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@ Prozessargesteuerte Dateneingabe- und -ausgabeeinrichtung.

@ Die Erfindung betrifft eine prozessorgesteuerie
Dateneingabe- und -ausgabeeinrichtung, insbeson-
dere zur Erfassung der Lage und/oder der Lage&n-
derung des Bedruckstoffes relativ zur Winkelstellung
eines Zylinders einer Rotations-Druckmaschine,
welche Einrichtung eine von einem Signalgeber
stammende Information den Eingabe- und/oder Aus-
gabedaten zuordnet und mindestens einen Speicher
aufweist. FUr eine sichere und genaue Erfassung von
Datenéinderungen wird bei einem einfachen Aufbau
vorgeschlagen, daB die Signalgeber-information (SG)
als Adressinformation (AR) fiir den Speicher (7,8)
dient, der in der Weise beschrieben oder ausgelesen

O wird, daB die Daten (DRI,DRO) entsprechend der

Adressinformation (AR) abgespeichert oder ausgege-
ben werden.
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Prozessorgesteuerte Dateneingabe- und -ausgabeeinrichtung

Die Erfindung betrifft sine prozessorgesteuerte
Dateneingabe-und -ausgabeeinrichtung, insbeson-
dere zur Erfassung der Lage und/oder der Lagedn-
derung des Bedruckstoffes relativ zur Winkelstel-
lung eines Zylinders einer Rotations-Druckma-
schine, welche Einrichtung eine von einem Signal-
geber stammende Information den Eingabe-
und/oder Ausgabedaten zuordnet und mindestens
einen Speicher aufweist.

Aus der Druckmaschinentechnik ist es bei
Bogen-Rotationsdruckmaschinen bekannt, den von
einem in einer Lingsnut eines bogenfiihrenden
Zylinders der Rotationsdruckmaschine angeordne-
ten Greifersystem erfassten Bogen hinsichtlich sei-
ner Lage bei der Ubernahme relativ zur Winkelstel-
lung des Zylinders zu Uberwachen. Diese Uberwa-
chung erfolgt mit einer die Bogenvorder-und/oder
Hinterkante abtastenden Erfassungseinrichtung.
Stellt sich eine Uber einen vorgegeben Toleranz-
rahmen hinausgehende Abweichung zwischen
Bogenibernahmezeitpunkt und Winkelstellung des
Zylinders ein, so verdndert der Bogen gegeniiber
der Normallage seine Stellung auf dem Zylinder,
was den Druckprozess negativ beeinflussen kann.
Ist diese Lagednderung bekannt, so kann sie den
nachfolgenden Bearbeitungsstationen zugeleitet
werden, die entsprechende Gegenmafinahmen er-
greifen. Die Abtastung des Bogens fiihrt bei der
Erfassungseinrichtung zur Ausgabe von Daten,
wobei insbesondere vorgesehen sein kann, daB bei
dem Nicht-Vorhandensein eines Bogens gegeniiber
der Erfassung eines Bogens eine Datendnderung
erfolgt. Werden die Daten der bekannten prozes-
sorgesteuerten Dateneingabe- und -
ausgabeeinrichtung zugefihrt, so ist die Reaktion
auf eine derartige Datendnderung von der Reak-
tionszeit des Prozessors abhingig. So werden Ein-
gangsdaten&nderungen normalerweise durch soge-
nannte Polling-Abfrage des Einganges oder der
Eingdnge durch den Prozessor erkannt. Soll nun
der Datendnderung im Anderungszeitpunkt eine
Steflungsinformation des bogenfiihrenden Zylinders
zugeordnet werden, so sind die beispielsweise von
einem mit dem bogenfiihrenden Zylinder mitlaufen-
den Signalgeber stammenden, im Anderungszeit-
punkt vorliegenden Daten der Dateneingabe- und
-ausgabeeinrichtung zusammen mit der Datenin-
derung zuzufiihren und dort momentan zu verarbei-
ten. Die Ausgabe einer Daten@nderung erfolgt
ebenfalls durch Polling-Abfrage.

Zur Erzielung einer hohen Genauigkeit hinsicht-
lich der Zuordnung von Bogentibernahmezeitpunkt
und Zylinderstellung, oder wenn mehrere Ein- bzw.
Ausgaben von Daten kurz aufsinanderfolgend erfor-
derlich sind, reicht die Reaktionszeit des Prozes-
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sors bei schnelldrehenden Rotationsmaschinen
nicht aus.

Um die Reaktionszeit auf derartige Eingabe-
bzw. Ausgabednderungen der Daten zu verkirzen,
ist es bekannt, Alarmeingdnge, sogenannte Inter-
rupts zu verwenden. Diese Interrupts sind jedoch
nicht immer {lir die gewlinschten Anforderungen
freigegeben oder k&nnen durch weitere, héher
priorisierte Inter rupts unterbrochen werden. Inso-
fern liegt hier eine unbefriedigende Problemidsung
vor.

Eine mdgliche, jedoch teure Alternative ist der
Einsatz mehrerer Prozessoren.

Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zu-
grunde, eine prozessorgesieuerte Datensingabe-
und -ausgabeseinrichtung der eingangs genannten
Art zu schaffen, die bei einfachem, preiswertem
Aufbau DatenZnderungen sicher und genau erfagt.

Diese Aufgabe wird erfindungsgemis dadurch
gel6st, daB die Signalgeber-Information als Adres-
sinformation flir den Speicher dient, der in der
Weise beschrieben oder ausgelesen wird, daB die
Daten entsprechend der Adressinformation abge-
speichert oder ausgegeben werden. Erfindungsge-
maB adressiert die Signalgeber-Information somit
eine bestimmte Anzahi von Speicherpldtzen des
Speichers, so dafl beispielsweise bestimmien Stel-
lungen eines den Signalgeber beaufschlagenden
Elementes jeweils eine Adresse zukommt. Jeder
Adresse ist ein Speicherplatz zugeordnet, der z.B.
acht Bit umfaft. Somit werden die bei den be-
stimmten Stellungen des Elementes anliegenden
Daten (Eingabedaten) in den Speicher unter der
jeweils zugehdrigen Adresse eingelesen.

Soli die Datenfassung nach einem anderen
Ausfllhrungsbeispiel Gber mehrere Umdrehungen
des Elementes durchgefiihrt werden, kann eine be-
stimmte Stellung mehreren Adressen zugeordnet
sein, d.h. gleiche Winkelstellungen mehrerer Um-
drehungen erhalten jewsils eine andere Adresse.

Die Ausgabe der Daten erfoigt in entsprechend
umgekehrter Weise. Mithin stellt der Speicherinhalt
zusammen mit der Adressinformation ein genaues
Bild des abgelaufenen Prozesses dar. Handelt es
sich bei dem Element beispielsweise um den oben
genannten bogenflihrenden Zylinder der
Rotationsdruckmaschine und bei dem Signalgeber
um einen Inkrementalgeber, so wird entsprechend
der gewdhiten Winkelstellungen des Zylinders liber
die Adressinformation jeweils ein Speicherplatz zu-
gewiesen, der beispielsweise auf "0"- Potential
liegt, wenn die Erfassungseinrichtung keinen von
dem Greifersystem des Zylinders erfassten Bagen
registriert und den Zustand "1" annimmt, sobald
die Erfassungseinrichtung die Bogenvorder-
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und/oder Hinterkante eines eingezogenen Bogens
ermittelt. Diese Daten und Informationen stehen
solange zur Verfligung, bis sie nach Ablauf einer
gewissen Zeit wieder geldscht werden, so daB der
Prozessor ihre Bearbeitung Uber einen ldngeren
Zeitraum verschieben oder verteilen kann. Die An-
derung der Daten, beispielsweise der Ubergang
"0" auf "1" kann je nach Feinheit er unterisilten
Winkelschritte genau bestimmt werden. Beispiels-
weise ist es mdglich, flr jeden Gradschritt bei der
Drehung des Zylinders einen Speicherplatz zu be-
legen. Noch feiner wird die Unterteilung, wenn
jedem Zehntelgrad eine Adressinformation zu-
kommt. Wird beispielsweise nur eine Speicherzelle
pro Zehntelgrad bendtigt, so ergeben sich:

360 Grad X 10 = 3600 Takte = 3600 Speicherzel-
len.

Nach einer Weiterbildung der Erfindung ist
eine Geber-Adress-Umsetzschaltung vorgesehen,
die mindestens einen am Signalgeber ange-
schlossenen Z&hler aufweist, wobei der ZZhler-
stand die Adressinformation bildet. Der Zdhler z&hlt
die von dem Signalgeber stammenden Signale
{ber eine Teildrehung oder eine bzw. mehrere
Umdrehungen des Zylinders. Vorzugsweise kann
eine Logik-Schaitung vorgesehen sein, die aus den
die Adress-Information darstellenden ZZhlerstdn-
den und den Signalgeber-Signaien die Information
zum Hoch- und Runterzdhien des Zihlers bildet.
Ferner kann diese Logik-Schaltung Read- und
Write-Signale erzeugen, die den Speicher zum Ab-
speichern von Eingangsdaten oder Ausgeben von
Ausgangsdaten aktivieren.

Nach einer anderen Weiterbildung der Erfin-
dung ist eine den Bedruckstoff, insbesondere die
Bogenkante, abtastende Erfassungseinrichtung vor-
gesehen, die die Eingabedaten liefert. Dabei kann
die Anordnung so getroffen sein, daf die Erfassun-
gseinrichtung einen optisch arbeitenden Abtastsen-
sor aufweist. Dieser Sensor Uberwacht vorzugs-
weise den mit Greifern ausgestatteten Bogen-Uber-
gabebereich des Zylinders, so daB8 ein von den
Greifern erfasster Bogen sofort von dem Abtasisen-
sor aufgrund wechselnder Licht- bzw. Reflexionsbe-
dingungen erfasst wird. Die Eingabedaten k&nnen
ein- oder mehrstellig sein.

Die gespeicherten Daten beziiglich einer zu
bearbeitenden Zylinderstellung stehen Uber einen
besonders langen Zeitraum zur Verfligung, wenn
diese ldnger als eine Umdrehung des bogenfiihren-
den Zylinders speicher- bzw. auslesbar sind. Auch
ist das Abspeichern liber den Zeitraum einer Teil-
drehung des Zylinders denkbar. Der Prozessor
wird insoweit entlastet, als er auf diese Daten,
insbesondere Zustandsdnderungen, nicht sofort zu
reagieren braucht. Die Zuordnung der Daten zur
Winkelstellung des Zylinders, kann durch die
Adresse im Speicher auch nachtriglich bzw. im
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voraus bestimmt werden. Besonders vorteilhaft ist
es, wenn die im Speicher abgespeicherten, grad-
zahim&fig und/oder zeitm&Big dltesten Daten von
aktuellen Daten fortlaufend Uberschrieben werden.
Die Anzahi der bendtigten Speicherplétze ist somit
von der gewlnschten Speicherzeit und von dem
Unterteilungsgrad der Drehwinkelstellungen des
Zylinders abh&ngig. Je nach Einsatz kann der
Speicher auch mehrere Ein- und/oder Ausgénge
flr entsprechende Daten aufweisen. Bei diesen Da-
ten kann es sich um Informationen handein, die
nicht nur den Bogentransport sondern auch andere
Prozessparameter betreffen.

Ein infacher Ausbau ergibt sich, wenn der
Speicher aus mindestens einem RAM-Baustein mit
Dual-Pori-Logik oder aus mindestens einem Dual-
Port-RAM besteht.

Vorzugsweise ist der Speicher zweigeteilt, in-
dem er einen Eingabespeicher fiir die Eingabeda-
ten und einen Ausgabespeicher fiir die Ausgabeda-
ten aufweist.

Wie schon erwdhnt, kann es sich bei dem
Signalgeber um einen durch den bogenflihrenden
Zylinder betriebenen Inkrementalgeber handein. Al-
ternativ ist es jedoch auch mdglich, als Signaige-
ber einen Zeitgeber einzusetzen.

Vorzugsweise kann die erfindungsgemife Ein-
richtung als integrierte Schaltung aufgebaut sein.

Die Zeichnungen veranschaulichen die Erfin-
dung anhand eines Ausflihrungsbeispiels und zwar
zeigt:

Fig. 1 Eine schematische Ansicht eines
bogenflihrenden Zylinders einer Bogen-
Rotationsdruckmaschine mit Greifersinrichtung,

Fig. 2 ein FluBdiagram einer prozessorge-
steuerten Eingabe- und Ausgabesinrichtung.

GemiB Figur 1 besitzt der dort abgebildete, -
schematisch dargestellte Abschniit einer Bogen-
Rotationsdruckmaschinen einen Zylinder 1, der
wihrend des Druckprozesses mit weiteren Zylin-
dern 2,3 zusammenwirkt. Der Zylinder 1 ist als
bogentiihrender Zylinder ausgebildet, d.h., daB an
inm mit Hilfe eines Greifersystems ein tangential
herangefiihrter Bogen 5 befestigt werden kann, der
Uber einen bestimmten Drehwinkel mitgenommen
und anschiieBend z.B. dem Zylinder 3 Ubergeben
wird. Der Zylinder 1 der Figur 1 ist von seinem
Durchmesser her so gestaltet, daB er gleichzeitig
zwei Bégen 5 aufnehmen kann. Zu diesem Zweck
sind zwei Greifersysteme 4 vorhanden. Die Greifer-
systeme 4 liegen in Lingsnuten des Zylinders 1
ein und werden Uber die Steuerung der Druckma-
schine betatigt.

Flr ein einwandfreies Druckergebnis ist es
wichtig, dafl die Aufnahme des Bogens 5 von dem

-Greifersystem 4 des Zylinders 1 jeweils in einer

bestimmten Winkelstellung des Zylinders 1 erfoigt.
Tritt eine Beschleunigung oder Verzdgerung der
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Bogenzufithrung ein, so wird die vorgegebene Win-
kelstellung verlassen, was gegebenenfalls bei der
weiteren Bearbeitung des Bogens von den nachfol-
genden Maschinenkomponenten  beriicksichtigt
werden muss, um das Druckergebnis nicht zu be-
einfréchtigen. Aus diesem Grunde ist es notwendig,
die genaue Winkelstellung des Zylinders 1 zu er-
fassen, sobald der Bogen 5 zugeflihrt wird. Hierzu
ist eine nicht ndher dargestellte Erfassungseinrich-
tung vorgesehen, die beispielsweise im Bereich
des Greifersystems 4 innerhalb der L&ngsnut an-
geordnet ist und mittels eines optisch arbeitenden
Abtastsensors die Bogenkante des zugefiihrten
Bogens 5 abtastet. Wird nun jeweils die Winkeistei-
lung des Zylinders t im Zeitpunkt der Bogenzufiih-
rung erfaBt, so kann beurteilt werden, ob die
Bogenzufihrung in der vorbestimmten Winkelstel-
lung bzw. in einenT zuldssigen Toleranzbereich um
diese Stellung erfolgt, oder ob eine Zuflihrung
auBerhalb des Toleranzbereiches stattfindet. Diese
Erfassung wird von der in der Fig. 2 als Block-
schaltbild dargestellten, erfindungsgem&gfen pro-
zgssorgesteuerten Dateneingabe- und -
ausgabeeinrichfung. vorgenommen.

Die Figur 2 zsigt eine Geber-Adress-Umsetz-
schaltung 6, einem Eingabe-Speicher 7, einen
Ausgabe-Speicher & und einen Prozessor-Bus 9.
Die Geber-Adress-Umsetzschaitung 6 ist an einen
Signalgeber SG angeschlossen, der als Inkreme-

ntalgeber ausgebildet ist. Dieser Inkrementalgeber -

wird durch die Drehung des Zylinders 1 bewegt, so
daB seine Ausgangssignale ein MaB fUr die Winkel-
stellung des Zylinders 1 darstellen. Die Verbin-
dungsieitung zwischen dem Signaigeber SG und
der Geber-Adress-Umsetzschaltung 6 ist mit 10
gekennzeichnet. Bevorzugi besteht sie aus drei
Einzelleitungen, wovon zwei fir die Impulse des
Inkrementalgebers vorgesehen sind und die ver-
bleibende Einzelleitung pro Umdrehung des Signal-
gebers SG einen "0"-Impuls flhrt.

Ausgangsseitig sind an die Geber-Adress-
Umsetzschaltung 6 die Leitungen 10, 11 und 12
angeschlossen. Die Leitung 10" fiihrt zum Read-
Right-Anschiu8 RR des Ausgabe-Speichers 8 und
die Leitung 11, die z.B. aus zwdlf Einzelleitungen
besteht, steht mit den Adress-Right-Anschilissen
des Eingabe-Speichers 7 und des Ausgabe-Spei-
chers 8 in Verbindung. Die Anzahl der Einzelleitun-
gen richtet sich nach der Anzahl der bendtigten
Speicherpldtze. sind z.B. zwdif Einzelleitungen vor-
gesehen, so ergeben sich daraus 2 hoch 12 =
4096 Speicherpldtze/Umdrehung. Die Leitung 12 ist
an den Write-Right-AnschluB des Eingabe-Spei-
chers 7 angeschlossen. Von dem Ausgabe-Spei-
cher 8 geht eine Leitung 13 aus, die mit dem Data-
Right-Out-Anschiuf DRO in Verbindung steht. Zum
Eingabe-Speicher 7 fiihrt eine Leitung 14, die an
den Data-Right-In-Anschluf DRI angeschiossen ist.
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Die Leitungen 13 und 14 bestehen bei einer 8-Bit-
Speicherorganisation aus acht Einzellgitungen. Es
kdnnen jedoch bei einer 16-Bit-Organisation auch
sechszehn Einzelleitungen vorgesehen sein.

Der Prozessor-Bus 9 weist insgesamt vier Lei-
tungen 15-18 auf, wovon die Leitung 15 zu den
Read-Left-Anschllissen RL, die Leitung 16 zu den
Write-Left-Anschilissen WL, die Leitung 17 zu den
Data-Left-Anschlissen DL und die Leitung 18 zu
den Adress-Left-Anschllissen AL von Eingabe-
Speicher 7 und Ausgabe-Speicher 8 flihrt. Die Lei-
tung 17 besteht entsprechend der 8- bzw. 16-Bit-
Organisation aus acht bzw. sechzehn Einzelleitun-
gen, so daB die Daten 8- bzw. 16-Bit-weise gelesen
werden kdnnen. Entsprechend der vorstehenden
Ausfiihrungen besteht die Leitung 18 aus zwdlf
Einzelleitungen.

Die so aufgebaute Daieneingabe- und -
ausgabeeinrichtung arbeitet folgendermaBen:

Die von dem Signalgeber kommenden Impulse
werden {ber die Leitung 10 der Geber-Adress-
Umsetzschaliung 6 zugeflihrt. Diese besteht aus
einer Anzahl von Zdhler-Bausteinen und einer kiei-
nen Logik. Die Z&hier-Bausteine z#hlen die von
dem Signalgeber kommenden Signale Uber eine
oder mehrere Umdrehungen des Zylinders 1. Die
so jeweils gebildeten ZZhlerstdnde in der Geber-
Adress-Umsetzschaltung 6 stellen eine Adress-in-
formation flr den Eingabe-Speicher 7 und den
Ausgabe-Speicher 8 dar, die diesen beiden Einhei-
ten Uber die Leitung 11 und die Anschilisse AR
zugeflhrt wird. Ferner bildet die Logikschaltung
Signale zum Abspeichern an der Leitung 12 (Write-
Right-Anschiuf WR des Eingabe-Speichers 7) und
zum Ausgeben von Informationen an der Leitung
10’ (Read-Right-AnschiuB RR des Ausgabe-Spei-
chers 8). Die abzuspeichernden Daien (Eingabe-
Daten) werden iiber die Leitung 14 zum DRI-An-
schiuB des Eingabe-Speichers 7 gefiihrt. Bei die-
sen Daten handelt es sich um die von der die
Bogenkante des Bogens 5 abtastenden Erfassun-
gseinrichtung abgegebenen Informationen.

Die auszugebenden Daten entstammen dem
Ausgabe-Speicher 8, die der Leitung 13 uber den
DRO-Anschiuf zugefiihrt werden.

Die von dem Signalgeber SG stammenden
Signale werden von der Geber-Adress-Umsetz-
schaitung 6 nun derart umgeformt und {ber die
Leitung 11 den Adress-Right-Anschilissen von
Eingabe-Speicher 7 und Ausgabe-Speicher 8 zuge-
flihrt, daB vorbestimmien Winkelstellungen des
Zylinders 1 jeweils ein adressierter Speicherplatz in
dem Eingabe-Speicher 7 und dem Ausgabe-Spei-
cher 8 zugewiesen wird. Beispielsweise ist es
mdglich, jedem Winkelgrad einer oder mehrerer
Umdrehungen des Zylinders 1 jeweils einen Spei-
cherplatz zuzuordnen. Die Genauigkeit kann
dadurch vergr6fert werden, daB die verschiedenen
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Winkelstellungen noch feiner abgesiuft, beispisls-
weise auf ein zehntel Grad verteilt werden. Dieses
wirde bedeuten, daf 360 Grad x 10, also 3600
Speicherpldize zur Verfligung gestellt werden mis-
sen. Uber die Leitung 12 wird von der Geber-
Adress-Umsetzschaltung 6 eine Information zum
Write-Right-Anschiu8 WR des Eingabe-Speichers 7
geleitet, die sicherstellt, daB ein an der Leitung 14
anliegendes Signal von der Erfassungseinrichtung
in den Speicherplatz eingeschrieben wird, der der
jeweiligen Winkelstellung des Zylinders 1 ent-
spricht. Erfoilgt beispielsweise die Zuflihrung des
Bogens 5 in der Winkelstellung 30 Grad des Zylin-
ders 1 und ist eine Zehniel-Grad-Erfassung vorge-
sehen, so wird in die Speicherzellen, die den Win-
keistellungen des Zylinders 1 kleiner 30 Grad ent-
sprechen eine "0" eingeschrieben. Wird die Win-
kelstellung 30 Grad erreicht, so registriert der Ab-
tastsensor der Erfassungseinrichtung die Bogen-
kante des zugefiihrten Bogens 5§, was zur Abgabe
eines Signales fUhrt, der Uber die Leitung 14 dem
AnschiuB OR! des Eingabe-Speichers 7 zugeflihrt
wird. Hierdurch wird der der Stellung 30 Grad
entsprechende Speicherplatz mit einem "1"- Signal
beschrieben.

Das Ausgeben der in dem Ausgabe-Speicher 8
niedergelegten Daten erfolgt in entsprechender
Weise Uber die an den Adress-Right-AnschiuB AR
des Ausgabe-Speichers 8 angeschlossene Leitung
11 und Uber die Leitung 10, die zum Read-Right-
Anschluf RR des Ausgabe-Speichers 8 fiihrt. Die
Ausgangssignale werden Uber den Anschiuf DRO
auf die Leitung 13 gegeben. Der nicht ndher darge-
stellte Prozessor kann Uber den Prozessor-Bus 9
nun mit dem Eingabe-Speicher 7 und dem
Ausgabe-Speicher 8 kommunizieren. Da der Spei-
cherinhalt aufgrund der Adresszuweisungen ein
genaues Abbild der bei den jeweiligen Winkelstén-
den des Zylinders 1 vorliegenden Zustdnde hin-
sichtlich der Ubernahme eines Bogens 5 darstellt
und beispielsweise flr den Zeitraum einer Teildre-
hung oder einer Umdrehung oder auch mehrerer
Umdrehungen des Zylinders 1 zur Verfligung steht,
hat der Prozessor hinreichend Zeit, auf eine Ande-
rung der abgespeicherten Daten zu reagieren.
Diese Anderung kann immer dann bewertet wer-
den, wenn die Erfassungseinrichiung eine Bogen-
kante registriert. Eine Bewertung ist jedoch nicht
zwingend. Sie kann je nach Betriebsfall vorgenom-
men werden. Es ist nicht mehr -wie im Stand der
Technik - notwendig, auf Datendnderungen hin-
sichtlich der Eingangs- oder der Ausgangsseite so-
fort zu reagieren. Die Anwendung sogenannier In-
terrupts kann entfallen. Uberdies ist es auch nicht
erforderlich, mehrere Prozessoren einzusetzen.

Eine Mdglichkeit, die Genauigkeit zu erh&hen,
kann -wie schon beschrieben- darin bestehen, die
Zahl der Speicherplétze flir eine Erfassung in klei-

10

15

20

25

30

35

40

50

55

neren Winkelschritten der Stellungen des Zylinders
| zu erhdhen. Insofern kann die Winkelstellung der
Bogeniibernahme sehr genau registriert werden.
Vorzugsweise wird der Speicherinhalt nach einer
gewissen Aufzeichnungsdauer (z.B. die Zeitspanne

einer Umdrehung) kontinuierlich wieder Uber-
schrieben, wobei e nach Wahi der
"Aufzeichnungsldnge" der Prozessor auf eine

Datendnderung mehr oder weniger schnell zu rea-
gieren hat. Auch ist es mdglich, nur einen Teil der
Schaltung zu verwenden, indem z.B. nur die Ein-
gabe von Daten oder aber nur die Ausgabe von
Daten erfolgt. Uberdies braucht nicht nur ein
Eingang DRI oder ein Ausgang DRO vorgesehen
sein, sondern es kdnnen mehrere derartige An-
schitisse fur verschiedene Signale ausgebildet wer-
den. Auch ist eine Verkleinerung der Anzahl der
Ein- und/oder Ausgédnge durch Verwendung nur
eines Speichers mdglich, der sowohi eine
Datenein- als auch eine -ausgabe durchfiihrt.

Ferner kann anstelle des Inkrementalgebers als
Signalgeber auch ein Zeitgeber eingesetzt werden,
der eine Zeitinformation fiir die erfindungsgeméBe
Schaltung liefert.

Die Erfindung ist nicht auf den Einsatz bei
Druckmaschinen beschrankt.

Alle in der Beschreibung erwd@hnten und in der
Zeichnung dargesteliten neuen Merkmale sind er-
findungswesentlich, auch soweit sie in den Anspri-
chen nicht ausdrlicklich beansprucht sind.

Anspriiche

1. Prozessorgesteuerte Dateneingabe- und -
ausgabeeinrichtung, insbesondere zur Erfassung
der Lage undfoder der Lagednderung des Bedruck-
stoffes relativ zur Winkelstellung eines Zylinders
einer Rotations-Druckmaschine, weiche Einrichtung
eine von einem Signalgeber stammende Informa-
tion den Eingabe-und/oder Ausgabedaten zuordnet
und mindesiens einen Speicher aufweist, dadurch
gekennzeichnet, daB die Signalgeber-information
(8G) als Adressinformation (AR) flir den Speicher
(7.8) dient, der in der Weise beschrieben oder
ausgelesen wird, daB die Daten (DRI, DRO) entspre-
chend der Adressinformation (AR) abgespeichert
oder ausgegeben werden.

2. Einrichtung nach Anspruch 1, gekennzeich-
net durch eine Geber-Adress-Umsetzschaltung (6),
die mindestens einen am Signalgeber ange-
schossenen Z3hler aufweist, wobei der Z&hlerstand
die Adressinformation (AR) bildet.

3. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriche, gekennzeichnet durch
eine den Bedruckstoff abtastende Erfassungsein-
richtung, die die Eingabedaten (DRI) lisfert.
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4. Einrichiung nach einemr ader mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, daf die Eingabedaten {(DRI) ein- oder mehr-
stellig sind.

5. Einrichiung nach einem oder mehreren der
varhergehenden Ansprliche, dadurch gekennzeich-
net, dafl die Erfassungseinrichtung einen optisch
arbeitenden Abtastsensor aufweist.

6. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, daB die Kapazitit des Speichers (7,8) derart
grofl ist, daf die bei einer Teilumdrehung, einer
oder mehr als einer Umdrehung des bogenfihren-
den Zylinders (1) anfallenden, vorgegebenen
Winkelschriiten. zugeordneten Daten (DRI, DRO)
speicher- bzw. auslesbar sind.

7. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, da die im Speicher (7.8) abgespeicherten
gradzahlmBig und/oder zeitm#Big ditesten Daten
(DRI, DRO) von aktuellen Daten (DRI/DRO) fortlau-
fend liberschrieben werden.

8. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, dafl der Speicher mehrere Ein-und/oder Aus-
génge flir die Daten (ORVDRQ) aufweist. '

9. Einrichtung nach einemy ader mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, daf der Speicher (7,8) aus mindestens einem
RAM-Baustein mit Dual-Port-Logik oder aus minde-
stens einem Dual-Port-RAM besteht.

10. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, daB der Speicher (7,8) aus einem Eingabespei-
cher (7) fUr die Eingabedaten und einem Ausgabe-
speicher (8) flir die Ausgabedaten besteht.

11. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeich-
net, daB der Signalgeber ein durch den bogenfiih-
renden Zylinder | betriebener Inkrementalgeber ist.

12. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche 1-10, dadurch gekenn-
zeichnet, dafl der Signalgeber ein Zeitgeber ist.

13. Einrichtung nach einem oder mehreren der
vorhergehenden Anspriiche, gekennzeichnet durch
den Aufbau als integrierte Schaltung.
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