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(54) Greifer mit einem Greifergestell und mit wenigstens einer relativ zum Greifergestell beweglichen

Greifbacke.

(57) Greifer (10) mit einem Greifergestell (12) und mit wenigs-
tens einer relativ zum Greifergestell (12) beweglichen Greifba-
cke (14, 16), wobei in dem Greifergestell (12) ein relativ zum
Greifergestell (12) langs einer Antriebsbahn (A) bewegliches An-
triebsteil (22) vorgesehen ist, mit welchem die Greiferbacke (14,
16) derart zur gemeinsamen Bewegung gekoppelt ist, dass sich
die Greiferbacke (14, 16) dann relativ zum Greifergestell (12) be-
wegt, wenn das Antriebsteil (22) relativ zum Greifergestell (12)
bewegt wird, welcher dadurch gekennzeichnet ist, dass die Grei-
ferbacke (14, 16) mit dem Antriebsteil (22) durch ein Lenker-
band (18, 20) verbunden ist, welches betriebsmassig um eine
Biegeachse (B18, B20), die mit der Antriebsbahn (A) und einer
Langsrichtung des Lenkerbands (18) einen Winkel, vorzugswei-
se einen rechten Winkel, einschliesst, biegeelastisch verformbar
ist.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen Greifer mit einem Greifergestell und mit wenigstens einer relativ zum Grei-
fergestell beweglichen Greifbacke, wobei in dem Greifergestell ein relativ zum Greifergestell 1angs einer Antriebsbahn
bewegliches Antriebsteil vorgesehen ist, mit welchem die Greiferbacke derart zur gemeinsamen Bewegung gekoppelt ist,
dass sich die Greiferbacke dann relativ zum Greifergestell bewegt, wenn das Antriebsteil relativ zum Greifergestell bewegt
wird.

[0002] Ein gattungsgemasser Greifer ist beispielsweise aus der US 2009/0 179 445 A1 bekannt. Bei diesem vorbekannten
Modell sind zwei Greiferbacken jeweils an einem als «Greiferkopf» bezeichneten Teil des Greifergestells um parallele
Achsen drehbar angelenkt. Die beiden Greiferbacken sind jeweils Giber einen weiteren Lenker mit einem axial beweglichen
Stellglied gekoppelt, wobei jeder dieser Lenker einenends am Stellglied und andernends an der jeweiligen Greiferbacke
angelenkt ist. Alle Drehachsen an den Anlenkpunkten sind in dem dargestellten Ausfihrungsbeispiel parallel. Durch axiale
Verstellung kann somit ein Greifspalt zwischen den Greiferbacken verringert oder vergréssert werden.

[0003] Ein weiterer Greifer ist aus der DE 20 2013 103 352 U2 bekannt. Dieser Greifer entspricht in seiner Kinematik dem
vorgenannten aus der US 2009/0179 445 A1 bekannten Greifer mit dem Unterschied, dass die Greiferbacken selbst durch
ein Stellglied zur Drehung um ihren jeweiligen Anlenkpunkt angetrieben sind, wéhrend die Zusatzlenker einenends mit dem
Greiferkopf bzw. dem Greifergestell und andernends mit jeweils einer der Greiferbacken um parallele Drehachsen drehbar
gekoppelt sind. Das mit dem Stellglied zusammenwirkende Langsende der Greiferbacken ist dabei nicht nur rotatorisch,
sondern auch translatorisch durch das Stellglied verlagerbar, sodass es durch entsprechende Verlagerung des Stellglieds
zu einer Annaherung der Greifbacken aneinander bzw. zu einer Entfernung derselben voneinander kommt.

[0004] Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung, die aus dem Stand der Technik bekannten Greifer hinsichtlich ihres
Fertigungs- und Montageaufwands zu verbessern.

[0005] Diese Aufgabe wird erfindungsgemass geldst durch einen Greifer der eingangs genannten Art, bei welchem die
Greiferbacke mit dem Antriebsteil durch ein Lenkerband verbunden ist, welches betriebsméssig um eine Biegeachse,
die mit der Antriebsbahn und einer Langsrichtung des Lenkerbands einen Winkel, vorzugsweise einen rechten Winkel,
einschliesst, biegeelastisch verformbar ist.

[0006] Durch die Verwendung eines betriebsmassig biegeelastisch verformbaren Lenkerbandes kann ein Anlenkpunkt
eingespart werden, an dem im Stand der Technik ein um eine Drehachse drehbares Lenkergelenk vorgesehen ist. Dort, wo
im Stand der Technik also ein Drehgelenk auszubilden ist, wird erfindungsgeméass die Biegeelastizitét des Lenkerbandes
und die Verformung desselben zur Verlagerung der wenigstens einen Greiferbacke verwendet.

[0007] Darlber hinaus kann die in der Verformung des Lenkerbands gespeicherte Verformungsenergie zum Greifen, also
zur Vorspannung der Greiferbacke zum zu greifenden Gegenstand hin genutzt werden. Die Greifkraft ist dabei vorteilhaft
durch die Biegesteifigkeit des Lenkerbandes definiert, wodurch aufwendige Greifkraftbegrenzungsmittel, wie etwa Rutsch-
kupplungen, entfallen kénnen.

[0008] Um das wenigstens eine Lenkerband betriebsméssig biegeelastisch verformbar zu gestalten, weist es in Richtung
langs der Biegeachse eine gréssere Querschnittsabmessung auf als orthogonal zur Biegeachse. Dies fiihrt zu einem
fir den vorliegenden Biegefall vorteilhaften Flachentragheitsmoment. Die im Vergleich zur beschriebenen Querschnitts-
abmessung wesentlich gréssere LaAngsabmessung des Lenkerbands verlauft ebenfalls bevorzugt sowohl orthogonal zur
Biegeachse als auch orthogonal zur Querschnittsflache des den obigen Querschnittsabmessungen zu Grunde liegenden
Querschnitts.

[0009] Wenn vorliegend davon die Rede ist, dass die Langsrichtung des Lenkerbands und die Biegeachse einen Winkel,
vorzugsweise einen rechten Winkel, einschliessen oder dass die Antriebsbahn mit der Biegeachse einen Winkel, vorzugs-
weise einen rechten Winkel, einschliesst, so soll dies nicht bedeuten, dass sich die angegebenen Bahnen, Richtungen
bzw. Achsen schneiden. Dies wird sogar in den wenigsten Féllen der Fall sein. Vielmehr werden die Antriebsbahn und
die Biegeachse oder die Langsrichtung des Lenkerbands und die Biegeachse zueinander windschief sein. Der Einschluss
eines Winkels zwischen den genannten Bahnen, Richtungen bzw. Achsen erfolgt dann durch Vergleich der jeweiligen
Richtungsvektoren. Dies kann praktisch dergestalt gedacht sein, dass man beispielsweise die Antriebsbahn langs einer
Abstandsgeraden zwischen Antriebsbahn und Biegeachse in die Biegeachse hinein parallel verschiebt, sodass die parallel
verschobene Antriebsbahn mit der Biegeachse einen gemeinsamen Schnittpunkt hat. Somit spannen die parallel verscho-
bene Antriebsbahn und die Biegeachse eine Ebene auf, in welcher der zwischen der parallel verschobenen Antriebsbahn
und der Biegeachse eingeschlossene Winkel zu messen ist. Fir die Langsrichtung des Lenkerbands und die Biegeachse
und den zwischen diesen eingeschlossenen Winkel gilt das entsprechende mutatis mutandis.

[0010] Eine veranderliche Steifigkeit des Greifers kann dadurch erhalten werden, dass eine wirksame Biegelange des
Lenkerbandes abhéngig von der Relativstellung zwischen Antriebsteil und Greifergestell veranderbar ist. Dabei ist (bli-
cherweise bei grosserer wirksamer Biegelange des Lenkerbandes die Steifigkeit desselben geringer. Das heisst, dass
dann, wenn die zur Biegeachse orthogonale Lange des biegbaren Lenkerbandabschnitts kiirzer wird, die Steifigkeit des
Greifers insgesamt zunimmt.
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[0011] Eine unterschiedliche wirksame Biegelange des Lenkerbandes kann beispielsweise dadurch erhalten werden, dass
das Lenkerband einen biegbaren und einen nicht biegbaren Langsabschnitt aufweist, wobei die Gesamtlange aus nicht
biegbarem und biegbarem Abschnitt im Wesentlichen die Gesamtlange des Lenkerbandes ist. Der nicht biegbare Len-
kerbandabschnitt kann beispielsweise deshalb nicht biegbar sein, weil eine Biegebewegung konstruktiv unterbunden ist.
Dies kann konstruktiv beispielsweise dadurch realisiert sein, dass am Greifergestell eine Stitzvorrichtung vorgesehen ist,
in welcher der Bewegungsfreiheitsgrad des Lenkerbands relativ zum Greifergestell derart begrenzt ist, dass eine Bewe-
gung des Lenkerbands mit einer Bewegungskomponente orthogonal zur Lenkerbandlangsrichtung oder/und orthogonal
zur Biegeachse in der Stutzvorrichtung verhindert ist. Die Stltzvorrichtung kann beispielsweise ein den nicht biegbaren
Lenkerbandabschnitt aussen umgebendes Gestellbauteil sein. Das Lenkerband kann somit in die Stltzvorrichtung hin-
ein wie in eine Hilse eingezogen und aus dieser ausgeschoben werden. Dabei reicht es, die Stltzvorrichtung nur lokal
an jenem Ort vorzusehen, ab welchem eine Biegebewegung des Lenkerbands erfolgen soll. Die Stitzvorrichtung kann
daher eine Mundung bzw. eine Offnung sein, welche das Lenkerband durchsetzt, wobei in dem Abschnitt zwischen An-
triebsteil und Stlitzvorrichtung eine Biegebewegung des Lenkerbands mit einer Bewegungskomponente orthogonal zur
Lenkerbandlangsrichtung verhindert ist, eine solche Biegebewegung jedoch in dem Lenkerbandabschnitt zwischen Stiitz-
vorrichtung und Greiferbacke méglich ist. Eine Relativbewegung des Lenkerbands relativ zur Stutzvorrichtung in Lenker-
band-Langsrichtung soll abgesehen von etwaigen Arretierungszustéanden stets méglich sein.

[0012] Insofern kann die von der Relativstellung zwischen Antriebsteil und Greifergestell abhangige unterschiedliche wirk-
same Biegelénge des Lenkerbandes dadurch realisierbar sein, dass das Lenkerband in einem Verfahrbereich zwischen
dem Antriebsteil und der Stitzvorrichtung nur einen Bewegungsfreiheitsgrad langs der Antriebsbahn aufweist und in ei-
nem Biegebereich zwischen der Stltzvorrichtung und der Greiferbacke zusatzlich einen Biegeverformungsfreiheitsgrad
um die Biegeachse aufweist. Es wurden oben bereits mogliche Ausgestaltungen der Stlitzvorrichtung genannt. Eine wei-
tere Mdéglichkeit einer Ausgestaltung der Stutzvorrichtung liegt darin, mit der Stltzvorrichtung einen Spalt vorzusehen, in
welchem ein Abschnitt des Lenkerbandes aufgenommen ist, wobei die Spaltweitenrichtung orthogonal zur Biegeachse
orientiert ist und in etwa der Abmessung des Lenkerbandabschnittes orthogonal zur Biegeachse entspricht. Dabei kann
die Spaltweite geringfligig grésser sein, um unnétige Reibung zwischen Lenkerband und Stiitzvorrichtung zu vermeiden.
Beispielsweise kann zwischen Lenkerband und Stultzvorrichtung eine Spielpassung vorgesehen sein, um eine moglichst
reibungsarme Relativbewegung des Lenkerbandabschnittes relativ zur Stitzvorrichtung zu erméglichen, gleichzeitig je-
doch eine Biegebewegung im Bereich der Stltzvorrichtung zu verhindern.

[0013] Ein solcher Spalt kann beispielsweise dadurch realisiert sein, dass die Stitzvorrichtung ein Stitzteil aufweist, wel-
ches unter Zwischenanordnung eines Lenkerbandabschnittes einem Stitzgegenteil in einer zur Lenkerbandléngsrichtung
oder/und in einer zur Biegeachse orthogonalen Richtung gegenlberliegt.

[0014] Um mit dem Antriebsteil nicht nur die Lage der Greifbacke, sondern auch ihre Orientierung relativ zum Greiferge-
stell, etwa relativ zur Antriebsbahn, beeinflussen zu kénnen, kann weiter vorgesehen sein, dass die Greiferbacke mit dem
Antriebsteil durch ein weiteres Lenkerband verbunden ist, welches betriebsméssig um eine weitere Biegeachse, die mit
der Antriebsbahn und einer Langsrichtung des weiteren Lenkerbands einen Winkel, vorzugsweise einen rechten Winkel,
einschliesst, biegeelastisch verformbar ist, wobei bevorzugt die Biegeachse und die weitere Biegeachse parallel zu ein-
ander orientiert sind und wobei besonders bevorzugt eine wirksame Biegeldnge des weiteren Lenkerbandes abhangig
von der Relativstellung zwischen Antriebsteil und Greifergestell veranderbar ist. Fiir das weitere Lenkerband gilt das oben
zum Lenkerband Gesagte entsprechend, weshalb auf die Vorteile, die mit der einzelnen entsprechend libereinstimmenden
Ausbildung von Lenkerband und weiterem Lenkerband verbunden sind, nicht erneut eingegangen wird.

[0015] Mit Verweis auf die obigen Mdglichkeiten zur Realisierung einer abhéngig von der Relativstellung zwischen An-
triebsteil und Greifergestell veranderbaren wirksamen Biegelédnge kann am Greifergestell eine weitere Stltzvorrichtung
vorgesehen sein, an welcher der Bewegungsfreiheitsgrad des weiteren Lenkerbands relativ zum Greifergestell derart be-
grenzt ist, dass eine Bewegung des weiteren Lenkerbands mit einer Bewegungskomponente orthogonal zur Langsrich-
tung des weiteren Lenkerbands oder/und orthogonal zur weiteren Biegeachse in der weiteren Stiitzvorrichtung verhindert
ist, wobei bevorzugt das weitere Lenkerband in einem Verlagerungsbereich zwischen dem Antriebsteil und der weiteren
Stitzvorrichtung nur einen Bewegungsfreiheitsgrad langs der Antriebsbahn aufweist und in einem Biegungsbereich zwi-
schen der weiteren Stltzvorrichtung und der Greiferbacke zusatzlich einen Biegeverformungsfreiheitsgrad um die weitere
Biegeachse aufweist.

[0016] FUr die weitere Stutzvorrichtung gilt das oben zur Stitzvorrichtung Gesagte mutatis mutandis entsprechend. Ins-
besondere kann die weitere Stlitzvorrichtung — wie oben bereits flr die Stitzvorrichtung ausfihrlich beschrieben — einen
Spalt bereitstellen, in dem ein Abschnitt des weiteren Lenkerbands aufgenommen ist. Dabei kann — wie es auch fir das
oben beschriebene Stitzteil der Fall ist — das weitere Lenkerband in seiner Langsrichtung méglichst reibungsarm durch
den Spalt hindurch bewegt werden, um dadurch die wirksame Biegelange zu verandern, wohingegen die von der weiteren
Stitzvorrichtung bereitgestellte Spaltweite im Wesentlichen der Abmessung des weiteren Lenkerbandes orthogonal zur
Biegeachse im Wesentlichen entspricht bzw. geringflgig grdsser ist als diese. Es wird hier auf den obigen Vortrag zur
Spielpassung verwiesen, die auch vorliegend anwendbar ist. Daher kann gemass einer vorteilhaften Weiterbildung der
vorliegenden Erfindung vorgesehen sein, dass die weitere Stiitzvorrichtung ein weiteres Stitzteil aufweist, welches unter
Zwischenanordnung eines Abschnittes des weiteren Lenkerbandes einem weiteren Stiitzgegenteil in einer zur Langsrich-
tung des weiteren Lenkerbands oder/und in einer zur weiteren Biegeachse orthogonalen Richtung gegenlberliegt, wo-
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bei bevorzugt die Stltzvorrichtung und die weitere Stitzvorrichtung, insbesondere das Stitzteil und das weitere Stiitzteil
oder/und das Stutzgegenteil und das weitere Stiitzgegenteil einstlickig ausgebildet sind.

[0017] Zur Erzielung einer mdglichst geringen Anzahl an Bauteilen, welche gesondert montiert werden missen, um den
vorliegend diskutierten Greifer zu realisieren, kann die Stltzvorrichtung und die weitere Stitzvorrichtung zumindest ab-
schnittsweise einstlickig ausgebildet sein. Dabei kdnnen insbesondere das Stltzteil und das weitere Stitzteil und zusatz-
lich oder alternativ das Stlitzgegenteil und das weitere Stltzgegenteil einstlickig ausgebildet sein.

[0018] Zur mdglichst definierten Orientierung der Greiferbacke relativ zum Greifergestell, insbesondere beispielsweise zur
Antriebsbahn, bei gleichzeitig gegebener Ausweichmoglichkeit der Greiferbacke in Biegerichtung, um etwa libermassige
Greifkrafte zu verhindern, kann vorgesehen sein, dass das Lenkerband an einem Anlenkort um eine Drehachse drehbar
an der Greiferbacke angelenkt ist oder/und dass das weitere Lenkerband an einem weiteren Anlenkort um eine weitere
Drehachse drehbar an der Greiferbacke angelenkt ist.

[0019] Gerade die angesprochene Ausweichmoglichkeit kann insbesondere dadurch einfach und effektiv bereitgestellt
werden, dass die Drehachse und die weitere Drehachse parallel zueinander angeordnet sind.

[0020] Eine parallelogrammartige Greiferanordnung, bei welcher die Relativorientierung der Greiferbacke relativ zum Grei-
fergestell sich nicht durch Verlagerung des Antriebsteils relativ zum Greifergestell &ndert, kann dadurch erhalten werden,
dass die Stitzvorrichtung einen Stitzort aufweist und dass die weitere Stlitzvorrichtung einen weiteren Stiitzort aufweist,
ab welchen Stitzorten die Stltzvorrichtungen das mit ihnen jeweils zusammenwirkende Lenkerband in einer Verlaufsrich-
tung zur Greiferbacke hin zur Biegung um ihre jeweilige Biegeachse freigeben, wobei der 1angs der Antriebsbahn gemes-
sene Abstand des Stitzorts und des weiteren Stiitzorts voneinander gleich dem, ebenfalls l&ngs der Antriebsbahn ge-
messenen Abstand der Drehachse und der weiteren Drehachse voneinander ist und wobei bevorzugt zusétzlich der langs
der Antriebsbahn gemessene Abstand des Stiitzorts von der Drehachse gleich dem langs der Antriebsbahn gemessenen
Abstand des weiteren Stutzorts von der weiteren Drehachse ist.

[0021] Dadurch, dass in Richtung von Antriebsteil zur Greiferbacke ab dem Stitzort bzw. ab dem weiteren Stiitzort jeweils
die Biegebewegung des dem jeweiligen Stiitzort zugeordneten Lenkerbandes freigegeben ist, wirken die Stiitzorte ahnlich
wie Drehgelenke, sodass es unter der oben angegebenen Abstandsbeziehung zu der vorteilhaften Parallelgreiferausge-
staltung kommt.

[0022] Um die Biegung des Lenkerbandes um die jeweilige Biegeachse zu erleichtern, kann das Lenkerband oder/und
das weitere Lenkerband als klrzeste Abmessung ihre Dickenabmessung aufweisen, wobei bevorzugt die Biegeachse or-
thogonal zur Dickenrichtung des Lenkerbands oder/und die weitere Biegeachse orthogonal zur Dickenrichtung des wei-
teren Lenkerbands verlauft. Dies entspricht im Wesentlichen den obigen Angaben zur Querschnittsabmessung des Len-
kerbandes.

[0023] Eine kompakte, wenig Bauraum fordernde und gleichzeitig sehr steife Greiferkonstruktion erhalt man vorteilhafter-
weise dadurch, dass das eine Lenkerband das jeweils andere Lenkerband in einer zur Langs- und zur Dickenrichtung des
jeweils anderen Lenkerbandes orthogonalen Breitenrichtung aussen umgibt. Hierdurch wird die Abmessung der gesamten
Lenkerbandkonstruktion in der vorteilhafterweise mit der Richtung der Biegeachse zusammenfallenden Breitenrichtung
vergrossert, was zu einer steifen Konstruktion fihrt, die im Wesentlichen nur eine Biegung um die Biegeachsen, aber
keine Biegung um eine zur gewlinschten Biegeachse unerwiinschten orthogonalen Biegeachse gestattet.

[0024] Grundsatzlich ist denkbar, dass die Antriebsbahn eine beliebige Verlaufsform hat. Bevorzugt ist die Antriebsbahn
jedoch eine geradlinige Antriebsachse, sodass der Antrieb mit der Antriebsbahn in bevorzugter Weise durch einen Spin-
deltrieb ausgestaltet sein kann. In diesem Falle kann eine Spindelmutter des Spindeliriebs das Antriebsteil sein. Die
Langsachse der Spindel ist dann gleichzeitig Antriebsbahn. Um der Greiferbacke einen ausreichenden Bewegungsraum
orthogonal zur Antriebsbahn erméglichen zu kénnen, kann weiter vorgesehen sein, dass sich das Lenkerband oder/und
das weitere Lenkerband wenigstens in einem Verlaufsabschnitt von der Stltzvorrichtung bzw. der weiteren Stltzvorrich-
tung zur Greiferbacke hin von der Antriebsachse weg krimmt. Bevorzugt ist der gesamte Verlaufsabschnitt von Stitzvor-
richtung bis hin zur Greiferbacke ein Krimmungsabschnitt des Lenkerbandes. Die Krimmungsachse ist dabei bevorzugt
parallel zur Biegeachse.

[0025] Grundsatzlich kann daran gedacht sein, dass der Greifer lediglich eine einzige Greiferbacke aufweist, welche ge-
gen eine starr mit dem Greifergestell verbundene Gegengreiferflache greift. Bevorzugt ist der Greifer jedoch ein zangen-
férmiger Greifer, der zwei aneinander annaherbare und wieder voneinander entfernbare Greiferbacken sowie eine Mehr-
zahl von, vorzugsweise eine geradzahlige Mehrzahl von, besonders bevorzugt ein Paar von Lenkerbéndern aufweist, von
denen wenigstens zwei auf jeweils unterschiedlichen Seiten der Antriebsachse gelegen und mit unterschiedlichen Greifer-
backen gekoppelt sind, und dass es eine Mehrzahl von, vorzugsweise eine geradzahlige Mehrzahl von, besonders bevor-
zugt ein Paar von weiteren Lenkerbandern aufweist, von denen wenigstens zwei auf jeweils unterschiedlichen Seiten der
Antriebsachse gelegen und mit unterschiedlichen Greiferbacken gekoppelt sind, wobei besonders bevorzugt eine Anord-
nung aus Greiferbacken, Lenkerbandern und Stitzvorrichtung, héchst bevorzugt auch aus weiteren Lenkerbandern und
weiterer Stltzvorrichtung, spiegelsymmetrisch beziglich einer die Antriebsachse enthaltenden Spiegelsymmetrieebene
ausgebildet ist.
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[0026] Die zweite Greiferbacke kann dabei analog zur ersten Greiferbacke mit dem Antriebsteil verbunden sein, dass
das oben zur ersten Greiferbacke Gesagte auch auf die nun vorgestellte zweite Greiferbacke anwendbar ist. Dies bedeu-
tet, dass jede Greiferbacke bevorzugt mit einem Lenkerband und einem weiteren Lenkerband mit demselben Antriebsteil
verbunden sein kann. Ein Stltzteil oder Stlitzgegenteil einer der einen Greiferbacke zugeordneten Stitzvorrichtung kann
mit einem Stitzteil bzw. Stltzgegenteil einer der jeweils anderen Greiferbacke zugeordneten Stltzvorrichtung einstiickig
ausgebildet sein. Es ist Uberdies denkbar, dass die Lenkerbandgruppen beider Greiferbacken eine gemeinsame Stlitzvor-
richtung nutzen, ebenso wie sie ein gemeinsames Antriebsteil nutzen kénnen.

[0027] Um ein méglichst sanftes Greifen von Gegenstédnden mit dem hier diskutierten Greifer zu erméglichen, ist es vor-
teilhaft, wenn wenigstens eine Greiferbacke, vorzugsweise beide Greiferbacken, in Richtung der Antriebsbahn, insbeson-
dere Antriebsachse, zwei mit Abstand voneinander vorgesehene Anlageformationen zur Anlage an einem zu greifenden
Gegenstand aufweist, wobei sich bevorzugt ein alle Anlageformationen aufweisender Anlage-Axialbereich der Greiferba-
cke und ein alle Anlenkorte aufweisender Anlenk-Axialbereich in Richtung der Antriebsbahn, insbesondere Antriebsachse,
nicht Uberlappen und wobei besonders bevorzugt der Anlage-Axialbereich weiter von dem Greifergestell entfernt ange-
ordnet ist als der Anlenk-Axialbereich.

[0028] Um Missverstandnissen vorzubeugen, soll der hinsichtlich der Axialitét auf die Antriebsbahn, insbesondere An-
triebsachse, bezogene Anlage-Axialbereich nur zwischen den beiden axial am weitesten aussen gelegenen Anlageforma-
tionen verlaufen und diese gerade noch einschliessen und soll ein ebenfalls hinsichtlich der Axialitat auf die Antriebsbahn,
insbesondere Antriebsachse, bezogener Anlenk-Axialbereich nur zwischen den axial am weitesten aussen gelegenen
Anlenkorten verlaufen und diese gerade noch einschliessen.

[0029] Dann, wenn der Anlage-Axialbereich weiter von dem Greifergestell entfernt angeordnet ist als der Anlenk-Axial-
bereich, kann der Anlage-Axialbereich durch Verkiirzung der wirksamen Biegelénge in Anlage an den zu greifenden Ge-
genstand gebracht werden, ohne dass der Anlenk-Axialbereich und die davon ausgehenden Lenkerbander mit dem zu
greifenden Gegenstand kollidieren.

[0030] Die vorliegende Erfindung wird nachfolgend anhand der beiliegenden Zeichnungen nahert erlautert. Es stellt dar:

Fig. 1  eine perspektivische Ansicht eines erfindungsgeméssen Greifers mit weiteren Stellgeréten,

Fig. 2  eine perspektivische Ansicht einer erfindungsgemassen Ausfihrungsform eines Greifers der vorliegenden
Anmeldung unter Weglassung von Teilen des Greifergestells,

Fig. 3  die Ansicht von Fig. 2, jedoch mit einer anderen Relativstellung des Antriebsteils relativ zum Greifergestell,
Fig. 4  eine Detailansicht von Antriebsteil und Teilen der Stutzstruktur von Fig. 3,

Fig. 5 eine Draufsicht im Teilschnitt auf die erfindungsgemasse Ausfiihrungsform der Fig. 2 und 3,

Fig. 8  der erfindungsgemaésse Greifer der Fig. 2 bis 5 wahrend eines Greifvorgangs und

Fig. 7  der erfindungsgemaésse Greifer von Fig. 6 nach Abschluss des Greifvorgangs.

[0031] In den Fig. 1 bis 7 ist eine erfindungsgemasse Ausflhrungsform des Greifers der vorliegenden Anmeldung allge-
mein mit 10 bezeichnet.

[0032] Der Greifer 10 weist ein Greifergestell 12 und eine relativ zu diesem bewegliche Greifbacke 14 auf.

[0033] Bevorzugt weist der Greifer 10 eine weitere Greifbacke 16 auf, welche im Wesentlichen spiegelbildlich zur Greifer-
backe 14 ausgebildet sein kann.

[0034] Da im vorliegend dargestellten Beispiel — wie es Uberhaupt flr die vorliegende Erfindung vorteilhaft und deshalb
bevorzugt ist — der Greifer beziglich einer Langsmittelebene spiegelsymmetrisch ausgebildet ist, wird nachfolgend nur die
Greifbacke 14 im Verhaltnis zum Greifergestell 12 erlautert. Flr die weitere Greiferbacke 16 gilt das zur Greiferbacke 14
Gesagte unter Beachtung der oben genannten Spiegelsymmetriebedingung entsprechend.

[0035] Die Greiferbacke 14 kann (iber ein betriebsmassig und bestimmungsgemass biegeelastisches Lenkerband 18 und
gegebenenfalls (ber ein weiteres ebenfalls betriebsméssig und bestimmungsgemass biegeelastisches Lenkerband 20 mit
dem Lenkergestell 12 verbunden sein.

[0036] Genauer sind die Lenkerbénder 18 und 20 fest mit einem Antriebsteil 22 in Form einer Spindelmutter eines Spin-
deltriebs 23 verbunden, welcher eine durch einen elektromotorischen Antrieb 24 zur Rotation antreibbare Spindel 26 um-
fasst (siehe insbesondere Fig. 2 bis 7).

[0037] Die Spindel 26 erstreckt sich langs ihrer Rotationsachse, welche auch Antriebsbahn A des Antriebsteils 22 ist, langs
der sich das Antriebsteil 22 abh&ngig von der Spindelbewegung bewegen kann. Eine Verlangerung der als geradlinige
Antriebsachse ausgebildeten Antriebsbahn A ist in Fig. 1 dargestellt. Im vorliegenden Beispiel enthalt die oben genannte
Spiegelsymmetrieebene die Antriebsbahn A.
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[0038] Wie in Fig. 1 gezeigt ist, kann der Greifer 10 mit Bewegungseinrichtungen gekoppelt sein, die seine Lageveran-
derung im Raum ermédglichen. Im vorliegenden Beispiel ist der Greifer 10 an einem ersten Bewegungsteil 28 um eine
Rotationsachse R1 drehbar aufgenommen. Um eine mdglichst stabile Halterung des Greifers am Bewegungsteil 28 zu
erzielen, ist dieses bevorzugt gabelférmig ausgebildet und halt den Greifer 10 zwischen seinen gabelférmigen Schenkeln.
Eine Verlagerung des Greifers 10 um die Bewegungsachse R1 erfolgt durch einen weiteren Elektromotor 30, dessen
Antriebskraft und -bewegung Uber einen Riementrieb 32 auf eine die Bewegungsachse R1 konzentrisch umgebende An-
triebsscheibe 34 Ubertragen wird.

[0039] Weiter kann das Bewegungsteil 28 an einem zweiten Bewegungsteil 36 um eine zur ersten Bewegungsachse
R1 orthogonale Bewegungsachse R2 schwenkbar aufgenommen sein. Auch hier kann die Schwenkbewegung um die
Bewegungsachse R2 durch einen Motor 38 mittels eines Riementriebs 40 bewirkt werden.

[0040] Die Lenkerbander 18 und 20 sind in dem ausserhalb des Greifergestells 12 gelegenen Biegeabschnitt 42 bzw. 44
vorzugsweise um Krimmungsachsen K18 bzw. K20 von der verldngert gedachten Antriebsbahn A weg gekrimmt.

[0041] Weiter sind die Biegeabschnitte 40 bzw. 42, welche zwischen einer spater noch erlauterten Stitzvorrichtung und
der Greiferbacke 14 verlaufen, um eine Biegeachse B18 bzw. B20 biegbar. Die Beistellungen «18» und «20» zu den
Biege- und Krimmungsachsen zeigen die Zuordnung der jeweiligen Achse zum jeweiligen Lenkerband an.

[0042] Die Biegeachse B20 liegt dabei naher bei der Greifbacke 14 als die Biegeachse B18.

[0043] Die Biegeachsen B18 und B20 sind vorteilhafterweise zueinander parallel. Ebenso sind die Krimmungsachsen
K18 und K20 vorzugsweise zueinander parallel. Weiter sind die Biegeachsen und die Krimmungsachsen vorzugsweise
zueinander parallel.

[0044] Das Lenkerband 18, welches aus Grlinden eines vorteilhaft niedrigen Bauraumbedarfs zweistrebig mit den Streben
18a und 18b ausgefiihrt ist, zwischen welchen ein Spaltraum vorgesehen ist, in dem das weitere Lenkerband 20 Platz
finden kann, das vorzugsweise ebenfalls zweistrebig mit den Streben 20a und 20b ausgefihrt ist.

[0045] Das Lenkerband 18 ist an der Greifbacke 14 um eine Drehachse D18 drehbar angelenkt. Vorzugsweise ist die
Drehachse D18 parallel zur Biegeachse B18. Ebenso ist das weitere Lenkerband 20 um eine Drehachse D20 drehbar an
der Greiferbacke 14 angelenkt. Wiederum ist die Drehachse D20 vorzugsweise parallel zur Biegeachse B20 und damit
ebenso parallel zur Drehachse D18.

[0046] Wie in den Fig. 2 und 3 zu erkennen ist, sorgt eine Stltzvorrichtung 44 fir ein definiertes Biegeverhalten der Len-
kerbander 18 und 20. Von der Stitzvorrichtung ist dem Betrachter der Fig. 2 und 3 zugewandt nur ein T-férmiges Stutzteil
46 zu erkennen, welches eine Biegebewegung der zur Greiferbacke 16 flihrenden Lenkerbander in einer Biegerichtung
orthogonal zur Antriebsbahn A und zu den Biegeachsen B18 bzw. B20 hemmt. Das mit den Lenkerbandern 18 und 20
zusammenwirkende, in den Fig. 2 und 3 nicht dargestellte Stitzteil 50 (siehe Fig. 4 bis 7) sieht unter Berlicksichtigung der
oben genannten Spiegelsymmetriebedingung entsprechend dem Stiitzteil 46 aus.

[0047] Das Stltzteil 50 liegt unter Zwischenanordnung von Léngsabschnitten der Lenkerbander 18 und 20 einem Stlitz-
gegenteil 48 gegenlber, welches auch Stitzgegenteil fir das Stitzteil 46 ist.

[0048] Der den Querschenkel des T-férmigen Stitzteils 46 bzw. 50 fiir die Lenkerb&nder 18 und 20 bildende Stltzteilab-
schnitt 52 wirkt aufgrund der strebenartigen Ausbildung des Lenkerbands 18 ausschliesslich mit dem Lenkerband 18 bzw.
mit dessen Streben 18a und 18b zusammen. Dieser Stltzteilabschnitt 52 definiert die Biegeachse B18, um welche der
zwischen dem Stitzteilabschnitt 52 und der Greiferbacke 14 gelegene Biegeabschnitt 40 des Lenkerbands 18 biegbar ist.

[0049] In dem zwischen dem Antriebsteil 22 und dem Stitzteilabschnitt 52 gelegenen Verfahrabschnitt 54 des Lenker-
bands 18 ist das Lenkerband 18 nur langs der Antriebsbahn A relativ zum Greifergestell 12 verlagerbar, nicht jedoch or-
thogonal hierzu um die Biegeachse B18 biegbar.

[0050] Der schmale Schenkel 56 des T-férmigen Stlitzteils 50 (siehe das T-férmige Stlitzteil 46 der zur weiteren Greifbacke
16 flhrenden Lenkerbander in den Fig. 2 und 3) bildet einen vorzugsweise integral mit dem zuvor genannten Stutzteilab-
schnitt 52 ausgebildeten weiteren Stitzteilabschnitt 56, welcher aufgrund der strebenartigen Ausbildung des Lenkerbands
18 nur mit dem weiteren Lenkerband 20 zusammenwirkt und die Lage der Biegeachse B20 definiert, um welches das
weitere Lenkerband 20 in seinem Biegeabschnitt 42 biegbar ist. Wiederum ist zwischen dem Antriebsteil 22 und dem
weiteren Lenkerband 20 zugeordneten Stitzteilabschnitt 56 ein Verfahrabschnitt 58 gebildet, in welchem das Lenkerband
20 nur gemeinsam mit dem Antriebsteil 22 l1angs der Antriebsbahn A verlagerbar ist, nicht jedoch um die Biegeachse B20
biegbar ist.

[0051] Jene Orte der Stilitzabschnitte 52 bzw. 56, an welchen die jeweiligen Lenkerbéander 18 bzw. 20 langs der Antriebs-
bahn A von ihrem jeweiligen Verfahrabschnitt 54 bzw. 58 in ihren jeweiligen Biegeabschnitt 40 bzw. 42 Ubergehen, werden
nachfolgend als Stitzorte S18 bzw. S20 bezeichnet.

[0052] Wie in Fig. 5 gezeigt ist, entspricht der Abstand der Stlitzorte S18 und S20 Iangs der Antriebsbahn A voneinander
dem Abstand X der Biegeachsen B18 und B20 langs der Antriebsbahn voneinander. X ist daher der (bezogen auf die
Antriebsbahn bzw. Antriebsachse A) axiale Abstand der Stitzorte $S18 und S20 bzw. der Biegeachsen B18 und B20
voneinander.
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[0053] Dieser axiale Abstand X der Stlitzorte S18 und S20 voneinander entspricht dem axialen Abstand Y der Drehach-
sen D18 und D20 voneinander. Auch dieser axiale Abstand ist zu Vergleichszwecken langs der Antriebsbahn A zu mes-
sen. Weiterhin ist bevorzugt der axiale Abstand Bi der Lenkerbander 18, 20 zur Drehachse Di mit i = 18, 20 flr beide
Lenkerbander gleich gross.

[0054] Durch die Gleichheit der oben bezeichneten axialen Abstdnde wird ein Parallelgreifer erhalten, bei welchem sich
die relative Orientierung der Greifbacke 14 zum Greifergestell 12 bzw. genauer zur Antriebsbahn A mit der Verlagerung
des Antriebsteils 22 Iangs der Antriebsbahn A nicht &ndert.

[0055] Da das Antriebsteil 22 relativ zu den Stitzorten S18 und S20 des Stltzteils 50 bzw. der Stitzteilabschnitte 52
und 56 verlagerbar ist, ist mit der Bewegung des Antriebsteils 22 |angs der Antriebsachse A die Lange der jeweiligen
Biegeabschnitte 40 bzw. 42 und somit die wirksame Biegeldnge der Lenkerbander 18 bzw. 20 verdnderlich. Trotz Veran-
derbarkeit der wirksamen Biegelénge der Lenkerbéander 18 und 20 wird aufgrund der Parallelogrammlenkereigenschaft
unter Einhaltung der obigen Axialabstandsbeziehung der Stitzorte S18 und S20 einerseits und der Drehachsen D18 und
D20 andererseits eine Invarianz der Orientierung der Greiferbacke 14 von der jeweiligen wirksamen Biegelange der Len-
kerbander 18 und 20 erreicht.

[0056] Wie weiter in Fig. 5 zu erkennen ist, weist die Greiferbacke 14 zwei mit axialem Abstand voneinander vorgesehene
Anlageformationen 60 und 62 auf. Diese sind so angeordnet, dass ein Anlage-Axialbereich 64, welcher in axialer Richtung
zwischen den Anlageformationen 60 und 62 verlauft und diese gerade noch einschliesst, nicht mit einem Anlenk-Axial-
bereich 66 Uberlappt, welcher sich in axialer Richtung zwischen den Drehachsen D18 und D20 und ihren jeweiligen An-
lenkformationen erstreckt und diese gerade noch umfasst. Bevorzugt liegt der Anlenk-Axialbereich 66 dauerhaft naher am
Greifergestell 12 als der Anlage-Axialbereich 64. Wie in den Fig. 6 und 7 dargestellt ist, kann hierdurch ein besonders
vorteilhaftes Greifverhalten erzielt werden, dargestellt am Beispiel eines Pipettenspitzentragers 68, welcher zwischen den
Greifbacken 14 und 16 gegriffen wird.

[0057] Wie dargestellt ist, kommt zunachst (siehe Fig. 6) die am Auskragende der Greifbacke 14 gelegene Anlageforma-
tion 60 in Anlage an eine Seitenwand des Pipettenspitzentragers 68. Bei Bewegung des Antriebsteils 22, ausgehend von
der in Fig. 6 gezeigten Stellung zum Antriebsmotor 24 hin, kommt ohne Aufhebung des Anlageeingriffs der Anlageforma-
tion 60 auch die Anlageformation 62 in Anlageeingriff an die Seitenwand des Pipettierspitzentragers 68 (siehe Fig. 7). Der
Anlenk-Axialbereich 66 und die davon ausgehenden Lenkerbander 18 und 22 kollidieren aufgrund der relativen Lage von
Anlage-Axialbereich 64 und Anlenk-Axialbereich 66 zueinander nicht mit dem zu greifenden Gegenstand.

[0058] Die in den Lenkerbandern 18 und 20 sowie den nicht ndher bezeichneten Lenkerbandern der Greifbacke 16 vor-
handene Biegespannung erzeugt die zwischen den Greifbacken 14 und 16 bewirkte Greifkraft.

[0059] Ein weiterer Vorteil des hier gezeigten Greifers mit flexiblen Lenkerbéandern liegt in der durch die flexiblen Lenker-
bander 18 und 20 bereitgestellte Uberlast-Schutzfunktion. Eine Zerstérung des zu greifenden Gegenstands durch zu hohe
Greifkrafte ist mit dem erfindungsgemassen Greifer 10 praktisch nicht méglich. Wirde das Antriebsteil 22 zu tief in das
Greifergestell 12 eingezogen, wirde die Flexibilitdt der Lenkerbénder 18 und 20 eine Beschadigung des zu greifenden
Gegenstands vermeiden, sofern dessen Integritat und Stabilitat grésser ist als die durch die Biegesteifigkeit der Lenker-
bander 18 und 20 erzeugten Greifkréfte.

Patentanspriiche

1. Greifer (10) mit einem Greifergestell (12) und mit wenigstens einer relativ zum Greifergestell (12) beweglichen Greif-
backe (14, 16), wobei in dem Greifergestell (12) ein relativ zum Greifergestell (12) léngs einer Antriebsbahn (A) be-
wegliches Antriebsteil (22) vorgesehen ist, mit welchem die Greiferbacke (14, 16) derart zur gemeinsamen Bewegung
gekoppelt ist, dass sich die Greiferbacke (14, 16) dann relativ zum Greifergestell (12) bewegt, wenn das Antriebsteil
(22) relativ zum Greifergestell (12) bewegt wird,
dadurch gekennzeichnet, dass die Greiferbacke (14, 16) mit dem Antriebsteil (22) durch ein Lenkerband (18, 20) ver-
bunden ist, welches betriebsméassig um eine Biegeachse (B18, B20), die mit der Antriebsbahn (A) und einer Langs-
richtung des Lenkerbands (18, 20) einen Winkel, vorzugsweise einen rechten Winkel, einschliesst, biegeelastisch
verformbar ist.

2. Greifer (10) nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass eine wirksame Biegeldnge des Lenkerbandes (18, 20) abhangig von der Relativstel-
lung zwischen Antriebsteil (22) und Greifergestell (12) veranderbar ist.

3. Greifer (10) nach Anspruch 2,
dadurch gekennzeichnet, dass am Greifergestell (12) eine Stutzvorrichtung (44) vorgesehen ist, in welcher der Bewe-
gungsfreiheitsgrad des Lenkerbands (18) relativ zum Greifergestell (12) derart begrenzt ist, dass eine Bewegung des
Lenkerbands (18, 20) mit einer Bewegungskomponente orthogonal zur Lenkerbandlangsrichtung oder/und orthogo-
nal zur Biegeachse (B18) in der Stitzvorrichtung (44) verhindert ist.

4. Greifer (10) nach Anspruch 2 oder 3,
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dadurch gekennzeichnet, dass das Lenkerband (18, 20) in einem Verfahrbereich (54, 58) zwischen dem Antriebsteil
(22) und der Stltzvorrichtung (44) nur einen Bewegungsfreiheitsgrad l1angs der Antriebsbahn (A) aufweist und in ei-
nem Biegebereich (40, 42) zwischen der Stitzvorrichtung (44) und der Greiferbacke (14, 16) zuséatzlich einen Biege-
verformungsfreiheitsgrad um die Biegeachse (B18, B20) aufweist.

Greifer (10) nach Anspruch 3 oder 4,

dadurch gekennzeichnet, dass die Stiitzvorrichtung (44) ein Stltzteil (46, 50) aufweist, welches unter Zwischenan-
ordnung eines Lenkerbandabschnittes einem Stlitzgegenteil (48) in einer zur Lenkerbandlangsrichtung oder/und in
einer zur Biegeachse (B18, B20) orthogonalen Richtung gegenlberliegt.

Greifer (10) nach einem der vorhergehenden Anspriiche,

dadurch gekennzeichnet, dass die Greiferbacke (14, 16) mit dem Antriebsteil (22) durch ein weiteres Lenkerband
(20) verbunden ist, welches betriebsméssig um eine weitere Biegeachse (B20), die mit der Antriebsbahn (A) und
einer Langsrichtung des weiteren Lenkerbands (20) einen Winkel, vorzugsweise einen rechten Winkel, einschliesst,
biegeelastisch verformbar ist, wobei bevorzugt die Biegeachse (B18) und die weitere Biegeachse (B20) parallel zu
einander orientiert sind und wobei besonders bevorzugt eine wirksame Biegelange des weiteren Lenkerbandes (20)
abhangig von der Relativstellung zwischen Antriebsteil (22) und Greifergestell (12) veranderbar ist.

Greifer (10) nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet, dass am Greifergestell (12) eine weitere Stltzvorrichtung (44) vorgesehen ist, an welcher
der Bewegungsfreiheitsgrad des weiteren Lenkerbands (20) relativ zum Greifergestell (12) derart begrenzt ist, dass
eine Bewegung des weiteren Lenkerbands (20) mit einer Bewegungskomponente orthogonal zur Langsrichtung des
weiteren Lenkerbands (20) oder/und orthogonal zur weiteren Biegeachse (B20) in der weiteren Stltzvorrichtung (44)
verhindert ist, wobei bevorzugt das weitere Lenkerband (20) in einem Verlagerungsbereich (58) zwischen dem An-
triebsteil (22) und der weiteren Stltzvorrichtung (44) nur einen Bewegungsfreiheitsgrad langs der Antriebsbahn (A)
aufweist und in einem Biegebereich (42) zwischen der weiteren Stltzvorrichtung (44) und der Greiferbacke (14, 16)
zuséatzlich einen Biegeverformungsfreiheitsgrad um die weitere Biegeachse (B20) aufweist.

Greifer (10) nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeichnet, dass die weitere Stitzvorrichtung (44) ein weiteres Stltzteil (50) aufweist, weiches unter
Zwischenanordnung eines Abschnittes des weiteren Lenkerbandes (20) einem weiteren Stiitzgegenteil (48) in einer
zur Langsrichtung des weiteren Lenkerbands (20) oder/und in einer zur weiteren Biegeachse (B20) orthogonalen
Richtung gegenlberliegt, wobei bevorzugt die Stutzvorrichtung (44) und die weitere Stlitzvorrichtung (44), insbeson-
dere das Stitzteil (50) und das weitere Stitzteil (50) oder/und das Stitzgegenteil (48) und das weitere Stitzgegenteil
(48) einstiickig ausgebildet sind.

Greifer (10) nach einem der Anspriiche 6 bis 8,

dadurch gekennzeichnet, dass das Lenkerband (18) an einem Anlenkort um eine Drehachse (D18) drehbar an der
Greiferbacke (14, 16) angelenkt ist oder/und dass das weitere Lenkerband (20) an einem weiteren Anlenkort um eine
weitere Drehachse (D20) drehbar an der Greiferbacke (14, 16) angelenkt ist, wobei bevorzugt die Drehachse (D18)
und die weitere Drehachse (D20) parallel zueinander angeordnet sind.

Greifer (10) nach einem der Anspriiche 3 bis 5 und nach Anspruch 9, letzterer riickbezogen auf den Anspruch 7 oder 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Stlitzvorrichtung (44) einen Stitzort (518) aufweist und dass die weitere Stlitzvor-
richtung (44) einen weiteren Stitzort (520) aufweist, ab welchen Stitzorten (S18, S20) die Stitzvorrichtungen (44)
das mit ihnen jeweils zusammenwirkende Lenkerband (18, 20) in einer Verlaufsrichtung zur Greiferbacke (14, 16) hin
zur Biegung um ihre jeweilige Biegeachse (B18, B20) freigeben, wobei der l&ngs der Antriebsbahn (A) gemessene
Abstand des Stitzorts (S18) und des weiteren Stitzorts (520) voneinander gleich dem, ebenfalls langs der Antriebs-
bahn (A) gemessenen, Abstand der Drehachse (D18) und der weiteren Drehachse (D20) voneinander ist und wobei
bevorzugt zusatzlich der langs der Antriebsbahn (A) gemessene Abstand des Stltzorts (§18) von der Drehachse
(D18) gleich dem léangs der Antriebsbahn (A) gemessenen Abstand des weiteren Stitzorts (S20) von der weiteren
Drehachse (D20) ist.

Greifer (10) nach einem der Anspriiche 6 bis 10,

dadurch gekennzeichnet, dass das Lenkerband (18) oder/und das weitere Lenkerband (20) als kiirzeste Abmessung
ihre Dickenabmessung aufweisen, wobei bevorzugt die Biegeachse (B18) orthogonal zur Dickenrichtung des Lenker-
bands (18) oder/und die weitere Biegeachse (B20) orthogonal zur Dickenrichtung des weiteren Lenkerbands (20)
verlauft.

Greifer (10) nach einem der Anspriiche 6 bis 11,

dadurch gekennzeichnet, dass das eine Lenkerband (18, 20) in einer zur Langs- und zur Dickenrichtung des jeweils
anderen Lenkerbandes (18, 20) orthogonalen Breitenrichtung ausserhalb des jeweils anderen Lenkerbands (18, 20)
angeordnet ist.

Greifer (10) nach einem der Anspriiche 6 bis 12,
dadurch gekennzeichnet, dass die Antriebsbahn (A) eine geradlinige Antriebsachse (A)ist, wobei sich vorzugsweise
das Lenkerband (18) oder/und das weitere Lenkerband (20) in einem Verlaufsabschnitt von Stitzvorrichtung (44)
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bzw. weiterer Stlitzvorrichtung (44) zur Greiferbacke (14) hin, vorzugsweise im gesamten Verlaufsabschnitt, von der
Antriebsachse (A) weg krimmt, vorzugsweise um eine zur Biegeachse (B18, B20) parallele Krimmungsachse (K18,
K20).

Greifer (10) nach Anspruch 13,

dadurch gekennzeichnet, dass er zwei Greiferbacken (14, 16) sowie eine Mehrzahl von, vorzugsweise eine gerad-
zahlige Mehrzahl von, besonders bevorzugt ein Paar von Lenkerbandern aufweist, von denen wenigstens zwei auf
jeweils unterschiedlichen Seiten der Antriebsachse gelegen und mit unterschiedlichen Greiferbacken (14, 16) gekop-
pelt sind, und dass es eine Mehrzahl von, vorzugsweise eine geradzahlige Mehrzahl von, besonders bevorzugt ein
Paar von weiteren Lenkerbandern aufweist, von denen wenigstens zwei auf jeweils unterschiedlichen Seiten der An-
triebsachse gelegen und mit unterschiedlichen Greiferbacken (14, 16) gekoppelt sind, wobei besonders bevorzugt
eine Anordnung aus Greiferbacken (14, 16), Lenkerbandern und Stltzvorrichtung (44), héchst bevorzugt auch aus
weiteren Lenkerbandern und weiterer Stiitzvorrichtung (44), spiegelsymmetrisch bezlglich einer die Antriebsachse
(A) enthaltenden Spiegelsymmetrieebene ausgebildet ist.

Greifer (10) nach Anspruch 14,

dadurch gekennzeichnet, dass wenigstens eine Greiferbacke (14), vorzugsweise beide Greiferbacken (14, 16), in
Richtung der Antriebsachse (A) zwei mit Abstand voneinander vorgesehene Anlageformationen (60, 62) zur Anlage
an einem zu greifenden Gegenstand (68) aufweist, wobei sich bevorzugt ein alle Anlageformationen (60, 62) aufwei-
sender Anlage-Axialbereich (64) der Greiferbacke (14) und ein alle Anlenkorte aufweisender Anlenk-Axialbereich (66)
in Richtung der Antriebsachse (A) nicht Uberlappen und wobei besonders bevorzugt der Anlage-Axialbereich (64)
weiter von dem Greifergestell (12) entfernt angeordnet ist als der Anlenk-Axialbereich (66).
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