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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
und eine Vorrichtung zur Bearbeitung von Wertdoku-
menten, insbesondere Entnahme von Wertdokumenten
aus Wertdokumentbehältern mit Hilfe eines Greifers.
[0002] Zur Aufnahme von Banknoten werden Behälter
verwendet, in denen die Wertdokumente, insbesondere
Banknoten, als getrennte Einheiten vorliegen. Unter ge-
trennten Einheiten soll dabei eine Menge von mindestens
einer Banknote oder mehr verstanden werden, die einer
bestimmten Person, einem Konto, einer Abrechnungs-
einheit usw. zugeordnet ist. Zudem können die Einheiten
neben Banknoten auch Schecks, Gutscheine oder an-
dere Wertdokumente umfassen. Beispielsweise können
die getrennten Einheiten von getrennten Einzahlungen
(Deposits) gebildet werden. Dabei werden die getrenn-
ten Einzahlungen vor der Bearbeitung mit einer Bankno-
tenbearbeitungsmaschine für die anstehende Bearbei-
tung vorbereitet und in Behälter gefüllt. Dazu werden ins-
besondere Daten bzw. Informationen der Einzahlung er-
fasst und für die Bearbeitung der Banknotenbearbei-
tungsmaschine zur Verfügung gestellt. Die Daten kön-
nen dabei Angaben über den Einzahler, eine Kontonum-
mer, die Menge und den Wert der die Einzahlung bilden-
den Banknoten, eine eindeutige Transaktionsnummer
usw. umfassen. Um eine unterbrechungsfreie Bearbei-
tung durch die Banknotenbearbeitungsmaschine zu er-
möglichen, werden die Einzahlungen z.B. durch Header-
karten oder Trennkarten voneinander getrennt, die zwi-
schen verschiedene Einzahlungen eingefügt werden.
Von der Banknotenbearbeitungsmaschine werden diese
Headerkarten oder Trennkarten erkannt und damit auch
der Anfang einer neuen Einzahlung.
[0003] Für die Trennung verschiedener Stapel von
Wertdokumenten ist es aus der DE102009042891 A1
bekannt, Trennelemente einzusetzen, durch die ein Be-
hälter flexibel in mehrere Aufbewahrungsbereiche für
Wertdokumente unterteilt werden kann. In die Behälter,
die auf einer Seite offen sind, werden einer oder mehrere
Wertdokumentstapel aus losen Wertdokumenten einge-
legt. Zur Entnahme der Wertdokumente ist der Behälter
üblicherweise so angeordnet, so dass seine offene Seite
nach oben weist und die Wertdokumente in dem Behälter
auf ihren Längskanten stehen. Sowohl die Innenwand
des Behälters als auch die Trennelemente weisen an
ihren den Wertdokumentoberflächen zugewandten Sei-
ten vorteilhaft eine mäanderförmige Oberfläche aus
mehreren Vorsprüngen und Aussparungen auf. Um den
Wertdokumentstapel durch einen Greifer automatisch
aus dem Behälter zu entnehmen, kann ein Greifer mit
mehreren Greiffingern eingesetzt werden, die von oben
in die Aussparungen der mäanderförmigen Oberfläche
eintauchen. Der Greifer weist z.B. zwei rechenartige
Greifelemente aus mehreren Greiffingern auf, die die auf-
einander zu und voneinander wegbewegt werden kön-
nen, um den Wertdokumentstapel sicher und ohne eine
Risiko der Beschädigung zu greifen, sobald die Greiffin-

ger senkrecht in die Aussparungen des Behälters einge-
taucht sind. Auf diese Weise kann der gewünschte Wert-
dokumentstapel gegriffen, aus dem Behälter entnom-
men und von dem Behälter entfernt abgelegt oder in eine
Vorrichtung zur Wertdokumentbearbeitung eingelegt
werden.
[0004] Der Greifer ist mit optischen Sensoren ausge-
stattet, durch die das von einem am Behälterboden be-
findlichen Reflexionsstreifen reflektierte Licht detektiert
werden kann. Um festzustellen, an welchen Positionen
im Behälter Trennelemente vorhanden sind und ob zwi-
schen den Trennelementen des Behälters Wertdoku-
mente enthalten sind, wird der Greifer entlang der Längs-
richtung des Behälters bewegt. Anhand des jeweils de-
tektierten Sensorsignals kann den Greifer feststellen, ob
an der jeweiligen Position des Behälters, über der sich
der Greifer gerade befindet, der Reflexionsstreifen sicht-
bar ist oder ob dieser von Wertdokumenten oder von
einem Trennelement abgedeckt ist. Mit Hilfe der Senso-
ren sucht der Greifer so die richtige Position zum Absen-
ken der Greifelemente. Hat er die richtige Position ge-
funden, so werden die Greifelemente abgesenkt, um den
zwischen den Trennelementen enthaltenen Wertdoku-
mentstapel zu entnehmen. Nachdem der erste Wertdo-
kumentstapel aus dem Behälter entnommen und von
dem Greifer wegtransportiert wurde, kommt der Greifer
zurück zum Behälter, um den nächsten Wertdokument-
stapel zu entnehmen, usw.
[0005] Bei der bisherigen Entnahme von Wertdoku-
mentstapeln ist es nachteilig, dass der Greifer nach je-
dem zu entnehmenden Wertdokumentstapel prüfen
muss, ob und wenn ja an welchen Positionen in dem
Behälter der nächste zu entnehmende Wertdokument-
stapel vorhanden ist, und dass der Greifer mit Hilfe seiner
Sensoren jedes Mal die richtige Position zum Absenken
des Greifers suchen muss, da er diese erst dann erken-
nen kann, wenn er sich in der Absenkposition über dem
Trennelement befindet. Bei diesem Suchen der nächsten
Absenkposition muss der Greifer relativ langsam über
den Behälter bewegt werden.
[0006] Ein weiterer Nachteil dieser sequentiellen Er-
fassung der Trennelementpositionen besteht darin, dass
evtl. fehlerhafte Positionierungen der Trennelemente
erst im Verlauf der Entleerung eines Behälters aufge-
deckt werden. Es kann z. B. vorkommen, dass die Infor-
mationen zum Inhalt eines Behälters Daten für fünf Ein-
zahlungen melden, in Wirklichkeit aber nur vier Aufbe-
wahrungsbereiche vorhanden sind. Auch kann es vor-
kommen, dass der Abstand der Trennelemente zu groß
gewählt wurde, so dass der Verstellbereich der Greife-
lemente überschritten wird und der Stapel nicht mehr si-
cher gegriffen werden kann. Bei sequentieller Erfassung
der Trennelementpositionen werden solche Fehler erst
entdeckt, wenn der Behälter bereits teilweise entleert ist.
Ein Abbruch der Wertdokumententnahme zu diesem
Zeitpunkt ist aber nachteilig, da dann eine zeitaufwändi-
ge manuelle Erfassung und Nachbearbeitung des teil-
weise entleerten Behälter erforderlich ist.
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[0007] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es, die
Entnahme von Wertdokumentstapeln aus Wertdoku-
mentbehältern zu beschleunigen.
[0008] Diese Aufgabe wird durch die Merkmale der un-
abhängigen Ansprüche gelöst. Die abhängigen Ansprü-
che enthalten vorteilhafte Weiterbildungen der Erfin-
dung.
[0009] Die Wertdokumente werden in einem Behälter
bereitgestellt, der auf einer Seite offen ist und der durch
Trennelemente in mehrere Aufbewahrungsbereiche für
Wertdokumente unterteilt ist, in denen gegebenenfalls
Wertdokumente enthalten sind oder nicht. Zur Entnahme
der Wertdokumente aus dem Behälter wird ein Greifer
verwendet, der zur Entnahme von in dem Behälter ent-
haltenen Wertdokumenten ausgebildet ist. Der Greifer
ist so angeordnet, dass er einen aus dem Behälter ent-
nommenen Wertdokumentstapel in ein Eingabefach ei-
ner Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung einlegen
kann. Da die Trennelementpositionen verschiedener
Wertdokumentbehälter unterschiedlich sein können,
wird für den jeweils zu bearbeitenden Behälter ermittelt,
an welchen Positionen entlang des Behälters die Trenn-
elemente angeordnet sind. Das Ermitteln der Trennele-
mentpositionen erfolgt jedoch nicht durch den Greifer
selbst, sondern bereits zu einem früheren Zeitpunkt, un-
abhängig von dem Greifer, also ohne Zuhilfenahme des
Greifers. Das Ermitteln der Trennelementpositionen des
Behälters wird zu einem Zeitpunkt durchgeführt, bevor
der Greifer mit der Entnahme der Wertdokumente aus
dem Behälter beginnt. Die Positionen der Trennelemente
können so ohne Zuhilfenahme von Sensoren des Grei-
fers ermittelt werden. Die ermittelten Informationen über
die zu dem Behälter gehörenden Trennelementpositio-
nen werden dann an eine Greifersteuerung des Greifers
übermittelt, die zur Steuerung der Bewegung des Grei-
fers ausgebildet ist. Zur Entnahme von Wertdokumenten
aus dem Behälter steuert die Greifersteuerung den Grei-
fer entsprechend der zuvor übermittelten Informationen
über die Trennelementpositionen derart, dass der Greifer
an einer Absenkposition über dem jeweiligen Trennele-
ment positioniert wird und aus der Absenkposition in den
Behälter abgesenkt wird, um Wertdokumente aus dem
Behälter zu entnehmen.
[0010] Das Ermitteln der Trennelementpositionen des
Behälters wird insbesondere zu einem Zeitpunkt durch-
geführt, bevor der Greifer auf diesen Behälter zu bewegt
wird, um Wertdokumente aus diesem Behälter zu ent-
nehmen. Insbesondere wird auch das Übermitteln der
Informationen über die Trennelementpositionen des Be-
hälters an die Greifersteuerung durchgeführt, bevor der
Greifer auf diesen Behälter zu bewegt wird, um Wertdo-
kumente aus diesem Behälter zu entnehmen. Der Grei-
fersteuerung steht die Information über die jeweils nächs-
te Absenkposition des Greifers also bereits zu Verfü-
gung, bevor der Greifer an der jeweiligen Absenkposition
über dem Behälter angekommen ist, bevorzugt bevor der
Greifer auf den Behälter zu bewegt wird, um Wertdoku-
mente aus dem Behälter zu entnehmen. Im Fall einer

widersprüchlichen oder fehlerhaften Anzahl und/oder
Position der Trennelemente kann eine Fehlermeldung
ausgegeben und die Entnahme durch den Greifer ver-
hindert werden, bis der Fehler behoben wurde oder der
ganze Behälter ungeleert entnommen wurde.
[0011] Die Position der Trennelemente wird nicht
durch den Greifer, sondern durch eine andere Einrich-
tung ermittelt. Daher lässt sich die Position der Trenne-
lemente des jeweiligen Behälters nicht erst dann ermit-
teln, wenn sich der Greifer auf den Behälter zu bewegt,
sondern ist bereits vorher bekannt. Da die Greifersteue-
rung die Information über die Trennelementposition des
jeweiligen Behälters bereits früher erhält als bisher, wird
vermieden, dass der Greifer bei jeder Stapelentnahme
seine nächste Absenkposition neu selbstständig suchen
muss. So kann der Greifer die richtige Absenkposition
schneller anfahren. Die Entnahme der Wertdokumente
aus dem Behälter wird dadurch beschleunigt. Damit wird
eine durchgehend hohe Verarbeitungsgeschwindigkeit
der Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung auch dann
ermöglicht, wenn der jeweilige Behälter viele kleine Auf-
bewahrungsbereiche mit wenigen Wertdokumenten auf-
weist.
[0012] Der Greifer weist z.B. kammartige Strukturen
auf, die dazu ausgebildet sind, in freie Aussparungen der
Trennelemente eingreifen, die zu den zwischen den
Trennelementen liegenden Aufbewahrungsbereichen
der Wertdokumente hin weisen. Die Greifersteuerung
positioniert den Greifer in Abhängigkeit der jeweiligen
Trennelementposition an einer Absenkposition über dem
Behälter, an der die Greiffinger des Greifers, durch Ab-
senken des Greifers in den Behälter, in die Aussparun-
gen des jeweiligen Trennelements eintauchen können.
Nach der Entnahme aus dem Behälter werden die aus
dem Behälter entnommenen Wertdokumente durch den
Greifer z.B. in ein Eingabefach einer Wertdokumentbe-
arbeitungsvorrichtung eingelegt und anschließend durch
die Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung bearbeitet.
[0013] Die Trennelementpositionen werden mit Hilfe
mehrerer Sensoren automatisch ermittelt, die entlang ei-
ner Behälteraufnahme angeordnet sind, in die der Be-
hälter zur Entnahme der Wertdokumente eingelegt wird,
z.B. mit Sensoren einer Wertdokumentbearbeitungsvor-
richtung oder Sensoren eines Eingabemoduls einer
Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung. Um die Infor-
mationen schneller zu erhalten, kann das Ermitteln der
Trennelementpositionen des Behälters automatisch für
mehrere Trennelemente des jeweiligen Behälters gleich-
zeitig durchgeführt werden. Die Trennelementpositionen
des Behälters werden gleichzeitig ermittelt, bevor der
Greifer mit der Entnahme der Wertdokumente aus dem
Behälter beginnt, insbesondere bevor der Greifer, zur
Entnahme der Wertdokumente aus dem Behälter, auf
den Behälter zu bewegt wird. Beispielsweise werden die
Trennelementpositionen gleichzeitig durch eine Vielzahl
von Sensoren ermittelt, die entlang der Behälteraufnah-
me angeordnet sind, in die der Behälter zur Entnahme
der Wertdokumente eingelegt wird. Die Sensoren sind
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entlang der Behälteraufnahme derart angeordnet, dass
jede der möglichen Trennelementpositionen eines in der
Behälteraufnahme aufgenommenen Behälters durch je-
weils einen der Sensoren daraufhin überprüfbar ist, ob
an der jeweiligen möglichen Trennelementposition tat-
sächlich ein Trennelement in dem Behälter vorhanden
ist. Damit können gleichzeitig die Positionen aller tat-
sächlich in dem Behälter vorhandenen Trennelemente
detektiert werden, bevor der Greifer mit der Entnahme
der Wertdokumente aus dem Behälter beginnt, insbe-
sondere bevor der Greifer, zur Entnahme der Wertdoku-
mente aus dem Behälter, auf den Behälter zu bewegt
wird..
[0014] Statt einem gleichzeitigen Ermitteln aller Trenn-
elemente eines Behälters können die Trennelementpo-
sitionen auch gruppenweise gleichzeitig ermittelt wer-
den, wobei jeweils nur einen Bereich mehrerer möglicher
Trennelementpositionen gleichzeitig automatisch abge-
tastet wird.
[0015] In einem Beispiel werden die Informationen
über die Trennelementpositionen außerhalb des Erfas-
sungsbereichs des Greifers, manuell oder automatisch,
ermittelt und dort in einem Datenträger des Behälters
gespeichert, der permanent an dem Behälter befestigt
ist. Die Informationen über die Trennelementpositionen
können aus dem Datenspeicher durch eine Leseeinrich-
tung ausgelesen werden, z.B. durch eine Leseeinrich-
tung einer Behälteraufnahme, in der der Behälter bei der
Entnahme der Wertdokumente aufgenommen ist. Die
ausgelesenen Informationen können von der Leseein-
richtung an die Greifersteuerung übermittelt werden, be-
vor der Greifer mit der Entnahme der Wertdokumente
aus dem Behälter beginnt, insbesondere bevor der Grei-
fer, zur Entnahme der Wertdokumente aus dem Behälter,
auf den Behälter zu bewegt wird.
[0016] Der Behälter kann mit einer Behälter-Identifika-
tion ausgestattet sein, z.B. mit einer Nummer und/oder
mit einem auf den Behälter aufgebrachten Barcode, der
den Behälter selbst oder zumindest die Behältersorte
(z.B. die Größe) eindeutig identifiziert. In manchen Aus-
führungsbeispielen werden die Informationen über die
Trennelementpositionen außerhalb des Erfassungsbe-
reichs des Greifers, manuell oder automatisch, ermittelt
und dort mit der Behälter-Identifikation des jeweiligen Be-
hälters verknüpft. Die Behälter-Identifikation wird dann,
zusammen mit den damit verknüpften Informationen
über die Trennelementpositionen, über eine Datenver-
bindung an die Greifersteuerung übermittelt, und zwar
bevor der Greifer mit der Entnahme der Wertdokumente
aus dem Behälter beginnt, insbesondere bevor der Grei-
fer, zur Entnahme der Wertdokumente aus dem Behälter,
auf den Behälter zu bewegt wird. Die Datenverbindung
kann z.B. eine drahtlose oder eine drahtgebundene Netz-
werkverbindung sein, über die die Greifersteuerung die
Informationen erhält. Die über die Netzwerkverbindung
übermittelten Informationen werden in einem Datenspei-
cher, z.B. einem Datenspeicher der Greifersteuerung,
abgespeichert. In dem Datenspeicher werden z.B. für

mehrere Behälter die jeweiligen Trennelementpositio-
nen mit der jeweiligen Behälter-Identifikation verknüpft
abgespeichert.
[0017] Um die Trennelementpositionen eines in Kürze
zu bearbeitenden Behälters zu bestimmen, wird, z.B.
während der Wertdokumententnahme aus einem vorher-
gehenden Behälter, die Behälter-Identifikation des in
Kürze zu bearbeitenden Behälters durch eine Leseein-
richtung ausgelesen. Für die ausgelesene Behälter-
Identifikation des zu bearbeitenden Behälters werden
aus dem Datenspeicher anschließend die Informationen
über die Trennelementpositionen herausgesucht, die zu-
vor mit der ausgelesenen Behälter-Identifikation des zu
bearbeitenden Behälters verknüpft abgespeichert wur-
den. So werden der Greifersteuerung die Informationen
zur Verfügung gestellt, bevor der Greifer mit der Entnah-
me der Wertdokumente aus dem Behälter beginnt, ins-
besondere bevor der Greifer, zur Entnahme der Wertdo-
kumente aus dem Behälter, auf den Behälter zu bewegt
wird.
[0018] Die Trennelemente des Behälters können fest-
stehende Trennelemente sein, deren Positionen vorbe-
kannt und nicht variabel sind. Beispielsweise sind eine
oder mehrere verschiedene Behältersorten mit festste-
henden Trennelementen bekannt, wobei die Behälter der
jeweiligen Behältersorte dieselben Trennelementpositi-
onen haben. Für die bekannten Behältersorten können
dann, z.B. im Vorfeld der Wertdokumentbearbeitung,
diese bereits bekannten Trennelementpositionen mit der
jeweiligen Behälter-Identifikation verknüpft und in dem
Datenspeicher abgespeichert werden. Bei der Bearbei-
tung des Behälters einer bekannten Behältersorte kön-
nen aus dem Datenspeicher dann die für den jeweiligen
Behälter gültigen Trennelementpositionen anhand der
Behälter-Identifikation ausgewählt werden.
[0019] Die Trennelemente können in dem Behälter
aber auch variabel positionierbar sein, wobei die Trenn-
elemente an frei wählbaren oder an vorbestimmten
Trennelementpositionen in dem Behälter befestigbar
sind. Die Trennelementpositionen werden dann erst fest-
gelegt, wenn der Behälter mit Wertdokumenten befüllt
wird. Bei Trennelementen mit variabler Position wird die
ausgelesene Behälter-Identifikation des zu bearbeiten-
den Behälters mit den über die Datenverbindung über-
mittelten Behälter-Identifikationen auf Übereinstimmung
verglichen. Die Trennelementpositionen des zu bearbei-
tenden Behälters sind dann diejenigen über die Daten-
verbindung übermittelten Trennelementpositionen, die
mit der übereinstimmenden Behälter-Identifikation ver-
knüpft wurden. Das Heraussuchen der verknüpften
Trennelementpositionen wird durchgeführt, bevor der
Greifer mit der Entnahme der Wertdokumente aus dem
zu bearbeitenden Behälter beginnt, z.B. während der
Entnahme von Wertdokumenten aus einem vorherge-
henden Behälter, der vor dem zu bearbeitenden Behälter
bearbeitet wird.
[0020] Außerhalb des Erfassungsbereichs des Grei-
fers kann das Ermitteln der Informationen über die Trenn-
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elementpositionen auch durch eine Bedienperson durch-
geführt werden, die die Informationen über die Trenne-
lementpositionen an einer Bedienerschnittstelle eingibt,
bevor der Greifer mit der Entnahme der Wertdokumente
auf den Behälter beginnt, insbesondere bevor der Grei-
fer, zur Entnahme der Wertdokumente aus dem Behälter,
auf den Behälter zu bewegt wird. Die Trennelementpo-
sitionen eines zu bearbeitenden Behälters werden durch
die Bedienperson z.B. ermittelt, bevor der Greifer die Ent-
nahme von Wertdokumenten aus dem zuvor bearbeite-
ten Behälter abgeschlossen hat. Die Bedienerschnittstel-
le kann eine Bedienerschnittstelle einer Wertdokument-
bearbeitungsvorrichtung sein oder die Bedienerschnitt-
stelle eines Eingabemoduls einer Wertdokumentbear-
beitungsvorrichtung oder die Bedienerschnittstelle eines
Vorbereitungsplatzes, an dem die Behälter mit Wertdo-
kumenten befüllt und/oder überprüft werden. Die Infor-
mation über die Trennelementpositionen, die durch die
Bedienperson an der Bedienerschnittstelle eingegeben
wurde, wird von der Bedienerschnittstelle über eine Da-
tenverbindung (direkt oder indirekt) an die Greifersteue-
rung übermittelt. Die eingegebenen Trennelementposi-
tionen können an das Eingabemodul oder an die Wert-
dokumentbearbeitungsvorrichtung übermittelt werden
und dort der Greifersteuerung zur Verfügung gestellt wer-
den. Die an der Bedienerschnittstelle eingegebenen
Trennelementpositionen können aber auch sofort in den
Datenträger des Behälters abgespeichert werden.
[0021] Vor der Entnahme der Wertdokumente aus
dem Behälter können die Informationen über die Trenn-
elementpositionen geprüft werden, z.B. auf Plausibilität,
und die Greifersteuerung kann die Entnahme der Wert-
dokumente durch den Greifer anhalten, falls die Prüfung
auf einen fehlerhaften Zustand des Behälters hinweist.
Ein fehlerhafter Zustand kann z.B. ein zu großer Abstand
der Trennelemente sein, der über den Maximalabstand
der Greifelemente des Greifers hinausgeht. Eine Plausi-
bilitätsprüfung kann umfassen, dass die Trennelement-
positionen, die ein erstes Mal außerhalb des Erfassungs-
bereichs des Greifers ermittelt wurden, anschließend ein
zweites Mal durch den/die Sensoren oder den Bildsensor
ermittelt werden, um die außerhalb des Erfassungsbe-
reichs des Greifers ermittelten Trennelementpositionen
zu überprüfen. Zur Plausibilitätsprüfung können aus den
ermittelten Trennelementpositionen alternativ oder zu-
sätzlich auch die Anzahl und/oder Größe der Aufbewah-
rungsbereiche des Behälters bestimmt werden und über-
prüft werden, ob diese mit der Anzahl und/oder Größe
der Einzahlungen zusammenpasst, die für den Behälter
zuvor, z.B. durch den Einzahler oder eine Bedienperson,
angegeben wurden. Durch die Plausibilitätsprüfung wer-
den Fehler in der Positionierung der Trennelemente be-
reits vor Beginn der Wertdokumententnahme entdeckt.
Da so eine nur teilweise Entleerung der Behälter vermie-
den wird, wird der manuelle Aufwand zur Nachbearbei-
tung des "fehlerhaften" Behälters reduziert.
[0022] Die Erfindung betrifft auch eine Vorrichtung zur
Entnahme von Wertdokumenten aus dem Behälter, die

zum Ausführen des erfindungsgemäßen Verfahrens
ausgebildet ist. Die Vorrichtung kann eine Wertdoku-
mentbearbeitungsvorrichtung sein, die einen Greifer auf-
weist, oder ein Roboter zur Eingabe von Banknoten in
eine Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung, der einer
Greifer aufweist, oder ein Eingabemodul, das einen Grei-
fer aufweist und zur Eingabe von Banknoten in eine Wert-
dokumentbearbeitungsvorrichtung ausgebildet ist. Das
Eingabemodul kann an eine Wertdokumentbearbei-
tungsvorrichtung so angeschlossen werden, dass Wert-
dokumentstapel durch den Greifer aus dem Eingabemo-
dul heraus in die Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung
eingelegt werden können. Die Vorrichtung kann aber
auch zwei oder mehrere dieser Komponenten (Wertdo-
kumentbearbeitungsvorrichtung, Roboter, Eingabemo-
dul) aufweisen sowie ggf. eine Behälteraufnahme
und/oder eine Transporteinrichtung zum Transportieren
mehrerer Behälter zu einer Wertdokumentbearbeitungs-
vorrichtung und/oder einen Vorbereitungsplatz, an dem
die Behälter für die Entnahme durch den Greifer vorbe-
reitet werden.
[0023] Die Vorrichtung weist einen Greifer zur Entnah-
me von in dem Behälter enthaltenen Wertdokumenten
auf und eine Greifersteuerung zum Steuern der Bewe-
gung des Greifers. Optional weist der Greifer Sensoren
auf, die die Bewegung des Greifers im Arbeitsbereich
überwachen und entsprechende Informationen an die
Greifersteuerung schicken. Außerdem weist die Vorrich-
tung eine Einrichtung auf, die dazu ausgebildet ist, Infor-
mationen über die Positionen der Trennelemente unab-
hängig von dem Greifer, ohne Zuhilfenahme des Grei-
fers, aufzunehmen. Zur Ermittlung der Trennelementpo-
sitionen weist die Vorrichtung mehrere Sensoren auf, die
entlang der Behälteraufnahme angeordnet sind, in der
der Behälter aufgenommen ist. Die Einrichtung ist mit
der Greifersteuerung verbunden ist, um die aufgenom-
menen Informationen über die Positionen der Trennele-
mente an die Greifersteuerung zu übermitteln. Die Grei-
fersteuerung ist dazu ausgebildet ist, zur Entnahme von
Wertdokumenten aus dem Behälter die Bewegung des
Greifers, entsprechend der übermittelten Informationen
über die Trennelementpositionen, derart zu steuern,
dass der Greifer an einer Absenkposition über dem je-
weiligen Trennelement positioniert wird und dass der
Greifer aus der Absenkposition in den Behälter abge-
senkt wird, um Wertdokumente aus dem Behälter zu ent-
nehmen.
[0024] Die Einrichtung zur Aufnahme der Informatio-
nen über die Trennelementpositionen ist kein Bestandteil
des Greifers und auch nicht physikalisch mit dem Greifer
verbunden. Sie ist dazu ausgebildet ist, Informationen
über die Trennelementpositionen (von außen) zugeführt
zu bekommen und die Informationen über die Trennele-
mentpositionen zu einem Zeitpunkt an die Greifersteue-
rung zu übermitteln, bevor der Greifer mit der Entnahme
der Wertdokumente aus dem Behälter beginnt, insbe-
sondere bevor der Greifer, zur Entnahme der Wertdoku-
mente aus dem Behälter, auf den Behälter zu bewegt
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wird.
[0025] Die Vorrichtung kann auch eine Behälterauf-
nahme aufweisen, die den Behälter derart aufnimmt,
dass dessen Relativposition zu dem Greifer vorbestimmt
und reproduzierbar ist. Die Behälteraufnahme kann für
ein manuelles Einlegen des Behälters ausgebildet sein.
Vorzugsweise weist die Behälteraufnahme einen me-
chanischen Verdrehschutz auf, damit der Behälter nur in
der richtigen Orientierung in die Behälteraufnahme ein-
gelegt werden kann. Das Behältergehäuse weist dann
eine entsprechende Asymmetrie auf. Damit wird sicher-
gestellt, dass die Entleerung der Aufbewahrungsberei-
che in einer bestimmten Reihenfolge erfolgt und damit
die richtige Zuordnung von Einzahlungen und/oder zu-
geordneten Headerkarten oder Trennkarten eingehalten
wird. Gegebenenfalls weist die Vorrichtung mehrere Be-
hälteraufnahmen auf, damit die Vorrichtung gleichzeitig
mehrere mit Wertdokumenten beladene Behälter auf-
nehmen kann. Die Vorrichtung kann auch ein Transpor-
teinrichtung aufweisen, die dazu ausgebildet ist, mit
Wertdokumenten befüllte Behälter in den Erfassungsbe-
reich des Greifers hineinzutransportieren und die Behäl-
ter, nach der Entnahme der Wertdokumente durch den
Greifer, wieder aus dem Erfassungsbereich des Greifers
herauszutransportieren. Oder die Vorrichtung kann mit
einer solchen Transporteinrichtung verbunden sein.
[0026] Durch die entlang der Behälteraufnahme ange-
ordneten Sensoren sind die Trennelementpositionen des
Behälters automatisch ermittelbar, bevor der Greifer zur
Entnahme der Wertdokumente auf den Behälter zu be-
wegt wird.. Die Sensoren sind z.B. derart entlang der
Behälteraufnahme angeordnet, dass jeweils einer der
Sensoren an jeder der möglichen Trennelementpositio-
nen eines in der Behälteraufnahme aufgenommenen Be-
hälters angeordnet ist. Die Vorrichtung kann eine Lese-
einrichtung aufweisen, zum Auslesen der Informationen
über die Trennelementpositionen aus einem Datenträger
des Behälters. Die Leseeinrichtung kann in die Behälter-
aufnahme integriert sein, sie kann aber auch außerhalb
der Behälteraufnahme in/an der Vorrichtung angeordnet
sein oder an einer Behälter-Transporteinrichtung, die die
zu entleerenden Behälter in den Erfassungsbereich des
Greifers transportiert, oder am Vorbereitungsplatz, an
dem beladene Wertdokumentbehälter ankommen oder
befüllt werden. Sie kann die Information automatisch
auslesen oder erst nach manueller Betätigung, z.B. falls
der jeweilige Behälter einen Datenträger hat. Die Vor-
richtung kann auch eine Kommunikationsschnittstelle
aufweisen, die zum Empfangen der Informationen über
die Trennelementpositionen des Behälters von außer-
halb der Vorrichtung ausgebildet ist, z.B. eine Netzwerk-
schnittstelle oder eine Geräteschnittstelle zur Wertdoku-
mentbearbeitungsvorrichtung.
[0027] Nachfolgend wird die Erfindung beispielhaft an-
hand der folgenden Figuren erläutert. Es zeigen:

Figur 1a einen Wertdokumentbehälter mit mehreren
Trennelementen und einen Greifer zur Ent-

nahme von Wertdokumenten aus dem Be-
hälter,

Figur 1b eine Vorrichtung zur Bearbeitung von Wert-
dokumenten mit einem daran angeschlosse-
nen Eingabemodul,

Figur 1c die Wertdokumententnahme aus einem
Wertdokumentbehälter in einem Eingabe-
modul, das an eine Vorrichtung zur Bearbei-
tung von Wertdokumenten angeschlossen
ist,

Figur 2 eine Vorrichtung zur Bearbeitung von Wert-
dokumenten mit einem Roboter und ein
Transportsystem zur Transportieren von
Wertdokumentbehältern zu der Vorrichtung,

Figur 3 den möglichen Informationsfluss betreffend
die Information über die Trennelementposi-
tionen für einige Ausführungsbeispiele.

[0028] Figur 1a zeigt einen Behälter 100 zur Aufnahme
von Wertdokumenten, in dem die Wertdokumente 1 auf
ihren Längskanten stehend eingelegt sind. Der Behälter
100 ist durch drei Trennelemente 101 in vier Aufbewah-
rungsbereiche unterteilt, in denen Wertdokumente ver-
schiedener Abrechnungseinheiten getrennt voneinander
aufbewahrt sind. Die Trennelemente 101 können entlang
des Behälters variabel positioniert werden, um die Größe
der Aufbewahrungsbereiche an verschieden große
Wertdokumentstapel anpassen zu können. Dazu können
die Trennelemente 101 an verschiedenen Stellen des
Behälters 100 eingesteckt werden, an denen die Behäl-
terwand entsprechende Schlitze aufweist. Zur Entnahme
der Wertdokumente wird ein Greifer 9 verwendet, der in
den Behälter 100 abgesenkt wird, um den jeweiligen
Wertdokumentstapel eines Aufbewahrungsbereichs zu
entnehmen. Der Behälter 100 weist eine Identifikation ID
auf, z.B. einen Barcode, durch die der Behälter eindeutig
identifizierbar ist. Bei einer Behältersorte mit feststehen-
den Trennelementen, deren Trennelementpositionen
bekannt sind, kann es ausreichen, wenn aus der Identi-
fikation ID des Behälters zumindest die Behältersorte
hervorgeht.
[0029] Optional weist der Behälter 100 einen Daten-
träger 102 auf, z.B. einen RFID-Transponder, in dem In-
formationen über die in dem Behälter enthaltenen Wert-
dokumente 1 gespeichert sind. Diese umfassen z.B. In-
formationen über den Einzahler des jeweiligen Wertdo-
kumentstapels und ggf. über die Anzahl oder den Ge-
samtwert der Wertdokumente. In dem Datenträger 102
können auch Informationen über die Positionen der
Trennelemente 101 des Behälters 100 gespeichert sein,
die zu einem früheren Zeitpunkt ermittelt wurden. Diese
Informationen über die Trennelementpositionen können
in dem Datenträger 102 z.B. beim Befüllen des Behälters
mit Wertdokumenten abgespeichert worden sein, z.B.
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beim maschinellen Befüllen des Behälters, oder beim
manuellen Befüllen des Behälters, z.B. durch den Ein-
zahler der Wertdokumente, oder am Vorbereitungsplatz
40 einer Vorrichtung 60 zur Wertdokumentbearbeitung,
vgl. Figur 2. Alternativ können diese Informationen auch
durch eine maschinenlesbare Headerkarte oder Trenn-
karte bereit gestellt oder verknüpft werden, die am An-
fang des jeweiligen Wertdokumentstapels in den Behäl-
ter eingelegt wurde.
[0030] In Figur 1b ist eine Vorrichtung 60 zur Bearbei-
tung von Wertdokumenten dargestellt, an deren Einga-
beseite ein Eingabemodul 10 angeschlossen ist. Das
Eingabemodul 10 ist zur Eingabe von Wertdokumenten,
z.B. Banknoten, in ein Eingabefach 61 der Vorrichtung
60 ausgebildet und weist zu diesem Zweck einen Greifer
9 auf, der einen Stapel von Wertdokumenten aus einem
Behälter entnimmt und in ein Eingabefach 61 der Vor-
richtung einlegt. Die in das Eingabefach eingegebenen
Wertdokumente 1 werden anschließend durch die Vor-
richtung 60 vereinzelt, transportiert, geprüft, ggf. sortiert
und in eines oder mehrere Ausgabefächer der Vorrich-
tung 60 abgelegt. Das Eingabemodul 10 kann zur Auf-
nahme mehrerer Wertdokumentbehälter 100 ausgebil-
det sein und so eine Art Pufferspeicher für die Behälter
100 bilden. Beispielsweise weist das Eingabemodul 10
eine Transporteinrichtung auf, die mit Wertdokumenten
befüllte Behälter in den Erfassungsbereich des Greifers
9 hineintransportiert und die entleerten Behälter, nach
der Entnahme der Wertdokumente durch den Greifer 9,
aus dem Erfassungsbereich des Greifers 9 wieder her-
austransportiert.
[0031] In Figur 1c ist ein Ausführungsbeispiel eines
Eingabemoduls 10 zum automatischen Entnehmen der
Wertdokumente aus dem Behälter 100 gezeigt. Das Ein-
gabemodul 10 weist einen Greifer 9 auf, um Wertdoku-
mente 1 stapelweise aus einem Aufbewahrungsbereich
des Behälters 100 zu entnehmen und in das Eingabefach
61 der Vorrichtung 60 einzulegen. Der Behälter 100 wur-
de dazu manuell oder automatisch in eine Behälterauf-
nahme 7 des Eingabemoduls 10 eingelegt. Die Informa-
tionen über die Trennelementpositionen werden im Ein-
gabemodul 10, mit Hilfe von Sensoren 2 des Eingabe-
moduls 10 ermittelt, die entlang der Behälteraufnahme
7 angeordnet sind. Die Behälteraufnahme 7 kann mit ei-
ner Leseeinrichtung 4 ausgestattet sein, um die Identifi-
kation ID des Behälters 100 aus dem Datenspeicher 102
des Behälters auszulesen. Die Greifersteuerung 8 weist
z.B. einen Datenspeicher 5 auf, in dem die Informationen
über die Positionen x der Trennelemente 101 abgespei-
chert werden können. Bei dem gezeigten Behälter 100
umfassen diese Informationen die drei x-Positionen x1,
x2, x3 der drei Trennelemente 101 des Behälters, die
den Abstand der Trennelemente von dem festen An-
schlag (x=0) angeben, an dem der Behälter an der Vor-
derwand der Behälteraufnahme 7 anliegt. In dem Daten-
speicher 5 sind diese Informationen über die Positionen
x1, x2, x3 verknüpft mit der Identifikation ID des Behälters
100 abgelegt, sowie ggf. entsprechende Informationen

für weitere Behälter mit weiteren Identifikationen ID1-
IDn.
[0032] Zusätzlich können die Informationen über die
Trennelementpositionen x1, x2, x3 des Behälters 100
aber auch über eine Netzwerkschnittstelle 3 des Einga-
bemoduls 10 an die Greifersteuerung 8 übermittelt wer-
den. Die Information x1, x2, x3 kann aber auch über eine
Bedienerschnittstelle 6 von einer Bedienperson in das
Eingabemodul 10 eingegeben werden und von dieser an
die Greifersteuerung 8 übermittelt werden. Stattdessen
ist es aber auch möglich, dass die Steuerungseinrichtung
62 der Vorrichtung 60 die Informationen über die Trenn-
elementpositionen x1, x2, x3 des Behälters 100 über eine
Netzwerkschnittstelle 63 der Vorrichtung 60 oder über
eine Bedienerschnittstelle 66 von einer Bedienperson
der Vorrichtung 60 erhält und diese Informationen aus
der Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung 60 über die
Geräteschnittstelle 13 an die Greifersteuerung 8 über-
mittelt. Die Bedienperson gibt die Informationen bereits
zu einem Zeitpunkt an der jeweiligen Bedienerschnitt-
stelle 6, 66 ein, bevor die Entleerung des Behälters 100
beginnt, z.B. während ein vorhergehender Behälter ge-
rade durch den Greifer 9 entleert wird. Die Informationen
über die Trennelementpositionen x1, x2, x3 werden be-
vorzugt verknüpft mit der Behälter-Identifikation ID an die
Greifersteuerung 8 übermittelt. Falls diese Informationen
bereits frühzeitig vor der Entnahme der Wertdokumente
aus dem jeweiligen Behälter, z.B. für eine Vielzahl von
zu entleerenden Behältern, vorliegen, speichert die Grei-
fersteuerung 8 die übermittelten Informationen in ihrem
Datenspeicher 5 ab und greift erst bei Bedarf, z.B. kurz
bevor der Greifer auf den jeweiligen Behälter zu bewegt
werden soll, auf die Informationen über die jeweiligen
Trennelementpositionen zu.
[0033] Die Informationen über die Trennelementposi-
tionen werden im Eingabemodul 10, mit Hilfe der Sen-
soren des Eingabemoduls 10 zu einem Zeitpunkt ermit-
telt, bevor der Greifer 9 die Entleerung des Behälters 100
beginnt. Die Informationen über die Trennelementposi-
tionen x1, x2, x3 des Behälters 100 können z.B. ermittelt
werden, während der Greifer die Wertdokumententnah-
me aus einem der vorhergehenden Behälter durchführt,
der vor dem Behälter 100 entleert wird. In Figur 1c sind
zu diesem Zweck beispielhaft eine Vielzahl von mecha-
nischen Sensoren 2 gezeigt, die an bestimmten Positio-
nen entlang der Längsrichtung der Behälteraufnahme 7
angeordnet sind. Die mechanischen Sensoren 2 weisen
Schwenkfinger auf, die gemeinsam um eine Achse A
schwenkbar sind, um zu prüfen, ob an der jeweiligen Po-
sition des Behälters 100 tatsächlich ein Trennelement
101 vorhanden ist oder nicht. Falls der jeweilige
Schwenkfinger beim Schwenken einen mechanischen
Widerstand erfährt, wird er durch das Trennelement 101
zurückgehalten und kann der Auslenkung der übrigen
Schwenkfinger um die Achse A nicht folgen. Der jeweilige
Sensor 2 detektiert die individuelle Auslenkung des je-
weiligen Schwenkfingers, z.B. mittels eines induktiven
Schalters, einer Lichtschranke o.ä.. Die einzelnen Sen-
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soren 2 sind mit einer Sensorsteuerung S verbunden
(Verbindung nicht gezeigt), die dann die entsprechenden
Informationen über die Trennelementpositionen des Be-
hälters 100 an die Greifersteuerung 8 übermittelt. An
Stelle der mechanischen Sensoren 2 können auch elek-
trische, akustische, optische, magnetische oder andere
Sensoren verwendet werden, die z.B. analog entlang der
Längsrichtung der Behälteraufnahme 7 angeordnet wer-
den. Da mit Hilfe der oben genannten Sensoren die In-
formationen über die Trennelementpositionen für eine
Vielzahl oder alle Trennelemente eines Behälters 100
gleichzeitig ermittelt werden können, ergibt sich eine
deutliche Zeitersparnis im Vergleich zu einem seriellen
Erfassen der einzelnen Trennelemente.
[0034] Außerdem können die ermittelten Positionen
der Trennelemente auf Plausibilität geprüft werden, be-
vor der Greifer 9 die Entnahme der Wertdokumente 1
beginnt. Dabei wird z.B. geprüft, ob die durch die Sen-
soren 2 ermittelte Anzahl und/oder Größe der Aufbewah-
rungsbereiche mit der Anzahl und/oder Größe der Ein-
zahlungen zusammenpasst. Bei der Prüfung kann auch
geprüft werden, ob der Greifer 9 den Abstand von zwei
benachbarten Trennelementen, also die Größe eines
Aufbewahrungsbereichs, sicher entnehmen kann. Falls
die der Prüfung zugrundeliegenden Bedingungen nicht
eingehalten werden, kann der Bediener veranlasst wer-
den, die Position der Trennelemente 101 zu korrigieren
oder den Behälter 100 wieder komplett zu entnehmen
und z.B. an den Einlieferer zurückzugeben. Eine weitere
Ausführungsform umfasst einen Selbsttest der mecha-
nischen Sensoren 2. Durch ein probeweises Drehen der
Schwenkfinger, bevor ein Behälter 100 in der Behälter-
aufnahme eingelegt ist, ist es möglich, die korrekte Funk-
tion der Sensoren 2 zu überprüfen und bei einer Störung
eine Fehlermeldung abzugeben.
[0035] In Figur 2 ist ein Beispiel dargestellt, bei dem
für eine Wertdokumentbearbeitungsvorrichtung 60 - an
Stelle eines Eingabemoduls 10 - ein Roboter 31 vorge-
sehen ist, der einen Greifer aufweist, um Wertdokumente
aus Behältern 20 zu entnehmen und in das Eingabefach
61 der Vorrichtung 60 einzulegen. Der Roboter kann ei-
genständig sein oder ein Teil der Vorrichtung 60 sein.
Die mit Wertdokumenten beladenen Behälter 20 werden
mittels eines Transportsystems 50 zur Vorrichtung 60 in
den Erfassungsbereich des Robotergreifers transpor-
tiert. Nach der Wertdokumententnahme durch den Ro-
botergreifer werden die leeren Behälter 20 wieder durch
das Transportsystem 50 von dem Roboter wegtranspor-
tiert und an die Bearbeitungsplätze 40 zurücktranspor-
tiert. An Bearbeitungsplätzen 40 werden die Behälter 20
durch Bedienpersonen 30 für die automatische Entnah-
me der Wertdokumente vorbereitet. Die Vorbereitung
umfasst z.B. ein Überprüfen der Behälter, falls die Be-
hälter bereits mit Wertdokumenten beladen an den Vor-
bereitungsplätzen ankommen und/oder das Einlegen ei-
ner Headerkarte oder Trennkarte am Anfang des jewei-
ligen Wertdokumentstapels. Das Befüllen der Behälter
kann aber auch erst an den Vorbereitungsplätzen 40

durchgeführt werden. Die Vorbereitung durch die jewei-
lige Bedienperson 30 umfasst z.B. auch das Ermitteln
der Positionen der Trennelemente, die in dem Behälter
20 feststehend sind oder variabel eingebracht sind oder
erst durch die Bedienperson 30 eingebracht werden. Da-
zu gibt die Bedienperson die Trennelementposition z.B.
an einer Bedienerschnittstelle 46 des Vorbereitungsplat-
zes 40 ein, vgl. Figur 3. Dabei wird eine digitale Informa-
tion über die Trennelementpositionen x des jeweiligen
Behälters erzeugt und diese mit einer Behälter-Identifi-
kation ID des jeweiligen Behälters verknüpft. Mit Hilfe der
Verknüpfung können bei der späteren Wertdokumen-
tentnahme, anhand der Behälter-Identifikation ID, die zu-
gehörigen Informationen über die Trennelementpositio-
nen des jeweils zu entleerenden Behälters bestimmt wer-
den.
[0036] Der Roboter 31 weist eine Greifersteuerung 8
auf, die eine Datenverbindung (z.B. drahtlos) zu der Vor-
richtung 60 und/oder zu den Bearbeitungsplätzen 40 be-
sitzt, über die die Informationen über die Trennelement-
positionen x1, x2, x3, verknüpft mit der Behälter-Identi-
fikation ID, an die Greifersteuerung 8 übermittelt werden
können. Die Übermittlung der Informationen an die Grei-
fersteuerung 8 kann erfolgen, sobald die Bedienperson
30 die Positionen der Trennelemente 101 ermittelt hat
und diese mit der Behälter-Identifikation ID verknüpften
Informationen an den Bearbeitungsplätzen 40 eingege-
ben hat. Die Greifersteuerung 8 speichert die übermittel-
te Information in ihrem Datenspeicher 5 ab, um darauf
wieder zugreifen zu können, sobald der jeweilige Behäl-
ter durch den Robotergreifer entleert werden soll.
[0037] Figur 3 zeigt den möglichen Informationsfluss
der Informationen über die Trennelementposition, falls
die Trennelementpositionen räumlich entfernt von dem
Eingabemodul 10 und von der Wertdokumentbearbei-
tungsvorrichtung 60 ermittelt werden. Die räumlich ent-
fernte Position ist z.B. ein Vorbereitungsplatz 40, der mit
einer Bedienerschnittstelle 46 ausgestattet ist, etwa ein
Vorbereitungsplatz entsprechend Figur 2, oder ein Büro
eines Einzahlers. Am Vorbereitungsplatz 40 wird an der
Bedienerschnittstelle 46 von einer Bedienperson die
Trennelementposition verknüpft mit einer Behälter-Iden-
tifikation ID des jeweiligen Behälters eingegeben. Die Be-
dienperson kann die Trennelementpositionen entweder
individuell für den jeweiligen Behälter eingeben oder den
jeweiligen Behälter einer von mehreren vorgegebenen
Behältersorten zuordnen, deren Trennelementpositio-
nen vorbekannt sind.
[0038] Die an der räumlich entfernten Position erzeug-
ten digitalen Informationen über die mit der Behälter-
Identifikation ID verknüpften Trennelementpositionen x
des jeweiligen Behälters werden anschließend über Da-
tenverbindungen 15 an ein Netzwerk 16 geschickt, von
dem die Informationen z.B. direkt über eine Netzwerk-
schnittstelle 3 an die Greifersteuerung 8 übermittelt wer-
den. Alternativ können die Informationen über die mit der
Behälter-Identifikation ID verknüpften Trennelementpo-
sitionen x auch aus dem Netzwerk 16 an die Netzwerk-

13 14 



EP 2 859 538 B1

9

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

schnittstelle 63 einer Wertdokumentbearbeitungsvor-
richtung 60 übermittelt werden, von der die Informationen
dann durch die Steuereinrichtung 62 an die Greifersteu-
erung 8 weitergeschickt werden. Wenn der jeweilige Be-
hälter 100 dann zu einem späteren Zeitpunkt aus der
räumlich entfernten Position angeliefert und in der Be-
hälteraufnahme 7 des Eingabemoduls 10 aufgenommen
wird, stehen die zu diesem Behälter gehörenden Infor-
mationen über die Trennelementposition x daher bereits
zur Verfügung. Dem angelieferten Behälter 100 werden
die richtigen Informationen über die Trennelementposi-
tionen dann mit Hilfe seiner Behälter-Identifikation ID zu-
geordnet. Dazu wird die Behälter-Identifikation ID des
angelieferten Behälters 100 von einer Leseeinrichtung 4
des Eingabemoduls eingelesen und im Datenspeicher 5
der Greifersteuerung nach dieser Behälter-Identifikation
gesucht. Von den Trennelementpositionen, die in dem
Datenspeicher 5 mit den gespeicherten Behälter-Identi-
fikationen ID, ID1-IDn verknüpft sind, werden diejenigen
Trennelementpositionen x1, x2, x3 entnommen, die mit
der Behälter-Identifikation ID des angelieferten Behälters
100 verknüpft sind. Die Greifersteuerung 8 verwendet
die aus dem Datenspeicher 5 entnommenen Informati-
onen dann zur Steuerung des Greifers 8 bei der Entnah-
me der Wertdokumente aus dem angelieferten Behälter
100. Diese Informationen können auch als Grundlage für
die Plausibilitätsprüfung der durch die Sensoren 2 ermit-
telten Positionen der Trennelemente verwendet werden.

Patentansprüche

1. Verfahren zur Entnahme von Wertdokumenten (1)
aus einem Behälter (100) mit Hilfe eines Greifers (9),
der zur Entnahme von in dem Behälter enthaltenen
Wertdokumenten (1) ausgebildet ist, mit den Schrit-
ten:

- Bereitstellen eines Behälters (100), der ein auf
einer Seite offen ist und der durch Trennelemen-
te (101) in mehrere Aufbewahrungsbereiche für
Wertdokumente unterteilt ist,
- Ermitteln, an welchen Positionen (x) entlang
des Behälters (100) die Trennelemente (101)
angeordnet sind,
- Übermitteln von Informationen über die zu dem
Behälter (100) gehörenden Trennelementposi-
tionen (x) an eine Greifersteuerung (8), die zur
Steuerung der Bewegung des Greifers (9) aus-
gebildet ist,
- Bewegen des Greifers (9) zur Entnahme von
Wertdokumenten (1) aus dem Behälter (100),
wobei die Greifersteuerung (8) die Bewegung
des Greifers (9) entsprechend der erhaltenen
Informationen über die Trennelementpositionen
(x) derart steuert, dass der Greifer (9) an einer
Absenkposition über dem jeweiligen Trennele-
ment (101) positioniert wird und aus der Absenk-

position in den Behälter abgesenkt wird, um
Wertdokumente (1) aus dem Behälter (100) zu
entnehmen,

dadurch gekennzeichnet,

- dass beim Schritt des Ermittelns, an welchen
Positionen (x) entlang des Behälters (100) die
Trennelemente (101) angeordnet sind, die Po-
sitionen (x) der Trennelemente (101) unabhän-
gig von dem Greifer ermittelt werden, wobei die
Trennelementpositionen (x) mit Hilfe mehrerer
Sensoren automatisch ermittelt werden, und
- dass die Sensoren (2) entlang einer Behälter-
aufnahme (7) angeordnet sind, in die der Behäl-
ter (100) zur Entnahme der Wertdokumente ein-
gelegt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Ermitteln der Trennelementpo-
sitionen (x) zu einem Zeitpunkt durchgeführt wird,
bevor der Greifer (9), zur Entnahme der Wertdoku-
mente aus dem Behälter, auf den Behälter (100) zu
bewegt wird.

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Trennele-
mentpositionen (x) des Behälters (100) automatisch
für mehrere Trennelemente (101) des jeweiligen Be-
hälters, insbesondere für alle Trennelemente (101)
des jeweiligen Behälters, gleichzeitig ermittelt wer-
den, bevor der Greifer (9) mit der Entnahme der
Wertdokumente aus dem Behälter (100) beginnt,
insbesondere bevor der Greifer (9), zur Entnahme
der Wertdokumente aus dem Behälter, auf den Be-
hälter (100) zu bewegt wird.

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Trennele-
mentpositionen (x) mit Hilfe der Sensoren gleichzei-
tig ermittelt werden, insbesondere mit Hilfe einer
Vielzahl von Sensoren (2), die entlang der Behälter-
aufnahme (7) angeordnet sind.

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass jede der mög-
lichen Trennelementpositionen (x) eines in der Be-
hälteraufnahme (7) aufgenommenen Behälters
(100) durch jeweils einen der Sensoren (2) daraufhin
überprüft wird, ob an der jeweiligen möglichen
Trennelementposition (x) tatsächlich ein Trennele-
ment (101) in dem Behälter (100) vorhanden ist, wo-
bei das Überprüfen der möglichen Trennelementpo-
sitionen durchgeführt wird, bevor der Greifer (9) mit
der Entnahme der Wertdokumente aus dem Behäl-
ter (100) beginnt, insbesondere bevor der Greifer
(9), zur Entnahme der Wertdokumente aus dem Be-
hälter (100), auf den Behälter (100) zu bewegt wird.
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6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Informa-
tionen über die Trennelementpositionen (x) außer-
halb des Erfassungsbereichs des Greifers (9) ermit-
telt und in einem Datenträger (102) des Behälters
(100) gespeichert werden, und dass die Informatio-
nen über die Trennelementpositionen (x) durch eine
Leseeinrichtung (4) aus dem Datenträger (102) des
Behälters ausgelesen und an die Greifersteuerung
(8) übermittelt werden, bevor der Greifer (9) mit der
Entnahme der Wertdokumente aus dem Behälter
beginnt, insbesondere bevor der Greifer (9), zur Ent-
nahme der Wertdokumente aus dem Behälter, auf
den Behälter (100) zu bewegt wird.

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass die Informa-
tionen über die Trennelementpositionen (x) außer-
halb des Erfassungsbereichs des Greifers (9) ermit-
telt werden und diese mit einer Behälter-Identifikati-
on (ID) des jeweiligen Behälters verknüpft werden
und dass die Behälter-Identifikation (ID), zusammen
mit den damit verknüpften Informationen über die
Trennelementpositionen (x), über eine Datenverbin-
dung (15) an die Greifersteuerung (8) übermittelt
wird, bevor der Greifer mit der Entnahme der Wert-
dokumente aus dem Behälter beginnt, insbesondere
bevor der Greifer (9), zur Entnahme der Wertdoku-
mente aus dem Behälter, auf den Behälter (100) zu
bewegt wird.

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che, dadurch gekennzeichnet, dass

- für mehrere Behälter jeweils die Behälter-Iden-
tifikation (ID, ID1-IDn) und die Trennelementpo-
sitionen in einem Datenspeicher (5) derart ab-
gespeichert sind, dass die jeweiligen Trennele-
mentpositionen (x) mit der jeweiligen Behälter-
Identifikation (ID, ID1-IDn) verknüpft sind, und
- dass, vor Beginn der Wertdokumententnahme
aus einem zu bearbeitenden Behälter, die Be-
hälter-Identifikation (ID) des zu bearbeitenden
Behälters (100) durch eine Leseeinrichtung (4)
ausgelesen wird und
- dass, aus den in dem Datenspeicher (5) ent-
haltenen, mit den jeweiligen Trennelementposi-
tionen (x) verknüpften Behälter-Identifikationen
(ID1-IDn), die mit der ausgelesenen Behälter-
Identifikation (ID) des zu bearbeitenden Behäl-
ters (100) verknüpften Trennelementpositionen
(x) herausgesucht werden, bevor der Greifer (9)
mit der Entnahme der Wertdokumente aus dem
Behälter beginnt, insbesondere bevor der Grei-
fer zur Entnahme der Wertdokumente auf den
Behälter (100) zu bewegt wird.

9. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-

che, dadurch gekennzeichnet, dass, vor der Ent-
nahme der Wertdokumente aus dem Behälter, die
Informationen über die Trennelementpositionen (x)
geprüft werden, insbesondere auf Plausibilität ge-
prüft werden, und die Entnahme der Wertdokumente
durch den Greifer angehalten wird, falls die Prüfung,
insbesondere die Plausibilitätsprüfung, auf einen
fehlerhaften Zustand des Behälters hinweist.

10. Vorrichtung (10, 60,31) zur Entnahme von Wertdo-
kumenten aus einem Behälter, der ein auf einer Seite
offen ist und mittels Trennelementen (101) in meh-
rere Aufbewahrungsbereiche für Wertdokumente
unterteilt ist, wobei die Vorrichtung umfasst:

- einen Greifer (9) zur Entnahme von in dem
Behälter (100) enthaltenen Wertdokumenten
(1),
- eine Greifersteuerung (8) zum Steuern der Be-
wegung des Greifers (9),
- eine Einrichtung, die dazu ausgebildet ist, In-
formationen über die Positionen der Trennele-
mente (101) aufzunehmen und die mit der Grei-
fersteuerung (8) verbunden ist, um die aufge-
nommenen Informationen über die Positionen
der Trennelemente (101) an die Greifersteue-
rung (8) zu übermitteln,

wobei die Greifersteuerung (8) dazu ausgebildet ist,
zur Entnahme von Wertdokumenten aus dem Be-
hälter (100) die Bewegung des Greifers (9) entspre-
chend der übermittelten Informationen über die
Trennelementpositionen (x) derart zu steuern, dass
der Greifer (9) an einer Absenkposition über dem
jeweiligen Trennelement (101) positioniert wird und
aus der Absenkposition in den Behälter abgesenkt
wird, um Wertdokumente (1) aus dem Behälter (100)
zu entnehmen, dadurch gekennzeichnet,

- dass die Vorrichtung eine Behälteraufnahme
(7) aufweist, in die der Behälter (100) einlegbar
ist, und
- dass die Vorrichtung mehrere Sensoren auf-
weist, die entlang der Behälteraufnahme (7) an-
geordnet sind, und
- dass die Einrichtung dazu ausgebildet ist, In-
formationen über die Positionen der Trennele-
mente (101) unabhängig von dem Greifer (9)
aufzunehmen, wobei die Trennelementpositio-
nen (x) mit Hilfe der Sensoren automatisch er-
mittelbar sind.

11. Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der Behälter (100) in der Behälter-
aufnahme (7) derart aufgenommen wird, dass des-
sen Relativposition zu dem Greifer (9) vorbestimmt
und reproduzierbar ist.
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12. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 10 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass die Trennelement-
positionen (x) des Behälters durch die Sensoren au-
tomatisch ermittelbar sind, bevor der Greifer auf den
Behälter zu bewegt wird.

13. Vorrichtung nach einem der Ansprüche 10 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass die Sensoren (2)
derart entlang der Behälteraufnahme (7) angeordnet
sind, dass die Sensoren (2) gleichzeitig mehrere
Trennelementpositionen (x) eines in der Behälter-
aufnahme aufgenommenen Behälters (100) ermit-
teln können.

Claims

1. A method for removing value documents (1) from a
container (100) with the aid of a gripper (9) which is
configured for removing value documents (1) con-
tained in the container, comprising the steps:

- making available a container (100) which is
open on one side and which is subdivided into
several storage regions for value documents by
separator elements (101),
- ascertaining at which positions (x) along the
container (100) the separator elements (101)
are arranged,
- transferring information items about the sepa-
rator element positions (x) belonging to the con-
tainer (100) to a gripper control (8) which is con-
figured for controlling the motion of the gripper
(9),
- moving the gripper (9) for removing value doc-
uments (1) from the container (100), the gripper
control (8) controlling the motion of the gripper
(9) corresponding to the obtained information
items about the separator element positions (x)
in such a way that the gripper (9) is positioned
at a lowering position above the respective sep-
arator element (101) and from the lowering po-
sition is lowered into the container in order to
remove value documents (1) from the container
(100),

characterized in

- that upon the step of ascertaining at which po-
sitions (x) along the container (100) the separa-
tor elements (101) are arranged, the positions
(x) of the separator elements (101) are ascer-
tained independently of the gripper, the separa-
tor element positions (x) being automatically as-
certained with the aid of several sensors, and
- that the sensors (2) are arranged along the
container receiving means (7) into which the
container (100) is inserted for removing the val-

ue documents.

2. The method according to claim 1, characterized in
that ascertaining the separator element positions (x)
is carried out at a time before the gripper (9) is moved
toward the container (100) for removing the value
documents from the container.

3. The method according to any of the preceding
claims, characterized in that the separator element
positions (x) of the container (100) are automatically
ascertained simultaneously for several separator el-
ements (101) of the respective container, in partic-
ular for all the separator elements (101) of the re-
spective container, before the gripper (9) starts re-
moving the value documents from the container
(100), in particular before the gripper (9) is moved
toward the container (100) for removing the value
documents from the container.

4. The method according to any of the preceding
claims, characterized in that the separator element
positions (x) are ascertained simultaneously with the
aid of the sensors, in particular with the aid of a plu-
rality of sensors (2) which are arranged along the
container receiving means (7).

5. The method according to any of the preceding
claims, characterized in that each of the possible
separator element positions (x) of a container (100)
received in the container receiving means (7) is
checked by respectively one of the sensors (2) as to
whether at the respective possible separator ele-
ment position (x) there is actually present a separator
element (101) in the container (100), wherein the
check of the possible separator element positions is
carried out before the gripper (9) starts removing the
value documents from the container (100), in partic-
ular before the gripper (9) is moved toward the con-
tainer (100) for removing the value documents from
the container (100).

6. The method according to any of the preceding
claims, characterized in that the information items
about the separator element positions (x) are ascer-
tained outside the capture region of the gripper (9)
and stored in a data carrier (102) of the container
(100), and that the information items about the sep-
arator element positions (x) are read out from the
data carrier (102) of the container by a reading device
(4) and transferred to the gripper control (8) before
the gripper (9) starts removing the value documents
from the container, in particular before the gripper
(9) is moved toward the container (100) for removing
the value documents from the container.

7. The method according to any of the preceding
claims, characterized in that the information items
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about the separator element positions (x) are ascer-
tained outside the capture region of the gripper (9)
and these are linked with a container identification
(ID) of the respective container and that the container
identification (ID), together with the information items
about the separator element positions (x) linked
therewith, is transferred via a data connection (15)
to the gripper control (8) before the gripper starts
removing the value documents from the container,
in particular before the gripper (9) is moved toward
the container (100) for removing the value docu-
ments from the container.

8. The method according to any of the preceding
claims, characterized in that

- for several containers there are respectively
stored the container identification (ID, ID1-IDn)
and the separator element positions in a data
memory (5) in such a way that the respective
separator element positions (x) are linked with
the respective container identification (ID, ID1-
IDn), and
- that, before the start of the value document
removal from a container to be processed, the
container identification (ID) of the container to
be processed (100) is read out by a reading de-
vice (4) and
- that, from the container identifications (ID1-
IDn) contained in the data memory (5) and linked
with the respective separator element positions
(x), the separator element positions (x) linked
with the read-out container identification (ID) of
the container to be processed (100) are found
before the gripper (9) starts removing the value
documents from the container, in particular be-
fore the gripper is moved toward the container
(100) for removing the value documents.

9. The method according to any of the preceding
claims, characterized in that before the removal of
the value documents from the container the informa-
tion items about the separator element positions (x)
are checked, in particular are checked for plausibility,
and the removal of the value documents by the grip-
per is stopped, if the check, in particular the plausi-
bility check, indicates a faulty state of the container.

10. An apparatus (10, 60, 31) for removing value docu-
ments from a container which is open on one side
and is subdivided into several storage regions for
value documents by means of separator elements
(101), wherein the apparatus comprises:

- a gripper (9) for removing value documents (1)
contained in the container (100),
- a gripper control (8) for controlling the motion
of the gripper (9),

- a device which is configured to take up infor-
mation items about the positions of the separator
elements (101) and which is connected with the
gripper control (8) in order to transfer the taken
information items about the positions of the sep-
arator elements (101) to the gripper control (8),

wherein the gripper control (8) is configured to con-
trol the motion of the gripper (9), for removing value
documents from the container (100), in accordance
with the transferred information items about the sep-
arator element positions (x), in such a way that the
gripper (9) is positioned at a lowering position above
the respective separator element (101) and is low-
ered from the lowering position into the container in
order, to remove value documents (1) from the con-
tainer (100), characterized in that

- the apparatus has a container receiving means
(7) into which the container (100) is insertable,
and
- that the apparatus has several sensors which
are arranged along the container receiving
means (7), and
- that the device is configured to take up infor-
mation items about the positions of the separator
elements (101) independently of the gripper (9),
the separator element positions (x) being auto-
matically ascertainable with the aid of the sen-
sors.

11. The apparatus according to claim 10, characterized
in that the container (100) is received in the contain-
er receiving means (7) in such a way that the relative
position thereof to the gripper (9) is predetermined
and reproducible.

12. The apparatus according to any of claims 10 to 11,
characterized in that the separator element posi-
tions (x) of the container are automatically ascertain-
able by the sensors before the gripper is moved to-
ward the container.

13. The apparatus according to any of claims 10 to 12,
characterized in that the sensors (2) are arranged
along the container receiving means (7) in such a
way that the sensors (2) can simultaneously ascer-
tain several separator element positions (x) of a con-
tainer (100) received in the container receiving
means.

Revendications

1. Procédé de prélèvement de documents de valeur
(1) à partir d’un conteneur (100) à l’aide d’un pré-
henseur (9) conçu pour le prélèvement de docu-
ments de valeur (1) contenus dans le conteneur,
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comprenant les étapes :

- mise à disposition d’un conteneur (100) qui est
ouvert d’un côté et qui est subdivisé par des élé-
ments séparateurs (101) en plusieurs zones de
stockage pour documents de valeur,
- détermination des positions (x) auxquelles, le
long du conteneur (100), les éléments sépara-
teurs (101) sont agencés,
- transmission d’informations sur les positions
d’éléments séparateurs (x) appartenant au con-
teneur (100) à une commande de préhenseur
(8) conçue pour la commande du déplacement
du préhenseur (9),
- déplacement du préhenseur (9) pour le prélè-
vement de documents de valeur (1) à partir du
conteneur (100), cependant que la commande
de préhenseur (8) commande de telle façon le
déplacement du préhenseur (9) en fonction des
informations sur les positions d’éléments sépa-
rateurs (x) reçues que le préhenseur (9) est po-
sitionné à une position de descente au-dessus
de l’élément séparateur (101) respectif, et, de-
puis la position de descente, descendu dans le
conteneur pour prélever des documents de va-
leur (1) à partir d’un conteneur (100),

caractérisé en ce

- que lors de l’étape de la détermination des
positions (x) auxquelles, le long du conteneur
(100), les éléments séparateurs (101) sont
agencés, les positions (x) des éléments sépa-
rateurs (101) sont déterminées indépendam-
ment du préhenseur, cependant que les posi-
tions des éléments séparateurs (x) sont déter-
minées automatiquement à l’aide de plusieurs
capteurs, et
- que les capteurs (2) sont agencés le long d’un
logement pour conteneur (7) dans lequel le con-
teneur (100) est inséré pour le prélèvement des
documents de valeur.

2. Procédé selon la revendication 1, caractérisé en ce
que la détermination des positions des éléments sé-
parateurs (x) est effectuée à un instant situé avant
que le préhenseur (9) ne soit déplacé vers le conte-
neur (100) pour le prélèvement des documents de
valeur à partir du conteneur.

3. Procédé selon une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que les positions des éléments
séparateurs (x) du conteneur (100) sont détermi-
nées simultanément, de manière automatique pour
plusieurs éléments séparateurs (101) du conteneur
respectif, en particulier pour tous les éléments sé-
parateurs (101) du conteneur (100) respectif, avant
que le préhenseur (9) ne commence le prélèvement

des documents de valeur à partir du conteneur, en
particulier avant que le préhenseur (9) ne soit dépla-
cé vers le conteneur (100) pour le prélèvement des
documents de valeur à partir du conteneur.

4. Procédé selon une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que les positions des éléments
séparateurs (x) sont déterminées simultanément à
l’aide des capteurs, en particulier à l’aide d’une plu-
ralité des capteurs (2) qui sont agencés le long du
logement pour conteneur (7).

5. Procédé selon une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que chacune des positions pos-
sibles des éléments séparateurs (x) d’un conteneur
(100) logé dans le logement pour conteneur (7) est
ensuite vérifiée par respectivement un des capteurs
(2) pour discerner si, à la position possible respective
d’élément séparateur (x), il y a réellement un élément
séparateur (101) dans le conteneur (100), cepen-
dant que la vérification des positions possibles d’élé-
ment séparateur est effectuée avant que le préhen-
seur (9) ne commence le prélèvement des docu-
ments de valeur à partir du conteneur (100), en par-
ticulier avant que le préhenseur (9) ne soit déplacé
vers le conteneur (100) pour le prélèvement des do-
cuments de valeur à partir du conteneur (100).

6. Procédé selon une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que les informations sur les po-
sitions des éléments séparateurs (x) sont détermi-
nées à l’extérieur de la zone de saisie du préhenseur
(9) et mémorisées dans un support de données (102)
du conteneur (100), et que les informations sur les
positions des éléments séparateurs (x) sont lues par
un équipement de lecture (4) depuis le support de
données (102) du conteneur et transmises à la com-
mande de préhenseur (8) avant que le préhenseur
(9) ne commence le prélèvement des documents de
valeur à partir du conteneur, en particulier avant que
le préhenseur (9) ne soit déplacé vers le conteneur
(100) pour le prélèvement des documents de valeur
à partir du conteneur.

7. Procédé selon une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que les informations sur les po-
sitions des éléments séparateurs (x) sont détermi-
nées à l’extérieur de la zone de saisie du préhenseur
(9) et liées à une identification de conteneur (ID) du
conteneur respectif, et que l’identification de conte-
neur (ID), en association avec les informations y
étant liées sur les positions des éléments sépara-
teurs (x), est transmise au préhenseur (8) par l’inter-
médiaire d’une connexion de données (15) avant
que le préhenseur ne commence le prélèvement des
documents de valeur à partir du conteneur, en par-
ticulier avant que le préhenseur (9) ne soit déplacé
vers le conteneur (100) pour le prélèvement des do-
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cuments de valeur à partir du conteneur.

8. Procédé selon une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que

- pour plusieurs conteneurs, respectivement
l’identification de conteneur (ID, ID1-IDn) et les
positions des éléments séparateurs sont mémo-
risées de telle façon dans une mémoire de don-
nées (5) que les positions respectives des élé-
ments séparateurs (x) sont liées à l’identification
respective de conteneur (ID, ID1-Idn), et
- que, avant le commencement du prélèvement
de documents de valeur à partir d’un conteneur
à traiter, l’identification de conteneur (ID) du con-
teneur (100) à traiter est lue par un équipement
de lecture (4), et
- que, parmi les identifications de conteneurs
(IDl-IDn) contenues dans la mémoire de don-
nées (5) et liées aux positions respectives des
éléments séparateurs (x), les positions d’élé-
ments séparateurs (x) liées à l’identification de
conteneur (ID) lue du conteneur (100) à traiter
sont extraites avant que le préhenseur (9) ne
commence le prélèvement des documents de
valeur à partir du conteneur, en particulier avant
que le préhenseur ne soit déplacé vers le con-
teneur (100) pour le prélèvement des docu-
ments de valeur.

9. Procédé selon une des revendications précédentes,
caractérisé en ce que, avant le prélèvement des
documents de valeur à partir du conteneur, les in-
formations sur les positions des éléments sépara-
teurs (x) sont contrôlées, en particulier contrôlées
quant à leur plausibilité, et que le prélèvement des
documents de valeur par le préhenseur est stoppée
si le contrôle, en particulier le contrôle de plausibilité,
indique un état défectueux du conteneur.

10. Dispositif (10, 60, 31) de prélèvement de documents
de valeur à partir d’un conteneur qui est ouvert d’un
côté et qui est subdivisé par des éléments sépara-
teurs (101) en plusieurs zones de stockage pour do-
cuments de valeur, cependant que le dispositif
comprend :

- un préhenseur (9) pour le prélèvement de do-
cuments de valeur (1) contenus dans le conte-
neur (100),
- une commande de préhenseur (8) destinée à
la commande du déplacement du préhenseur
(9),
- un équipement conçu pour enregistrer des in-
formations sur les positions des éléments sépa-
rateurs (101) et relié à la commande de préhen-
seur (8) pour transmettre à la commande de pré-
henseur (8) les informations enregistrées sur les

positions des éléments séparateurs (101),

cependant que la commande de préhenseur (8) est
conçue pour, aux fins du prélèvement de documents
de valeur à partir du conteneur (100), commander
de telle manière le déplacement du préhenseur (9)
en fonction des informations transmises sur les po-
sitions des éléments séparateurs (x) que le préhen-
seur (9) est positionné à une position de descente
au-dessus de l’élément séparateur (101) respectif
et est, depuis la position de descente, descendu
dans le conteneur pour prélever des documents de
valeur (1) à partir du conteneur (100), caractérisé
en ce que

- le dispositif comporte un logement pour con-
teneur (7) dans lequel le conteneur (100) peut
être inséré, et
- que le dispositif comporte plusieurs capteurs
agencés le long du logement pour conteneur (7),
et
- que le dispositif est conçu pour enregistrer des
informations sur les positions des éléments sé-
parateurs (101) indépendamment du préhen-
seur (9), cependant que les positions d’élé-
ments séparateurs (x) peuvent être déterminées
automatiquement à l’aide des capteurs.

11. Dispositif selon la revendication 10, caractérisé en
ce que le conteneur (100) est logé de telle manière
dans le logement pour conteneur (7) que sa position
relative par rapport au préhenseur (9) est prédéter-
minée et reproductible.

12. Dispositif selon une des revendications de 10 à 11,
caractérisé en ce que les positions d’éléments sé-
parateurs (x) du conteneur peuvent être détermi-
nées automatiquement par les capteurs avant que
le préhenseur ne soit déplacé vers le conteneur.

13. Dispositif selon une des revendications de 10 à 12,
caractérisé en ce que les capteurs (2) sont agencés
de telle façon le long du logement pour conteneur
(7) que les capteurs (2) peuvent déterminer simul-
tanément plusieurs positions d’éléments sépara-
teurs (x) d’un conteneur (100) logé dans le logement
pour conteneur.
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