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Beschreibung 

Die  vorliegende  Erfindung  betrifft  eine  Handha- 
bungsvorrichtung  zum  Beschicken  von  Plattenzylin- 
dern  für  Druckmaschinen  und  insbesondere  eine 
solche  Vorrichtung  für  Rollenrotationsdruckmaschi- 
nen. 

Aus  der  US-Patentschrift  4,727,807  ist  eine 
Vorrichtung  zur  automatischen  Montage  und  De- 
montage  von  Druckplatten  in  einer  Rotationsdruck- 
maschine  bekannt.  Diese  Vorrichtung  ist  mit  einem 
Plattenmagazin  einschließlich  einer  Plattenentnah- 
mevorrichtung  versehen  und  wird  vor  einem  Druck- 
werk  plaziert.  Mit  dem  über  eine  Parallelogramm- 
führung  aufgehängten  Arm  und  der  daran  ange- 
brachten  mechanischen  Hand  kann  die  Vorrichtung 
in  ihrer  rückwärtigen  Stellung  eine  aus  dem  Plat- 
tenmagazin  entnommene  Druckplatte  erfassen  und 
diese  in  ihrer  vorderen  Stellung  auf  den  Zylinder 
aufbringen.  Da  die  Vorrichtung  an  einem  auf  dem 
Boden  befestigten  Hauptteil  oder  an  einem  Druck- 
werksgestell  nichtdrehbar  angebracht  ist,  kann  sie 
nur  ein  einziges  Druckwerk  bedienen.  Damit  kann 
der  von  einer  solchen  Anordnung  benötigte  Platz 
nur  bei  kleinen  Rotationsdruckmaschinen,  insbe- 
sondere  bei  solchen  mit  einem  einzigen  Druckwerk, 
inkaufgenommen  werden. 

Aus  der  japanischen  Patentschrift  JP  60-73850 
ist  eine  auf  am  Boden  verlegten  Schienen  beweg- 
bare  oder  an  einem  Druckwerksgestell  angebrachte 
Vorrichtung  zum  Montieren  und  Demontieren  von 
Druckplatten  in  einer  Rotationsdruckmaschine  be- 
kannt.  Bei  dieser  Vorrichtung  ist  der  die  mechani- 
sche  Hand  tragende,  horizontal  verlaufende  Arm  in 
Richtung  seiner  Längsachse  beweglich  gelagert, 
entlang  einer  senkrecht  verlaufenden  Spindel  hö- 
henverstellbar  und  um  die  Achse  der  Spindel  dreh- 
bar  angebracht.  Dadurch  eignet  sich  diese  Vorrich- 
tung  für  eine  wahlweise  Bedienung  zweier  neben- 
einander  angeordneter  Druckwerke.  Nachteilig  ist 
jedoch  der  durch  die  horizontale  Beweglichkeit  be- 
dingte  Platzbedarf  der  Vorrichtung. 

Aufgabe  der  Erfindung  ist  es,  eine  Handha- 
bungsvorrichtung  zu  schaffen,  weiche  die  Platten- 
zylinder  benachbarter  Druckwerke  bedienen  kann, 
ohne  dabei  durch  den  Verlauf  der  durch  die  Druck- 
werke  geführten  wenigstens  einen  Bedruckstoff- 
bahn  in  der  Beweglichkeit  eingeschränkt  zu  sein. 

Diese  Aufgabe  wird  durch  eine  Handhabungs- 
vorrichtung  mit  den  Merkmalen  des  Patentan- 
spruchs  1  gelöst. 

Vorteilhafte  Weiterbildungen  der  erfindungsge- 
mäßen  Vorrichtung  sind  Gegenstand  von  Unteran- 
sprüchen. 

Weitere  Merkmale  und  Zweckmäßigkeiten  der 
Erfindung  ergeben  sich  aus  der  Beschreibung  ei- 
nes  Ausführungsbeispiels  anhand  der  Figuren.  Von 
den  Figuren  zeigen: 

Fig.  1  eine  schematische  Darstellung  einer 
Handhabungsvorrichtung  in  einer  er- 
findungsgemäßen  Ausführungsform; 

Fig.  2  eine  schematische  Draufsicht  auf  die 
5  in  Fig.  1  gezeigte  Vorrichtung  in  Ar- 

beitsstellung  zwischen  zwei  Druckwer- 
ken  und 

Fig.  3  eine  Seitenansicht  zweier  benachbar- 
ter  Druckwerke  mit  einer  dazwischen 

io  angeordneten,  der  in  Fig.  1  dargestell- 
ten  Vorrichtung  entsprechenden  Vor- 
richtung. 

Wie  in  Fig.  1  dargestellt  ist,  ist  an  einer  vertika- 
len  Führung  1  ein  Roboterarm  2  in  Richtung  der 

75  Achse  der  Führung  1  hin-  und  herbewegbar  und 
um  diese  Achse  schwenkbar  angebracht,  der  mit- 
tels  eines  an  der  Führung  1  angebrachten  ersten 
Gelenks  3  vertikal  geschwenkt  werden  kann  und 
der  durch  ein  zweites  Gelenk  4,  ein  drittes  Gelenk 

20  5  und  ein  viertes  Gelenk  6  in  einen  ersten  Ab- 
schnitt  7,  einen  zweiten  Abschnitt  8,  einen  dritten 
Abschnitt  9  und  einen  vierten  Abschnitt  10  geglie- 
dert  ist,  wobei  der  vierte  Armabschnitt  10  einen  der 
vorgesehenen  Handhabung  entsprechend  ausge- 

25  legten  Handhabungskopf  1  1  aufweist. 
In  Fig.  2  ist  gezeigt,  daß  die  Vorrichtung  von 

Fig.  1  an  der  vertikalen  Führung  1  derart  ange- 
bracht  ist,  daß  sie  bei  ungefähr  gleichem  Winkel- 
ausschlag  sowohl  einen  Plattenzylinder  17  eines 

30  linken  Druckwerks  wie  einen  Plattenzylinder  16  ei- 
nes  rechten  Druckwerks  bedienen  kann.  Die  verti- 
kale  Führung  ist  dabei  so  plaziert,  daß  bei  Arbeits- 
stellung  des  Roboterarms  2  keine  Berührung  mit 
einer  zwischen  den  benachbarten  Druckwerken  lau- 

35  fenden  Bedruckstoffbahn  19  stattfinden  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  zusätzlich  in  einem  zweiten  Gelenk  4 

40  noch  um  nahezu  180°  umgelenkt  werden.  Damit 
ist  auch  bei  der  Schwenkbewegung,  während  der 
sich  der  Arm  2  vom  einen  dem  anderen  Druckwerk 
zuwendet,  die  Gefahr  einer  Berührung  mit  der 
Bahn  19  nicht  gegeben.  Der  Roboterarm  2  ist  so 

45  lang,  daß  er  den  von  der  vertikalen  Führung  1  am 
weitesten  entfernt  liegenden  Plattenzylinder  in  aus- 
gestreckter  Position  erreichen  kann. 

Der  Roboterarm  2  weist  in  seinem  vierten  Arm- 
abschnitt  10  einen  Handhabungskopf  11  auf,  der  im 

50  wesentlichen  aus  einer  Saugstange  12  mit  Saug- 
näpfen  13  zum  Erfassen  und  Festhalten  der  Druck- 
platte  und  einer  an  der  Saugstange  12  angebrach- 
ten  Drehführungsstange  14,  die  in  einem  hülsenar- 
tigen  Armelement  15  drehbar  gelagert  ist,  besteht. 

55  Weiterhin  weist  der  Handhabungskopf  11  eine  für 
die  Beschickung  der  Plattenzylinder  16,  17  geeig- 
net  ausgebildete  Vorrichtung  18  auf,  die  das  Ein- 
setzen  und  Befestigen  der  Druckplatte  auf  dem 

2 
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Plattenzylinder  16  bzw.  17  sowie  das  Lösen  der 
Druckplatte  vom  Plattenzylinder  allein  oder  zusam- 
men  mit  einer  am  Plattenzylinder  16  bzw.  17  vor- 
gesehenen  Vorrichtung  bewirkt.  Die  Vorrichtung  18 
kann  zum  Beispiel  als  mechanisch  betätigbare 
Klaue  ausgebildet  sein.  Das  Gelenk  5  ermöglicht, 
daß  die  Saugstange  12  mit  den  Saugnäpfen  13 
unabhängig  von  der  räumlichen  Stellung  der  ande- 
ren  Armabschnitte  in  die  Waagrechte  gebracht  wer- 
den  kann.  Mit  dem  Gelenk  6  ist  es  möglich,  die 
Drehführungsstange  14  zum  Plattenzylinder  16 
bzw.  17  achsparallel  einrichten  zu  können.  Mit  der 
Drehführungsstange  und  deren  Lagerung  im  Arm- 
element  15  ist  eine  Anpassung  der  Druckplatte  an 
die  Zylinderperipherie  möglich. 

Die  Bewegungen  der  Abschnitte  7  bis  10  des 
Roboterarms  2  werden  in  an  sich  bekannter  Weise 
hydraulisch  gesteuert.  Die  dafür  erforderlichen 
Stellzylinder,  Hydraulikleitungen  und  Befestigungs- 
elemente,  sowie  die  Hydraulikflüssigkeitsvorratsbe- 
hälter  und  die  zugehörige  Steuervorrichtung  sind  in 
den  Fig.  1  bis  3  der  besseren  Übersichtlichkeit 
halber  nicht  dargestellt.  Ein  geeignetes  Zusammen- 
spiel  der  Bewegungen  der  Gelenke  3,  4  und  5 
sowie  der  Drehung  der  Drehführungsstange  14  er- 
möglicht,  den  Arm  2  so  einzurichten,  daß  eine 
Beschickung  der  der  Vertikalführung  1  zugewand- 
ten  Plattenzylinder  erfolgen  kann. 

Mit  einer  wie  vorstehend  beschrieben  aufge- 
bauten  Handhabungsvorrichtung  ist  es  möglich, 
das  Beschicken  von  Plattenzylindern  einer  Druck- 
maschine,  wie  zum  Beispiel  einer  im  Zeitungsdruck 
verwendeten  Rotationsdruckmaschine,  das  sehr  ar- 
beitsintensiv  ist  und  in  der  Regel  unter  einem  ge- 
wissen  Zeitdruck  erfolgt,  da  die  Druckplatten  aus 
Aktualitätsgründen  teilweise  erst  kurz  vor  Druckbe- 
ginn  fertiggestellt  werden,  derart  zu  verbessern  und 
insbesondere  wenigstens  teilweise  automatisierbar 
zu  gestalten,  daß  nicht  nur  Zeit  und  Personal  ein- 
gespart  werden  können,  sondern  daß  der  spätest- 
mögliche  Anliefertermin  für  die  Druckplatten  noch 
weiter  hinausgezogen  werden  kann. 

Fig.  3  zeigt  in  einer  schematischen  Seitenan- 
sicht  zwei  benachbart  angeordnete  Druckwerke  mit 
einer  streckenweise  zwischen  den  beiden  Druck- 
werken  vertikal  geführten  Bedruckstoffbahn  und  ei- 
ner  zwischen  den  beiden  Druckwerken  angeordne- 
ten  erfindungsgemäßen  Handhabungsvorrichtung. 
Die  Plattenzylinder  der  beiden  Druckwerke  werden 
von  der  Handhabungsvorrichtung  bedient,  ohne 
daß  die  Bewegungen  des  Roboterarms  2  oder 
überhaupt  das  Beschicken  der  Plattenzylinder  16 
und  17  durch  den  Verlauf  der  Bedruckstoffbahn 
eingeschränkt  werden. 

Patentansprüche 

1.  Handhabungsvorrichtung  zum  Beschicken  von 
Plattenzylindern  für  Rotationsdruckmaschinen 

5  mit 
einem  an  einer  vertikalen  Führung  (1)  in  Rich- 
tung  der  Achse  der  Führung  (1)  hin-  und  her- 
bewegbar  und  um  diese  Achse  schwenkbar 
angebrachten  Roboterarm  (2)  und  einem 

io  Handhabungskopf  (11),  wobei  die  Führung(1) 
zwischen  zu  bedienenden  Plattenzylindern  (16, 
17)  zweier  benachbarter  Druckwerke  angeord- 
net  ist. 

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

20 
3.  Handhabungsvorrichtung  nach  Anspruch  1 

oder  2,  dadurch  gekennzeichnet,  daß  der  Ro- 
boterarm  (2)  durch  wenigstens  ein  Gelenk  (3 
bis  6)  in  Armabschnitte  (7  bis  10)  gegliedert 

25  ist. 

4.  Handhabungsvorrichtung  nach  Anspruch  2,  da- 
durch  gekennzeichnet,  daß  der  Roboterarm  (2) 
durch  ein  zweites  Gelenk  (4),  ein  drittes  Ge- 

30  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. 

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

40 
6.  Handhabungsvorrichtung  nach  einem  der  An- 

sprüche  1  bis  5,  dadurch  gekennzeichnet,  daß 
der  Handhabungskopf  (11)  eine  Vorrichtung 
(18)  aufweist,  die  allein  oder  zusammen  mit 

45  einer  am  Plattenzylinder  vorgesehenen  Vor- 
richtung  das  Befestigen  der  Druckplatte  am 
und  das  Lösen  der  Druckplatte  vom  Plattenzy- 
linder  (16,  17)  bewirkt. 

50  7.  Handhabungsvorrichtung  nach  einem  der  An- 
sprüche  1  bis  6,  gekennzeichnet  durch  eine 
hydraulisch  wirkende  Vorrichtung  zum  Betäti- 
gen  der  Armabschnitte  (7,  8,  9,  10)  des  Robo- 
terarms  (2). 

55 
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Claims 

1.  Handling  device  for  loading  plate  cylinders  for 
rotary  printing  machines,  having 
a  robot  arm  (2)  which  can  be  moved  to  and  fro 
on  a  vertical  guideway  (1)  in  the  direction  of 
the  axis  of  the  guideway  (1)  and  is  fitted 
pivotably  about  this  axis,  and  a  handling  head 
(11),  the  guideway  (1)  being  arranged  between 
plate  cylinders  (16,  17)  of  two  adjacent  printing 
units  to  be  operated. 

2.  Handling  device  according  to  Claim  1,  charac- 
terised  in  that  the  robot  arm  (2)  can  be  verti- 
cally  pivoted  by  means  of  a  first  hinge  (3) 
fitted  on  the  guideway  (1). 

3.  Handling  device  according  to  Claim  1  or  2, 
characterised  in  that  the  robot  arm  (2)  is  di- 
vided  by  at  least  one  hinge  (3  to  6)  into  arm 
sections  (7  to  10). 

4.  Handling  device  according  to  Claim  2,  charac- 
terised  in  that  the  robot  arm  (2)  is  divided  by  a 
second  hinge  (4),  a  third  hinge  (5)  and  a  fourth 
hinge  (6)  into  a  first  arm  section  (7),  a  second 
arm  section  (8),  a  third  arm  section  (9)  and  a 
fourth  arm  section  (10). 

pour  permettre  l'actionnement  des  cylindres 
porte-plaque  (16,  17). 

2.  Dispositif  de  manipulation  selon  la  revendica- 
5  tion  1,  caracterise  en  ce  que  le  bras  (2)  de 

robot  est  entraTne  en  rotation  suivant  un  axe 
vertical  par  une  premiere  articulation  (3)  reliee 
au  guide  (1). 

io  3.  Dispositif  de  manipulation  selon  la  revendica- 
tion  1  ou  2,  caracterise  en  ce  que  le  bras  (2) 
de  robot  est  articule  par  au  moins  une  articula- 
tion  (3  ä  6)  reliant  les  membres  du  bras  (7  ä 
10). 

15 
4.  Dispositif  de  manipulation  selon  la  revendica- 

tion  2,  caracterise  en  ce  que  le  bras  (2)  de 
robot  est  articule  par  une  deuxieme  articulation 
(4),  une  troisieme  articulation  (5)  et  une  qua- 

20  trieme  articulation  (6)  reliant  un  premier  mem- 
bre  de  bras  (7),  un  deuxieme  membre  de  bras 
(8),  un  troisieme  membre  de  bras  (9)  et  un 
quatrieme  membre  de  bras  (10). 

25  5.  Dispositif  de  manipulation  selon  la  revendica- 
tion  3  ou  4,  dans  lequel  la  tete  de  manipulation 
(11)  est  fixee  sur  le  membre  de  bras  (10)  le 
plus  eloigne  du  guide  (1). 

5.  Handling  device  according  to  Claim  3  or  4, 
characterised  in  that  the  handling  head  (11)  is 
fitted  on  the  arm  section  (10)  furthest  removed 
from  the  guideway  (1). 

6.  Handling  device  according  to  one  of  Claims  1 
to  5,  characterised  in  that  the  handling  head 
(11)  has  a  device  (18)  which,  on  its  own  or 
together  with  a  device  provided  on  the  plate 
cylinder,  effects  the  securing  of  the  printing 
plate  on,  and  the  release  of  the  printing  plate 
from,  the  plate  cylinder  (16,  17). 

7.  Handling  device  according  to  one  of  Claims  1 
to  6,  characterised  by  a  hydraulically  operating 
device  for  actuating  the  arm  sections  (7,  8,  9, 
10)  of  the  robot  arm  (2). 

30  6.  Dispositif  de  manipulation  selon  l'une  quelcon- 
que  des  revendications  1  ä  5,  caracterise  en 
ce  que  la  tete  de  manipulation  1  1  comporte  un 
dispositif  (18)  permettant  de  fixer  la  plaque 
d'impression  sur  les  cylindres  porte-plaque 

35  (16,  17)  et  d'enlever,  seule  ou  ä  l'aide  d'un 
dispositif  associe  aux  cylindres  porte-plaque 
(16,  17),  la  plaque  d'impression  de  ces  der- 
niers. 

40 7.  Dispositif  de  manipulation  selon  l'une  quelcon- 
que  des  revendications  1  ä  6,  caracterise  par 
un  dispositif  agissant  hydrauliquement  pour  ac- 
tionner  les  membres  (7,  8,  9,  10)  du  bras  (2) 
de  robot. 

45 

Revendications 

1.  Dispositif  de  manipulation  pour  le  chargement  50 
de  cylindres  porte-plaque  destines  ä  une  pres- 
se  ä  imprimer  rotative  comportant  un  bras  (2) 
de  robot  positionne  pour  monter  et  descendre 
sur  un  guide  vertical  (1)  suivant  la  direction  de 
Taxe  de  celui-ci  avec  faculte  de  rotation  autour  55 
de  cet  axe,  comprenant  une  tete  de  manipula- 
tion  (11),  dans  lequel  le  guide  (1)  est  dispose 
entre  deux  elements  d'impression  adjacents 

4 



EP  0  431  364  B1 

F I G . 1  

Q d c P  

o  o  LO  m 

2 

4 !  

\ 1  

Q d c P  

o   o  

c P C b  

-19 

F I G .   3  

5 



EP  0  431  364  B1 

F I G .   2  

6 


	Bibliographie
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen

