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Die Erfindung betrifft ein Roboterwerkzeug (1) for
einen Roboter zum automatisierten Entfernen von
Verpackungsumgreifungen (3) eines Packgutes mit
einer Abtrenneinrichtung (18) zum Durchtrennen der
Verpackungsumgreifung  (3) und mit  einer
Aufrolleinrichtung (9) zum Aufrollen der durchtrennten

Verpackungsumgreifung (3), wobei eine
Halteeinrichtung (4) vorgesehen ist, die zum
ununterbrochenen Halten der

Verpackungsumgreifung (3) wéahrend des Abtrenn-
und Aufwickelvorgangs der Verpackungsumgreifung
(3) ausgebildet ist und, dass die Halteeinrichtung (4)
zwei rautenférmige Greifzangen (7) aufweist, die beim
SchlieBen zum Anheben der Verpackungsumgreifung
(3) von dem Packgut und zum Halten der
angehobenen Verpackungsumgreifung (3)
ausgebildet sind und, dass die Greifzangen (7)
rotationssymmetrisch zur Rotationsachse der Spindel
(9) angeordnet und zum Halten der
Verpackungsumgreifung (3) in der Rotationsachse der
Spindel (9) ausgebildet sind.
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Beschreibung

ROBOTERWERKZEUG ZUR AUTOMATISIERTEN ENTFERNUNG VON VERPACKUNGS-
UMGREIFUNGEN

[0001] Die Erfindung betrifft ein Roboterwerkzeug flr einen Roboter zum automatisierten Ent-
fernen von Verpackungsumgreifungen eines Packgutes mit einer Abtrenneinrichtung zum
Durchtrennen der Verpackungsumgreifung und mit einer Aufrolleinrichtung zum Aufrollen der
durchtrennten Verpackungsumgreifung.

[0002] Die Erfindung betrifft weiters ein Verfahren zum automatisierten Entfernen von Verpa-
ckungsumgreifungen eines Packgutes durch ein Roboterwerkzeug eines Roboters.

[0003] Das Dokument US8,160,748B2 offenbart ein derartiges Roboterwerkzeug und ein derar-
tiges Verfahren. Dem offenbarten Roboter werden auf einem Flieband Ballen von Papier als
Packgut zugefihrt, die mit einer Schnur oder einem Draht als Verpackungsumgreifung zusam-
men gehalten werden. Der Roboter weist einen Roboterarm auf, an dem das Roboterwerkzeug
montiert ist und mit dem das Roboterwerkzeug durch eine Kamera, Abstandssensoren und eine
Robotersteuerung gesteuert an den Ballen zu den Schniren herangeflhrt werden kann.

[0004] Der offenbarte Roboter weist weiters ein Schneidwerkzeug zum Abschneiden der
Schnilre auf, das eine Abtrenneinrichtung bildet. Das Schneidwerkzeug ist an einer Seitenfla-
che des quaderférmigen Roboterwerkzeugs angeordnet, in der auch die Kamera und zwei
Abstandssensoren zum Heranfilhren des Schneidwerkzeugs an die Schnur vorgesehen sind.

[0005] Der offenbarte Roboter weist weiters eine Spindel als Aufrolleinrichtung auf, die an einer
Bodenflache des quaderformigen Roboterwerkzeugs angeordnet ist. Mittels der Kamera und
vier Flhrungsstiften wird das Roboterwerkzeug mit der Spindel an die abgeschnittene Schnur
herangefiihrt. Die Spindel ist durch einen offenen Zylinder gebildet, der an seiner Mantelflache
vier schrag verlaufende Nuten aufweist. Nach dem Heranflhren der Spindel an die abgeschnit-
tene Schnur wird die Spindel um ihre Rotationsachse in Rotation versetzt, worauf sich die
Schnur in den Nuten verfangt und am Umfang der Spindel zu einer Rolle aufgerollt wird.

[0006] Bei dem bekannten Roboterwerkzeug und dem bekannten Verfahren zum automatisier-
ten Entfernen von Verpackungsumgreifungen hat sich als Nachteil erwiesen, dass vorerst alle
den Ballen zusammenhaltenden Schniire mit dem Schneidwerkzeug abgeschnitten werden und
erst anschlielend die abgeschnittenen Schnlre mit der Spindel nacheinander aufgerollt und
von dem Ballen entfernt werden. Hierfir muss vorerst das Schneidwerkzeug mittels Kamera
und Sensoren an die erste und dann an alle weiteren Schniire herangefihrt werden, um diese
abzuschneiden. Je nach Vorspannung und Materialeigenschaften der Schnire, sowie je nach
Art des Schneidvorgangs kommen die losen Enden der Schnur nach dem Schneidvorgang
irgendwo auf dem Ballen oder gegebenenfalls sogar auf dem Férderband zu liegen. Zum Auf-
rollen der abgeschnittenen Schniire muss das Roboterwerkzeug nun aber neuerlich, diesmal
mit der Spindel, vorerst an die eine und nachher an die anderen Schniire herangefiihrt werden.
Je nach aktueller Lage der Schniire kann dies schwierig oder sogar unmdglich sein, weshalb
eine Bedienperson 6fters unterstiitzend eingreifen muss.

[0007] Weiters hat sich als Nachteil erwiesen, dass das automatische Entfernen der Schniire
von dem Ballen mit dem bekannten Roboter einen groflen Zeitaufwand je Ballen erfordert.
Insbesondere das mehrfache Heranfilhren des Roboterwerkzeugs an die Schniire, aber auch
das gegebenenfalls noétige manuelle Eingreifen ermdéglicht einen nur geringen Durchsatz an
Ballen mit dem Fliel3band.

[0008] Die Dokumente US 4,841,619 und EP 0 478 016 A2 offenbaren jeweils ein Roboter-
werkzeug zum automatisierten Entfernen von Verpackungsumgreifungen mit einer Abtrennein-
richtung und einer Aufrolleinrichtung. Es ist jeweils eine Halteinrichtung vorgesehen, die die
Verpackungsumgreifungen wahrend des Abtrenn- und Aufwickelvorgangs halt. Der Erfindung
liegt die Aufgabe zugrunde ein Roboterwerkzeug der im ersten Absatz genannten Gattung und
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ein Verfahren der im zweiten Absatz genannten Gattung dahingehend zu verbessern, dass die
vorstehend angefiihrten Nachteile vermieden werden, und dass eine Verbesserung aller zuvor
genannten Roboterwerkzeuge erreicht wird.

[0009] Erfindungsgemal? wird diese Aufgabestellung bei dem Roboterwerkzeug dadurch gel6st,
dass eine Halteeinrichtung vorgesehen ist, die zum ununterbrochenen Halten der Verpa-
ckungsumgreifung wahrend des Abtrenn- und Aufwickelvorgangs der Verpackungsumgreifung
ausgebildet ist und, dass die Halteeinrichtung zwei rautenférmige Greifzangen aufweist, die
beim Schlieffen zum Anheben der Verpackungsumgreifung von dem Packgut und zum Halten
der angehobenen Verpackungsumgreifung ausgebildet sind und, dass die Greifzangen rotati-
onssymmetrisch zur Rotationsachse der Spindel angeordnet und zum Halten der Verpackungs-
umgreifung in der Rotationsachse der Spindel ausgebildet sind.

[0010] Erfindungsgemal} wird diese Aufgabenstellung bei dem Verfahren zum automatisierten
Entfernen von Verpackungsumgreifungen dadurch geldst, dass folgende Verfahrensschritte
durchgeflhrt werden:

Heranflihren des Roboterwerkszeugs an die Verpackungsumgreifung mittels eines Kamerasys-
tems;

Greifen und Halten der Verpackungsumgreifung mit zwei rotationssymmetrisch zur Rotations-
achse einer drehbar gelagerten Spindel angeordneten rautenférmigen Greifzangen einer Hal-
teeinrichtung, wodurch die Verpackungsumgreifung von dem Packgut angehoben wird;
Durchtrennen der gehaltenen Verpackungsumgreifung mit einer Abtrenneinrichtung, und Abhe-
ben des Roboterwerkzeugs, um die Spindel von dem Packgut anzuheben, bevor die Verpa-
ckungsumgreifung auf der Spindel aufgerollt wird;

Aufrollen der ununterbrochen gehaltenen durchtrennten Verpackungsumgreifung auf der Spin-
del;

Ausstol3en der auf der Spindel aufgewickelten Rolle der Verpackungsumgreifung.

[0011] Hierdurch ist der Vorteil erhalten, dass der Roboter das Roboterwerkzeug nur einmal an
die zu entfernende Verpackungsumgreifung heranfihren muss, um diese von dem Packgut zu
entfernen. Da die Verpackungsumgreifung wahrend des gesamten Abtrenn- und Aufwickelvor-
gangs ununterbrochen von der Halteeinrichtung gehalten wird ist sichergestellt, dass die Verpa-
ckungsumgreifung nicht in das Férderband kommen kann und auch nicht von dem Packgut
abrutscht und bei einem neuerlichen Heranfahren nur schwer gegriffen und aufgerollt werden
kann.

[0012] Durch das nur einmalige Heranfuhren des Roboterwerkzeugs kann der Durchsatz an
Packstlicken je Stunde, denen die Verpackungsumgreifung automatisch entfernt wird, wesent-
lich erh6ht werden, wodurch die Rentabilitdt des Roboters steigt.

[0013] Als vorteilhaft hat sich weiters erwiesen eine Spindel mit einer Nut vorzusehen, in der
zwei rautenformige Greifzangen als Halteeinrichtung enthalten sind. Hierdurch wird die Verpa-
ckungsumgreifung durch die Rautenform der Greifzangen beim Schlie3en der Greifzangen vom
Packgut angehoben und in die Nut hinein gezogen. Anschlie3end wird zusatzlich die Spindel
vom Packgut angehoben. Hierdurch ist sichergestellt, dass die beim Aufrollen der Verpa-
ckungsumgreifung sich drehende Spindel das Packgut nicht beschadigt.

[0014] Vorteilhaft sind die Greifzangen in der Spindel rotationssymmetrisch zur Rotationsachse
der Spindel vorgesehen. Hierdurch wird eine rotationssymmetrische Konstruktion der Halteein-
richtung moglich, sodass die Lager der die Halteeinrichtung aufweisenden Spindel besonders
lange Standzeiten aufweisen, da es keine erhdhte Belastung durch unwuchtiges Drehen beim
Aufwickeln der Verpackungsumgreifung gibt.

[0015] Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen des erfindungsgemaflen Roboterwerkzeugs und
des erfindungsgemafien Verfahrens werden im Folgenden anhand der Figuren ndher erlautert.

[0016] Figur 1 zeigt ein Roboterwerkzeug gemafl einem Ausflhrungsbeispiel der Erfin-
dung in einer Schragansicht.
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[0017] Figur 2 zeigt das Roboterwerkzeug gemafy Figur 1 in einer weiteren Schragan-
sicht.

[0018] Figur 3 zeigt die Spindel samt Greifzangen des Roboterwerkszeugs gemaf Figur
1.

[0019] Figur 4 zeigt die Greifzangen des Roboterwerkzeugs gemalf} Figur 1.

[0020] Figur § zeigt die Spindel samt Stator des Roboterwerkzeugs gemaf Figur 1.

[0021] Figur 6 zeigt den AusstolRer auf der Spindel des Roboterwerkzeugs gemafd Figur

1.

[0022] Figur 1 zeigt ein Roboterwerkzeug 1 fir einen Roboter zum automatisierten Entfernen
von Verpackungsumgreifungen eines Packgutes. Solche Roboter sind Ublicherweise als Knick-
armroboter ausgefihrt, die einen durch Servomotoren verstellbaren Roboterarm aufweisen, an
dem das Roboterwerkzeug 1 mit einer Halteplatte 2 festgeschraubt ist. Ein Kamerasystem
liefert seine Bilddaten an einen Steuercomputer, der das Roboterwerkzeug 1 in die flr den
nachsten Arbeitsschritt nétige rdumliche Lage zu dem Packgut hin positioniert. Dem Fachmann
sind aber auch Deltaroboter oder andere Roboter bekannt, die das Roboterwerkzeug 1 an das
Packgut heranfiihren kénnten.

[0023] Beispielweise in dem Dokument US8,160,748B2 ist so ein Roboter beschrieben, dem
Uber ein FlieBband Packgut zugefuhrt wird. Als Packgut kommen hierbei Zellstoffballen, Textil-
ballen, Papierstapel oder andere Gter in Frage, die flir den Transport mit Verpackungsumgrei-
fungen (z.B.: Schniren, Bandern oder Drahten) zusammen gehalten werden. Um diese Pack-
guter nach dem Transport wieder vereinzeln zu kénnen werden sie dem Roboter zum Entfernen
der Verpackungsumgreifung zugeftihrt.

[0024] In den Figuren 1 und 2 ist das Roboterwerkzeug 1 zusammengebaut in zwei unter-
schiedlichen Schragansichten dargestellt. In den Figuren 3 bis 6 sind einzelne Teile bezie-
hungsweise funktionelle Einheiten des Roboterwerkzeugs 1 zum besseren Verstandnis darge-
stellt. Das in den Figuren dargestellte Ausfiihrungsbeispiel des erfindungsgeméafien Roboter-
werkzeugs 1 dient zum Durchtrennen und Aufrollen eines Drahtes 3, der eine Verpackungsum-
greifung bildet.

[0025] Hierflir weist das Roboterwerkzeug 1 eine Halteeinrichtung auf, die durch eine Greifzan-
ge 4 und einen durch den Steuercomputer aktivierten Pneumatikzylinder 5 zum Offnen und
SchlieRen der Greifzange 4 gebildet ist. Eine durch den Pneumatikzylinder § angetriebene
Achse 6 Ubt eine Kraft auf die Greifzange 4 aus, um die Greifzange 4 zu 6ffnen. Die Greifzange
4 weist zwei rautenformige Greifzangen 7 auf, die beim Schlielden zum Anheben des Drahtes 3
von dem Packgut und zum Halten des angehobenen Drahtes 3 ausgebildet ist. Dies wird durch
die beiden Flachen 8 erreicht, entlang denen der Draht 3 beim Schliefen gefiihrt wird.

[0026] Das Roboterwerkzeug 1 weist weiters eine drehbar gelagerte Spindel 9 auf, die eine
Aufrolleinrichtung zum Aufrollen des durchtrennten Drahtes 3 bildet. Die Spindel 9 wird Uber
einen Motor 16 angetrieben, der Uiber einen Zahnriemen in ein Zahnrad 10 der Spindel 9 ein-
greift. Die Spindel 9 weist eine Zylinderendflache 11 auf, in der eine Nut 12 zum Aufnehmen
des Drahtes 3 vorgesehen ist. Die Greifzange 4 ist rotationssymmetrisch zur Rotationsachse
der Spindel 9 in der Spindel 9 vorgesehen, wobei ihre Greifzangen 7 den Draht 3 in die Nut 12
anheben beziehungsweise hineinziehen.

[0027] Das Roboterwerkzeug 1 weist weiters einen Stator 13 auf, der an dem Roboterwerkzeug
1 unverdrehbar befestigt ist. Der Stator 13 ist in Richtung der Rotationsachse der Spindel 9
federnd gelagert und die Spindel 9 umgebend angeordnet. Der Stator 13 weist eine zur Rotati-
onsachse der Spindel 9 schrag verlaufende Nut 14 auf, durch die der durchtrennte Draht 3 bei
rotierender Spindel 9 auf einen von dem Packgut entfernten Umfangsbereich der Spindel 9 zu
einer Rolle aufgerollt wird.

[0028] Das Roboterwerkzeug 1 weist weiters einen kreisringférmiger Ausstof3er 15 auf, der zum
Ausstollen einer auf die Spindel 9 aufgerollten Rolle des Drahts 3 ausgebildet ist. Hierfur
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schiebt ein Pneumatikzylinder mittels FUhrungsstiften 17 den Ausstol3er 15 entlang der Mantel-
flache der Spindel 9, bis die Rolle von der Spindel 9 fallt.

[0029] Das Roboterwerkzeug 1 weist weiters eine Abtrenneinrichtung 18 auf, die durch einen
Pneumatikzylinder angetriebene Zangen eines Seitenschneiders 19 aufweist, um den Draht 3
zu durchtrennen. Die Abtrenneinrichtung 18 ist an dem Roboterwerkzeug 1 auferhalb des
Stators 13 angeordnet.

[0030] Die Funktion des Roboterwerkzeugs 1 wird nunmehr anhand eines Anwendungsbei-
spiels des Roboters zum automatisierten Entfernen der Drahte 3 naher erlautert. Es sein ange-
nommen, dass ein im Wesentlichen quaderférmiger Ballen Zellstoff mit mehreren Drahten 3
zusammengehalten wird. Mehrere dieser Ballen werden dem Roboter auf dem Fdrderband
zugefihrt. Das Kamerasystem des Roboters erkennt die Lage des jeweiligen in den Arbeitsbe-
reich transportierten Ballens und die Lage der Drahte 3 auf dem Ballen.

[0031] Bei einem ersten Verfahrensschritt filhrt der Roboter das Roboterwerkzeug 1 mittels des
Kamerasystems, gesteuert durch den Steuercomputer, an den ersten Draht 3 heran. Hierbei
positioniert der Roboter das Roboterwerkzeug 1 so, dass die Spindel 9 mit der Zylinderendfla-
che 11 an die Oberflache des Zellstoffs gedriickt wird und der Draht 3 in der Nut 12 zu liegen
kommt. Wahrend dieses Verfahrensschrittes sind die Greifzangen 7 gedffnet.

[0032] Bei einem zweiten Verfahrensschritt werden die Greifzangen 7 durch den Steuercompu-
ter aktiviert geschlossen, wodurch der Draht 3 von der Oberflache des Zellstoffs abgehoben
und in weiterer Folge von der Greifzange 4 in der Rotationsachse der Spindel 9 gehalten wird.
Wahrend dieses Verfahrensschrittes sind die Zangen 19 der Abtrenneinrichtung 18 gedffnet,
weshalb der von der Greifzange 4 gehaltene Draht 3 zwischen den gedffneten Zangen 19 zu
liegen kommt.

[0033] Bei einem dritten Verfahrensschritt aktiviert der Steuercomputer den Pneumatikzylinder
der Abtrenneinrichtung 18 und durchtrennt den von der Greifzange 4 gehaltenen Draht 3 auf
der der Nut 14 gegeniberliegenden Seite des Stators 13. Anschliefdend wird das Roboterwerk-
zeug 1 durch eine vertikale Bewegung des Roboterarms um einige Millimeter angehoben, um
die Spindel 9 in Richtung ihrer Rotationsachse um einige Millimeter von dem Packgut abzuhe-
ben. Bei dieser vertikalen Bewegung halt der Stator 13 durch seine gefederte Lagerung den
Kontakt zum Zellstoff aufrecht. Hierdurch ist sichergestellt, dass sich die Spindel 9 in einem
geschlossenen Wickelbereich (Stator-Zellstoff) frei drehen kann, ohne die Oberfliche des
Packgutes zu beschadigen.

[0034] Bei einem vierten Verfahrensschritt wird die Spindel 9 Uber das Zahnrad 10 im Uhrzei-
gersinn in Rotation versetzt, wodurch der von der Greifzange 4 ununterbrochen gehaltene Draht
3 durch die Nut 14 des Stators 13 auf der Spindel 9 aufgerollt wird. Die Nut 14 bewirkt, dass der
Draht 3 hierbei nach oben beziehungsweise auf den von dem Packgut entfernteren Bereich der
Spindel 9 zuerst aufgerollt wird. Erst bei zunehmender Dicke der sich auf der Spindel 9 inner-
halb des Stators 13 bildenden Drahtrolle 3 bildet sich die Rolle auf der Spindel 9 weiter in Rich-
tung des Packgutes aus, bis der gesamte Draht 3 aufgerollt ist.

[0035] Bei einem funften Verfahrensschritt positioniert der Roboter gesteuert vom Steuercom-
puter das Roboterwerkzeug 1 tUber einem Behéalter neben dem Férderband zum Sammeln der
Rollen Draht 3. Anschlieliend werden die Greiferzangen 7 durch das Einfahren des Pneuma-
tikzylinders 5 gedffnet. Abschliellend aktiviert der Steuercomputer den Pneumatikzylinder 16,
wodurch der kreisringférmige AusstofRer 15 die Rolle Draht 3 von der Spindel 9 schiebt, bis sie
in den Behalter fallt. Diese funf Verfahrensschritte werden bei allen weiteren Drahten 3 des
Ballens durchgefiihrt, bis sdmtliche Verpackungsumgreifungen von dem Packgut entfernt sind.

[0036] Durch die Verwendung des Roboterwerkzeugs 1 und die Durchfiihrung des vorstehend
beschriebenen Verfahrens zum automatisierten Entfernen von Verpackungsumgreifungen eines
Packgutes ist der Vorteil erhalten, dass die Verpackungsumgreifung immer sicher gehalten
wird, bis diese aufgerollt ist. Das Roboterwerkzeug 1 muss von dem Roboter nur einmal an die
Verpackungsumgreifung herangefihrt werden, weshalb der Durchsatz an bearbeiteten PackgU-
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tern wesentlich erhoht werden kann.

[0037] Es kann erwahnt werden, dass Hydraulikzylinder oder elektrische Servomotoren zum
Antreiben der Halteeinrichtung und/oder der Abtrenneinrichtung und/oder des Ausstol3ers vor-
gesehen sein kdnnten. Die Halteeinrichtung und die Greiferzangen kdnnten gemaf} weiteren
AusfUhrungsbeispielen der Erfindung in Bezug auf Grofle, Form, Winkel und Anzahl variieren.
So kénnten die Greiferzangen zum Beispiel auch halbrund statt rautenférmig ausgebildet sein.
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Patentanspriiche

1. Roboterwerkzeug (1) flr einen Roboter zum automatisierten Entfernen von Verpackungs-
umgreifungen (3) eines Packgutes mit einer Abtrenneinrichtung (18) zum Durchtrennen der
Verpackungsumgreifung (3) und mit einer Aufrolleinrichtung (9) zum Aufrollen der durch-
trennten Verpackungsumgreifung (3), dadurch gekennzeichnet, dass eine Halteeinrich-
tung (4) vorgesehen ist, die zum ununterbrochenen Halten der Verpackungsumgreifung (3)
wahrend des Abtrenn- und Aufwickelvorgangs der Verpackungsumgreifung (3) ausgebildet
ist und, dass die Halteeinrichtung (4) zwei rautenférmige Greifzangen (7) aufweist, die
beim Schlielien zum Anheben der Verpackungsumgreifung (3) von dem Packgut und zum
Halten der angehobenen Verpackungsumgreifung (3) ausgebildet sind und, dass die Greif-
zangen (7) rotationssymmetrisch zur Rotationsachse der Spindel (9) angeordnet und zum
Halten der Verpackungsumgreifung (3) in der Rotationsachse der Spindel (9) ausgebildet
sind.

2. Roboterwerkzeug (1) gemafl Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass eine drehbar
gelagerte motorisch antreibbare Spindel (9) vorgesehen ist, die eine Nut (12) zum Aufneh-
men der Verpackungsumgreifung (3) aufweist, wobei die Halteeinrichtung (4) zum Halten
der Verpackungsumgreifung (3) in der Nut (12) ausgebildet ist.

3. Roboterwerkzeug (1) gemal einem der Anspriiche 1 bis 2, dadurch gekennzeichnet,
dass ein an dem Roboterwerkzeug (1) unverdrehbar befestigter, in Richtung der Rotati-
onsachse der Spindel (9) federnd gelagerter Stator (13) vorgesehen ist, der die Spindel (9)
umgebend angeordnet ist.

4. Roboterwerkzeug (1) gemafll Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, dass der Stator (13)
eine zur Rotationsachse der Spindel (9) schrag verlaufende Nut (14) aufweist, durch die
die durchtrennte Verpackungsumgreifung (3) bei rotierender Spindel (9) auf einen von dem
Packgut entfernten Umfangsbereich der Spindel (9) zu einer Rolle aufgerollt wird.

5. Roboterwerkzeug (1) gemals einem der Anspriiche 2 bis 4, dadurch gekennzeichnet,
dass ein insbesondere kreisringformiger Ausstoler (15) vorgesehen ist, der zum Aussto-
Ren einer auf die Spindel (9) aufgerollten Rolle der Verpackungsumgreifung (3) ausgebildet
ist.

6. Roboterwerkzeug (1) gemafl einem der vorherigen Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass zumindest ein Pneumatikzylinder (5) vorgesehen ist, der zum pneumatischen Antrei-
ben der Halteeinrichtung (4) und/oder der Abtrenneinrichtung (18) und/oder des Aussto-
Bers (15) ausgebildet ist.

7. Verfahren zum automatisierten Entfernen von Verpackungsumgreifungen (3) eines Pack-
gutes durch ein Roboterwerkzeug (1) eines Roboters, wobei das Roboterwerkzeug (1) eine
Abtrenneinrichtung (18) zum Durchtrennen der Verpackungsumgreifung (3) und eine Auf-
rolleinrichtung (9) zum Aufrollen der durchtrennten Verpackungsumgreifung (3) aufweist,
dadurch gekennzeichnet, dass folgende Verfahrensschritte durchgefiihrt werden: Heran-
fuhren des Roboterwerkszeugs (1) an die Verpackungsumgreifung (3) mittels eines Kame-
rasystems;

Greifen und Halten der Verpackungsumgreifung (3) mit zwei rotationssymmetrisch zur Ro-
tationsachse einer drehbar gelagerten Spindel (9) angeordneten rautenférmigen Greifzan-
gen (7) einer Halteeinrichtung (4), wodurch die Verpackungsumgreifung (3) von dem Pack-
gut angehoben wird;

Durchtrennen der gehaltenen Verpackungsumgreifung (3) mit einer Abtrenneinrichtung
(18), und Abheben des Roboterwerkzeugs (1), um die Spindel (9) von dem Packgut anzu-
heben, bevor die Verpackungsumgreifung (3) auf der Spindel (9) aufgerollt wird; Aufrollen
der ununterbrochen gehaltenen durchtrennten Verpackungsumgreifung (3) auf der Spindel
9);

Ausstolden der auf der Spindel (9) aufgewickelten Rolle der Verpackungsumgreifung (3).
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8. Verfahren gemald Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet, dass folgende weitere Verfah-
rensschritte durchgefihrt werden:
Heranflihren und Andriicken der Spindel (9) an das Packgut so, dass die Verpackungsum-
greifung (3) in beziehungsweise bei einer Nut (12) der stillstehenden Spindel (9) zu liegend
kommt;
Greifen der Verpackungsumgreifung (3), wobei die Verpackungsumgreifung (3) in die Nut
(12) gezogen, dort gehalten und anschliel3end aufderhalb eines Stators (13) des Roboter-
werkzeugs (1) durchtrennt wird.

Hierzu 3 Blatt Zeichnungen
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