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Die Erfindung betrifft eine Greiferanordnung (1) zum
Aufgreifen, Halten und Ablegen von Werkstiicken (2),
sowie einen Manipulator (4) mit einer Greiferanordnung
(1). Die Greiferanordnung (1) umfasst eine
Verbindungsschnittstelle (3) zur Befestigung an einem
Manipulator (4) und einen Zangengreifer (5) mit zwei
Zangenarmen (6, 7). Die Zangenarme (6, 7) sind mittels
eines Zangenantriebs (8) zueinander relativbeweglich
und definieren in ihrer geschlossenen Position (9) eine
zwischen den Zangenarmen (6, 7) verlaufende
Klemmebene (10). Die Zangenarme (6, 7) definieren in
ihrer geschlossenen Position (9) eine parallel zu den
Zangenarmen (6, 7) und in der Klemmebene (10)
verlaufende Zangenlangsachse an. Die
Greiferanordnung (1) umfasst zudem einen Haftgreifer
(12) mit zumindest einem Unterdruck-Greiferelement
(13) oder mit zumindest einem Magnet-Greiferelement
(14), wobei der Haftgreifer (12) eine Haftwirkungsebene
(15) zum Halten eines Werkstlicks (2) aufweist, und
mittels eines Verstellantriebs (16) entlang einer
Verstellachse (17) in Richtung der Zangenldngsachse
(11) relativ zum Zangengreifer (5) zwischen einer
Arbeitszone (18) und einer Bereitschaftszone (19)
verschiebbar ist. Dabei ist sind die Klemmebene (10) und
die Haftwirkungsebene (15) zueinander rechtwinkelig
ausgerichtet, und die Haftwirkungsebene (15) verlauft
rechtwinkelig zur Zangenldngsachse (11). Dabei ist
vorgesehen, dass der zweite Zangenarm (7) gegeniber
dem Zangenantrieb (8) starr angeordnet ist und dass der

erste Zangenarm (6) relativ zum zweiten Zangenarm (7)
beweglich ist. Eine Schwenkachse (21) des ersten
Zangenarms (6) ist rechtwinkelig zur Zangenldngsachse
(11) und in der Klemmebene (10) ausgebildet, wobei der
erste  Zangenarm (6) um die Schwenkachse (21)
schwenkbar ausgebildet ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Greiferanordnung zum Aufgreifen, Halten und Ablegen von
Werkstlicken, insbesondere von Blechwerkstiicken, und einen Manipulator mit einer Greiferan-
ordnung.

[0002] Zum Aufgreifen von Werkstlicken wie beispielsweise Blechwerkstiicken von einem Werk-
stlickstapel werden gemani dem Stand der Technik Ublicherweise Manipulatoren mit Unterdruck-
Greifervorrichtungen, respektive mit Sauggreifern, eingesetzt. Da Unterdruck-Greifervorrichtun-
gen jedoch oftmals wenig vorteilhaft oder gar ungeeignet sind, um damit nach dem Aufgreifen
bzw. Hochheben auch Bearbeitungsschritte an einer Biegemaschine oder dergleichen durchzu-
fihren, werden die zu manipulierenden Werkstlicke oftmals an einen zweiten Manipulator Uber-
geben, welcher mit einem Zangengreifer ausgebildet ist. Insbesondere fir kleine oder bereits
gebogene Werkstlicke kann eine solche Vorgehensweise zweckmaBig sein. Zwei Manipulatoren
sind jedoch teuer und beanspruchen einen groBBen Platzbedarf. Zudem besteht hierbei auch die
Gefahr von Kollisionen und die Bewegungsfreiheit der Manipulatoren kann eingeschréankt sein.

[0003] Um diesen Nachteilen Abhilfe zu schaffen, sind der Fachwelt kombinierte Manipulatoran-
ordnungen bekannt, bei welchen ein einzelner Manipulator sowohl zum Greifen mittels Sauggrei-
fern als auch zum Greifen mittels eines Zangengreifers ausgebildet ist. Allerdings sind die be-
kannten Ausbildungen in ihrer Greif- und Ansaugfunktionalitét eingeschrankt und stellen somit
keine vollwertigen und zufriedenstellenden Lésungen dar.

[0004] Beispielsweise stellt die JP2019014027 A einen Biegeroboter mit einem kombinierten
Zangen- und Sauggreiferkopf vor. Ein Sauggreifer ist an einem verschiebbaren Rahmen ange-
ordnet, wobei eine Haftwirkungsebene des Sauggreifers parallel zu einer Klemmebene des Zan-
gengreifers ausgerichtet ist.

[0005] Auch die CN108927822 A offenbart eine kombiniert ausgebildete Greifervorrichtung, wo-
bei ein Zangengreifer an seinem Stirnende mit Sauggreifern ausgebildet ist. Durch ein Bewegen
der Zangenarme erfolgt zugleich ein zwangsgekoppeltes Bewegen der Sauggreifer, welche starr
an den Stirnenden der Zangenarme des Zangengreifers montiert sind. Eine Haftwirkungsebene
des Sauggreifers ist dabei orthogonal zur Klemmebene des Zangengreifers ausgerichtet.

[0006] Die CN 204036462 U zeigt einen Greifer fiir einen Paletten-Manipulator. Der Greifer zeigt
eine Verbindungsstelle zur Befestigung an einem Manipulator, sowie mehrere Zangengreifer und
mehrere Haftgreifer. Die Zangengreifer umfassen jeweils zwei zueinander relativbewegliche Zan-
genarme, welche in ihrer geschlossenen Position eine zwischen den Zangenarmen verlaufende
Klemmebene bzw. eine Zangenlangsachse definieren. Die Haftgreifer umfassen einen Verstell-
antrieb, um in Richtung der Zangenlangsachse relativ zum Zangengreifer zwischen einer Arbeits-
zone und einer Bereitschaftszone positioniert zu werden. Die Klemmebene ist dabei rechtwinkelig
zu einer Haftwirkungsebene und die Haftwirkungsebene ist rechtwinkelig zur Zangenlangsachse.

[0007] Die CN 206426101 U zeigt einen Greifer zum Bewegen von Objekten. Der Greifer weist
eine Verbindungsstelle zur Befestigung an einem Manipulator, sowie einen Zangengreifer mit
zwei Zangenarmen und zwei Haftgreifer auf. Die Haftgreifer sind auf einem horizontalen Balken
horizontal verschieblich angeordnet. Die Zangenarme sind an Fiihrungen mittels Schraubstangen
vertikal verstellbar angeordnet und umfassen Zylinder, die zum Klemmen oder Halten von Objek-
ten mittels den Zangenarmen Verwendung finden.

[0008] Aufgabe der vorliegenden Erfindung war es, die Nachteile des Standes der Technik zu
tberwinden und Mittel zur Verfligung zu stellen, mittels derer Werkstiicke fiir eine Bearbeitungs-
maschine, insbesondere fir eine Biegemaschine, auf schnelle und effiziente Art und Weise ma-
nipuliert werden kénnen.

[0009] Diese Aufgabe wird durch eine Greiferanordnung und einen Manipulator gemaf den An-
spriichen geldst.

[0010] Die Erfindung betrifft eine Greiferanordnung zum Aufgreifen, Halten und Ablegen von
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Werkstlicken, insbesondere von Blechwerkstiicken, umfassend eine Verbindungsschnittstelle zur
Befestigung an einem Manipulator und einen Zangengreifer mit einem ersten Zangenarm und
einem zweiten Zangenarm. Die Zangenarme sind mittels eines Zangenantriebs zueinander rela-
tivbeweglich und definieren in ihrer geschlossenen Position eine zwischen den Zangenarmen
verlaufende Klemmebene. Die Zangenarme definieren dabei in ihrer geschlossenen Position eine
parallel zu den Zangenarmen und in der Klemmebene verlaufende Zangenlangsachse. Die Grei-
feranordnung umfasst zudem einen Haftgreifer mit zumindest einem Unterdruck-Greiferelement
oder mit zumindest einem Magnet-Greiferelement. Der Haftgreifer weist eine Haftwirkungsebene
zum Halten eines Werkstlicks auf und ist mittels eines Verstellantriebs entlang einer Verstell-
achse in Richtung der Zangenlangsachse relativ zum Zangengreifer zwischen einer Arbeitszone
und einer Bereitschaftszone verschiebbar. Dabei ist vorgesehen, dass die Klemmebene und die
Haftwirkungsebene zueinander rechtwinkelig ausgerichtet sind, und dass die Haftwirkungsebene
rechtwinkelig zur Zangenlangsachse verlauft.

[0011] Durch die erfindungsgemane Ausbildung einer Greiferanordnung werden zwei vollwertige
Greifer, also zwei jeweils fir sich voll funktionsféhige Greifer, in einer einzigen, baulich integrier-
ten bzw. kombinierten Greiferanordnung realisiert. Unter dem Begriff ,vollwertiger Greifer* wird
hierbei eine Zangen- oder Haftgreiferanordnung verstanden, welche in ihrer Funktionalitat, Sta-
bilitat und Bewegungsfreiheit einer einzelnen, baulich eigenstandigen Zangen- oder Haftgreifer-
anordnung zumindest weitgehend gleichzusetzten ist. So ist der Funktionsumfang des Zangen-
greifers der erfindungsgemanen Greiferanordnungen durch die gemeinsame Ausbildung mit dem
Haftgreifer demnach nicht oder lediglich in geringem Mafe beeinflusst. Dasselbe gilt auch fiir den
Haftgreifer.

[0012] Weder der Zangengreifer noch der Haftgreifer sind - im Vergleich zu zwei separat bzw.
eigenstandig ausgebildeten Greiferanordnungen, welche jeweils an einem eigenen Manipulator
befestigt sind - in ihrer Funktionalitat eingeschrankt. So werden gegenseitige Blockaden der Grei-
fer zumindest weitgehend vermieden. Durch die erfindungsgemaBe Anordnung der beiden Grei-
fer wird ein Risiko von gegenseitigen Behinderungen oder gar Kollisionen zumindest weitgehend
hintangehalten oder sogar génzlich reduziert. Die erfindungsgemaBe Ausbildung besticht dabei
durch ein hohes Maf3 an Bewegungsfreiheit beider Greifer.

[0013] Insbesondere, wenn der Haftgreifer in seine Bereitschaftszone verschoben ist, kann mit
dem Zangengreifer ohne Bewegungseinschrankung gearbeitet werden. Dabei wird der Zangen-
greifer weder durch die Unterdruck-Greiferelemente oder Magnet-Greiferelement selbst, noch
durch etwaige Pneumatik-Leitungen behindert. Zudem kann ein Umgreifen, also eine direkte
Werkstlickiibernahme vom Haftgreifer auf den Zangengreifer und vice versa erfolgen, weil der
Haftgreifer entlang seiner Verstellachse in Richtung der Zangenlangsachse verschiebbar ist und
weil die Klemm- und Haftwirkungsebene zueinander rechtwinkelig ausgerichtet sind. So sind die
Greifer bedarfsweise auch gleichzeitig nutzbar. Verlustzeit infolge eines Zwischenarbeitsschrit-
tes, wie eines Ablegens des Werkstlicks, werden damit reduziert.

[0014] Indem beide Greifer als vollwertige Greifer einsetzbar sind, wird die Anzahl an erforderli-
chen Umgreif- oder auch Repositionier-Arbeitsgangen reduziert und somit der gesamte Manipu-
lations- und Bearbeitungsprozess effizienter. Indem die Klemmebene und die Haftwirkungsebene
zueinander rechtwinkelig sind und die Haftwirkungsebene rechtwinkelig zur Zangenlangsachse
verlauft, sind weniger Manipulatorbewegungen erforderlich, respektive sind weniger Repositio-
nierungen des Manipulators notwendig, um die erforderlichen Arbeitsschritte durchzufiihren. Zu-
dem kénnen auch die von einem Manipulator auszufiihrenden Verstellwege fir die gesamte Grei-
feranordnung mdglichst kurz gehalten werden. Dies insbesondere nach einem ausgefiihrten Be-
arbeitungs- bzw. Biegeschritt, nach welchem das Werkstiick bzw. das Blechbiegeteil zueinander
abgewinkelte Schenkel aufweist. Damit werden die Taktzeiten der Werkstlickbearbeitung redu-
ziert und demzufolge die Wirtschaftlichkeit des Prozesses erhht.

[0015] Zudem sind die beiden Greifer in zumindest annahernd gleichem Ausmaf belastbar und
stabil und kénnen somit dieselben Werkstiickgewichte manipulieren. Damit kdnnen Schaden am
Manipulator infolge von Uberlastung und auch Unfalle und Gefahrdungen fiir einen Bediener zu-
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mindest weitgehend hintangehalten werden.

[0016] Eine Verschiebung des Haftgreifers entlang der Verstellachse kann dabei stufenlos erfol-
gen und so eine optimale bzw. gewiinschte Position einstellbar sein. Dabei kann es sich bei der
Bereitschaftszone bzw. der Arbeitszone bevorzugt jeweils um Bereiche entlang der Verstellachse
handeln. Bevorzugt ist der Haftgreifer bei Einnahme einer Position in der Bereitschaftszone nicht
betatigbar. Bevorzugt kann der Haftgreifer eine Mehrzahl an vorteilhaften Positionen in der Ar-
beitszone einnehmen und zwischen einer axial auBersten und einer axial innersten Arbeitszone
verschoben werden.

[0017] Der Fachwelt ist eine Vielzahl an Ausbildungen von Haftgreifern und Zangengreifern be-
kannt, auf welche in diesem Dokument nicht im Detail eingegangen wird. Sowohl ein Unterdruck-
Greiferelement, als auch ein Magnet-Greiferelement kénnen dabei pneumatisch aktivierbar sein.
Wahrend Unterdruck-Greiferelemente als Sauggreifer mit einem zumeist napfférmigen Saugele-
ment ausgebildet sein kdnnen, kbnnen Magnet-Greiferelemente einen Permanentmagneten um-
fassen, welcher Permanentmagnet mittels eines druckaktivierbaren Kolbens bzw. Zylinders ver-
schiebbar sein kann.

[0018] Weiters ist vorgesehen, dass der zweite Zangenarm gegenlber dem Zangenantrieb starr
angeordnet ist und dass der erste Zangenarm relativ zum zweiten Zangenarm beweglich gelagert
ist.

[0019] Mittels derart ausgebildeter Zangenarme kann ein Risiko von Kollisionen zwischen Zan-
gengreifer und Haftgreifer vermindert oder gar verhindert werden. Dies vor allem auch deshalb,
weil eine derartige Anordnung mechanisch einfach kontrollierbar ist, wenn der Haftgreifer direkt
unter bzw. im Nahbereich des starren, also nicht beweglichen Zangenarmes angeordnet ist. Da-
bei kbnnen Zangengreifer und Haftgreifer gegebenenfalls auch sehr nahe bzw. knapp zueinander
positioniert werden. Somit kann ein kompakter Aufbau der Greiferanordnung realisiert werden.

[0020] Weiters ist vorgesehen, dass eine Schwenkachse des ersten Zangenarms rechtwinkelig
zur Zangenlangsachse und in der Klemmebene ausgebildet ist, wobei der erste Zangenarm um
die Schwenkachse schwenkbar ausgebildet ist. Dies ist insbesondere auch dann zweckmasig,
wenn einer der Zangenarme starr und der andere beweglich ausgebildet ist.

[0021] Des Weiteren kann es zweckmaBig sein, wenn die Zangenlangsachse und die Verstell-
achse koaxial positioniert sind. Damit kann eine Belastbarkeit der Greiferanordnung, respektive
des Manipulators erhéht werden und gegebenenfalls auch schwere oder groBe Werkstlicke ma-
nipuliert werden. Zudem kann die Greiferanordnung bei koaxialer Anordnung der Achsen baulich
kompakter erfolgen, wodurch das Risiko von Kollisionen oder Bewegungsblockaden zusétzlich
reduziert sein kann. Insbesondere kann eine koaxiale Anordnung auch ein Drehen von Werkst(-
cken ermdglichen bzw. erleichtern, wodurch die Einsatzmdglichkeiten der Greiferanordnung zu-
satzlich erweitert werden kénnen.

[0022] Ferner kann vorgesehen sein, dass die Zangenlangsachse und die Verstellachse lagever-
schieden positioniert sind. Eine derartige Weiterbildung kann vorteilhaft sein, um die Einsatzmdg-
lichkeiten des Zangengreifers zu erweitern. So kénnen dabei beispielsweise gréBere Offnungs-
weiten der Zangenarme realisierbar sein.

[0023] Dariiber hinaus kann vorgesehen sein, dass zumindest drei Unterdruck-Greiferelemente
oder zumindest drei Magnet-Greiferelemente ausgebildet sind, welche ringférmig um die Zangen-
greiferachse angeordnet sind. Dabei kann es auch vorteilhaft sein, wenn die Unterdruck-Greife-
relemente oder Magnet-Greiferelemente bei in die Arbeitszone verschobenem Haftgreifer um den
Zangengreifer angeordnet sind. Eine derartige Weiterbildung kann eine Gberaus belastbare An-
ordnung darstellen. Indem mehrere Greiferelemente ringférmig und zentriert um den Zangengrei-
fer positioniert sind, kann eine groBe Anzahl an Greiferelementen realisiert sein. Damit kann ein
vollwertiger Haftgreifer realisiert sein, welcher auch zum Manipulieren groBer, flachiger bzw. sper-
riger Werkstiicke geeignet ist. Zudem kann mittels dieser Weiterbildung ein Umgreifen vom Zan-
gengreifer auf den Haftgreifer und vice versa erleichtert werden. Vorteilhafterweise kénnen die
Unterdruck-Greiferelemente bzw. die Magnet-Greiferelemente dabei in gleichem Abstand zur
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Verstellachse angeordnet sein. Dies insbesondere auch dann, wenn die Zangenlangsachse und
die Verstellachse koaxial positioniert sind.

[0024] GemaR einer Weiterbildung ist es mdglich, dass die Zangenléangsachse und eine Zentral-
achse der Verbindungsschnittstelle zu einem Manipulator koaxial positioniert sind. Damit kann
eine hochbelastbare Position fir die Greiferanordnung realisiert sein, indem dieser zentral am
auBersten Manipulatorarm ausgebildet ist.

[0025] Des Weiteren kann vorgesehen sein, dass die Haftwirkungsebene bei Einnahme der axial
auBersten Arbeitszone des Haftgreifers ein Stirnende des Zangengreifers in axialer Richtung der
Verstellachse berragt. Indem der Haftgreifer derart weit ausgeschoben werden kann und somit
eine Spitze des Zangengreifers bzw. dessen Stirnende Uberragt, kann ein Werkstlick gegebe-
nenfalls leichter aufgegriffen werden. Etwaige Behinderungen bzw. Bewegungseinschrankungen
durch den Zangengreifer kbnnen somit vermieden werden.

[0026] GemaR einer besonderen Auspragung ist es mdglich, dass die Zangenarme bei in die
Arbeitszone verschobenem Haftgreifer mittels wenigstens eines Anschlag- oder Sperrelements
oder gesteuert durch eine Steuervorrichtung nicht in eine teilweise oder maximal geéffnete Posi-
tion OberfUhrbar sind. Damit kann ein effizientes Sicherheitsfeature zur Kollisionsvermeidung- o-
der Verhinderung realisiert sein.

[0027] Entsprechend einer vorteilhaften Weiterbildung kann vorgesehen sein, dass der Zangen-
antrieb und der Verstellantrieb unabhangig voneinander und gleichzeitig aktivierbar sind. Damit
kann ein Umgreifen bzw. eine Werkstiickiibergabe vom Zangengreifer auf den Haftgreifer und
vice versa erleichtert werden. So stellt kann mittels dieser Weiterbildung eine zusatzliche Flexibi-
lisierung der Einsatzmdglichkeiten der Greiferanordnung erzielt werden.

[0028] Insbesondere kann es vorteilhaft sein, wenn der Zangenantrieb und/oder der Verstellan-
trieb einen druckbetriebenen Zylinder umfasst, bevorzugt einen Pneumatikzylinder umfasst.

[0029] Ferner kann vorgesehen sein, dass die druckbetriebenen Zylinder mittels einer gemein-
samen Druckleitung druckbeaufschlagbar sind, wobei in der Druckleitung zumindest ein Ventil
ausgebildet ist, welches Ventil mittels einer Steuervorrichtung steuerbar ist. Insbesondere durch
die Ausbildung gemeinsamer Druckleitungen und auch Druckversorgung kann eine baulich ein-
fache Konstruktion und damit kompakte Bauweise realisiert werden. Dies kann sich weiters posi-
tiv auf die Bewegungsfreiheit des Haftgreifers und des Zangengreifers auswirken. Vorzugsweise
ist das Ventil als Umschaltventil ausgebildet, welches eine selektive Druckbeaufschlagung des
Verstellantriebs und des Zangenantriebs ermdglichen kann. Gegebenenfalls kann es auch von
Vorteil sein, wenn mittels des Ventils bzw. Umschaltventils auch die Greiferelemente versorgbar
bzw. druckbeaufschlagbar sind.

[0030] Dariiber hinaus kann vorgesehen sein, dass das Ventil dazu ausgebildet ist, die druckbe-
triebenen Zylinder und das zumindest eine Unterdruck-Greiferelement oder das zumindest eine
Magnet-Greiferelement zeitgleich zu versorgen.

[0031] Vorteilhaft ist auch eine Auspragung, geman welcher vorgesehen sein kann, dass der
druckbetriebene Zylinder des Verstellantriebs einen ringférmigen Zylinderraum aufweist, welcher
ringférmige Zylinderraum um den druckbetriebenen Zylinder des Zangenantriebs angeordnet ist,
wobei eine Zylinderachse des druckbetriebenen Zylinders koaxial zur Verstellachse positioniert
ist. Dadurch kann die Bauweise noch kompakter ausgefiihrt sein und die Gefahr von Kollisionen
oder Bewegungseinschrankungen vermindert werden.

[0032] Die Erfindung betrifft auch einen Manipulator mit einer Greiferanordnung zum Aufgreifen,
Halten und Ablegen von Werkstiicken, insbesondere von Blechwerkstiicken, wobei die Greifer-
anordnung nach einem der Anspriiche ausgebildet ist. Die damit einhergehenden Vorteile sind
den voranstehenden Beschreibungsteilen zu entnehmen.

[0033] Zum besseren Verstandnis der Erfindung wird diese anhand der nachfolgenden Figuren
naher erldutert.

[0034] Es zeigen jeweils in stark vereinfachter, schematischer Darstellung:
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[0035] Fig. 1 eine Seitenansicht einer Biegemaschine und eines Manipulators mit einer Grei-
feranordnung mit Haftgreifer in seiner Arbeitszone;

[0036] Fig. 2 eine weitere Seitenansicht der Biegemaschine und des Manipulators aus Figur
1 mit Haftgreifer in seiner Bereitschaftszone;

[0037] Fig. 3 eine Greiferanordnung mit Magnet-Greiferelementen in dreidimensionaler An-
sicht;

[0038] Fig. 4 eine weitere Greiferanordnung mit Unterdruck-Greiferelementen in dreidimen-
sionaler Ansicht;

[0039] Fig. 5 eine Schnittansicht einer weiteren Greiferanordnung in einer ersten Stellung;
[0040] Fig. 6 eine Schnittansicht der Greiferanordnung der Figur 5 in einer zweiten Stellung;
[0041] Fig. 7 eine Schnittansicht der Greiferanordnung der Figur 5 in einer dritten Stellung;
[0042] Fig. 8 eine Schnittansicht einer weiteren Greiferanordnung in einer ersten Stellung;
[0043] Fig. 9 eine Schnittansicht der Greiferanordnung der Figur 8 in einer zweiten Stellung;
[0044] Fig. 10  eine Schnittansicht der Greiferanordnung der Figur 8 in einer dritten Stellung.

[0045] Einflhrend sei festgehalten, dass in den unterschiedlich beschriebenen Ausfiihrungsfor-
men gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteiloezeichnungen versehen
werden, wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemas auf
gleiche Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen Ubertragen wer-
den kdénnen. Auch sind die in der Beschreibung gewahlien Lageangaben, wie z.B. oben, unten,
seitlich usw. auf die unmittelbar beschriebene sowie dargestellte Figur bezogen und sind diese
Lageangaben bei einer Lageanderung sinngeman auf die neue Lage zu Ubertragen.

[0046] In den Figuren 1 und 2 sind beispielhaft zwei Greifpositionen bzw. Arbeitsstellungen eines
Manipulators 4 mit einer Greiferanordnung 1 gezeigt. Der Manipulator 4 fiihrt dabei Arbeitsbewe-
gungen bzw. Manipulationen an einem Werkstlick 2 durch, wobei das Werkstlick 2 zur Bearbei-
tung in einer exemplarisch gezeigten Biegemaschine 29 vorgesehen ist. Natlrlich kann anstelle
der Biegemaschine 29 auch jede weitere Bearbeitungsmaschine vorgesehen sein. Bei dem
Werkstlick 2 handelt es sich im gezeigten Beispiel um ein L-férmig abgekantetes Blechwerkstiick.

[0047] Die Greiferanordnung 1 umfasst eine Verbindungsschnittstelle 3 zur Befestigung an dem
dargestellten Manipulator 4. Des Weiteren ist die Greiferanordnung 1 mit einem Zangengreifer 5
ausgebildet, welcher einen ersten Zangenarm 6 und einen zweiten Zangenarm 7 umfasst. Die
Zangenarme 6, 7 sind mittels eines Zangenantriebs 8 zueinander relativbeweglich und definieren
in ihrer geschlossenen Position 9 eine zwischen den Zangenarmen 6, 7 verlaufende Klemmebene
10. Die geschlossene Position 9 der Zangenarme 6, 7 ist in der Figur 2 veranschaulicht. Zudem
definieren die Zangenarme 6, 7 in ihrer geschlossenen Position 9 eine parallel zu den Zangenar-
men 6, 7 und in der Klemmebene 10 verlaufende Zangenlangsachse 11.

[0048] Die Greiferanordnung 1 umfasst zudem einen Haftgreifer 12 mit zumindest einem Unter-
druck-Greiferelement 13 oder mit zumindest einem Magnet-Greiferelement 14, wobei der Haft-
greifer 12 in den Figuren 1 und 2 mit Unterdruck-Greiferelementen 13 ausgebildet ist. Der Haft-
greifer 12 weist eine Haftwirkungsebene 15 zum Halten von Werkstlicken 2 auf und ist mittels
eines Verstellantriebs 16 entlang einer Verstellachse 17 in Richtung der Zangenlangsachse 11
relativ zum Zangengreifer 5 zwischen einer Arbeitszone 18 und einer Bereitschaftszone 19 ver-
schiebbar. In der Figur 1 ist der Haftgreifer 12 in eine Position in der Arbeitszone 18 verschoben
und halt bzw. positioniert das Werkstlick 2 in der exemplarisch gezeigten Biegemaschine 29,
respektive auf einem Unterwerkzeug 30 der Biegemaschine 29. Das Halten kann dabei durch
Versorgung der Unterdruck-Greiferelemente 13 mit Unterdruck erfolgen. In der Figur 2 ist der
Haftgreifer 12 in einer Position in der Bereitschaftszone 19 gezeigt. Mittels des Zangengreifers 5
wird hierbei das Werkstlick 2 in der Biegemaschine 29 gehalten. In den Figuren 1 und 2 ist ge-
zeigt, dass die Klemmebene 10 und die Haftwirkungsebene 15 zueinander rechtwinkelig ausge-
richtet sind, und auch, dass die Haftwirkungsebene 15 rechtwinkelig zur Zangenlangsachse 11
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verlauft.

[0049] Die Zangenlangsachse 11 und die Verstellachse 17 kbnnen lageverschieden positioniert
sein. Alternativ ist es aber auch denkbar, dass die Zangenlangsachse 11 und die Verstellachse
17 koaxial positioniert sind. Die Zangenlangsachse 11 und eine Zentralachse 20 der Verbin-
dungsschnittstelle 3 zum Manipulator 4 kbnnen koaxial positioniert sein.

[0050] Der erste Zangenarm 6 und der zweite Zangenarm 7 kdnnen zueinander linearbeweglich
ausgebildet sein. Dabei kdnnen die Zangenarme synchron, aber auch unabhangig voneinander
sowie auch einzeln beweglich sein. ZweckmaBigerweise kann die Haftwirkungsebene 15 bei Ein-
nahme der axial auBersten Arbeitszone 18 des Haftgreifers 12 ein Stirnende 22 des Zangengrei-
fers 5 in axialer Richtung der Verstellachse 17 (iberragen, so wie dies in der Figur 1 veranschau-
licht ist. Der Zangenantrieb 8 und der Verstellantrieb 16 kbnnen unabhéngig voneinander und
gleichzeitig aktivierbar sein.

[0051] In den Figuren 3 und 4 sind zwei denkbare Ausfihrungsformen von Greiferanordnungen
1 in dreidimensionaler Ansicht gezeigt. Die Greiferanordnung 1 in der Figur 3 ist dabei mit einem
Haftgreifer 12 mit Magnet-Greiferelementen 14 ausgebildet, wahrend die Greiferanordnung 1 in
der Figur 4 einen Haftgreifer 12 mit Unterdruck-Greiferelementen 13 aufweist. Um unnétige Wie-
derholungen zu vermeiden wird auf die detaillierte Beschreibung in den vorangegangenen Figu-
ren 1 und 2 verwiesen bzw. Bezug genommen, wobei fiir gleiche Teile gleiche Bezugszeichen
bzw. Bauteilbezeichnungen wie in den vorangegangenen Figuren 1 und 2 verwendet werden.

[0052] Die Greiferanordnungen 1 in den Figuren 3 und 4 umfassen dabei eine Verbindungs-
schnittstelle 3 zur Befestigung an einem Manipulator 4, einen Zangengreifer 5 und einen Haft-
greifer 12. Der Zangengreifer 5 ist mit einem ersten Zangenarm 6 und mit einem zweiten Zan-
genarm 7 ausgebildet, welche mittels eines Zangenantriebs 8 zueinander relativbeweglich sind
und welche in ihrer geschlossenen Position 9 eine zwischen den Zangenarmen 6, 7 verlaufende
Klemmebene 10 definieren. Die Zangenarme 6, 7 definieren zudem in ihrer geschlossenen Posi-
tion 9 eine parallel zu den Zangenarmen 6, 7 und in der Klemmebene 10 verlaufende Zangen-
langsachse 11. Der Haftgreifer 12 ist entweder gemafn dem Beispiel in der Figur 4 mit zumindest
einem Unterdruck-Greiferelement 13 geman dem Beispiel in der Figur 3 mit zumindest einem
Magnet-Greiferelement 14 ausgebildet. Dabei weist der Haftgreifer 12 eine Haftwirkungsebene
15 zum Halten eines Werkstilicks 2 auf, wobei der Haftgreifer 12 mittels eines Verstellantriebs 16
entlang einer Verstellachse 17 in Richtung der Zangenlangsachse 11 relativ zum Zangengreifer
5 zwischen einer Arbeitszone 18 und einer Bereitschaftszone 19 verschiebbar ist. Wie auch in
den Figuren 1 und 2, sind die Klemmebene 10 und die Haftwirkungsebene 15 zueinander recht-
winkelig ausgerichtet, und die Haftwirkungsebene 15 verlauft rechtwinkelig zur Zangenlangs-
achse 11.

[0053] In beiden Greiferanordnungen 1 in den Figuren 3 und 4 ist gezeigt, dass der zweite Zan-
genarm 7 gegenuber dem Zangenantrieb 8 starr angeordnet sein kann und dass der erste Zan-
genarm 6 relativ zum zweiten Zangenarm 7 beweglich gelagert ist. Dabei kann zur Vermeidung
von Kollisionen und auch zur Erhéhung der Bewegungsfreiheit der Haftgreifer 12 unterhalb des
starren, zweiten Zangenarmes 7 angeordnet sein, so wie dies in der Figur 3 dargestellt ist. Die
beiden Figuren 3 und 4 zeigen auch, dass eine Schwenkachse 21 des ersten Zangenarms 6
rechtwinkelig zur Zangenlangsachse 11 und in der Klemmebene 10 ausgebildet sein kann, wobei
der erste Zangenarm 6 um die Schwenkachse 21 schwenkbar ausgebildet sein kann.

[0054] Wahrend bei der Greiferanordnung 1 in der Figur 3 die Zangenldngsachse 11 und die
Verstellachse 17 lageverschieden positioniert sind, sind die Zangenlangsachse 11 und die Ver-
stellachse 17 in der Figur 4 koaxial positioniert gezeigt. Geman dem Ausfihrungsbeispiel in der
Figur 4 kdnnen zumindest drei - oder geman dem Beispiel auch sechs - Unterdruck-Greiferele-
mente 13 ausgebildet sein, welche ringférmig um die Zangenlangsachse 11 angeordnet sein kdn-
nen. Die Unterdruck-Greiferelemente 13 kdnnen dabei in einem konstanten Abstand von der Ver-
stellachse 17 bzw. der Zentralachse des ringférmigen Haftgreifers 12 beabstandet sein.

[0055] In den Figuren 5, 6 und 7 sind Schnittansichten einer weiteren Greiferanordnung 1 gezeigt,
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wobei die Greiferanordnung 1 ahnlich wie die in der Figur 3 gezeigte Ausfihrungsform ausgebil-
det ist. Gezeigt sind dabei beispielhaft drei denkbare Positionen bzw. Arbeitsstellungen der Grei-
feranordnung 1. Die Figuren 8, 9 und 10 zeigen ebenfalls Schnittansichten einer weiteren Grei-
feranordnung 1, wobei diese Greiferanordnung 1 mit jener in der Figur 4 vergleichbar ist. Gezeigt
sind dabei dieselben Arbeitspositionen, wie in den Figuren 5, 6 und 7. Hier sei abermals auf die
vorangegangenen Beschreibungen hingewiesen, um unndtige Wiederholungen zu vermeiden. In
den Ausfiihrungsbeispielen geman den Figuren 5 bis 10 ist hierbei vorgesehen, dass die Klemm-
ebene 10 und die Haftwirkungsebene 15 zueinander rechtwinkelig ausgerichtet sind, und dass
die Haftwirkungsebene 15 rechtwinkelig zur Zangenlangsachse 11 verlauft. An dieser Stelle sei
insbesondere darauf hingewiesen, dass die nachfolgende Funktionsbeschreibung der Greiferan-
ordnungen 1, wie deren Antriebe und auch deren Greiferelemente lediglich beispielhaft zu ver-
stehen ist und selbstverstandlich jede denkbare Ausbildung mdglich ist. So ist beispielsweise zur
Ansteuerung der Antriebe und auch zur Aktivierung der Greiferelemente eine Vielzahl vorteilhaf-
ter Ausgestaltungen maoglich.

[0056] Insbesondere in den Figuren 5, 6 und 7 ist gezeigt, dass die Zangenarme 6, 7 bei in die
Arbeitszone 18 verschobenem Haftgreifer 12 gesteuert durch eine Steuervorrichtung 24 nicht in
eine teilweise oder maximal gedffnete Position 25 lberfihrbar sind. Alternativ dazu ist in den
Figuren 8 und 9 und insbesondere in der Figur 10 gezeigt, dass die Zangenarme 6, 7 bei in die
Arbeitszone 18 verschobenem Haftgreifer 12 mittels wenigstens eines Anschlag- oder Sperrele-
ments 23 nicht in eine teilweise oder maximal gedffnete Position 25 lberfihrbar sind. Das An-
schlag- oder Sperrelement 23 ist in den Figuren 8, 9 und 10 dabei lediglich grobschematisch
skizziert. So kann das Anschlag- oder Sperrelement 23 bei voll ausgeschobenem Haftgreifer 12
eine Bewegung des Zangenantriebs 8 bzw. des druckbetriebenen Zylinders 26 des Zangenan-
triebs 8 sperren bzw. blockieren. Alternativ und nicht figlrlich gezeigt kann es sich bei dem An-
schlag- oder Sperrelement 23 aber auch um den Haftgreifer 12 selbst oder um ein mit dem Haft-
greifer 12 ausgebildetes Werkstiick handeln. So kann dieser, beispielsweise bei ringférmiger Aus-
bildung, ein ungewiinschtes Offnen der Zangenarme 6, 7 verhindern.

[0057] Vorteilhafterweise kdnnen der Zangenantrieb 8 und der Verstellantrieb 16 jeweils einen
druckbetriebenen Zylinder 26 umfassen, wobei es sich bei den druckbetriebenen Zylindern 26
bevorzugt um Pneumatikzylinder handelt. ZweckmaBigerweise sind die druckbetriebenen Zylin-
der 26 mittels einer gemeinsamen Druckleitung druckbeaufschlagbar. In der Druckleitung kann
dabei zumindest ein Ventil ausgebildet sein, welches Ventil mittels einer Steuervorrichtung 24
steuerbar sein kann. Es kann gegebenenfalls auch sein, dass das Ventil zur zeitgleichen Versor-
gung der druckbetriebenen Zylinder 26 und des zumindest einen Unterdruck-Greiferelements 13,
bzw. des zumindest einen Magnet-Greiferelements 14 ausgebildet ist. Es kann jedoch auch
zweckmaBig sein, wenn das zumindest eine Unterdruck-Greiferelement 13 bzw. das zumindest
eine Magnet-Greiferelement 14 mit Unterdruck betrieben werden. Aus Griinden der Ubersicht-
lichkeit handelt es sich bei den Figuren 5 bis 10 um grob schematische Darstellungen bzw.
Schnittansichten. Aus diesem Grund sind weder Steuerleitungen, noch Druckleitungen oder Ven-
tile figlrlich gezeigt.

[0058] In den Figuren 8, 9 und 10 ist gezeigt, dass der druckbetriebene Zylinder 26 des Verstell-
antriebs 16 einen ringférmigen Zylinderraum 27 aufweisen kann, welcher ringférmige Zylinder-
raum 27 um den druckbetriebenen Zylinder 26 des Zangenantriebs 8 angeordnet sein kann, wo-
bei eine Zylinderachse 28 des druckbetriebenen Zylinders 26 koaxial zur Verstellachse 17 posi-
tioniert sein kann.

[0059] Die - stark schematisch und lediglich exemplarisch skizzierten - Magnet-Greiferelemente
14 in den Figuren 5, 6 und 7 sind mit einem hohlzylindrischen Kérper 31 ausgebildet und umfas-
sen einen zylinderférmigen Permanentmagneten 32, welcher zusammen mit einem druckbeauf-
schlagbaren Element 33 in dem hohlzylindrischen Kérper 31 Aufnahme findet. Bei Druckbeauf-
schlagung des Elements 33 wird dieser zusammen mit dem Permanentmagneten 32 an die oder
zumindest in den Nahbereich der Haftwirkungsebene 15 verschoben. Dadurch kénnen Werkst-
cke 2 magnetisch an der Haftwirkungsebene 15 gehalten werden. Alternativ dazu sind die eben-
falls stark schematisch skizzierten Unterdruck-Greiferelemente 13 in den Figuren 8, 9 und 10 sind
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mit Saugnapfen 34 ausgebildet.

[0060] Die Figuren 5 und 8 zeigen jeweils dieselbe Arbeitsstellung, bei welcher der Haftgreifer
12 in seine Bereitschaftszone 19 verschoben ist. Der druckbetriebene Zylinder 26 des Verstell-
antriebs 16 ist dabei nicht druckbeaufschlagt. Der druckbetriebene Zylinder 26 des Zangenan-
triebs 8 ist in dieser Arbeitsstellung druckbeaufschlagt und bewirkt dabei ein SchlieBen der Zan-
genarme 6, 7. Somit befindet sich der Zangengreifer 5 in seiner geschlossenen Position 9. Bei-
spielsweise kdnnen die druckbetriebenen Zylinder 26 einfachwirkend ausgebildet sein und mittels
- nicht dargestellter - Riickstellfedermechanismen in dieser Stellung gehalten werden. Natirlich
ware es auch denkbar und gegebenenfalls zweckmaBig, dass die druckbetriebenen Zylinder 26
doppelwirkend ausgebildet ist.

[0061] In den Figuren 6 und 9 sind die Haftgreifer 12 in derselben Stellung gezeigt, wie in den
Figuren 5 und 8. Der druckbetriebene Zylinder 26 des Zangenantriebs 8 ist hierbei jedoch nicht
mehr druckbeaufschlagt und somit in seiner Ruhestellung gezeigt. Indem der druckbetriebene
Zylinder 26 des Zangenantriebs 8 seine Ruhestellung einnimmt, éffnet der erste Zangenarm 6,
wobei er entlang seiner Schwenkachse 21 verschwenkt wird. Somit befindet sich der Zangengrei-
fer 5 in seiner getffneten Position 25.

[0062] In den Figuren 7 und 10 ist der druckbetriebene Zylinder 26 des Zangengreifers 5 analog
zu den Figuren 5 bzw. 8 druckbeaufschlagt und der erste Zangenarm 6 somit geschlossen, res-
pektive der Zangengreifer 5 in seiner geschlossenen Position 9. Der druckbetriebene Zylinder 26
des Haftgreifers 12 ist in seiner auBersten Stellung und somit der Haftgreifer 12 die Arbeitszone
18 verschoben. Dabei Uberragt der Haftgreifer 12 das Stirnende 22 des Zangengreifers 5 in axi-
aler Richtung der Verstellachse 17.

[0063] Die Ausfiihrungsbeispiele zeigen mégliche Ausfiihrungsvarianten, wobei an dieser Stelle
bemerkt sei, dass die Erfindung nicht auf die speziell dargestellten Ausfiihrungsvarianten dersel-
ben eingeschrankt ist, sondern vielmehr auch diverse Kombinationen der einzelnen Ausflihrungs-
varianten untereinander méglich sind und diese Variationsmdéglichkeit aufgrund der Lehre zum
technischen Handeln durch gegenstandliche Erfindung im Kénnen des auf diesem technischen
Gebiet tatigen Fachmannes liegt.

[0064] Der Schutzbereich ist durch die Anspriiche bestimmt. Die Beschreibung und die Zeich-
nungen sind jedoch zur Auslegung der Anspriiche heranzuziehen. Einzelmerkmale oder Merk-
malskombinationen aus den gezeigten und beschriebenen unterschiedlichen Ausfiihrungsbei-
spielen kénnen fir sich eigenstandige erfinderische Losungen darstellen. Die den eigensténdigen
erfinderischen L&sungen zugrundeliegende Aufgabe kann der Beschreibung entnommen wer-
den.

[0065] Samtliche Angaben zu Wertebereichen in gegenstandlicher Beschreibung sind so zu ver-
stehen, dass diese beliebige und alle Teilbereiche daraus mitumfassen, z.B. ist die Angabe 1 bis
10 so zu verstehen, dass samtliche Teilbereiche, ausgehend von der unteren Grenze 1 und der
oberen Grenze 10 mit umfasst sind, d.h. séamtliche Teilbereiche beginnen mit einer unteren
Grenze von 1 oder gréBer und enden bei einer oberen Grenze von 10 oder weniger, z.B. 1 bis
1,7, oder 3,2 bis 8,1, oder 5,5 bis 10.

[0066] Der Ordnung halber sei abschlieBend darauf hingewiesen, dass zum besseren Verstand-
nis des Aufbaus Elemente teilweise unmaf3stéblich und/oder vergréBert und/oder verkleinert dar-
gestellt wurden.
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Patentanspriiche

1.

Greiferanordnung (1) zum Aufgreifen, Halten und Ablegen von Blechwerkstiicken, umfas-
send

- eine Verbindungsschnittstelle (3) zur Befestigung an einem Manipulator (4),

- einen Zangengreifer (5) mit einem ersten Zangenarm (6) und einem zweiten Zangenarm
(7),

-- wobei die Zangenarme (6, 7) mittels eines Zangenantriebs (8) zueinander relativbeweglich
sind und in ihrer geschlossenen Position (9) eine zwischen den Zangenarmen (6, 7) verlau-
fende Klemmebene (10) definieren, und

-- wobei die Zangenarme (6, 7) in ihrer geschlossenen Position (9) eine parallel zu den Zan-
genarmen (6, 7) und in der Klemmebene (10) verlaufende Zangenldngsachse (11) definie-
ren,

- einen Haftgreifer (12) mit zumindest einem Unterdruck-Greiferelement (13) oder mit zumin-
dest einem Magnet-Greiferelement (14),

-- wobei der Haftgreifer (12) eine Haftwirkungsebene (15) zum Halten eines Blechwerkstlicks
aufweist,

-- wobei der Haftgreifer (12) mittels eines Verstellantriebs (16) entlang einer Verstellachse
(17) in Richtung der Zangenlangsachse (11) relativ zum Zangengreifer (5) zwischen einer
Arbeitszone (18) und einer Bereitschaftszone (19) verschiebbar ist,

- wobei die Klemmebene (10) und die Haftwirkungsebene (15) zueinander rechtwinkelig aus-
gerichtet sind, und

- wobei die Haftwirkungsebene (15) rechtwinkelig zur Zangenlangsachse (11) verlauft,
dadurch gekennzeichnet,

- dass der zweite Zangenarm (7) gegenuber dem Zangenantrieb (8) starr angeordnet ist und
dass der erste Zangenarm (6) relativ zum zweiten Zangenarm (7) beweglich ist, und

- dass eine Schwenkachse (21) des ersten Zangenarms (6) rechtwinkelig zur Zangenlangs-
achse (11) und in der Klemmebene (10) ausgebildet ist, wobei der erste Zangenarm (6) um
die Schwenkachse (21) schwenkbar ausgebildet ist.

Greiferanordnung (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Zangenlangs-
achse (11) und die Verstellachse (17) koaxial positioniert sind.

Greiferanordnung (1) nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, dass die Zangenlangs-
achse (11) und die Verstellachse (17) lageverschieden positioniert sind.

Greiferanordnung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass zumindest drei Unterdruck-Greiferelemente (13) oder zumindest drei Magnet-Grei-
ferelemente (14) ausgebildet sind, welche ringférmig um die Zangenléangsachse (11) ange-
ordnet sind.

Greiferanordnung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Zangenlangsachse (11) und eine Zentralachse (20) der Verbindungsschnitt-
stelle (3) zu einem Manipulator (4) koaxial positioniert sind.

Greiferanordnung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Haftwirkungsebene (15) bei Einnahme der axial &uBersten Arbeitszone (18)
des Haftgreifers (12) ein Stirnende (22) des Zangengreifers (5) in axialer Richtung der Ver-
stellachse (17) Uberragt.

Greiferanordnung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass die Zangenarme (6, 7) bei in die Arbeitszone (18) verschobenem Haftgreifer (12)
mittels wenigstens eines Anschlag- oder Sperrelements (23) oder gesteuert durch eine Steu-
ervorrichtung (24) nicht in eine teilweise oder maximal gebffnete Position (25) Uberflihrbar
sind.

Greiferanordnung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass der Zangenantrieb (8) und der Verstellantrieb (16) unabhangig voneinander und
gleichzeitig aktivierbar sind.
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Greiferanordnung (1) nach einem der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dass der Zangenantrieb (8) und/oder der Verstellantrieb (16) einen druckbetriebenen
Zylinder (26) umfasst, bevorzugt einen Pneumatikzylinder umfasst.

Greiferanordnung (1) nach Anspruch 9, dadurch gekennzeichnet, dass die druckbetriebe-
nen Zylinder (26) mittels einer gemeinsamen Druckleitung druckbeaufschlagbar sind, wobei
in der Druckleitung zumindest ein Ventil ausgebildet ist, welches Ventil mittels einer Steuer-
vorrichtung (24) steuerbar ist.

Greiferanordnung (1) nach Anspruch 10, dadurch gekennzeichnet, dass das Ventil die
druckbetriebenen Zylinder (26) und das zumindest eine Unterdruck-Greiferelement (13) oder
das zumindest eine Magnet-Greiferelement (14) zeitgleich versorgt.

Greiferanordnung (1) nach einem der Anspriiche 9 bis 11, dadurch gekennzeichnet, dass
der druckbetriebene Zylinder (26) des Verstellantriebs (16) einen ringférmigen Zylinderraum
(27) aufweist, welcher ringférmige Zylinderraum (27) um den druckbetriebenen Zylinder (26)
des Zangenantriebs (8) angeordnet ist, wobei eine Zylinderachse (28) des druckbetriebenen
Zylinders (26) koaxial zur Verstellachse (17) positioniert ist.

Manipulator (4) mit einer Greiferanordnung (1) zum Aufgreifen, Halten und Ablegen von
Blechwerkstiicken, dadurch gekennzeichnet, dass die Greiferanordnung (1) nach einem
der Anspriiche 1 bis 12 ausgebildet ist.

Hierzu 4 Blatt Zeichnungen
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Fig.1

12/15



AT 524 456 B1 2023-06-15

sterreichisches

patentamt

13/15



D sterreichisches AT 524 456 B1 2023-06-15

patentamt

Fig.S 6 % 8 /1

; 18 19 2t
10\ 9\\ \/\A’—\ K / —
N N ‘ T

Y

11

Y \ \
RRTANTRATIR Y 207 i

- g Swguanes 3‘.\ _ { .,-"'i _
- Y Pl P

YA\
\\X ,,,,,,,,,, R s N

i

14/15



D sterreichisches AT 524 456 B1 2023-06-15

patentamt

D= - y \\ i ke 2
— et A \\\\\\ ¥* T it zef A\

15/15



	Page 1 - ABSTRACT/BIBLIOGRAPHY
	Page 2 - DESCRIPTION
	Page 3 - DESCRIPTION
	Page 4 - DESCRIPTION
	Page 5 - DESCRIPTION
	Page 6 - DESCRIPTION
	Page 7 - DESCRIPTION
	Page 8 - DESCRIPTION
	Page 9 - DESCRIPTION
	Page 10 - DESCRIPTION
	Page 11 - CLAIMS
	Page 12 - CLAIMS
	Page 13 - DRAWINGS
	Page 14 - DRAWINGS
	Page 15 - DRAWINGS
	Page 16 - DRAWINGS

