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(54) Bezeichnung: Greifereinheit zum Ergreifen von mehreren Lebensmittelportionen

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Greifer-
einheit (1) zum Ergreifen von mehreren Gegenstanden, wo-
bei die Greifereinheit (1) Gber eine Greifermontageplatte (2)
an einem Roboter (3) befestigbar ist, und wobei die Grei-
fereinheit (1) zwei Greifer (5, 6) aufweist. Bei den Gegen-
stdnden handelt es sich um Lebensmittelportionen (7), und
die Greifer (5, 6) sind beidseitig eines Schwenklagers (9)
angeordnet, wobei wenigstens ein Greifer (5, 6) an einem
im Schwenklager (9) gelagerten Hebelarm (8) angeordnet
ist. Die Erfindung betrifft weiterhin ein Verfahren zur Hand-
habung von Lebensmittelprodukten (7), mit den folgenden
Schritten: Ausrichten einer Robotergreifereinheit (1) mit ei-
nem ersten Greifer (5) und einem zweiten Greifer (6), so
dass der erste Greifer (5) zur Aufnahme einer ersten Le-
bensmittelportion (7) ausgerichtet ist; Verdrehen des zwei-
ten Greifers (6) bezlglich der Robotergreifereinheit (1), so-
dass der zweite Greifer (6) zu einer zweiten Lebensmittel-
portion (7) ausgerichtet ist; Absenken der einzelnen Greifer
(5, 6), gleichzeitig oder nacheinander; Ergreifen der Lebens-
mittelportionen (7) mit den Greifern (5, 6); und Anheben der
Lebensmittelportionen (7).
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf ei-
ne Greifereinheit zum Ergreifen von mehreren Ge-
genstanden, wobei die Greifereinheit Uber eine Grei-
fermontageplatte an einem Roboter befestigbar ist,
und wobei die Greifereinheit wenigstens zwei Greifer
aufweist.

[0002] Derartige Mehrfachgreifer sind aus dem
Stand der Technik bekannt, wobei es insbesondere
bekannt ist, dass mehrere Greifer, die an einer ge-
meinsamen Greifergrundstruktur befestigt sind, be-
zuglich der Greifergrundstruktur in der Héhenrichtung
verfahren werden kénnen und um die Héhenrichtung
verdreht werden kénnen.

[0003] Es ist die Aufgabe der Erfindung, eine Grei-
fereinheit und ein Verfahren zur Handhabung von
Lebensmittelportionen bereitzustellen, die in einfa-
cher Art und Weise ermdglichen, mehrere Lebensmit-
telportionen, die in unterschiedlichen Orientierungen
auf einem Forderband oder einer Ablage angeordnet
sind, effizient aufzunehmen.

[0004] Erfindungsgemal wird dafiir eine Greiferein-
heit zum Ergreifen von mehreren Lebensmittelportio-
nen bereitgestellt, wobei die Greifereinheit Uber ei-
ne Greifermontageplatte an einem Roboter befestig-
bar ist, wobei die Greifereinheit wenigstens zwei Grei-
fer aufweist, die beidseitig eines Schwenklagers an-
geordnet sind, und wobei wenigstens ein Greifer an
einem im Schwenklager gelagerten Hebelarm ange-
ordnet ist. Dies ermoglicht eine einfache und zlgige
Hohenverstellung wenigstens eines Greifers, so dass
eine Aufnahme von mehreren Lebensmittelportionen
mit der Greifereinheit moglich ist, wobei die Hohen-
verstellung zumindest eines Greifers bei der Aufnah-
me nicht durch den Roboter erfolgen muss. Durch
die relative Hohenverstellung der Greifer wird insbe-
sondere ein sequentielles Aufnehmen von mehreren
Lebensmittelportionen ermdglicht. Der Hebelarm ist
dafiir insbesondere um eine horizontale Achse ver-
schwenkbar.

[0005] Bei den Lebensmittelportionen handelt es
sich insbesondere um Stapel von aufgeschnitte-
nen Kase-, Wurst- oder Schinkenscheiben. Weiterhin
kénnen die Lebensmittelportionen auch Kase, Wurst
oder Schinken am Stiick sein. Natrlich ist die Erfin-
dung auch auf beliebige andere Lebensmittelportio-
nen anwendbar, beispielsweise auf Brotstiicke oder -
scheiben und Ahnliches.

[0006] In einer vorteilhaften Ausfiihrungsform ist we-
nigstens ein Greifer unabhangig von dem wenigstens
einem anderen Greifer verdrehbar. Dies ermdglicht,
dass der verdrehbare Greifer bezlglich einer Lebens-
mittelportion ausgerichtet werden kann. Der ande-
re Greifer kann insbesondere durch Verdrehen der
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gesamten Greifereinheit ausgerichtet werden. Somit
kénnen mehrere unterschiedlich ausgerichtete Le-
bensmittelportionen mit nur einer Greifereinheit auf-
genommen werden. Zudem kann die Orientierung
der Lebensmittelportion, die mit dem Greifer auf-
genommen wurde, wahrend des Handhabungsvor-
gangs verandert werden, sodass die Lebensmittel-
portion in einer gewlnschten Orientierung, insbeson-
dere bezuglich der anderen zeitgleich gehandhabten
Lebensmittelportion abgelegt werden kann.

[0007] Bei mehr als zwei Greifern an einer Greifer-
einheit kdnnen insbesondere alle Greifer bis auf ei-
nen Greifer verdrehbar sein, wobei der nicht verdreh-
bare Greifer dadurch bezliglich seiner Lebensmittel-
portion ausgerichtet wird, dass die Greifereinheit als
Ganzes durch den Roboter verdreht wird. Somit kann
ein Greiferdrehantrieb eingespart werden.

[0008] In manchen Ausfiihrungsformen sind beide
Greifer beziehungsweise alle Greifer verdrehbar. So-
mit kénnen die Greifer jeweils so bezlglich der Grei-
fermontageplatte verdreht werden, dass ihre Ausrich-
tung der Ausrichtung der jeweiligen, aufzunehmen-
den Lebensmittelportionen entspricht.

[0009] Insbesondere sind die oder der Greifer be-
zlglich des im Schwenklager gelagerten Hebelarms
verdrehbar, an dem sie befestigt sind.

[0010] In einer Ausflihrungsform ist wenigstens ein
Greifer unabhangig von dem anderen Greifer trans-
latorisch bezliglich der Greifermontageplatte verfahr-
bar. Insbesondere ist der Greifer translatorisch ent-
lang des Hebelarms verfahrbar. In manchen Ausfiih-
rungsformen ist der Greifer horizontal beziglich der
Greifermontageplatte verfahrbar. Weiterhin kann der
Greifer mitsamt dem Hebelarm verfahren oder ver-
schwenkt werden und somit translatorisch beziiglich
der Greifermontageplatte verfahren werden. Die Ver-
fahrbarkeit des Greifers beziglich der Greifermon-
tageplatte ermdglicht, dass ohne Bewegung der ge-
samten Greifereinheit durch den Roboter eine Posi-
tionierung des Greifers bezlglich einer Lebensmittel-
portion erfolgen kann. Dies kann dem Zwecke die-
nen, dass eine Feineinstellung der Positionierung
durch Verfahren des Greifers nach einer groben Posi-
tionierung der Greifereinheit durch den Roboter erfol-
gen kann. Zudem kann die Verfahrbarkeit des Grei-
fers auch ermdglichen, dass die Greifer einer Grei-
fereinheit einzeln und relativ zueinander so positio-
niert werden kénnen, dass jeder Greifer Uber der
von ihm aufzunehmenden Lebensmittelportion posi-
tioniert werden kann.

[0011] Vorteilhafterweise ist eine Kamera vorgese-
hen, um die Position von verschiedenen Lebensmit-
telportionen zu erfassen, wobei eine Steuereinheit
ausgelegt ist, die Greifer entsprechend der von der
Kamera ermittelten Informationen auszurichten. Die



DE 10 2013 006 850 A1

Kamera kann an der Greifereinheit oder separat von
der Greifereinheit angeordnet sein. Durch einen Bil-
derfassungsalgorithmus wird die Position und vorteil-
hafterweise auch Ausrichtung der verschiedenen Le-
bensmittelportionen erfasst, und diese Informationen
an die Steuereinheit weitergegeben, die dann die An-
triebe der Greifereinheit entsprechend ansteuert.

[0012] In bevorzugten Ausflihrungsformen sind die
Greifer ausgelegt, die Lebensmittelportionen zu
untergreifen. Dafiir kbnnen insbesondere Greifer ein-
gesetzt werden, die beidseitige Greiferschaufeln auf-
weisen, die unter die Lebensmittelportionen gescho-
ben werden kénnen.

[0013] Alternativ ist es aber auch moglich, dass die
Greifer die Lebensmittelportionen lediglich von oben
ergreifen, beispielsweise wenn die Greifer als Saug-
greifer ausgefiihrt sind. Weiterhin ist es moglich, dass
die Greifer die Lebensmittelportionen von der Sei-
te ergreifen, beispielsweise indem sie einen Eingriff
mittels Reibschluss oder Formschluss durch seitliche
Backen beziehungsweise Haken erzeugen.

[0014] In einer Ausfihrungsform der Greifereinheit
sind die beiden Greifer an dem im Schwenklager ge-
lagerten Hebelarm beidseitig des Schwenklagers an-
geordnet. Die Anordnung von mehreren Greifer an ei-
nem Hebelarm erméglicht, dass die vertikale Position
von mehreren Greifern mit nur einem Antrieb verstellt
werden kann. Insbesondere ist es vorteilhaft, wenn
die Greifer beidseitig des Schwenklagers angeord-
net sind, da dann gleichzeitig ein Greifer nach unten,
und der andere Greifer nach oben verfahren werden
kann, das heil3t, die Greifer kbnnen in gegensatzliche
Richtungen mit nur einem Antrieb verfahren werden.

[0015] In einer anderen Ausflihrungsform der Grei-
fereinheit, ist nur ein Greifer an dem im Schwenkla-
ger gelagerten Hebelarm angeordnet. Die Anordnung
des wenigstens einen Greifers an einem separaten
Hebelarm ermdglicht, dass der Greifer unabhangig
von dem anderen Greifer in der Hohe verstellt wer-
den kann.

[0016] Die Hohenverstellung der Greifer ermoglicht,
dass Lebensmittelportionen nacheinander mit nur
einer Greifereinheit aufgenommen werden kdnnen.
Dabei kann die Greifereinheit als Ganzes bewegt
werden oder stillstehen.

[0017] Wenn mehrere Greifer, insbesondere zwei
Greifer, hdhenverstellbar an der Greifereinheit befes-
tigt sind, kann beispielsweise ein Greifer bereits beim
Anfahren der Greifereinheit zu einer ersten Lebens-
mittelportion abgesenkt werden, so dass zunéachst
mit diesem Greifer die erste Lebensmittelportion er-
griffen werden kann. Dann wird dieser Greifer ein-
zeln oder zusammen mit der Greifereinheit angeho-
ben, und ein zweiter Greifer einzeln oder zusammen
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mit der Greifereinheit zu einer zweiten Lebensmittel-
portion abgesenkt und gegebenenfalls orientiert, und
dann wird die zweite Lebensmittelportion durch den
zweiten Greifer ergriffen.

[0018] Die Erfindung stellt weiterhin einen Roboter
zur Handhabung von Lebensmittelprodukten bereit,
mit einem beweglichen Roboterarm, an dem wenigs-
tens eine Greifereinheit nach einem der vorangehen-
den Anspriiche befestigt ist.

[0019] Vorteilhafterweise ist der Roboter ein Delta-
Roboter. Der Roboter umfasst somit eine Roboter-
basis und eine Werkzeugbefestigung, wobei die Ro-
boterbasis und die Werkzeugbefestigung durch we-
nigstens drei Kombinationen aus einem oberen Ro-
boterarm und einem unteren Roboterarm verbunden
sind, wobei in jeder der Kombinationen der obere
Roboterarm und der untere Roboterarm schwenkbar
miteinander verbunden sind. Diese sogenannte Del-
ta-Kinematik ermdglicht insbesondere eine schnelle
seitliche Versetzung der Werkzeugbefestigung, wo-
durch in Pick-and-Place-Anwendungen fiir Lebens-
mittelportionen ein schnelles seitliches Versetzen der
Lebensmittelportionen ermdglicht wird. Die Greifer-
montageplatte der Greifereinheit wird an der Werk-
zeugbefestigung des Roboters befestigt. Alternativ
kann der Roboter auch ein Portalroboter sein.

[0020] Die Erfindung stellt weiterhin ein Verfahren
zur Handhabung von Lebensmittelprodukten bereit,
das die folgenden Schritte umfasst: Zunachst wird ei-
ne Robotergreifereinheit mit einem ersten Greifer und
einem zweiten Greifer ausgerichtet, so dass der ers-
te Greifer zur Aufnahme einer ersten Lebensmittel-
portion ausgerichtet ist. Dann wird ein zweiter Greifer
beziglich der Robotergreifereinheit verdreht, so dass
der zweite Greifer zu einer zweiten Lebensmittelpor-
tion ausgerichtet ist. Dann werden die Greifer abge-
senkt und die Lebensmittelportionen werden sequen-
tiell oder gleichzeitig mit den Greifern ergriffen.

[0021] SchlieBlich werden die Lebensmittelportio-
nen angehoben, insbesondere durch Anheben der
gesamten Robotergreifereinheit. Die Greifer kbnnen
insbesondere einzeln und sequentiell bezlglich der
Robotergreifereinheit abgesenkt werden. Alternativ
kénnen alle Greifer gleichzeitig beziglich der Ro-
botergreifereinheit abgesenkt werden. Zudem ist es
mdglich, dass sequentiell Untergruppen von einem
oder mehreren Greifern gleichzeitig bezlglich der
Robotergreifereinheit abgesenkt werden. Wahrend
des Absenkens der Greifer bleibt die verbleibende
Robotergreifereinheit vorteilhafterweise zumindest in
ihrer Héhenposition unverandert. Dabei kann aller-
dings eine horizontale Bewegung der Robotergreifer-
einheit vorgesehen sein, insbesondere, wenn die re-
lativen Abstande der zu ergreifenden Lebensmittel-
portionen nicht den relativen Abstédnden der Greifer
an der Robotergreifereinheit entsprechen. Somit kdn-
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nen die jeweiligen Greifer jeweils durch eine horizon-
tale Bewegung der Robotergreifereinheit beziglich
der sequentiell aufzunehmenden Lebensmittelportio-
nen ausgerichtet werden. Daflr kann zusétzlich oder
alternativ auch eine Verdrehbewegung der Roboter-
greifereinheit um die Hochachse vorgesehen sein.

[0022] In manchen Ausfihrungsformen ist es mog-
lich, dass die Greifer nur durch Absenken der Ro-
botergreifereinheit abgesenkt werden.

[0023] Vorteilhafterweise werden die erste und zwei-
te Lebensmittelportion im Wesentlichen gleichzeitig
von dem ersten und zweiten Greifer ergriffen. Dazu
werden die ersten und zweiten Greifer zueinander
verdreht, translatorisch verfahren und/oder héhen-
verstellt, so dass die jeweiligen Greifer bei den jewei-
ligen Lebensmittelportionen angeordnet sind und ent-
sprechend den jeweiligen Lebensmittelportion aus-
gerichtet sind.

[0024] Insbesondere wird gleichzeitig mit dem Ver-
drehen des zweiten Greifers oder im Anschluss oder
vor Verdrehen des zweiten Greifers, der zweite Grei-
fer bezlglich des ersten Greifers translatorisch ver-
fahren.

[0025] Nach dem Anheben der Lebensmittelportio-
nen koénnen die Lebensmittelportionen durch Ver-
drehen des zweiten Greifers zueinander ausgerich-
tet werden. Weiterhin kénnen die Lebensmittelpor-
tionen durch translatorisches Verfahren, Héhenver-
stellen oder Verdrehen der Greifer zueinander posi-
tioniert und ausgerichtet werden. Damit kdnnen die
Lebensmittelportionen zueinander in eine Lage und
Orientierung gebracht werden, die die weitere Ver-
arbeitung vereinfacht, insbesondere dadurch dass
alle Lebensmittelportionen gleich ausgerichtet wer-
den und in gewilnschten Absténden, insbesonde-
re gleichmafigen Absténden, fir den nachfolgenden
Verpackungsprozess angeordnet werden.

[0026] Vorteilhafterweise kann das Ausrichten der
Robotergreifereinheit und das Verdrehen der Greifer
auf dem Leerweg zu den neuen Lebensmittelportio-
nen ausgefuhrt werden. Dies kann insbesondere an-
hand von Informationen erfolgen, die von einer Ka-
mera ermittelt werden, die die Ausrichtung der Le-
bensmittelportionen erfasst. Die Kamera kann an der
Robotergreifereinheit befestigt sein und sich mit die-
ser bewegen, oder aber auch stationdar am Gestell
des Roboters oder davon abgesetzt angeordnet sein.

[0027] Die Erfindung wird im Folgenden anhand von
beispielhaften Ausfihrungsformen, die in den Fol-
genden Figuren dargestellt sind, weitergehend erlau-
tert.
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[0028] Fig. 1 zeigt eine Seitenansicht einer Greifer-
einheit gemaR einer Ausfuhrungsform der Erfindung,
die an einem Roboter befestigt ist,

[0029] Fig. 2 zeigt eine Draufsicht der Ausfiihrungs-
form geman Fig. 1,

[0030] Fig. 3 zeigt eine Seitenansicht einer Greifer-
einheit gemal einer weiteren Ausfihrungsform der
Erfindung, die ebenfalls an einem Roboter befestigt
ist.

[0031] In Fig. 1 ist eine erste Ausfiihrungsform einer
erfindungsgemafen Greifereinheit 1 dargestellt, die
Uber eine Greifermontageplatte 2 an einem Roboter
3 befestigbar ist. Die Greifermontageplatte 2 ist ein
beliebig gestaltetes Element, das eine Montage an
einer Werkzeugbefestigung 4 des Roboters ermdg-
licht, beispielsweise durch Verschrauben, durch ein
Spannelement, durch Einschieben in eine Schienen-
aufnahme oder Ahnliches.

[0032] Die Greifereinheit weist einen ersten Grei-
fer 5 und einen zweiten Greifer 6 auf, die jeweils
zum Ergreifen von Lebensmittelportionen 7 ausge-
staltet sind. Die Greifer 5, 6 sind an einen Hebelarm
8 angebracht, der in einem im Wesentlichen mitti-
gen Schwenklager 9 verschwenkbar gelagert ist. Die
Schwenkachse des Schwenklagers 9 ist im Wesent-
lichen in horizontaler Richtung. Das Schwenklager 9
ist an der Greifermontageplatte 2 befestigt. Die Grei-
fer 5, 6 sind jeweils Uber Schwenklager 10, 11 am
Hebelarm 8 befestigt, so dass die Orientierung der
Greifer im Wesentlichen beibehalten werden kann,
wenn der Hebelarm 8 verschwenkt wird. Daflr kon-
nen die Schwenklager 10, 11 insbesondere freilaufig
ausgestaltet sein, so dass die Ausrichtung der Grei-
fer 5, 6 lediglich durch die wirkende Schwerkraft er-
folgt. In anderen Ausfuhrungsformen kann aber auch
eine Kopplung der Rotationsbewegung im Schwen-
klager 9 mit der Rotationsbewegung in den Schwen-
klagern 10, 11 durch ein entsprechendes Kopplungs-
element erfolgen, so dass die Greifer 5, 6 in der
jeweils gewunschten Richtung ausgerichtet werden
koénnen, das heilt insbesondere in der gezeigten ho-
rizontalen Ausrichtung verbleiben kénnen. Die Kopp-
lung kann dadurch erfolgen, dass ein Servoantrieb
in den Schwenklagern 10, 11 vorgesehen ist, der
mit der Steuerung des Antriebs des Schwenklagers
9 synchronisiert ist oder dadurch, dass eine Steu-
ereinheit Uber einen Sensor die Ist-Lage der Grei-
fer 5, 6 erfasst und die den Schwenklagern 10, 11
zugeordneten Servomotoren entsprechend ansteu-
ert, um die gewlinschte Ausrichtung der Greifer 5, 6
zu erreichen. Weiterhin kann das Kopplungselement
auch eine Ketten-, Band- oder Zahnradverbindung
der Schwenklager 10, 11 mit dem Schwenklager 9
sein.



DE 10 2013 006 850 A1

[0033] Weiterhin kann in manchen Ausflhrungsfor-
men zumindest ein Greifer 5, 6 translatorisch bezlg-
lich des Hebelarms 8 verschieblich sein. Dafiir kann
eine Schiebehllse 12, 13 auf dem Hebelarm 8 ange-
bracht sein, die auf dem Hebelarm 8 entlang dessen
Erstreckung verschieblich ist, und an der das entspre-
chende Schwenklager 10, 11 des Greifers 5, 6 ange-
bracht ist. Fir die Verschiebung der jeweiligen Schie-
behiilse 12, 13 ist ein Antrieb vorgesehen, der durch
die Steuereinheit gesteuert wird. Dieser Antrieb kann
ein Linearmotor oder Servoantrieb sein, und direkt an
der Schiebehllse 12, 13 oder beabstandet davon, ge-
koppelt durch ein Band beziehungsweise eine Kette,
angeordnet sein.

[0034] WieinFig. 1 dargestelltist, weist der Greifer 6
in seinem oberen Bereich eine Drehlagerung 14 auf,
die eine Verdrehung des Greifers 6 unabhangig von
dem Hebelarm oder dem Greifer 5 ermdglicht. Insbe-
sondere ermdglicht die Drehlagerung 14 eine Verdre-
hung um die Hochachse. Somit kann der Greifer 6 be-
ziglich der von ihm zu ergreifenden Lebensmittelpor-
tion 7 ausgerichtet werden, beziehungsweise kann
eine ergriffene Lebensmittelportion 7 so verdrehen,
dass diese in die gewlinschte Ausrichtung fir ihre
Ablage gebracht wird. Der Greifer 5 weist in der vor-
liegenden Ausflihrungsform keine Drehlagerung auf.
Eine Verdrehung des Greifers 5 erfolgt durch Verdre-
hung der gesamten Greifereinheit 1 durch den Ro-
boter 3. Alternativ kann aber auch der Hebelarm 8
als Ganzes bezlglich der Greifermontageplatte 2 ver-
drehbar sein, oder kann der Greifer 5 eine Drehlage-
rung aufweisen, die der Drehlagerung 14 des Grei-
fers 6 entspricht.

[0035] In Fig. 2 ist eine Draufsicht der Greifereinheit
aus Fig. 1 gezeigt, wobei hier deutlich gesehen wer-
den kann, wie der Greifer 6 gegeniiber dem Greifer 5
verdreht ist. Weiterhin sind in Fig. 2 die beiden Grei-
fer 5, 6 mittels der Schiebehulsen 12, 13 jeweils in
Richtung des Schwenklagers 9 des Hebelarms 8 ver-
schoben.

[0036] Die Greifer 5, 6 weisen jeweils eine Grund-
struktur 15 auf, die Uber die optional vorhandene
Drehlagerung 14 und das Schwenklager 10, 11 an
der Schiebehllse 12, 13 gelagert ist. Auf der Grund-
struktur 15 sind beidseitig Greiferschaufeln 16 vor-
gesehen, die ausgelegt sind, die Lebensmittelportio-
nen 7 zu untergreifen. In anderen Ausflihrungsfor-
men kann auch nur einseitig eine Greiferschaufel 16
vorgesehen sein. In der vorliegenden Ausflihrungs-
form sind die Greiferschaufeln linear auf der Grund-
struktur 15 in im Wesentlichen horizontaler Richtung
verschieblich. In anderen Ausfiihrungsformen kon-
nen die Greiferschaufeln auch verschwenkbar be-
ziglich der Grundstruktur 15 gelagert sein.

[0037] Im erfindungsgemaflen Verfahren wird die
Greifereinheit 1 durch den Roboter 3, der insbeson-
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dere ein Delta-Roboter ist, verfahren und im Wesent-
lichen Uber zu ergreifenden Lebensmittelprodukten
positioniert. Dabei wird der Greifer 5 zusammen mit
der gesamten Greifereinheit 1 entsprechend einer
Lebensmittelportion 7 ausgerichtet. Weiterhin wird
der zweite Greifer 6 durch die Drehlagerung 14 so
verdreht, dass er bezliglich einer zweiten Lebensmit-
telportion 7 ausgerichtet ist. Die Lebensmittelportio-
nen 7 werden dann durch Absenken der jeweiligen
Greifer mittels Verschwenken des Hebelarms 8 nach-
einander abgesenkt, so dass die Lebensmittelportio-
nen 7 ergriffen werden kénnen. Dann werden die Le-
bensmittelportionen durch Verfahren des Roboters 3
zu einem gewiinschten Ort verlagert.

[0038] In manchen Ausflihrungsformen kann der
Hebelarm 8 auch so ausgerichtet werden, dass durch
Absenken der gesamten Robotergreifereinheit 1 bei-
de Lebensmittelportionen zeitgleich erfasst werden
kénnen. In diesen Ausfihrungsformen ist es prinzi-
piell nicht notwendig, dass ein Hebelarm 8 vorgese-
hen ist. Dennoch kann das Vorsehen eines Hebel-
arms 8 vorteilhaft sein, insbesondere wenn die Le-
bensmittelportionen 7 auf einer Ablage vorgesehen
sind oder auf einer Ablage ablegt werden sollen, die
unterschiedlich hohe Abschnitte hat.

[0039] In Fig. 3 ist eine zweite Ausfiihrungsform ei-
ner erfindungsgemafen Greifereinheit 1, die wieder-
um an einem Roboter 3 befestigt ist, dargestellt.

[0040] Im Gegensatz zur ersten Ausfihrungsform
gemal Fig. 1 ist fir den Greifer 5 und fir den Greifer
6 in Fig. 3 jeweils ein separater Hebelarm 17, 18 vor-
gesehen. Die Hebelarme 17, 18 sind jeweils bezig-
lich der Greifermontageplatte 2 in einem Schwenkla-
ger 19, 20 gelagert. Am gegentuberliegenden Ende
der Hebelarme 17, 18 ausgehend von den Schwen-
klagern 19, 20 ist jeweils ein weiteres Schwenklager
10, 11 vorgesehen, das zur Lagerung der Greifer 5, 6
dient. In Fig. 3 sind weiterhin beide Greifer 5, 6 jeweils
mit einer Drehlagerung 14, 21 versehen. Somit kon-
nen gemal der Ausfihrungsform in Fig. 3 die Greifer
5, 6 unabhangig bezlglich der Greifermontageplat-
te 2 und somit ohne Verfahren des Roboters 3 verti-
kal verfahren werden, namlich durch Verschwenken
des jeweiligen Hebelarms 17, 18, und verdreht wer-
den, namlich durch Verdrehen der jeweiligen Drehla-
gerung 14, 21.

[0041] Der Hoéhenausgleich durch den erfindungs-
gemalen Hebelarm ermdglicht jeweils, dass bei der
Aufnahme einer Portion durch einen der Greifer ein
Aufsetzen des anderen Greifers auf eine naheliegen-
de Portion vermieden werden kann.

[0042] Dabei kann das Ausrichten der Greifer zu den
aufzunehmenden Lebensmittelportionen wie folgt er-
reicht werden.
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[0043] In einer Ausfihrungsform kénnen beide Grei-
fer zueinander fest am Roboter montiert sein, wo-
bei bei der Aufnahme der ersten Lebensmittelporti-
on der Roboter den ersten Greifer zur Lebensmittel-
portion hin ausrichtet. Dann wird der Greifer durch
Verschwenken des Hebelarms abgesenkt, die Le-
bensmittelportionen durch den Greifer aufgenommen
und der Greifer durch Verschwenken des Hebelarms
wieder angehoben. Zur Aufnahme der zweiten Le-
bensmittelportion fahrt der Roboter dann Uber die
nachfolgend aufzunehmende Lebensmittelportion in
eine zweite Position in der der zweite Greifer Uber
der nachfolgend aufzunehmenden Lebensmittelporti-
on angeordnet ist. Dann wird der zweite Greifer wie-
derum durch Verschwenken des Hebelarms abge-
senkt und die Lebensmittelportion aufgenommen.

[0044] Derim Schwenklager gelagerte Hebelarm bil-
det einen H6henausgleich, der wechselnd tatig wer-
den kann, wenn die jeweiligen Greifer zu den jewei-
ligen Lebensmittelportionen ausgerichtet sind. Dabei
muss der Hohenausgleich mindestens um den Be-
trag der Lebensmittelportionshéhe und einen zuséatz-
lich definierten Sicherheitsabstand verfahrbar sein.
Zur Aufnahme senkt sich die Greifereinheit so weit
ab, bis die Schaufelkanten der Greifer ein Eintrage-
band oder eine Ablage bertihren, auf der die Lebens-
mittelportionen aufliegen, so dass sie die Lebensmit-
telportionen untergreifen kénnen. Die Ablage der Le-
bensmittelportionen erfolgt entweder ebenfalls durch
Absenken der einzelnen Greifer, oder dadurch, dass
der Hebelarm in einer Mittelstellung gehalten wird,
in der sich die beiden Greifer vornehmlich auf glei-
cher Hohe befinden, so dass die Lebensmittelportio-
nen gleichzeitig abgelegt werden kénnen.

[0045] In anderen Ausflhrungsformen ist ein Greifer
in seiner horizontalen Lage fest an der Greifereinheit
angebunden. Der Roboter richtet die Greifereinheit
S0 aus, dass der erste Greifer zur aufzunehmenden
Lebensmittelportion ausgerichtet ist. Der zweite Grei-
fer ist zum ersten Greifer durch relative Bewegung
positionierbar und wird durch Bewegung des zweiten
Greifers bezliglich der Greifereinheit und durch Ver-
drehen des zweiten Greifers bezlglich einer zweiten
Lebensmittelportion ausgerichtet. Dann kann durch
eine einzige Absenkbewegung des Roboters ein Auf-
nehmen beider Lebensmittelportionen durch die bei-
den Greifer erfolgen.

[0046] Insbesondere kdénnen die durch die Greifer
der Greifereinheit gehaltenen Lebensmittelportionen
bereits in der Greifereinheit durch Verfahren der Grei-
fer zueinander auf einen gewinschten Formatsatz
ausgerichtet werden, und damit in der gewunsch-
ten Beabstandung und Ausrichtung abgelegt werden,
was ein nachfolgendes Verpacken der Lebensmittel-
portionen erheblich vereinfacht.
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[0047] Weiterhin kann die Ausrichtung von mehre-
ren Lebensmittelportionen vor der Aufnahme der Le-
bensmittelportionen durch eine Kamera und entspre-
chende Bildverarbeitungssoftware erfasst werden, so
dass die Steuereinheit des Roboters und der Grei-
fereinheit die notwendige Information erhélt, wie die
Greifer zueinander auszurichten beziehungsweise zu
verfahren sind.

[0048] SchlieRlich wird darauf hingewiesen, dass die
Greifereinheit nicht nur zwei Greifer aufweisen kann,
sondern je nach Anwendung beliebig viele Greifer,
insbesondere drei, vier, flnf, sechs, sieben, acht,
neun, zehn oder mehr Greifer.

[0049] Die erfindungsgeméafRen Greifereinheit und
das erfindungsgemafien Verfahren ermdglichen ins-
besondere, dass sowohl die Zeit flir den Greifvor-
gang, das heiRt das SchlieRen und Offnen des Grei-
fers, als auch die Verfahrenszeit des Roboters zwi-
schen verschiedenen Positionen reduziert werden
kann, wodurch ein héherer Durchsatz von Lebensmit-
telportionen ermdglicht wird.

[0050] Weiterhin kann durch die Verstellung des
Greifers bezlglich der Greifereinheit eine Feinein-
stellung ermdglicht werden, die in dieser Form oder
Geschwindigkeit durch eine Bewegung des Roboters
nicht moglich ist.

Patentanspriiche

1. Greifereinheit (1) zum Ergreifen von mehreren
Gegenstanden, wobei die Greifereinheit (1) Gber eine
Greifermontageplatte (2) an einem Roboter (3) befes-
tigbar ist, und wobei die Greifereinheit (1) zwei Grei-
fer (5, 6) aufweist, dadurch gekennzeichnet, dass
es sich bei den Gegenstanden um Lebensmittelpor-
tionen (7) handelt, und dass die Greifer (5, 6) beidsei-
tig eines Schwenklagers (9) angeordnet sind, wobei
wenigstens ein Greifer (5, 6) an einem im Schwen-
klager (9) gelagerten Hebelarm (8) angeordnet ist.

2. Greifereinheit nach Anspruch 1, wobei wenigs-
tens ein Greifer (5, 6) unabhangig von dem wenigs-
tens einen anderen Greifer (5, 6) verdrehbar ist,

3. Greifereinheit nach Anspruch 2, wobei beide
Greifer (5, 6) verdrehbar sind.

4. Greifereinheit nach nach einem der vorangehen-
den Anspriiche, wobei wenigstens ein Greifer (5, 6)
unabhangig von dem anderen Greifer (5, 6) translato-
risch bezlglich der Greifermontageplatte (2) verfahr-
bar ist.

5. Greifereinheit nach einem der vorangehenden
Anspriche, wobei eine Kamera vorgesehen ist, um
die Position von verschiedenen Lebensmittelportio-
nen (7) zu erfassen, und wobei eine Steuereinheit



DE 10 2013 006 850 A1 2014.10.23

ausgelegt ist, die Greifer (5, 6) entsprechend der von
der Kamera ermittelten Information auszurichten.

6. Greifereinheit nach einem der vorangehenden
Anspriiche, wobei die Greifer Sauggreifer sind.

7. Greifereinheit nach einem der vorangehenden
Anspriiche, wobei die beiden Greifer (5, 6) an dem im
Schwenklager (9) gelagerten Hebelarm (8), beidsei-
tig des Schwenklagers angeordnet sind.

8. Greifereinheit nach einem der Anspriiche 1 bis
6, wobei nur ein Greifer an dem im Schwenklager ge-
lagerten Hebelarm angeordnet ist.

9. Roboter (3) zur Handhabung von Lebensmittel-
produkten (7), mit einem beweglichen Roboterarm,
an dem wenigstens eine Greifereinheit (1) nach ei-
nem der vorangehenden Anspriiche befestigt ist.

10. Roboter nach Anspruch 9, wobei der Roboter
(3) ein Delta-Roboter ist.

11. Verfahren zur Handhabung von Lebensmittel-
produkten (7), mit den folgenden Schritten:
i) Ausrichten einer Robotergreifereinheit (1) mit ei-
nem ersten Greifer (5) und einem zweiten Greifer (6),
so dass der erste Greifer (5) zur Aufnahme einer ers-
ten Lebensmittelportion (7) ausgerichtet ist,
i) Verdrehen des zweiten Greifers (6) bezlglich der
Robotergreifereinheit (1), sodass der zweite Greifer
(6) zu einer zweiten Lebensmittelportion (7) ausge-
richtet ist,
iii) Absenken der einzelnen Greifer (5, 6), gleichzeitig
oder nacheinander,
iv) Ergreifen der Lebensmittelportionen (7) mit den
Greifern (5, 6), und
v) Anheben der Lebensmittelportionen (7).

12. Verfahren nach Anspruch 11, wobei die erste
und zweite Lebensmittelportion (7) im Wesentlichen
gleichzeitig von dem ersten und zweiten Greifer (5, 6)
ergriffen werden.

13. Verfahren nach Anspruch 11 oder 12, wobei in
Schritt ii) zuséatzlich der zweite Greifer (5) bezlglich
des ersten Greifers (5) translatorisch verfahren wird.

14. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 13,
wobei nach Schritt v) die Lebensmittelportionen (7)
durch Verdrehen des zweiten Greifers (6) zueinander
ausgerichtet werden.

15. Verfahren nach einem der Anspriiche 11 bis 14
bei dem die Schritte i) und ii) auf dem Leerweg zu den
neuen Lebensmittelportionen (7) ausgefihrt werden.

Es folgt eine Seite Zeichnungen
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Anhédngende Zeichnungen
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