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(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft ein Verfah-
ren zur Vereinzelung von Stiickgut (10) auf einer Forder-
strecke (20), auf welcher das Stiickgut (10) kontinuierlich
transportiert wird. Aus dem Strom an Stiickgutern (10) wer-
den einzelne Stuckguter (10) von wenigstens einem Robo-
ter (30; 31) gegriffen und von der Férderstrecke (20) ange-
hoben und auf wenigstens einer Nebenférderstrecke (40;
41) abgesetzt. Die Nebenférderstrecke (40; 41) férdert da-
bei in die gleiche Richtung wie die Forderstrecke (20). Die
Nebenférderstrecke (40; 41) fuhrt die aufgenommenen
Stiickguter (10) stiickweise auf die Férderstrecke (20) zu-
rick, wobei die Ruckfihrung an einem Riickfuhrort erfolgt,
der in Forderrichtung unterhalb des Entnahmeortes liegt.
Die Erfindung betrifft ferner eine Vorrichtung zur Durchfih-
rung des Verfahrens.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Ver-
einzelung von Stickgut auf einer Forderstrecke, auf
der das Stickgut kontinuierlich transportiert wird.

[0002] Die Erfindung betrifft ferner eine Vorrichtung
zur Durchfiihrung des Verfahrens.

[0003] Beim Transport von Stickgut auf Férderstre-
cken ist es oftmals erforderlich, diese flir eine nach-
folgende Bearbeitung zu vereinzeln. Dies ist insbe-
sondere bei Postpaketen der Fall, die an einem Pa-
ketzentrum angeliefert und in diesem gemal ihrer
Zieladresse sortiert werden. Fur eine Erfassung von
einzelnen Sendungsdaten und eine stlckweise Bear-
beitung der Postpakete ist Ublicherweise eine vorhe-
rige Vereinzelung erforderlich. Fir diese Vereinze-
lung sind aus dem Stand der Technik eine Vielzahl
von Verfahren und Vorrichtungen bekannt. Neben
der zufallsbedingten Vereinzelung durch mechani-
sche Mittel wie Pusher an den Seiten einer Forder-
strecke oder die Veranderung der Geschwindigkeit
von Teilen einer Férderstrecke werden oftmals sen-
sorische Mittel eingesetzt, um die Lage des Stiick-
guts auf der Forderstrecker erfassen und die Verein-
zelung entsprechend dieser Signhale gezielt ansteu-
ern zu kénnen.

[0004] Beispielsweise offenbart die europaische
Patentschrift EP 0 818 406 B1 ein System zur Ab-
standsregelung vorriickender Gegensténde auf ei-
nem Transportmittel, bei dem einzelne Abschnitte
des Transportmittels individuell angesteuert werden
kénnen. Mehrere optische Sensoren erfassen die
Lage und die Dimensionen der Gegenstande und in
Abhéangigkeit von diesen Informationen werden die
Geschwindigkeiten der Transportmittel gezielt ange-
steuert, um einen definierten Abstand zwischen den
Gegenstanden zu erzeugen.

[0005] Die US-Patentschrift US 6,662,929 B1 offen-
bart ebenfalls eine Vorrichtung zum Vereinzeln von
Paketen, die Uber verschiedene Transportbander ge-
leitet werden. Photosensoren tasten die Oberflache
der Bander ab, um Pakete zu detektieren und die ein-
zelnen Transportbander werden entsprechend der
Signale der Photosensoren angesteuert.

[0006] Die deutsche Patentschrift DE 101 04 878
C2 offenbart ferner eine Vereinzelungsvorrichtung
mit Einrichtungen, die Stlckgut von einer Férderstre-
cke abheben und wieder absenken, um einen defi-
nierten Abstand zwischen den Gegenstanden einzu-
stellen.

[0007] Um auch Ubereinander liegende Stlckgiter
erfassen und vereinzeln zu kénnen, ist es aus der
US-Patentanmeldung US 2004/0026300 A1 bekannt,
die Abmessungen und Charakteristika der Giter
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beim Transport kontinuierlich durch Photozellen zu
erfassen. An einem Transportband befinden sich ak-
tive oder passive Vereinzelungseinrichtungen wie
Schranken oder Stege. Liegen mehrere Stlckglter
Ubereinander, andern sich ihre Charakteristika, wenn
sie im Laufe des Transports vereinzelt wurden, so
dass sie von den Photozellen als vereinzelt erkannt
werden.

[0008] Ausgehend vom Stand der Technik ist es die
Aufgabe der Erfindung, ein verbessertes Verfahren
zur Vereinzelung von Stlckgltern bereitzustellen,
das insbesondere die Vereinzelung von Ubereinan-
der liegenden Stickgitern erméglicht.

[0009] Aufgabe der Erfindung ist es ferner, eine ge-
eignete Vorrichtung zur Durchfihrung des Verfah-
rens bereitzustellen.

[0010] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe durch
ein Verfahren mit den Merkmalen des unabhangigen
Anspruchs 1 gel6st. Vorteilhafte Weiterbildungen des
Verfahrens ergeben sich aus den Unteranspriichen
2-7. Die Aufgabe wird ferner durch eine Vorrichtung
nach Anspruch 8 geldst. Vorteilhafte Ausfihrungsfor-
men der Vorrichtung ergeben sich aus den Unteran-
sprichen 9-15.

[0011] Das erfindungsgemalle Verfahren zur Ver-
einzelung von Stickgut auf einer Foérderstrecke sieht
vor, dass das Stlckgut kontinuierlich transportiert
wird. Erfindungsgemall werden aus dem Strom an
Stickgitern einzelne Stlckglter von wenigstens ei-
nem Roboter gegriffen, von der Forderstrecke ange-
hoben und auf wenigstens einer Nebenférderstrecke
abgesetzt. Dabei fordert die Nebenférderstrecke in
die gleiche Richtung wie die Férderstrecke. Die Ne-
benférderstrecke fihrt die aufgenommenen Stickgi-
ter stlickweise auf die Forderstrecke zurlick, wobei
die Rickfiihrung an einem Ruckfuhrort erfolgt, der in
Férderrichtung unterhalb des Entnahmeortes liegt.

[0012] In einem Ausflhrungsbeispiel der Erfindung
erfasst eine erste optische Sensorik im Bereich des
Entnahmeortes die Stlckgiter beim kontinuierlichen
Transport auf der Férderstrecke und die erfassten
Daten werden einer Datenverarbeitungseinheit zuge-
fuhrt, welche die Daten auswertet und den Roboter
so ansteuert, dass er einzelne Stickgiter von der
Férderstrecke enthimmt.

[0013] Vorzugsweise ist im Bereich des Rickfiihror-
tes eine zweite optische Sensorik vorgesehen, die
Stickgiter beim kontinuierlichen Transport auf der
Forderstrecke erfasst und die erfassten Daten einer
Datenverarbeitungseinheit zufiihrt, welche die Daten
auswertet und die Mittel zur stlickweisen Ruckflh-
rung der Stickgiter auf die Férderstrecke so ansteu-
ert, dass Stlckglter am Rickfihrort in freie Bereiche
auf der Forderstrecke eingebracht werden.
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[0014] In einem besonders bevorzugten Ausfih-
rungsbeispiel der Erfindung setzen zwei Roboter
Stlckgut auf zwei Nebenférderstrecken um. Die Ge-
schwindigkeit der Férderstrecke kann wahrend des
Verfahrens verandert werden.

[0015] Von der Erfindung umfasst ist ferner eine
Vorrichtung zur Vereinzelung von Stickgut, umfas-
send eine Férderstrecke fiir den kontinuierlichen
Transport des Stickguts. Die Vorrichtung umfasst
wenigstens eine Nebenférderstrecke, welche in die
gleiche Richtung férdert wie die Férderstrecke. Die
Vorrichtung umfasst ferner wenigstens einen Roboter
mit Mitteln zum Greifen von einzelnen Stickgitern
aus dem Strom an Stickgitern auf der Férderstre-
cke, zum Anheben der einzelnen Stiickglter und zum
Absetzen der aufgenommenen Stlckglter auf einer
Nebenférderstrecke. Die Nebenforderstrecke weist
Mittel zur stiickweisen Rickfiihrung der aufgenom-
menen Stickglter auf die Férderstrecke auf, wobei
der Rickflhrort in Férderrichtung unterhalb des Ent-
nahmeortes liegt.

[0016] In einem Ausfuihrungsbeispiel der Erfindung
umfasst die Vorrichtung im Bereich des Enthahmeor-
tes eine erste optische Sensorik zur Erfassung der
Stlckglter beim kontinuierlichen Transport auf der
Forderstrecke, wobei diese erste optische Sensorik
in Verbindung mit einer Datenverarbeitungseinheit
steht, welche Mittel zur Auswertung der erfassten Da-
ten und Mittel zur Ansteuerung des Roboters um-
fasst, um einzelne Stluckglter von der Férderstrecke
zu entnehmen.

[0017] Ergénzend kann die Vorrichtung im Bereich
des Ruickfuhrortes eine zweite optische Sensorik zur
Erfassung der Stlickglter beim kontinuierlichen
Transport auf der Férderstrecke umfassen, wobei die
zweite optische Sensorik ebenfalls in Verbindung mit
der Datenverarbeitungseinheit steht, welche Mittel
zur Auswertung der erfassten Daten und Mittel zur
Ansteuerung der Mittel zur stlickweisen Ruckfiihrung
der Stickguter auf die Foérderstrecke umfasst, um
Stlckglter am Ruckflihrort stickweise in freie Berei-
che auf der Farderstrecke einzubringen.

[0018] Die optischen Sensoriken kénnen beispiels-
weise einen 3D-Laserscanner und/oder Lichtschran-
ken aufweisen. Bei den Mitteln zur stlickweisen
Ruckfiihrung der Stiickgiter von einer Nebenférder-
strecke auf die Férderstrecke kann es sich beispiels-
weise um bewegliche Schieber handeln.

[0019] In einem bevorzugten Ausfiihrungsbeispiel
der Erfindung umfasst die Vorrichtung zwei Roboter
und zwei Nebenférderstrecken. Vorzugsweise sind
die zwei Nebenforderstrecken jeweils auf einer Seite
der Férderstrecke abgeordnet und verlaufen parallel
zur Forderstrecke. Der Roboter kann ein Knickarmro-
boter sein.
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[0020] Die Erfindung bringt den Vorteil mit sich,
dass ein inhomogener Strom aus Stlickgut auf einer
Forderstrecke vereinzelt werden kann, ohne dass
dies einen groflen Raumbedarf erfordert. Werden
zwei Nebenstrecken eingesetzt, kdnnen diese bei-
spielsweise raumsparend direkt neben der Hauptfér-
derstrecke angeordnet werden. Werden Roboter in
Portalbauweise eingesetzt, kénnen auch diese
raumsparend oberhalb der Férderstrecken positio-
niert werden. Die Hauptférderstrecke selbst muss
nicht angepasst werden, so dass das erfindungsge-
méale Verfahren auch bei bestehenden Férderstre-
cken eingesetzt werden kann. Die Geschwindigkeit
der Férderstrecke muss lediglich von einer Datenver-
arbeitungseinheit ansteuerbar sein.

[0021] Die Erfindung nutzt bekannte optische Sen-
soriken dazu, um Stickgut gezielt aus einem inhomo-
genen Stickgutstrom enthehmen zu kénnen. Dabei
kann Stlickgut so enthommen werden, dass auf der
Forderstrecke verbleibende Gegenstande in einem
ausreichenden Abstand zueinander liegen.

[0022] Weitere Vorteile, Besonderheiten und
zweckmalige Weiterbildungen der Erfindung erge-
ben sich aus den Unteranspriichen und der nachfol-
genden Darstellung bevorzugter Ausfihrungsbei-
spiele anhand der Abbildung in Eig. 1.

[0023] Eig. 1 zeigt ein Ausfihrungsbeispiel der er-
findungsgemafien Vorrichtung zur Vereinzelung von
Stickgut auf einer Férderstrecke. Das Stickgut 10
wird dabei kontinuierlich auf einer Férderstrecke 20
transportiert. Das Stickgut wurde beispielsweise auf
das Férderband gekippt oder ist in zusammen han-
genden Mengen auf das Transportband gerutscht.
Dabei kann es teilweise bereits vereinzelt vorliegen,
wahrend es in anderen Bereichen eng beieinander
liegt. Insbesondere kdnnen Stickglter Gbereinander
liegen. Es handelt sich somit um eine inhomogene
Ansammlung von Stlckgut, die nur schwer nach vor-
definierten Schemata vereinzelt werden kann.

[0024] Erfindungsgemal ist an der Férderstrecke
20 wenigstens ein Roboter 30 vorgesehen, welcher
Mittel zum Aufnehmen von einzelnen Stlckgultern
von der Forderstrecke umfasst. Aufgenommenes
Stickgut wird von dem Roboter auf einer Nebenfér-
derstrecke 40 abgesetzt. Diese Nebenférderstrecke
fordert in die gleiche Richtung wie die Hauptférder-
strecke 20 und verlauft vorzugsweise parallel zu die-
ser. In dem in Eig. 1 dargestellten Ausfihrungsbei-
spiel werden zwei Roboter 30 und 31 und zwei Ne-
benférderstrecken 40 und 41 eingesetzt. Jeder Ne-
benférderstrecke ist vorzugsweise ein Roboter zuge-
ordnet, der Stickgut von der Férderstrecke 20 auf die
jeweilige Nebenférderstrecke umsetzt.

[0025] Ein Roboter kann in aus dem Stand der
Technik bekannter Weise ausgebildet sein. Vorzugs-
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weise kommen Knickarmroboter zum Einsatz, wel-
che in allen Achsen bewegbar sind. Die Knickarmro-
boter k&dnnen auf Podesten angebracht sein, oder es
handelt sich um Roboter in Portalbauweise. Ein Por-
tal wirde sich dabei beispielsweise quer Uber die
Forderstrecke und die Nebenférderstrecken erstre-
cken.

[0026] Jeder Roboter weist Greifmittel zum Aufneh-
men und Absetzen von Stiickgut auf. Die Greifmittel
kénnen beispielsweise herkdémmliche Zangengreifer
oder Sauggreifer umfassen. Der Einsatz von Saug-
greifern hat sich fur die Erfindung als vorteilhaft er-
wiesen, da damit auch eng nebeneinander liegende
Gegenstande von oben aufgenommen werden kon-
nen.

[0027] Im Bereich des Entnahmeortes befindet sich
eine erste optische Sensorik 50, welche den Strom
an Stickgut auf dem Férderband optisch erfasst. Um
Stlckgut einzeln aus dem Strom herausgreifen zu
kénnen, hat sich als optische Sensorik ein 3D-Scan-
ner mit einer angeschlossenen Bildverarbeitung als
vorteilhaft erwiesen. Die Bildverarbeitung ermdéglicht
es, die Lage und die Abmessungen von erfassten
Objekten zu bestimmen. Die Daten werden einer an-
geschlossenen Datenverarbeitungseinheit 60 zuge-
fuhrt bzw. diese Datenverarbeitungseinheit 60 fihrt
die Bildverarbeitung aufgrund der Bildsighale der ers-
ten optischen Sensorik 50 durch.

[0028] Die Datenverarbeitungseinheit 60 analysiert
auf diese Weise den Strom an Stickgitern und legt
Objekte fest, die aus dem Strom enthommen werden
sollen, um einen Abstand zwischen den auf der For-
derstrecke verbleibenden Gegenstanden herzustel-
len. Der jeweilige Roboter wird von der Datenverar-
beitungseinheit 60 entsprechend angesteuert und
der Roboter greift ein Stickgut von der Férderstrecke
ab. Dabei koordiniert die Datenverarbeitungseinheit
die Bewegungen der beiden Roboter 30 und 31, so
dass diese nicht kollidieren.

[0029] Bei diesem Entnahmevorgang kann es fer-
ner erforderlich sein, die Geschwindigkeit der Férder-
strecke 20 zu reduzieren, um Gegenstande gezielt
aus einer Ansammlung von Stickgitern entnehmen
zu kdnnen. Beispielsweise kann fiir die Auflésung ei-
nes Stapels an Stickgitern auch der vorlibergehen-
de Stillstand der Forderstrecke erforderlich sein, um
Gegenstande aufnehmen zu kdnnen, so lange sie
sich im Einzugsbereich der Roboter 30 und 31 befin-
den. Ist die Ansammlung von Gegenstanden aufge-
[6st, kann die Geschwindigkeit des Bandes wieder er-
héht werden. Erkennt die Sensorik 50, dass Gegen-
stdnde bereits vereinzelt bei den Robotern ankom-
men, kann die Geschwindigkeit des Férderbandes
kurzzeitig erhoht werden, um den gesamten Trans-
portprozess zu beschleunigen. Die Datenverarbei-
tungseinheit steuert somit vorzugsweise die Bewe-
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gung der Roboter 30 und 31 und die Geschwindigkeit
aller Forderstrecken und stimmt diese aufeinander
ab.

[0030] Die Roboter setzen die aufgenommenen
Stickgiter auf den Nebenférderstrecken 40 und 41
ab. Dies erfolgt vorzugsweise so, dass das Stiickgut
nun vereinzelt auf den Nebenférderstrecken vorliegt.
Die Nebenforderstrecken transportieren die verein-
zelten Gegenstande bis zu einem Ruickfuhrort, an
dem die Stickglter stlickweise wieder zurlick auf die
Forderstrecke 20 geflhrt werden. Der Rickfihrort
liegt, in Férderrichtung der Férderstrecke 20 gese-
hen, unterhalb des Entnahmeortes. Die Rickfiihrung
kann beispielsweise Uber bewegliche Schieber 80
und 81 erfolgen, mit denen das Stlckgut auf die For-
derstrecke 20 geschoben bzw. gestoflen werden
kann. Diese Pusher stehen ebenfalls in Verbindung
mit der Datenverarbeitungseinheit 60, welche die
Schieber ansteuert. In einem alternativen Ausfih-
rungsbeispiel der Erfindung kann eine Nebenforder-
strecke am Ruckfuhrort hach unten geneigt sein, so
dass Stuckgut auf die Hauptférderstrecke 20 fallt
bzw. rutscht, wenn es von einem beweglichen Sperr-
mittel freigegeben wird. In diesem Fall wird das
Sperrmittel ebenfalls von der Datenverarbeitungsein-
heit 60 angesteuert.

[0031] Die Rickfuhrung von Stickgut von den Ne-
benférderstrecken auf die Férderstrecke erfolgt vor-
zugsweise in Abhangigkeit von dem Stiickgutstrom
auf der Forderstrecke 20. Um diesen zu bestimmen,
kann am Rickfuhrort eine zweite optische Sensorik
70 vorgesehen sein, welche den Strom an Stlckgut
am Ruckfuhrort detektiert. Diese Sensorik 70 kann
ebenfalls durch einen 3D-Scanner mit einer Bildver-
arbeitungseinheit gebildet werden. Es kénnen jedoch
auch seitliche Lichtschranken eingesetzt werden,
welche ausreichen, um die Abstande zwischen dem
verbleibenden Stlckgut zu bestimmen.

[0032] Vorzugsweise wurde der Stiickgutstrom auf
der Forderstrecke 20 von den Robotern soweit aufge-
I6st, dass das Stlckgut vereinzelt im Rickfihrbe-
reich ankommt. Die Datenverarbeitungseinheit 60 er-
mittelt aufgrund der Signale der zweiten Sensorik 70
geeignete Licken fur zusatzliche Gegenstande und
aktiviert die Schieber 80 und 81 entsprechend dieser
Auswertung. Die Stlckglter der Nebenforderstre-
cken werden so auf die Hauptférderstrecke 20 zu-
rickgefuhrt, wodurch sich ein vereinzelter Strom an
Gegenstanden ergibt, der einer nachfolgenden Bear-
beitung zugeflhrt werden kann.



10
20
30, 31
40, 41

60
70
80, 81

DE 10 2007 038 834 A1

Bezugszeichenliste

Stlckgut, Paket, Gegenstand
Foérderstrecke, Hauptférderstrecke
Roboter

Nebenférderstrecke

Optische Sensorik, Enthahmeort
Datenverarbeitungseinheit
Optische Sensorik, Rlckflhrort
Schieber, Pusher
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Patentanspriiche

1. Verfahren zur Vereinzelung von Stlckgut (10)
auf einer Forderstrecke (20), auf welcher das Stiick-
gut (10) kontinuierlich transportiert wird, dadurch ge-
kennzeichnet, dass aus dem Strom an Stiickgltern
(10) einzelne Stickgiter (10) von wenigstens einem
Roboter (30; 31) gegriffen und von der Férderstrecke
(20) angehoben und auf wenigstens einer Nebenfor-
derstrecke (40; 41) abgesetzt werden, wobei die Ne-
benférderstrecke (40; 41) in die gleiche Richtung for-
dert wie die Férderstrecke (20), und dass die Neben-
férderstrecke (40; 41) die aufgenommenen Stiickgui-
ter (10) stickweise auf die Forderstrecke (20) riick-
fuhrt, wobei die Rickfiihrung an einem Ruckfuhrort
erfolgt, der in Foérderrichtung unterhalb des Ent-
nahmeortes liegt.

2. Verfahren nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass eine erste optische Sensorik (50) im
Bereich des Entnahmeortes die Stlckglter (10) beim
kontinuierlichen Transport auf der Férderstrecke (20)
erfasst und die erfassten Daten einer Datenverarbei-
tungseinheit (60) zufiihrt, welche die Daten auswertet
und den Roboter (30; 31) so ansteuert, dass er ein-
zelne Stuickguter (10) von der Forderstrecke (20) ent-
nimmt.

3. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 2,
dadurch gekennzeichnet, dass eine zweite optische
Sensorik (70) im Bereich des Ruickfihrortes die
Stlckglter (10) beim kontinuierlichen Transport auf
der Férderstrecke (20) erfasst und die erfassten Da-
ten einer Datenverarbeitungseinheit (60) zufihrt,
welche die Daten auswertet und die Mittel zur stick-
weisen Rickfiihrung der Stiickguter (10) auf die For-
derstrecke (20) so ansteuert, dass Stickgiter (10)
am Ruckfihrort in freie Bereiche auf der Férderstre-
cke (20) eingebracht werden.

4. Verfahren nach einem der Ansprliche 1 bis 3,
dadurch gekennzeichnet, dass die Datenerfassung
der optischen Sensorik (50; 70) mit einem 3D-Laser-
scanner und/oder Lichtschranken erfolgt.

5. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 4,
dadurch gekennzeichnet, dass die stickweise Riick-
fuhrung der Stickgiter (10) von einer Nebenfor-
dertrecke (40; 41) auf die Forderstrecke (20) durch
bewegliche Schieber (80; 81) erfolgt.

6. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 5,
dadurch gekennzeichnet, dass zwei Roboter (30; 31)
Stlckgut (10) auf zwei Nebenférderstrecken (40; 41)
umsetzen.

7. Verfahren nach einem der Anspriche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass die Geschwindigkeit
der Férderstrecke (20) wahrend des Verfahrens ver-
andert wird.
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8. Vorrichtung zur Vereinzelung von Stickgut
(10), umfassend eine Férderstrecke (20) fir den kon-
tinuierlichen Transport des Stiickguts (10), dadurch
gekennzeichnet, dass die Vorrichtung wenigstens
eine Nebenférderstrecke (40; 41) umfasst, welche in
die gleiche Richtung fordert wie die Forderstrecke
(20), und dass die Vorrichtung wenigstens einen Ro-
boter (30; 31) mit Mitteln zum Greifen von einzelnen
Stickgitern (10) aus dem Strom an Stickgitern auf
der Férderstrecke (20), zum Anheben der einzelnen
Stickgiter und zum Absetzen der aufgenommenen
Stickgater (10) auf einer Nebenférderstrecke (40;
41) aufweist, und dass die Nebenférderstrecke (40;
41) Mittel zur stickweisen Rickfihrung der aufge-
nommenen Stickguter (10) auf die Forderstrecke
(20) umfasst, wobei der Ruckfihrort in Férderrich-
tung unterhalb des Entnahmeortes liegt.

9. Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die Vorrichtung im Bereich des
Entnahmeortes eine erste optische Sensorik (50) zur
Erfassung der Stlckglter (10) beim kontinuierlichen
Transport auf der Forderstrecke (20) umfasst, wobei
die erste optische Sensorik (50) in Verbindung mit ei-
ner Datenverarbeitungseinheit (60) steht, welche Mit-
tel zur Auswertung der erfassten Daten und Mittel zur
Ansteuerung des Roboters (30; 31) umfasst, um ein-
zelne Stickglter (10) von der Férderstrecke (20) zu
entnehmen.

10. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 8 und
9, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung im
Bereich des Rickflhrortes eine zweite optische Sen-
sorik (70) zur Erfassung der Stlckglter (10) beim
kontinuierlichen Transport auf der Férderstrecke (20)
umfasst, wobei die zweite optische Sensorik in Ver-
bindung mit einer Datenverarbeitungseinheit (60)
steht, welche Mittel zur Auswertung der erfassten Da-
ten und Mittel zur Ansteuerung der Mittel zur stick-
weisen Rickflhrung der Stickgater (10) auf die For-
derstrecke (20) umfasst, um Stickgiter (10) am
Ruckfuhrort stlickweise in freie Bereiche auf der For-
derstrecke (20) einzubringen.

11. Vorrichtung nach einem der Anspriche 9 und
10, dadurch gekennzeichnet, dass die optische Sen-
sorik (50; 70) einen 3D-Laserscanner und/oder Licht-
schranken aufweist.

12. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 8 bis
11, dadurch gekennzeichnet, dass die Mittel zur
stickweisen Rickfihrung der Stlckglter (10) von ei-
ner Nebenforderstrecke (40; 41) auf die Forderstre-
cke (20) bewegliche Schieber (80; 81) aufweisen.

13. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 8 bis
12, dadurch gekennzeichnet, dass die Vorrichtung
zwei Roboter (30; 31) und zwei Nebenférderstrecken
(40; 41) umfasst.
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14. Vorrichtung nach Anspruch 13, dadurch ge-
kennzeichnet, dass die zwei Nebenférderstrecken
(40; 41) jeweils auf einer Seite der Férderstrecke (20)
abgeordnet sind und parallel zur Férderstrecke (20)
verlaufen.

15. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 8 bis
14, dadurch gekennzeichnet, dass der Roboter (30;
31) ein Knickarmroboter ist.

Es folgt ein Blatt Zeichnungen
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Anhédngende Zeichnungen
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Fig. 1
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