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1. Handhabungsvorrichtung

2.1. Bekannte Handhabungsvorrichtungen zum
Beschicken von Plattenzylindern von Rotations-
druckmaschinen kdnnen entweder nur ein einzi-
ges Druckwerk bedienen oder beanspruchen so-
viel Platz, daB sie nur bei kleineren Druckmaschi-
nen Verwendung finden.

2.2. Die erfindungsgeméBe Handhabungsvorrich-
tung weist einen an einer Fiihrung (1) vertikal
bewegbar und schwenkbar angebrachten Robo-
terarm (2) auf, der durch wenigstens ein Gelenk
(3 bis 8) in Armabschnitie (7 bis 10) gegliedert ist
und der an dem von der Flhrung (1) am weite-
sten entfernten Armabschnitt (10) einen Handha-
bungskopf (11) aufweist.

2.3. Die Erfindung ist auf alle Rollenrotations-
druckmaschinen anwendbar.

3. Fig. 1
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HANDHABUNGSVORRICHTUNG

Die vorliegende Erfindung betrifit eine
Handhabungsvorrichtung zum Beschicken von
Plattenzylindern fUr Druckmaschinen und ins-
besondere eine solche Vorrichtung flir Rollen-
rotationsdruckmaschinen.

Aus der US-Patentschrift 4,727,807 ist eine
Vorrichtung zur automatischen Montage und
Demontage von Druckplatten in einer Rota-
tionsdruckmaschine bekannt. Diese Vorrichtung
ist mit einem Plattenmagazin einschiieflich ei-
ner Plattenentnahmevorrichtung versehen und
wird vor einem Druckwerk plaziert. Mit dem
Uber eine Parallelogrammfiihrung aufgehdng-
ten Arm und der daran angebrachten mechani-
schen Hand kann die Vorrichtung in ihrer rlick-
wértigen Stellung eine aus dem Plattenmagazin
entnommene Druckplatie erfassen und diese in
ihrer vorderen Stellung auf den Zylinder auf-
bringen. Da die Vorrichtung an einem auf dem
Boden befestigten Hauptteil oder an einem
Druckwerksgestell nichtdrehbar angebracht ist,
kann sie nur ein einziges Druckwerk bedienen.
Damit kann der von einer solchen Ancrdnung
bendtigte Platz nur bei kleinen Rotationsdruck-
maschinen, insbesondere bei solchen mit ei-
nem einzigen Druckwerk, inkaufgenommen
werden.

Aus der japanischen Patentschriff JP 60-
73850 ist eine auf am Boden verlegten Schie-
nen bewegbare oder an einem Druckwerksge-
stell angebrachte Vorrichtung zum Montieren
und Demontieren von Druckplatten in einer Ro-
tationsdruckmaschine bekannt. Bei dieser Vor-
richtung ist der die mechanische Hand tragen-
de, horizontal verlaufende Arm in Richtung sei-
ner Ldngsachse beweglich gelagert, entlang ei-
ner senkrecht verlaufenden Spindel héhenver-
stellbar und um die Achse der Spindel drehbar
angebracht. Dadurch eignet sich diese Vorrich-
tung flr eine wahlweise Bedienung zweier ne-
beneinander angeordneter Druckwerke. Nach-
teilig ist jedoch der durch die horizontale Be-
weglichkeit bedingte Platzbedarf der Vorrich-
fung.

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Handha-
bungsvorrichtung zu schaffen, welche die Plat-
tenzylinder benachbarter Druckwerke bedienen
kann, ohne dabei durch den Verlauf der durch
die Druckwerke gefUhrten wenigstens einen
Bedruckstoffbahn in der Beweglichkeit einge-
schrankt zu sein.

Diese Aufgabe wird durch eine Handha-
bungsvorrichtung mit den Merkmalen des Pa-
tentanspruchs 1 geldst.

Vorteilhafte Weiterbildungen der erfin-
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dungsgeméfBen Vorrichtung sind Gegenstand

von Unteranspriichen.

Weitere Merkmale und ZweckmiBigkeiten
der Erfindung ergeben sich aus der Beschrei-
bung eines Ausfiihrungsbeispiels anhand der
Figuren. Von den Figuren zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer
Handhabungsvorrichtung in einer er-
findungsgeméBen Ausflhrungsform;

Fig. 2 eine schematische Draufsicht auf die
in Fig. 1 gezeigte Vorrichtung in Ar-
beitsstellung zwischen zwei Druckwer-
ken und

Fig. 8 eine Seitenansicht zweier benachbar-
ter Druckwerke mit einer dazwischen
angeordneten, der in Fig. 1 dargestell-
ten Vorrichtung entsprechenden Vor-
richtung.

Wie in Fig. 1 dargestellt ist, ist an einer
vertikalen Flihrung 1 ein Roboterarm 2 in Rich-
tung der Achse der Flihrung 1 hin- und herbe-
wegbar und um diese Achse schwenkbar ange-
bracht, der mittels eines an der Flhrung 1
angebrachien ersten Gelenks 3 vertikal ge-
schwenkt werden kann und der durch ein zwei-
tes Gelenk 4, sin drittes Gelenk 5 und ein
viertes Gelenk 6 in einen ersten Abschnitt 7,
einen zweiten Abschnitt 8, einen dritten Ab-
schnitt 9 und einen vierten Abschnitt 10 geglie-
dert ist, wobei der vierte Armabschnitt 10 einen
der vorgesehenen Handhabung entsprechend
ausgelegten Handhabungskopf 11 aufweist.

In Fig. 2 ist gezeigt, daB die Vorrichtung
von Fig. 1 an der vertikalen Fuhrung 1 derart
angebracht ist, daB sie bei ungefdhr gleichem
Winkelausschlag sowohl einen Plattenzylinder
17 eines linken Druckwerks wie einen Platten-
zylinder 16 eines rechten Druckwerks bedienen
kann. Die vertikale Flhrung ist dabei so pla-
ziert, daB bei Arbeitsstellung des Roboterarms
2 keine Berlhrung mit einer zwischen den be-
nachbarten Druckwerken laufenden Bedruck-
stoffbahn 19 statifinden kann.

Um den Arm 2 vom linken Plattenzylinder
17 zum rechten Plattenzylinder 16 zu bewegen,
kann der Arm 2 entweder als Ganzes senkrecht
gestellt oder dabei zusdizlich in einem ersten
Gelenk 4 noch um nahezu 180° umgelenki
werden. Damit ist auch bei der Schwenkbewe-
gung, wéhrend der sich der Arm 2 vom einen
dem anderen Druckwerk zuwendet, die Gefahr
einer Berlihrung mit der Bahn 19 nicht gege-
ben. Der Roboterarm 2 ist so lang, daB er den
von der veriikalen Flihrung 1 am weitesten
entfernt liegenden Plattenzylinder in ausge-
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streckter Position erreichen kann.

Der Roboterarm 2 weist in seinem vierten
Armabschnitt 10 einen Handhabungskopf 11
auf, der im wesentlichen aus einer Saugstange
12 mit Saugndpfen 13 zum Erfassen und Fest-
halten der Druckplatte und einer an der Saug-
stange 12 angebrachten Drehflihrungsstange
14, die in einem hiilsenartigen Armelement 15
drehbar gelagert ist, besteht. Weiterhin weist
der Handhabungskopf 11 eine fir die Beschik-
kung der Plattenzylinder 16, 17 geeignet aus-
gebildete Vorrichtung 18 auf, die das Einsetzen
und Befestigen der Druckplatte auf dem Plat-
tenzylinder 16 bzw. 17 sowie das Ldsen der
Druckplatte vom Plattenzylinder allein oder zu-
sammen mit einer am Plattenzylinder 16 bzw.
17 vorgesehenen Vorrichtung bewirkt. Die Vor-
richtung 18 kann zum Beispiel als mechanisch
betétigbare Klaue ausgebildet sein. Das Gelenk
5 ermdglicht, daB die Saugstange 12 mit den
Saugnipfen 13 unabhingig von der rdumlichen
Stellung der anderen Armabschnitte in die
Waagrechie gebracht werden kann. Mit dem
Gelenk 6 ist es moglich, die Drehflihrungsstan-
ge 14 zum Plattenzylinder 16 bzw. 17 achspa-
rallel einrichten zu k&nnen. Mit der Drehiiih-
rungsstange und deren Lagerung im Armele-
ment 15 ist eine Anpassung der Druckplatte an
die Zylinderperipherie mdglich.

Die Bewegungen der Abschnitte 7 bis 10
des Roboterarms 2 werden in an sich bekann-
ter Weise hydraulisch gesteuert. Die daflr er-
forderlichen Stellzylinder, Hydraulikleitungen
und Befestigungselemente, sowie die Hydrau-
fikflussigkeitsvorratsbehdlter und die zugehdri-
ge Steuervorrichtung sind in den Fig. 1 bis 3
der besseren Ubersichtlichkeit halber nicht dar-
gestelit. Ein geeignetes Zusammenspiel der
Bewegungen der Gelenke 3, 4 und 5 sowie der
Drehung der Drehflihrungsstange 14 ermdg-
licht, den Arm 2 so einzurichten, daB eine
Beschickung der der Vertikalflihrung 1 zuge-
wandten Plattenzylinder erfolgen kann.

Mit einer wie vorstehend beschrieben auf-
gebauten Handhabungsvorrichtung ist es mdg-
lich, das Beschicken von Plattenzylindern einer
Druckmaschine, wie zum Beispiel einer im Zei-
tungsdruck verwendeten Rotationsdruckma-
schine, das sehr arbeitsintensiv ist und in der
Regel unter einem gewissen Zeitdruck erfolgt,
da die Druckplatten aus Aktualitdtsgriinden teil-
weise erst kurz vor Druckbeginn fertiggestelit
werden, derart zu verbessern und insbesonde-
re wenigstens teilweise automatisierbar zu ge-
stalten, daf nicht nur Zeit und Personal einge-
spart werden kdnnen, sondern daB der spitest-
mogliche Anliefertermin fiir die Druckplatten
noch weiter hinausgezogen werden kann.
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Fig. 3 zeigt in einer schematischen Seiten-
ansicht zwei benachbart angeordnete Druck-
werke mit einer streckenweise zwischen den
beiden Druckwerken vertikal gefihrien Be-
druckstoffbahn und einer zwischen den beiden
Druckwerken angeordneten erfindungsgemé-
Ben Handhabungsvorrichtung. Die Plattenzylin-
der der beiden Druckwerke werden von der
Handhabungsvorrichtung bedient, ohne da8 die
Bewegungen des Roboterarms 2 oder {ber-
haupt das Beschicken der Plattenzylinder 16
und 17 durch den Verlauf der Bedruckstoffbahn
eingeschrinkt werden.

Anspriiche

1.

Handhabungsvorrichtung zum Beschicken von
Plattenzylindern flir Rotationsdruckmaschinen
mit einem an einer vertikalen Flhrung (1) in
Richtung der Achse der Fiihrung (1) hin- und
herbewegbar und um diese Achse schwenkbar
angebrachten Roboterarm (2) und einem
Handhabungskopf (11), wobei die Flhrung(1)
zwischen zu bedienenden Plattenzylindern (16,
17) zweier benachbarter Druckwerke angeord-
net ist.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, daB der Roboterarm (2)
mittels eines an der Fiihrung (1) angebrachten
ersten Gelenks (3) vertikal geschwenkt werden
kann.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 1
oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB der Ro-
boterarm (2) durch wenigstens ein Gelenk (3
bis 8) in Armabschnitte (7 bis 10) gegliedert
ist.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, daB der Roboterarm (2)
durch ein zweites Gelenk (4), ein drittes Ge-
lenk (5) und ein viertes Gelenk (6) in einen
ersten Armabschnitt (7), einen zweiten Armab-
schnitt (8), einen dritten Armabschnitt (9) und
einen vierten Armabschnitt {10) gegliedert ist.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 3
oder 4, dadurch gekennzeichnet, daB der
Handhabungskopf (11) an dem von der Fih-
rung (1) am weitesten entfernten Armabschnitt
(10) angebracht ist.

Handhabungsvorrichtung nach einem der An-
spriiche 1 bis 5, dadurch gekennzeichnet, da
der Handhabungskopf (11) eine Vorrichtung
(18) aufweist, die allein oder zusammen mit



5 EP 0 431 364 A2

einer am Plattenzylinder vorgesehenen Vor-
richtung das Befestigen der Druckplatte am
und das L8sen der Druckplaite vom Plattenzy-
linder (18, 17) bewirkt.

5
Handhabungsvorrichiung nach einem der An-
spriiche 1 bis 6, gekennzeichnet durch eine
hydraulisch wirkende Vorrichtung zum Betéti-
gen der Armabschnitte (7, 8, 9, 10) des Robo-
terarms (2). 10
15
20
25
30
35
40
45
50
55



EP 0 431 364 A2

FIG.1 i
[
vl | 5
| | e
| M 2%
%]_\49:]

F16.3



EP 0 431 364 A2

FI6.2



	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

