Gestalt eines
Zahnriemens aufweist. Mit 52 und 53 sind zwei Um-
lenkwalzen bezeichnet, welche von dem Endlosband
58 umschlungen werden. Bei den Walzen kann es
sich um in einer Richtung frei laufende Umlenkwal-
zen handeln, so dass das Endlosband ausschliess-
lich durch die Bewegung des auf ihm abgelegten
Teigstrangendes mitgenommen wird. Genauso gut
ist es auch moglich, das Endlosband mit einem eige-
nen Antrieb zu versehen, der durch die Steuervor-
richtung betatigt wird, so dass jeweils die gleiche
Geschwindigkeit zwischen Halteklammer und Endlos-
pand bei der Verformung des Teigstranges zu einem
U eingehalten werden kann.

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Herstellung von Brezeln aus
vorgeformten Teigstrangen, mit einer Zufuhranord-
nung (7) fiir die Teigstrange zu einer Arbeitsplattform
(1), die mit mehreren gebogenen Anschlagen 2, 2,
2°") versehen ist, mit einem Gestell (49), das in der
und gegen die Transportrichtung der Teigstrange
(13) verfahrbar ist, mit einer an der Unterseite des
Gestells um eine Mittelachse drehbar und absenkbar
angeordneten Halterung (14), mit zwei an der Unter-
seite (2) der Halterung angeordneten Greifern (16)
fur die Teigstrange, mit einer Anordnung fiir die Mes-
sung der Lage der Teigstrdnge, mit einer Anordnung
zur Steuerung der Greifer (16) als Funktion dieser
Lage, wobei die Arbeitsplatiform eine geringere Brei-
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te als die Breite der Zufuhranordnung fir die
Teigstrange aufweist und symmetrisch zur Langsach-
se der Zufuhranordnung sich an diese anschliesst,
mit zwei Auflagefldchen (18, 18°), die sich zu beiden
Seiten der Arbeitsplatiform (1) erstrecken, mit zwei 5
senkrechten stationdren Zapfen (19, 19°), die neben
der Arbeitsplattiorm (1), in der Nahe deren beiden
Aussenrander und ir Transportrichtung (F) unmittel-
bar nach den beiden Auflageflachen angeordnet sind,
mit zwei Sensoren (20°, 35, 20, 34), die mit der 10
Steueranordnung verbunden sind, und mit zwei Hal-
teklammern (32, 327, 33, 33) fur den Teigstrang, die
jeweils in unmittelbarer Nahe eines jeden Sensors
und ausserhalb der Arbeitsplattform vorgesehen, mit
der Steueranordnung verbunden und durch diese be- 15
tatigbar sind, dadurch gekennzeichnet, dass jede aus
Halteklammer und aus zugehorigem einen definierten
Abstand zu der jeweiligen Halteklammer (32, 32’, 33,
33’) aufweisendem Sensor (20, 34, 20", 35) gebildete
Einheit in Richtung des zugehdrigen Teigstrangendes 20
hin- und her -verfahrbar ist und dass dabei jede Ein-
heit durch die Steueranordnung unabhangig von der
anderen Einheit derart steuerbar ist, dass jeder Sen-
sor nach dem Erreichen des zugehdrigen Endes des
Teigstranges (13) der Steueranordnung ein Signal 25
Ubermittelt, das die Steuereinheit veranlasst, die Hal-
teklammer (32, 32", 33, 33") zu schliessen, so dass
diese das Teigstrangende an einer vorgegebenen
Stelle in der Nahe des Endes des Teigstranges er-
greift, wonach sie zusammen mit dem zugehorigen 30
Sensor (20, 34, 20°, 35) in ihre Ausgangsstellung in
der Nahe der Arbeitsplattform (1) zurlckfahrt.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass die beiden Auflageflachen (18, 18)
aus zwei um jeweils zwei frei laufende Umlenkwal- 35
zen (52, 53) Endlosbandern (58) mit quer zur Lauf-
richtung der Bander verlaufenden Rippen (51) beste-
hen, die durch den Teigstrang in Richtung Arbeits-
plattform (1) mitgenommen werden und nach
Abnahme der Teigstrangenden durch die abgesenk- 40
ten Greifer (16) zum Stillstand kommen.

3. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Sen-
soren (20', 35, 20, 34) als Lichtschranken ausgebil-
det sind. 45

4. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden
Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, dass die Zap-
fen (19, 19°) um ihre Langsachse drehbar gelagert
sind.
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