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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zum 
Ändern der Transportrichtung von flachen Sendun-
gen und der Lage der Sendungen relativ zu ihrer 
Transportrichtung.

Stand der Technik

[0002] Bedingt durch die vorteilhafte Abzugslage in 
der Stoffeingabe von Sortiermaschinen werden die 
Sendungen nach dem Vereinzeln zunächst in Längs-
richtung auf ihren Schmalseiten stehend transpor-
tiert. Danach werden insbesondere bei Sortierma-
schinen für Großbriefe, Zeitschriften usw. die Sen-
dungen mittels eines Wendemoduls um ihre Längs-
achse in eine liegende Position gedreht und auf ei-
nem Transportband liegend weitertransportiert. Um 
die Sendungen beim Sortieren in Sortierbehälter 
schnell und sicher abzuwerfen, muss ein Wechsel 
von Längs- auf Quertransport erfolgen, weil dadurch 
eine bessere Abwurflage in die Sendungsbehälter er-
reicht wird. Dieser Wechsel der Transportlage im 
Sendungsstrom wird durch eine Richtungsänderung 
des Geschwindigkeitsvektors um 90° erreicht. Dazu 
werden entsprechend WO98/49083 A2 die Sendun-
gen auf dem Transportband mit einem Querschieber 
stoßartig quer zur Transportrichtung beschleunigt, 
wodurch sie das Transportband verlassen, auf ein 
um 90° versetzt angeordnetes weiteres Transport-
band gleiten und durch dieses weiter transportiert 
werden. Die Stoßbelastung der Sendungen durch 
den Querschieber führt häufig zum Prellen und Ver-
drehen der Sendungen oder zum Knicken oder Fal-
ten von dünnen, labilen oder teilgefüllten Sendungen. 
Darüber hinaus sind hohe Materialbeanspruchungen 
sowie ein schwer zu beherrschendes Schwingungs-
verhalten des Schiebesystems zu verzeichnen.
[0003] Aus DE 1 137 993 A ist eine Einrichtung be-
kannt, bei der die Transportrichtung der Sendungen 
und ihre absolute Lage im Raum, nicht jedoch ihre 
Lage relativ zur Transportrichtung geändert werden. 
Bei dieser bekannten Vorrichtung erfolgen das Erfas-
sen und das Loslassen der Sendungen durch die Ein-
richtung jeweils während einer geradlinigen Bewe-
gung von Greifern.
[0004] Weiterhin müssen die Sendungen vor den 
Lese- und Druckmodulen auf eine Kante ausgerichtet 
werden. Dies erfolgt in Ausrichtstrecken, in denen die 
Sendungen mittels Schrägrollen neben dem Ge-
schwindigkeitsvektor in Transportrichtung noch einen 
Geschwindigkeitsvektor quer zur Transportrichtung 
erhalten, wodurch sie gegen einen Anschlag geleitet 
werden, an dem sie sich ausrichten. Dieser Anschlag 
ist als Seitenband ausgeführt. Da die notwendige 
Kraft auch für große und schwere Sendungen ausge-
legt sein muss, werden die labilen Sendungen am 
Anschlag häufig geknickt oder gefaltet. Die flach lie-
genden Sendungen müssen bei der Bearbeitung 
auch umgelenkt und in verschiedene Transportebe-

nen gebracht werden. Dies erfolgt mittels Kurvenbän-
der und Weichen sowie Steigstrecken mit hohem 
Platzbedarf. Außerdem besteht dabei die Gefahr von 
Verdrehungen und Verschiebungen der Sendungen.

Aufgabenstellung

[0005] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zu-
grunde, eine Einrichtung zum Ändern der Transport-
richtung von flachen Sendungen und der Lage der 
Sendungen relativ zu ihrer Transportrichtung zu 
schaffen, mit welcher die Sendungsbeanspruchun-
gen weitgehend vermieden werden und die einen ge-
ringen Platzbedarf aufweist.
[0006] Erfindungsgemäß wird die Aufgabe durch 
eine Einrichtung mit den im Anspruch 1 angegebe-
nen Merkmalen gelöst. Dabei sind an einem angetrie-
benen Karusselltisch ein oder mehrere Greifarme mit 
gesteuert veränderbaren Längen befestigt, an deren 
freien Enden sich ansteuerbare Gelenkköpfe mit 
zwei oder drei Freiheitsgraden befinden, an denen 
Greifer angebracht sind. Die Greifarmlängen, die 
räumlichen Orientierungen der Greifer während der 
Rotation und die Rotationsgeschwindigkeit sind so 
steuerbar, dass die Greifer lineare Bewegungen ent-
lang der Transportbahnen der zu- und abführenden 
Transportmittel mit der annähernden Transportge-
schwindigkeit des betreffenden Transportmittels aus-
führen. Während der linearen Bewegungen sind die 
Gelenkköpfe mit den Greifern zu den betreffenden 
Transportbahnen stets räumlich gleich ausgerichtet. 
Es werden die Sendungen von den Greifern gegriffen 
und abgegeben.
[0007] Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung 
sind in den Unteransprüchen dargelegt.
[0008] So ist es vorteilhaft, die Bewegung der Sen-
dungen in den Transportmitteln und die Bewegung 
der Greifarme und Greifer zu synchronisieren, um die 
Überführung jeder Sendung vom zuführenden Trans-
portmittel in den Greifer und von dem Greifer auf das 
abführende Transportmittel sicherzustellen. Beson-
ders vorteilhaft ist es auch, die Längen, Abstände 
und Rotationsgeschwindigkeiten der Greifarme so-
wie den Abstand des Mittelpunktes des Karussellti-
sches von den Transportbahnen so zu wählen, dass 
die Sendungen mit Transportgeschwindigkeit im fest-
gelegten Abstand der Vorderkanten oder der Hinter-
kanten und im definierten Abstand einer seitlichen 
Referenzkante von den seitlichen Begrenzungen der 
Transportbahnen aufnehmbar oder ablegbar sind.
[0009] Die Greifarme können aufwandsarm als Te-
leskoparme ausgeführt werden.
[0010] In einer günstigen Ausführungsform sind die 
Greifer als Klammern mit mindestens einer bewegli-
chen Backe ausgeführt.
[0011] Um die Sendungen in verschiedenen Höhen 
zu ergreifen oder abzulegen, ist es vorteilhaft, dass 
die Greifarme in vertikaler Richtung gesteuert 
schwenkbar sind.
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Ausführungsbeispiel

[0012] Anschließend wird die Erfindung anhand der 
Zeichnung in einem Ausführungsbeispiel erläutert.
[0013] Dabei zeigen
[0014] Fig. 1 eine schematische Draufsicht auf eine 
gattungsgemäße Einrichtung zum Schwenken von in 
Transportrichtung auf ihren langen Schmalseiten ste-
henden flachen Sendungen in eine liegende Position 
und Ändern der Transportrichtung um 90°, wobei die 
langen Sendungsseiten senkrecht zur neuen Trans-
portrichtung liegen und wobei nur ein Greifarm in ver-
schiedenen Stellungen während einer Umdrehung 
dargestellt ist;
[0015] Fig. 2 eine entsprechende schematische 
Draufsicht, die sich von der Darstellung in Fig. 1 da-
durch unterscheidet, dass die Transportrichtung um 
180° geändert wird und dass dann die kürzeren Sen-
dungsseiten senkrecht zur neuen Transportrichtung 
liegen.
[0016] Wie in Fig. 1 dargestellt, ist ein kontinuierlich 
drehender Karusselltisch 1 mit konstanter oder 
schwellender Drehzahl, an dem sich ein oder mehre-
re Greifarme befinden, der Kern der Einrichtung. Der 
Übersicht halber ist nur ein Greifarm 2 in unterschied-
lichen Zeitpunkten während der Umdrehung des Ka-
russelltisches 1 dargestellt. Die Länge des als Teles-
koparm ausgeführten Greifarms 2 ist gesteuert ver-
änderbar. Außerdem sind die Greifarme 2 in vertika-
ler Richtung gesteuert schwenkbar. Am freien Ende 
der Greifarme 2 befinden sich Gelenkköpfe 3, die in 
zwei oder drei Freiheitsgraden steuerbar beweglich 
sind und die jeweils einen Greifer 4, z.B. eine schließ-
bare Klammer, zur Sendungsaufnahme und -abgabe 
tragen. Bei nicht konstanter Drehzahl ist darauf zu 
achten, dass bei ungleichen Transportgeschwindig-
keiten zu- und abführender Transportmittel nicht 
gleichzeitig Sendungen 5 aufgenommen und abge-
geben werden.
[0017] Ein als Deckband ausgeführtes zuführendes 
Transportmittel ist oberhalb der rotierenden Greifar-
me 2 so angeordnet, dass es eine Sehne zum Rota-
tionskreis der maximal ausgefahrenen Greifarme 2
bildet. Das schmale Deckband transportiert Sendun-
gen 5 stehend mit einer Zuführgeschwindigkeit vZu

und einem konstanten Abstand gleicher Kanten LZu, 
wobei der untere Sendungsabschnitt frei aus dem 
Deckband ragt. Zum Zeitpunkt, da eine Sendungs-
vorderkante bzw. -hinterkante den Rotationskreis der 
maximal ausgefahrenen Greifarme 2 schneidet, 
muss sich ein Greifarm 2 mit geöffnetem Greifer 4, 
ausgerichtet nach der Deckbandstrecke, ebenfalls 
auf dem Schnittpunkt befinden. Ab diesem Zeitpunkt 
wird der Greifarm 2 bei konstanter Drehzahl kontinu-
ierlich verkürzt, wodurch der Greifer 4 eine Linearbe-
wegung synchron zu der Sendungsbewegung aus-
führt und der Gelenkkopf 3 wird in der Rotationsebe-
ne kontinuierlich gedreht, wodurch der Greifer 4 im-
mer nach der Deckbandstrecke ausgerichtet bleibt. 
In diese Phase 1, die anhält, bis die Sendung 5 bzw. 

der Greifer 4 sich im rechten Winkel zum Greifarm 2
befindet, ist die Tangentialgeschwindigkeit vT des 
Greifers 4 gleich der Zuführgeschwindigkeit vZu. Da 
während der Phase 1 ein synchroner Bewegungsab-
lauf zwischen Greifer 4 und Sendung 5 erzielt wird, 
d.h. auch keine Differenzgeschwindigkeit vorhanden 
ist, kann der Greifer 4 um den aus dem Deckband ra-
genden unteren Sendungsteil geschlossen werden 
und die Sendung 5 im gefassten Zustand das Deck-
band verlassen, ohne stoßartige Krafteinleitungen 
auf die Sendungen zu erhalten.
[0018] Nach dem Verlassen des Deckbandes wird 
in Phase 2 die Lage einer Referenzkante, auf die 
ausgerichtet werden soll, zum Greifer 4 z.B. mittels 
einer Lichtschrankenzeile detektiert und der Gelenk-
kopf 3 um 90° nach unten geschwenkt, wodurch die 
Sendung 5 umgelegt wird, Parallel dazu wird die 
Greifarmlänge kontinuierlich auf die dem festgeleg-
ten Kantenabstand LAb der liegenden, auf einer gera-
den Bahn senkrecht zur Zuführrichtung bewegten 
Sendungen 5 entsprechende Länge abzüglich des 
detektierten Korrekturwertes von Referenzkante zum 
Greifer 4 verändert und der Gelenkkopf 3 zur Einhal-
tung der geradlinigen Ausrichtung bei der Abfuhr in 
der Rotationsebene kontinuierlich gedreht, abzüglich 
eines detektierten Korrekturwertes einer eventuellen 
Referenzkantenverdrehung zum Greifer 4. Damit ist 
die Wendung, der Kantenwechsel und das Ausrich-
ten harmonisch (stoßfrei) vollzogen.
[0019] Ein abführendes Transportmittel, als Flach-
band, Fingerband oder dergleichen ausgeführt, ist 
90° versetzt zum zuführenden Deckband unterhalb 
der rotierenden Greifarme 2 angeordnet und bildet 
ebenfalls zum Rotationskreis der maximal ausgefah-
renen Greifarme 2 eine Sehne. Analog der Sen-
dungsübernahme erfolgt in Phase 3 synchron zum 
abführenden Flachband die Sendungsübergabe. Der 
vorgegebene konstante Abstand gleicher Kanten LAb

und die Abführgeschwindigkeit vAb können durch die 
Greifarmlänge und die Übergabedrehzahl NÜg be-
stimmt werden.
[0020] Beim Ablauf gemäß Fig. 2 erfolgt ein Ändern 
der Transportrichtung um 180°, wobei ebenfalls die 
Sendungen 5 aus der stehenden Position in eine lie-
gende Position mit Kantenausrichtung gebracht wer-
den. Die Phase 1 verläuft also wie in Fig. 1, lediglich 
wird in Phase 2 der Gelenkkopf 3 in der Rotationse-
bene nicht kontinuierlich gedreht, sondern nur um 
den detektierten Korrekturwert von Referenzkanten-
verdrehung zum Greifer 4, und in Phase 3 können ein 
oder mehrere abführende Bänder in verschiedenen 
Ebenen angeordnet sein, wobei die Greifarme 2 in 
vertikaler Richtung ähnlich wie bei sogenannten 
Spinnenfahreinrichtungen für Vergnügungsparks ge-
steuert schwenkbar sind, um die Übergabe auf ver-
schiedenen Ebenen zu realisieren.

Patentansprüche

1.  Einrichtung zum Ändern der Transportrichtung 
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von flachen Sendungen (5) und der Lage der Sen-
dungen (5) relativ zu ihrer Transportrichtung,  
– wobei die Sendungen (5) der Einrichtung durch ein 
zuführendes Transportmittel auf einer Transportbahn 
mit einer Transportgeschwindigkeit vZu zugeführt und 
von der Einrichtung durch ein abführendes Trans-
portmittel auf einer zweiten Transportbahn mit geän-
derter Transportrichtung mit einer Transportge-
schwindigkeit vAb abgeführt werden,  
– mit einem angetriebenen Karusseltisch (1), an dem 
ein oder mehrere Greifarme (2) mit gesteuert verän-
derbaren Längen befestigt sind,  
– wobei an den freien Enden der Greifarme (2) an-
steuerbare Gelenkköpfe (3) mit zwei oder drei Frei-
heitsgraden vorgesehen sind, an denen Greifer (4) 
angebracht sind,  
– wobei die Rotationsgeschwindigkeit des Karussel-
tischs (1) und während der Rotation des Karussel-
tischs (1) die Längen der Greifarme (2) sowie die 
räumliche Orientierung der Greifer (4) so steuerbar 
sind, dass die Greifer (4) lineare Bewegungen ent-
lang der ersten Transportbahn mit annähernd der 
Geschwindigkeit vZu und entlang der zweiten Trans-
portbahn mit annähernd der Geschwindigkeit vAb aus-
führen,  
– wobei während der linearen Bewegungen die räum-
liche Ausrichtung der Gelenkköpfe (3) mit den Grei-
fern (4) zu der jeweiligen Transportbahn gleich bleibt,  
– und wobei die Sendungen (5) von den Greifern (4) 
während ihrer linearen Bewegungen gegriffen und 
abgegeben werden.

2.  Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Bewegung der Sendungen 
(5) in den Transportmitteln und die Bewegung der 
Greifarme (2) und Greifer (4) synchronisiert sind, um 
die Überführung jeder Sendung (5) vom zuführenden 
Transportmittel in den Greifer und von dem Greifer 
(4) auf das abführende Transportmittel sicherzustel-
len.

3.  Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Längen, Abstände und Rota-
tionsgeschwindigkeiten der Greifarme (2) sowie der 
Abstand des Mittelpunktes des Karusselltisches (1) 
von den Transportbahnen so gewählt sind, dass die 
Sendungen (5) mit Transportgeschwindigkeit in ei-
nem festgelegten Abstand der Vorderkanten oder der 
Hinterkanten und in einem definierten Abstand einer 
seitlichen Referenzkante von den seitlichen Begren-
zungen der Transportbahnen aufnehmbar oder ab-
legbar sind.

4.  Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Greifarme (2) als Teleskopar-
me ausgeführt sind.

5.  Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Greifer (4) als Klammern mit 
mindestens einer beweglichen Backe ausgeführt 

sind.

6.  Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Greifarme (4) in vertikaler 
Richtung gesteuert schwenkbar sind.

Es folgen 2 Blatt Zeichnungen
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Anhängende Zeichnungen
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