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©  Pendelmechanismus  für  hin-  und  herbewegte  Maschinenteile,  insbesondere  für  einen  Druckelementträger  eines 
Matrix-Zeilendruckers. 

©  Ein  derartiger  Pendelmechanismus  weist  einen  Rota- 
tionsantrieb  auf,  aus  dessen  Bewegungen  geradlinige  Be-  *\ 
wegungen  mit  erforderlichem  Geschwindigkeitsbild  erzeugt  \  s 
werden.  Ein  solches  wegabhängiges  und  mit  konstanter  <T 
Geschwindigkeit  arbeitendes  System  wird  z.B.  bei  Matrix- 
druckern  des  Zeilendruckertyps  benötigt.  5  \ /  

Um  geradlinige  Bewegungen  mit  konstanter  Geschwin-  3 
digkeit  zu  erzeugen  und  um  elliptische  Zahnräder  mit  be-  \  X  
sonderer  Phasenlage,  Kurvenscheiben  oder  Nockenwellen,  \  <y^ 
elektromagnetische  bzw.  elektroinduktive  Linearmotoren  6  3°  ^< 
bzw.  geregelte  Motoren  zu  vermeiden,  wird  vorgeschlagen,  ^  
daß  ungleichförmige  Geschwindigkeiten  des  Maschinen-  1  1  r»-&"*  \  ±  J   ̂ '  .  \  
teils  (1)  bzw.  des  Druckelementträgers  (1a)  mittels  eines  mit  -  f~l  / r \ J  
dem  Antrieb  (2)  und  mit  dem  Maschinenteil  (1)  bzw.  mit  dem  w—  ±  I  i  /  
Druckelementträger  (1a)  zusammenwirkenden  Überlage-  8  7 
rungsgetriebes  (3)  auf  vom  Sinusverlauf  abweichende,  ab-  4 
schnittsweise  gerade  Kurvenstrecken,  jeweils  zwischen 
dem  positiven  und  negativen  Maximum  der  Sinuswelle,  in 
gleichförmige  Geschwindigkeiten  übersetzbar  sind.  Das 
Überlagerungsgetriebe  (3)  besteht  aus  einem  Universalge- 
lenk  (3a),  das  aus  einem  Kreuzgelenk  gebildet  wird. 
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ACTORUM  AG 

@ Ein  derartiger  Pendelmechanismus  weist  einen  Rota- 
tionsantrieb  auf,  aus  dessen  Bewegungen  geradlinige  Be- 
wegungen  mit erforderlichem  Geschwindigkeitsbild  erzeugt 
werden.  Ein  solches  wegabhängiges  und  mit  konstanter 
Geschwindigkeit  arbeitendes  System  wird  z.B.  bei  Matrix- 
druckern  des  Zeilendruckertyps  benötigt. 

Um  geradlinige  Bewegungen  mit  konstanter  Geschwin- 
digkeit  zu  erzeugen  und  um  elliptische  Zahnräder  mit  be- 
sonderer  Phasenlage,  Kurvenscheiben  oder  Nockenwellen, 
elektromagnetische  bzw.  elektroinduktive  Linearmotoren 
bzw.  geregelte  Motoren  zu  vermeiden,  wird  vorgeschlagen, 
daß  ungleichförmige  Geschwindigkeiten  des  Maschinen- 
teils  (1)  bzw.  des  Druckelementträgers  (1a)  mittels  eines  mit 
dem  Antrieb  (2)  und  mit dem  Maschinenteil  (1)  bzw.  mit dem 
Druckelementträger  (la)  zusammenwirkenden  Überlage- 
rungsgetriebes  (3)  auf  vom  Sinusverlauf  abweichende,  ab- 
schnittsweise  gerade  Kurvenstrecken,  jeweils  zwischen 
dem  positiven  und  negativen  Maximum  der  Sinuswelle,  in 
gleichförmige  Geschwindigkeiten  übersetzbar  sind.  Das 
Überlagerungsgetriebe  (3)  besteht  aus  einem  Universaige- 
lenk  (3a),  das  aus  einem  Kreuzgelenk  gebildet  wird. 



Die  Erf indung  b e t r i f f t   einen  Pendelmechanismus  für  hin-  und 

herbewegte   M a s c h i n e n t e i l e ,   i n s b e s o n d e r e   für  einen  D r u c k e l e m e n t -  

t r ä g e r   eines  M a t r i x - Z e i l e n d r u c k e r s ,   der  p a r a l l e l   zum  D r u c k w i d e r -  

l a g e r   in  Vor-  und  Rückpässen  bewegbar  und  der  mit  einem  R o t a t i o n s -  

bewegungen  erzeugenden  Antr ieb   in  Verbindung  s t e h t .  

Der le i   Pendelmechanismen  dienen  der  Behandlung,  B e a r b e i t u n g   o d e r  

der  Beobachtung,   der  Vermessung  und  d e r g l e i c h e n   von  längs  d e s  

Pendelweges  sich  e r s t r e c k e n d e n   Ob jek ten ,   wobei  über  den  e f f e k t i v e n  

Weg  s t e t s   ein  G e s c h w i n d i g k e i t s v e r l a u f   mit  v o r g e s c h r i e b e n e n  

Paramete rn   e i n z u h a l t e n   i s t .   Ein  anderes  E r f o r d e r n i s   s t e l l t   d i e  

wegabhängige  Be tä t igung   des  A r b e i t s m i t t e l s ,   Werkzeugs  oder  Meß- 

i n s t r u m e n t s   dar ,   um  k o m p l i z i e r t e   S t e l l u n g s f ü h l e r   und  R e g e l k r e i s e  

zu  v e r m e i d e n .  

Ein  so lches   wegabhängiges   und  mit  k o n s t a n t e r   G e s c h w i n d i g k e i t  
a r b e i t e n d e s   System  wird  bei  Ma t r i xd rucke rn   des  Z e i l e n d r u c k e r t y p s  

b e n ö t i g t .   Die  punktdruckenden   Elemente ,   meist   Hammerspitzen  o d e r  

D r a h t s p i t z e n   l i egen   " h o r i z o n t a l "   auf  e iner   L in ie ,   die  s e n k r e c h t  

zur  Richtung  der  Bewegung  des  A u f z e i c h n u n g s t r ä g e r s   durch  den 

M a t r i x d r u c k e r   v e r l ä u f t .   Während  des  Druckens  werden  die  Hämmer 

bzw.  Drähte   auf  der  H o r i z o n t a l l i n i e   hin-  und  herbewegt .   D i e  

punk tdruckenden   Elemente  werden  an  vorher   best immten  S t e l l e n   z u r  

Bildung  eines  Punktes  an  der  Rückse i t e   eines  Farbbandes  b e t ä t i g t .  

Die  weg-  und  z e i t g e r e c h t e n   Be tä t igungen   bestimmen  die  Q u a l i t ä t   de s  
S c h r i f t b i l d e s   und  die  Leis tung  des  M a t r i x d r u c k e r s ,   der  auf  den 

hohen  Anfall  a u s z u d r u c k e n d e r   I n fo rma t ionen   am  Ausgang  e ine r   e l e k -  

t ron i - schen   D a t e n v e r a r b e i t u n g s a n l a g e   abgestimmt  i s t .  

Ein  s o l c h e r   Pendelmechanismus ,   der  im  w e s e n t l i c h e n   aus  

e l l i p t i s c h e n   Zahnrädern  e ine r   besonderen  Phasen lage   b e s t e h t ,   i s t  

aus  dem  e u r o p ä i s c h e n   Pa tent   44  415  b e k a n n t .  



Um  ä h n l i c h e   Bewegungen  zu  e r z i e l e n ,   sind  auch  schon  K u r v e n s c h e i b e n  

oder  Nockenwellen  v o r g e s c h l a g e n   worden.  Mit  e l e k t r o m a g n e t i s c h e n  

bzw.  e l e k t r o i n d u k t i v e n   Linearmotoren   sind  e b e n f a l l s   schon  P e n d e l -  

mechanismen  a u s g e r ü s t e t   worden.  Einen  anderen  Weg  b e s c h r e i t e n  

g e r e g e l t e   Moto ren .  

Die  N a c h t e i l e   von  Kurvensche iben   bzw.  Nockenwellen  l i e g e n   in  den  

hohen  Anforderungen  an  ihre   H e r s t e l l u n g .   Außerdem  t r i t t   bei  f o r m -  

s c h l ü s s i g e n   Verbindungen  ein  hoher  Ve r sch l e iß   bei  g e r i n g e r   L e b e n s -  

dauer  auf.  K r a f t s c h l ü s s i g e   Verbindungen  sind  hingegen  n ich t   f ü r  

höhere  G e s c h w i n d i g k e i t e n   g e e i g n e t .  

N a c h t e i l e   der  L inearmotoren   bzw.  der  g e r e g e l t e n   Motoren  und  d e r  

E l e k t r o m a g n e t s p u l e n   l i egen   in  einem  hohen  r e g e l t e c h n i s c h e n  

Aufwand,  e ine r   hohen  Le i s tungsaufnahme  bei  sch lechtem  W i r k u n g s -  

grad  und  in  einem  großen  P l a t z b e d a r f .  

Der  Erf indung  l i e g t   die  Aufgabe  zugrunde,   bei  einem  P e n d e l -  

mechanismus  der  eingang  b e z e i c h n e t e n   Gattung  eine  R o t a t i o n s b e w e -  

gung  des  An t r i ebs   in  o s z i l l i e r e n d e   Bewegungen  des  M a s c h i n e n t e i l s  

bzw.  des  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r s   mit  e iner   Anzahl  von  v o r h e r b e s t i m m t e n  

Parametern   ohne  großen  r e g e l t e c h n i s c h e n   Aufwand  umzuwandeln ,  

i n s b e s o n d e r e   in  o s z i l l i e r e n d e   Bewegungen  mit  konstantem  Geschwin -  

d i g k e i t s a b s c h n i t t   u m z u s e t z e n .  

Die  g e s t e l l t e   Aufgabe  wird  nach  einem  e r s t e n   Vorschlag  e r f i n d u n g s -  

gemäß  dahingehend  g e l ö s t ,   daß  u n g l e i c h f ö r m i g e   G e s c h w i n d i g k e i t e n  

des  M a s c h i n e n t e i l s   bzw.  des  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r s   m i t t e l s   e ines  m i t  

dem  Antr ieb   und  mit  dem  Masch inen te i l   bzw.  mit  dem  D r u c k e l e m e n t -  

t r ä g e r   zusammenwirkenden  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e s   auf  vom  S i n u s v e r -  

lauf   abweichende,   a b s c h n i t t s w e i s e   gerade  K u r v e n s t r e c k e n ,   j e w e i l s  

zwischen  dem  p o s i t i v e n   und  nega t iven   Maxiumum  der  S i n u s w e l l e ,   i n  

g l e i c h f ö r m i g e   G e s c h w i n d i g k e i t e n   ü b e r s e t z b a r   s ind.   Hierzu  i s t   e i n  

min imale r   Regelaufwand  e r f o r d e r l i c h .   Der  Drehmotor  d reh t   nur  i n  



e ine r   Richtung.   Für  das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   können  p r e i s -  

g ü n s t i g e ,   ge r äuscha rme ,   v e r s c h l e i ß a r m e ,   t e c h n i s c h   b e w ä h r t e ,  

r o t i e r e n d e   Masch inene lemente   verwendet  we rden .  

Für  eine  in  der  M a t r i x d r u c k t e c h n i k   v a r i a b l e   G e s c h w i n d i g k e i t s v e r -  

t e i l u n g   über  die  Bre i t e   des  A u f z e i c h n u n g s t r ä g e r s   wird  außerdem 

v o r g e s c h l a g e n ,   daß  G e s c h w i n d i g k e i t e n   des  M a s c h i n e n t e i l s   bzw.  d e s  

D r u c k e l e m e n t t r ä g e r s   m i t t e l s   e ines  mit  dem  Antr ieb   und  mit  dem 

M a s c h i n e n t e i l   bzw.  mit  dem  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   zusammenwirkenden 

O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e s   auf  vom  S i n u s v e r l a u f   abweichende,   j e w e i l s  

zwischen  dem  p o s i t i v e n   und  nega t iven   Maximum  der  S i n u s w e l l e   i n  

g l e i c h f ö r m i g e   oder  in  andere  u n g l e i c h f ö r m i g e   G e s c h w i n d i g k e i t e n  

ü b e r s e t z b a r   s i n d .  

Der  ge räuscha rme ,   v e r s c h l e i ß a r m e ,   p l a t z s p a r e n d e ,   wenig  a u f w e n d i g e  
und  t e c h n i s c h   s i c h e r e   Pendelmechanismus  is t   in  e iner   b e v o r z u g t e n  

Ausführungsform  d e r a r t   g e s t a l t e t ,   daß  die  hin-  und  h e r g e h e n d e  

Bewegung  des  M a s c h i n e n t e i l s   bzw.  des  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r s   m i t t e l s  

e ine r   E x z e n t e r w e l l e   e rzeugbar   i s t ,   an  die  das  O b e r l a g e r u n g s g e -  

t r i e b e   und  ein  g l e i c h f ö r m i g   d rehender   Antr ieb  a n g e s c h l o s s e n   s i n d .  

Für  das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   so l l en   nur  e in fache   Masch inen-  

elemente  verwendet   werden.  Es  is t   demzufolge  vo rgesehen ,   daß  da s  

O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   aus  einem  U n i v e r s a l g e l e n k   b e s t e h t ,   d e s s e n  

A n t r i e b s -   und  A b t r i e b s a c h s e n   einen  Gelenkwinkel  b i l d e n .  

Im  I n t e r e s s e   e ine r   w i r t s c h a f t l i c h e n   A u s t a u s c h b a r k e i t   von  B a u t e i l e n  

wird  v o r g e s c h l a g e n ,   daß  das  U n i v e r s a l g e l e n k   aus  einem  o d e r  

mehreren  Kreuzge lenken   b e s t e h t .  

Die  gewünschten  geraden  Kurvens t r ecken   können  i n s b e s o n d e r e   dann 

e r z i e l t   werden,  wenn  der  zwischen  A n t r i e b s -   und  A b t r i e b s a c h s e n   d e s  

U n i v e r s a l g e l e n k e s   g e b i l d e t   Gelenkwinkel  zwischen  30°  und  5 0 ° ,  

v o r z u g s w e i s e   40°,  b e t r ä g t .  



Eine  we i t e re   Maßnahme  zur  Erzeugung  von  gee igne t en   G e s c h w i n d i g -  

k e i t s b i l d e r n   b e s t e h t   d a r i n ,   daß  das  U n i v e r s a l g e l e n k   und  d i e  

E x z e n t e r w e l l e   in  i h r e r   G r u n d s t e l l u n g   zue inander   p h a s e n v e r s c h o b e n  

e i n g e s t e l l t   s i n d .  

Eine  w e i t e r e   M ö g l i c h k e i t ,   bes t immte  G e s c h w i n d i g k e i t s f o r d e r u n g e n  

zu  e r f ü l l e n ,   wird  dadurch  e r z i e l t ,   daß  das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e  

aus  mehreren  U n i v e r s a l g e l e n k e n   b e s t e h t ,   deren  B e w e g u n g s a b l ä u f e  

z u e i n a n d e r   phasenve r schoben   s i n d .  

Die  Kinematik  der  Bewegungen  des  Pendelmechanismus '   l äß t   s i c h  

außerdem  dadurch  v e r b e s s e r n ,   indem  der  Masch inen te i l   bzw.  d e r  

D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   zusammen  mit  den  von  ihm  ge t r agenen   E i n r i c h -  

tungen  zu  e iner   g l e i c h g r o ß e n   Masse  eines  Gegengewichtes  z u r  

Phasen lage   synchron  und  g e g e n l ä u f i g   bewegbar  s i n d .  

Ein  A u s f ü h r u n g s b e i s p i e l   der  Erf indung  is t   in  der  Zeichnung  d a r g e -  

s t e l l t   und  wird  im  fo lgenden   näher  b e s c h r i e b e n .   Es  z e i g e n  

Fig.  1  eine  s chemat i sche   Anordnung  der  Organe  de s  

Pende lmechanismus '   als  D r a u f s i c h t ,  

Fig.  2  einen  Teil  der  A n t r i e b s o r g a n e   des  Pendelmechanismus '   im 

Bereich  der  E x z e n t e r w e l l e ,   in  S e i t e n a n s i c h t ,  

Fig.  3  eine  s c h e m a t i s c h e   D a r s t e l l u n g   der  B e w e g u n g s v e r h ä l t n i s s e   an 

dem  U n i v e r s a l g e l e n k ,  

Fig.  4  ein  Diagramm  mehrere r   Kurven,  die  m o d i f i z i e r t e   S i n u s w e l l e n  

d a r s t e l l e n   und 

F i g .  5   eine  D r a u f s i c h t   auf  einen  M a t r i x - Z e i l e n d r u c k e r   mit  den 

w i c h t i g s t e n   A n t r i e b s o r g a n e n   des  Pendelmechanismus '   und  i h r e  

Zuordnung  am  D r u c k e r r a h m e n .  



Der  hin-  und  herbewegte   Masch inen t e i l   1  b e s t e h t   im  A u s f ü h r u n g s b e i -  

spiel   aus  dem  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   l a ,   der  durch  den  Antr ieb  2  i n  

der  Form  des  Drehmotors  2a  in  schwingende  Bewegungen  v e r s e t z t   w i r d .  

Die  Frequenz  b e t r ä g t   z.  B.  für  den  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   la  b i s  

30/sec   und  mehr.  Der  Bewegungsweg  umfaßt  ca.  12,7  mm  (5/10  ").  Der  

Drehmotor  2a  t r e i b t   das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   3,  das  aus  einem 

U n i v e r s a l g e l e n k   3a  b e s t e h t ,   und  die  E x z e n t e r w e l l e   4  (Fig.   1).  Die  

E x z e n t e r w e l l e   (Fig.   2)  e rzeugt   eine  s i n u s f ö r m i g e   Bewegung  nach  d e r  

Beziehung  e ines   K u r b e l t r i e b e s ,   die  l a u t e t :  

wobei  b e d e u t e n :  

x  =  Verschiebeweg  (mm) 

B  =   Kurbe l l änge   (mm) 

ω2  =  W i n k e l g e s c h w i n d i g k e i t   ( 1 / sec )   der  A b t r i e b s a c h s e  6  

t  =   Zeit   ( s e c )  

A  =  S c h u b s t a n g e n l ä n g e   (mm) 

(Das  sogenannte   L e n k s t a n g e n v e r h ä l t n i s  λ =   A/B  wird  als  r e l a t i v  

groß  v o r a u s g e s e t z t . )  

Die  G e s c h w i n d i g k e i t e n   am  Masch inen te i l   1  gemäß  Fig.  2  sind  d a h e r  

ohne  B e r ü c k s i c h t i g u n g   des  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e s   3  e n t s p r e c h e n d  

d e n j e n i g e n   bei  einem  s i nus fö rmigen   K u r v e n v e r l a u f ,   d.  h.  d i e  

G e s c h w i n d i g k e i t e n   nähern  sich  p e r i o d i s c h   einem  Maximum  und  einem 

Minimum.  Das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   3  (Fig.   1  und  3)  wandel t   d i e  

u n g l e i c h f ö r m i g e n   Geschwind igke i t en   in  g l e i c h f ö r m i g e   um.  H i e r b e i  

i s t   als  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   3  das  U n i v e r s a l g e l e n k   3a  ( a u c h  

Kreuzgelenk  oder  Kardangelenk  genannt)   vo rgesehen .   Die  A n t r i e b s -  

achse  5  s t e h t   zu  der  A b t r i e b s a c h s e   6  un te r   dem  Gelenkwinkel   , 
der  zwischen  30°  und  50°,  vo rzugswe i se   40°,  b e t r ä g t .  



Der  Drehmotor  2a  t r e i b t   die  A n t r i e b s a c h s e   5  mit  den  Bewegungs- 

pa ramete rn   ρ 1 ω 1 ,   wor in  ρ1   den  Drehwinkel  (°)  der  A n t r i e b s a c h s e   5 

d a r s t e l l t   und ω1  die  g l e i c h f ö r m i g e   W i n k e l g e s c h w i n d i g k e i t .  

Der  A b t r i e b s w i n k e l   der  A b t r i e b s a c h s e   6  e r g i b t   sich  somit  aus  

wobei  b e d e u t e n :  

ρ1  =  Drehwinkel  (°)  der  A n t r i e b s a c h s e   5 

ß   =  Drehwinkel  (°)  der  A b t r i e b s a c h s e   6 

@  =  Gelenkwinkel  (°)  zwischen  der  A n t r i e b s a c h s e   5 

und  der  A b t r i e b s a c h s e   6 

Das  V e r h ä l t n i s   der  W i n k e l g e s c h w i n d i g k e i t e n   bestimmt  sich  w i e  

f o l g t :  

Das  U n i v e r s a l g e l e n k   3a  (Fig.   3)  weist  eine  von  der  A n t r i e b s a c h s e  

5  g e t r i e b e n e   Achse  7  auf,  d ie   mit  der  D r e h g e s c h w i n d i g k e i t   ω 1  

umläuf t .   Aufgrund  des  Gelenkwinkels   @ wird  die  g l e i c h f ö r m i g e   Dreh-  

g e s c h w i n d i g k e i t   ω 1   in  eine  u n g l e i c h f ö r m i g e   D r e h g e s c h w i n d i g -  

ke i t   ω 2   an  der  Achse  8  umgese tz t .   Je  nach  der  S t e l l u n g   d e r  

E x z e n t e r w e l l e   4,  d ie   zur  S t e l l u n g   der  Achse  8  um  den  K u r b e l w i n k e l  @  

phasenve r schoben   l i e g t ,   ergeben  sich  a b s c h n i t t s w e i s e   g l e i c h f ö r m i g e  

G e s c h w i n d i g k e i t e n .  

Diese  G e s c h w i n d i g k e i t e n   können  aus  der  V e r s c h i e b e w e g g l e i c h u n g   f ü r  

den  Verschiebeweg  x  wie  f o l g t   bestimmt  werden :  

Gemäß  Fig.  4  sind  e in ige   B e i s p i e l e   der  e r r e i c h t e n   m o d i f i z i e r t e n  

S inuskurven   mit  g l e i c h f ö r m i g e n   G e s c h w i n d i g k e i t s a b s c h n i t t e n   d a r g e -  

s t e l l t .   Auf  der  Absz isse   i s t   die  Zeit  t  in  sec  und  auf  d e r  

O r d i n a t e   der  Verschiebeweg  x  in  mm  a u f g e t r a g e n .   Die  e i n z e l n e n  

Kurven  b a s i e r e n   j e w e i l s   auf  u n t e r s c h i e d l i c h e n   Parametern  mit  den 

fo lgenden   Wer ten :  



K u r v e   
10:  Gelenkwinkel  @ =  70°;  Kurbelwinkel   δ =   0° 

Kurve  11:  Gel  enkwi  nkel  @  =  40°;  Kurbel  wi  nkel  δ =   0° 

Kurve  12:  Gelenkwinkel  @ =  40° ;  Kurbelwinkel   δ =   90° 

Kurve  13:  Gel enkwi nkel  @ =  70°;  Kurbelwinkel   δ =   90° 

Wie  e r s i c h t l i c h   i s t ,   weist   die  Kurve  12  zwischen  den  Punkten  12a 

und  12  b  einen  bemerkenswert   geraden  und  sehr  langen  W e g a b s c h n i t t  

auf ,   der  eine  k o n s t a n t e   Geschwind igke i t   d a r s t e l l t .   In  d i e s e m  

A b s c h n i t t   kann  mit  einem  M a t r i x - Z e i l e n d r u c k e r   b e s o n d e r s  

v o r t e i l h a f t   gedruck t   werden.  Die  Kurve  10  kommt  für  Anwendungs-  

f ä l l e   in  B e t r a c h t ,   denen  eine  abhängige  G e s c h w i n d i g k e i t   vom  Vor -  

schub  für  den  A u f z e i c h n u n g s t r ä g e r   z u g r u n d e l i e g t .   Wie  w e i t e r h i n  

e r s i c h t l i c h   i s t ,   kann  eine  Vielzahl   von  P a a r u n g s g r ö ß e n ,   b e s t e h e n d  

aus  dem  Gelenkwinkel  @  und  dem  Kurbelwinkel   δ   gewählt   w e r d e n .  

Die  Anwendung  der  Erf indung  auf  einen  M a t r i x d r u c k e r   ze ig t   Fig.  5 ,  

wobei  an  dem  Druckerrahmen  14  das  Druckwide r l age r   15  in  Form  e i n e r  

d rehbar   g e l a g e r t e n   Druckwalze  vorgesehen  i s t ,   über  die  der  Auf-  

z e i c h n u n g s t r ä g e r   16  ge führ t   i s t .   Der  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   la  i s t   wie  

b e s c h r i e b e n   an  die  E x z e n t e r w e l l e   4  a n g e s c h l o s s e n ,   die  einen  T e i l  

eines  K u r b e l g e t r i e b e s   17  b i l d e t ,   das  in  Lagern  18  und  19  d r e h g e -  

l a g e r t   i s t .   Der  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   la  i s t   an  die  E x z e n t e r w e l l e   4 

m i t t e l s   der  e r s t en   Schubs tange   20  ange l enk t .   Der  An t r i eb   2  l a g e r t  
ebenso  über  am  Druckerrahmen  14  vorgesehene   D r e h l a g e r   21  und  2 2 .  

Das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   3  i s t   wie  b e s c h r i e b e n   vo rgesehen .   Zum 

M a s s e n a u s g l e i c h   der  Gesamtmasse  des  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r s   la  d i e n t  

das  Gegengewicht   23,  das  m i t t e l s   der  zweiten  Schubs tange   24  an  d a s  

K u r b e l g e t r i e b e   17  ange lenk t   i s t .   Die  E x z e n t r i z i t ä t   und  d i e  

Phasenlage   der  E x z e n t e r w e l l e   24a  is t   g le ich   d e n j e n i g e n   der  Exzen-  

t e r w e l l e   4  mit  Schubs tange   20.  Eine  p a r a l l e l e   Bewegung  des  Druck-  

e l e m e n t t r ä g e r s   la  und  des  Gegengewichtes   23  e rmögl ichen   B l a t t -  

federn   25  und  26  bzw.  27  und  28,  auf  die  sich  der  D r u c k e l e m e n t -  

t r ä g e r   1a  bzw.  das  Gegengewicht  23  s t ü t z e n .  



1.  Pendelmechanismus  für  hin-  und  herbewegte  M a s c h i n e n t e i l e ,  

i n s b e s o n d e r e   für  einen  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   eines  M a t r i x - Z e i l e n -  

d r u c k e r s ,   der  p a r a l l e l   zum  Druckwide r l age r   in  Vor-  und  Rückpäs sen  

bewegbar  und  der  mit  einem  Rota t ions -Bewegungen   e r z e u g e n d e n  

Antr ieb   in  Verbindung  s t e h t ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  u n g l e i c h f ö r m i g e   G e s c h w i n d i g k e i t e n   des  M a s c h i n e n t e i l s   ( 1 )  

bzw.  des  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r s   (la)  m i t t e l s   eines  mit  dem  A n t r i e b  

(2)  und  mit  dem  Masch inen t e i l   (1)  bzw.  mit  dem  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r  

(la)  zusammenwirkenden  0 b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e s   (3)  auf  vom 

S i n u s v e r l a u f   abweichende,   a b s c h n i t t s w e i s e   gerade  K u r v e n s t r e c k e n ,  

j e w e i l s   zwischen  dem  p o s i t i v e n   und  nega t iven   Maximum  d e r  .  

S i n u s w e l l e ,   in  g l e i c h f ö r m i g e   G e s c h w i n d i g k e i t e n   ü b e r s e t z b a r   s i n d .  



2.  Pendelmechanismus  für  hin-  und  herbewegte  M a s c h i n e n t e i l e ,  

i n s b e s o n d e r e   für  einen  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   eines  M a t r i x -  

Z e i l e n d r u c k e r s ,   der  p a r a l l e l   zum  Druckwide r l age r   in  Vor-  und 

Rückpässen  bewegbar  und  der  mit  einem  R o t a t i o n s - B e w e g u n g e n  

erzeugenden  Antr ieb   in  Verbindung  s t e h t ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  G e s c h w i n d i g k e i t e n   des  M a s c h i n e n t e i l s   (1)  bzw.  des  D r u c k -  

e l e m e n t t r ä g e r s   ( la)  m i t t e l s   e ines   mit  dem  Antr ieb  (2)  und  mit  dem 

Masch inen t e i l   (1)  bzw.  mit  dem  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   (la)  zusammen- 

wirkenden  ü b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e s   (3)  auf  vom  S i n u s v e r l a u f  

abweichende ,   j e w e i l s   zwischen  dem  p o s i t i v e n   und  n e g a t i v e n   Maximum 

der  S inuswe l l e   in  g l e i c h f ö r m i g e   oder  in  andere  u n g l e i c h f ö r m i g e  

G e s c h w i n d i g k e i t e n   ü b e r s e t z b a r   s i n d .  

3.  Pendelmechanismus  nach  den  Ansprüchen  1  oder  2 ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  die  hin-  und  hergehende  Bewegung  des  M a s c h i n e n t e i l s   (1)  bzw. 

des  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r s   (la)  m i t t e l s   e iner   E x z e n t e r w e l l e   (4 )  

e r z e u g b a r   i s t ,   an  die  das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   (3)  und  e i n  

g l e i c h f ö r m i g   d rehender   Antr ieb   (2)  a n g e s c h l o s s e n   s i n d .  

4.  Pendelmechanismus  nach  den  Ansprüchen  1  bis  3 ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   (3)  aus  einem  U n i v e r s a l g e l e n k   ( 3 a )  

b e s t e h t ,   dessen  A n t r i e b s -   und  A b t r i e b s a c h s e n   (5  und  6)  e i n e n  

Gelenkwinkel   (@)  b i l d e n .  

5.  Pendelmechanismus  nach  Anspruch  4 ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  das  U n i v e r s a l g e l e n k   (3a)  aus  einem  oder  mehreren  K r e u z g e l e n k e n  

b e s t e h t .  



6.  Pendelmechanismus  nach  den  Ansprüchen  1  bis  5 ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  der  zwischen  A n t r i e b s -   und  A b t r i e b s a c h s e n   (5  und  6)  des  

U n i v e r s a l g e l e n k e s   (3a)  g e b i l d e t e   Gelenkwinkel  (@)  zwischen  30°  und 

50°,  v o r z u g s w e i s e   40°,  b e t r ä g t .  

7.  Pendelmechanismus  nach  einem  oder  mehreren  der  Ansprüche  1  bis  6 ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t e  

daß  das  U n i v e r s a l g e l e n k   (3a)  und  die  E x z e n t e r w e l l e   (4)  in  i h r e r  

G r u n d s t e l l u n g   z u e i n a n d e r   phasenverschoben   e i n g e s t e l l t   s i n d .  

8.  Pendelmechanismus  nach  einem  oder  mehreren  der  Ansprüche  1  bis  7 ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  das  O b e r l a g e r u n g s g e t r i e b e   (3)  aus  mehreren  U n i v e r s a l g e l e n k e n  

(3a)  b e s t e h t ,   deren  Bewegungsabläufe   zue inander   p h a s e n v e r s c h o b e n  

s i n d .  

9.  Pendelmechanismus  nach  den  Ansprüchen  1  bis  8 ,  

dadurch  g e k e n n z e i c h n e t ,  

daß  der  Masch inen te i l   (1)  bzw.  der  D r u c k e l e m e n t t r ä g e r   ( l a )  

zusammen  mit  den  von  ihm  ge t r agenen   E i n r i c h t u n g e n   zu  e iner   g l e i c h  

großen  Masse  e ines   Gegengewichtes   (23)  zur  Phasen lage   synchron  und 

g e g e n l ä u f i g   bewegbar  s i n d .  
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