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(57)  Vorrichtung zum Handhaben von auswechsel-
baren Zylindern (14) einer Druckmaschine, mit einer
Halteeinrichtung (24), in der ein Ende des Zylinders
auslegerartig gehalten ist, dadurch gekennzeichnet,
dal die Halteeinrichtung ein den Zylinder von unten
abstutzendes Tragelement (30) und ein auf dem Zylin-

Vorrichtung zum Handhaben von Druckzylindern

der aufliegendes, gegeniiber dem Tragelement axial
nach aulen versetztes Widerlager (32) aufweist, die
den Zylinder aufgrund seines Eigengewichts klemmend
halten.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum
Handhaben von auswechselbaren Zylindern einer
Druckmaschine, mit einer Halteeinrichtung, in der ein
Ende des Zylinders auslegeartig gehalten ist.

[0002] Druckmaschinen weisen typischerweise
eine Anzahl auswechselbarer zylindrischer Bauteile wie
Druckzylinder, Farbauftragwalzen und dergleichen auf,
die im folgenden zusammenfassend als Zylinder
bezeichnet werden sollen.

[0003] Zum Handhaben dieser auswechselbaren
Zylinder sind Roboter bekannt, mit denen der auszu-
wechselnde Zylinder automatisch aus der Druckma-
schine entnommen und in einem hierfiir vorgesehenen
Lagergestell abgelegt werden kann. AnschlieRend kann
dann mit Hilfe desselben Roboters ein anderer Zylinder
aus dem Lagergestell entnommen und in der Druckma-
schine installiert werden.

[0004] In EP-B1-0 400 517 wird ein Roboter
beschrieben, der auf Schienen verfahrbar an einer
Seite der Druckmaschine angeordnet ist und eine Hal-
teeinrichtung aufweist, mit der ein Achsstummel an
einem Ende des auszuwechselnden Zylinders erfal3t
werden kann, so daf} der gesamte Zylinder auslegerar-
tig nur von einer Seite her durch den Roboter gehalten
wird. Die Halteeinrichtung dieses bekannten Roboters
weist einen Zapfen auf, der axial in ein hierfiir vorgese-
henes Sackloch in dem stirnseitigem Ende des Achs-
stummels eingefihrt werden kann. Weiterhin gehort zu
der Halteeinrichtung ein zangenartiges Greifelement,
das einen naher zur Mitte des Zylinders gelegenen
Abschnitt des Achsstummels zangenartig von oben
umgreift.

[0005] Nachteile dieser bekannten Vorrichtung
bestehen darin, daR der Roboter zunachst sehr genau
in Bezug auf den auszuwechselnden Zylinder positio-
niert werden mul}, damit der Zapfen in das Sackloch
eingeflihrt werden kann, und daf ein relativ komplexer
Mechanismus zum Offnen und SchlieRen des zangen-
artigen Greifelements bendtigt wird.

[0006] Aufgabe der Erfindung ist es, eine Vorrich-
tung der eingangs genannten Art mit einer vereinfach-
ten Halteeinrichtung zu schaffen.

[0007] Diese Aufgabe wird erfindungsgeman
dadurch gel6st, daR® die Halteeinrichtung ein den Zylin-
der von unten abstiitzendes Tragelement und ein auf
dem Zylinder aufliegendes, gegeniber dem Tragele-
ment axial nach auRen versetztes Widerlager aufweist,
die den Zylinder aufgrund seines Eigengewichts klem-
mend halten.

[0008] Wenn ein Ende des Zylinders, oder, speziel-
ler, der an diesem Ende des Zylinders vorgesehene
Achsstummel von der Halteeinrichtung erfal3t werden
soll, so braucht lediglich das Tragelement von unten an
den Achsstummel angelegt und das Widerlager von
oben auf den Achsstummel aufgelegt zu werden. Wenn
anschlieRend das Tragelement und das Widerlager
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gemeinsam angehoben werden, hat der Zylinder auf-
grund seines Eigengewichts die Tendenz, um das Trag-
element zu kippen. Das freie Ende des Achsstummels
schwenkt dabei nach oben aus und wird somit fest von
unten gegen das Widerlager gespannt, so dal® der
gesamte Zylinder klemmend und frei auskragend gehal-
ten wird.

[0009] Vorteilhafte Ausgestaltungen der Erfindung
ergeben sich aus den Unteransprichen.

[0010] Bevorzugt weist das Tragelement und/oder
das Widerlager eine in Axialrichtung des Zylinders
durchgehende Vertiefung auf, die ein Umfangssegment
des Zylinders bzw. des Achsstummels aufnimmt, so
daf} eine stabile Lagefixierung des Zylinders erreicht
wird.

[0011] Wenn die Halteeinrichtung an einem Robo-
ter angeordnet ist, um den Zylinder zu erfassen, zu
transportieren und an anderer Stelle wieder freizuge-
ben, so sollten das Tragelement und das Widerlager in
vertikaler Richtung relativ zueinander beweglich sein. In
einer besonders bevorzugten Ausfiihrungsform wird
dies dadurch erreicht, dak das Widerlager um eine
waagerechte Achse pendelnd an einer Schwinge auf-
gehangt ist. Wenn der Zylinder freigegeben werden soll,
kann dann der vertikale Abstand zwischen dem Trag-
element und dem Widerlager einfach dadurch vergré-
Rert werden, dal} die Schwinge verschwenkt wird. Beim
Erfassen des Zylinders kann die Schwinge beispiels-
weise mit Hilfe eines Stellzylinders in Richtung auf die
vertikale Position vorgespannt werden, so dall das
Widerlager mit hoher AnpreRkraft gegen den Scheitel
des Zylinders bzw. des Achsstummels gespannt wird.
Zum Ausgleich von Axialbewegungen des Widerlagers
relativ zum Zylinder ist das Widerlager in diesem Fall
vorzugsweise mit einer Rolle versehen.

[0012] Im Rahmen der Erfindung kénnen ein oder
mehrere Halteeinrichtungen der oben beschriebenen
Art auch an dem Lagergestell fiir die Zylinder ausgebil-
det sein, so daf} die Zylinder in dem Lagergestell nach
demselben Prinzip auslegerartig gehalten werden wie
durch den Roboter. Dabei ist es mdglich, dafl der Robo-
ter die Zylinder direkt an die betreffende Halteeinrich-
tung im Lagergestell libergeben kann. Sofern bei der
Halteeinrichtung des Roboters das Tragelement oder
das Widerlager vertikalbeweglich ist, kdnnen bei der
Halteeinrichtung des Lagergestells sowohl das Tragele-
ment als auch das Widerlager starr ausgebildet sein, da
der Roboter in der Lage ist, den Zylinder zun&chst in
einer leicht gekippten Position in die Halteeinrichtung
des Lagergestells einzuhaken.

[0013] Haufig weisen die Zylinder einer Druckma-
schine eine auswechselbare Zylinderhilse auf. Wenn
der Zylinder fir einen neuen Druckauftrag umgeristet
werden soll, wird diese Zylinderhilse axial vom Kern
des Zylinders abgezogen und durch eine andere Zylin-
derhiilse ersetzt. Die auslegerartige Fixierung der
Achsstummel der Zylinder im Lagergestell bietet in die-
sen Fallen die vorteilhafte Méglichkeit, den Wechsel der
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Zylinderhulse direkt im Lagergestell vorzunehmen, da
das auskragende Ende des Zylinders frei zuganglich ist.
Gegenstand der Erfindung ist deshalb auch ein Verfah-
ren zum Wechsel der Zylinderhilse unter Verwendung
eines solchen Lagergestells.

[0014] Im folgenden werden bevorzugte Ausflh-
rungsbeispiele anhand der Zeichnung naher erlautert.
[0015] Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Robo-
ters zum Auswechseln eines Zylinders einer
Druckmaschine;

Fig. 2 einen Schnitt durch einen Achsstummel des
Zylinders sowie zugehorige Greiforgane des
Roboters nach Figur 1;

Fig. 3 den Roboter nach Figur 1 in einem anderen
Betriebszustand;

Fig. 4 den Achsstummel und die Greiforgane in
dem Zustand gemaR Figur 3;

Fig. 5 eine Seitenansicht eines Lagerwagens fir
die auswechselbaren Zylinder;

Fig. 6 eine Stirnansicht des Lagerwagens nach
Figur 5;

Fig. 7 den Roboter nach Figuren 1 und 3 beim Aus-
heben eines Zylinders aus der Druckma-
schine; und

Fig. 8 den Roboter beim Ablegen eines Zylinders in
dem Lagerwagen nach Figuren 5 und 6.

[0016] In Figur 1 ist ein Seitenteil 10 einer Druck-

maschine gezeigt. das eine im Schnitt dargestellte Kon-
sole 12 bildet, in der ein Ende eines Zylinders 14,
beispielsweise eines Druckzylinders mit einem axial
vorspringenden Achsstummel 16 gelagert ist. Das
Lager fur den Achsstummel 16 weist einen lésbaren
Lagerdeckel 18 auf, damit ein Auswechseln des Zylin-
ders 14 ermdglicht wird.

[0017] Das Seitenteil 10 bildet im oberen Bereich
eine Brucke 20, an der ein mehrachsiger Roboter 22 in
der Richtung senkrecht zur Zeichenebene in Figur 1
verfahrbar ist. Der Roboter 22 dient zum Auswechseln
von Zylindern der Druckmaschine, u.a. des gezeigten
Zylinders 14, und ist hdngend an der Briicke 20 mon-
tiert, so daf® Bodenfreiheit im Bereich des Seitenteils 10
gewahrleistet ist. Der Roboter trégt eine Halteeinrich-
tung 24, mit der der Achsstummel 16 des Zylinders 14
erfal3t werden kann und die mit Hilfe des Roboters in
vertikaler Richtung sowie in den beiden horizontalen
Richtungen senkrecht und parallel zur Zeichenebene in
Figur 1 bewegbar ist. Zusatzlich kann die Halteeinrich-
tung 24 um eine durch einen vertikalen Arm 26 des
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Roboters gebildete Achse gedreht werden.

[0018] Die Halteeinrichtung 24 weist im gezeigten
Beispiel einen anndhernd Cformigen Rahmen 28 auf,
dessen verlangerter unterer Schenkel am freien Ende
ein Tragelement 30 fir den Achsstummel 16 tragt. Das
Tragelement 30 hat gemaR Figur 2 eine konkave Pris-
menform, so daR es stabil mit dem Achsstummel 16 in
Eingriff treten kann.

[0019] Ein Widerlager 32 fiir den Achsstummel 16
ist mit Hilfe einer als Parallelogrammgestange ausgebil-
deten Schwinge 34 pendelnd am oberen Schenkel des
Rahmens 28 aufgehangt und mit Hilfe eines Stellzylin-
ders 36, beispielsweise eines Pneumatikzylinders ver-
schwenkbar. Das Widerlager 32 tragt eine Rolle 38,
deren aulerer Umfang gemaf Figur 2 eine Hohlkehle
bildet und mit dem oberen Scheitel des Achsstummels
16 in Eingriff gebracht werden kann.

[0020] Wenn der Zylinder 14 ausgewechselt wer-
den soll, wird der Roboter 22 zun&chst in die in Figur 1
gezeigte Position gefahren. AnschlieRend wird der Rah-
men 28 leicht angehoben, so dal} sich das Tragelement
30 in einer relativ nahe an dem Seitenteil 10 gelegenen
Position von unten an den Achsstummel 16 anlegt. wie
in Figur 3 gezeigt ist. Durch Ausfahren des Stellzylin-
ders 36 wird dann die Schwinge 34 in eine annahernd
vertikale Position geschwenkt, so dal sich das Widerla-
ger 32 auf das frei Ende des Achsstummels 16 absenkt
und die Rolle 38 mit dem oberen Scheitelbereich des
Achsstummels In Eingriff kommt, wie in Figuren 3 und 4
zu erkennen ist.

[0021] In Figur 3 ist ist der Lagerdeckel 18 entfernt
worden, so daR der Zylinder 14 mit Hilfe des Roboters
nach oben aus den Lagern im Maschinengestell her-
ausgehoben werden kann (Figur 7). Der Zylinder wird
dabei auslegerartig allein an dem Achsstummel 16
gehalten und durch das Tragelement 30 und das in ver-
setzter Position an dem Achsstummel angreifende
Widerlager 32 gegen das durch das Eigengewicht des
Zylinders verursachte Kippmoment stabilisiert.

[0022] In diesem Zustand kann der Zylinder 14 mit
Hilfe des Roboters zu einem Lagergestell gebracht wer-
den, das beispielsweise den in Figuren 5 und 6 gezeig-
ten Aufbau aufweist. Im gezeigten Beispiel ist das
Lagergestell als Lagerwagen 40 ausgebildet. Auf einem
Fahrgestell 42 sind an einem Ende mehrere Paare von
aufragenden Stiitzen 44, 46 montiert. Jedes Stitzen-
paar bildet im gezeigten Beispiel zwei Halteeinrichtun-
gen 48 fir die Achsstummel 16 von zwei in
unterschiedlichen H6hen angeordneten Zylindern 14.
[0023] Wie bei der Halteeinrichtung 24 des Robo-
ters werden auch die Halteeinrichtungen 48 jeweils
durch ein Tragelement 50 und ein Widerlager 52 gebil-
det, die in axial versetzten Positionen von unten und von
oben an dem Achsstummel 16 angreifen. Die Tragele-
mente 50 sind in diesem Fall starr und seitlich vorsprin-
gend an den Stutzen 44 angeordnet, wahrend die
Widerlager 52 starr und seitlich vorspringend an den
naher zum freien Ende des Achsstummels gelegenen
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Stiitzen 46 angeordnet sind. Gemaf Figur 6 haben die
Tragelemente und Widerlager prismenférmige Einker-
bungen, die eine stabile Fixierung der Achsstummel 16
ermdglichen.

[0024] Die Zylinder 14 sind folglich mit ihren Achs-
stummeln 16 auslegerartig auf dem Lagerwagen gehal-
ten, so daR sie von den Stiutzen 44 und 46 frei
auskragen, wie am deutlichsten in Figur 5 zu erkennen
ist. In Figur 5 sind die Zylinder 14 im Schnitt dargestellt,
und man erkannt, dal} jeder Zylinder auf seinem aule-
ren Umfang eine axial abziehbare Zylinderhilse 54
tragt. Aufgrund der Gestaltung der Halteeinrichtungen
48 ist es moglich, das Auswechseln der Zylinderhilsen
54 direkt im Lagerwagen 42 vorzunehmen. Da die
Achsstummel 16 aufgrund des nicht unbetrachtlichen
Eigengewichts der Zylinder 14 in den Halteeinrichtun-
gen 48 verkanten, werden die Zylinder 14 stabil in der
jeweiligen Halteeinrichtung 48 festgehalten. wahrend
die Zylinderhiilse 54 unter Uberwindung eines gewis-
sen Reibungswiderstands abgezogen wird.

[0025] Figur 8 illustriert die Ubergabe eines Zylin-
ders 14 von der Halteeinrichtung 24 des Roboters an
die Halteeinrichtung 48 des Lagerwagens. Der Stellzy-
linder 36 ist noch etwas weiter ausgefahren als in Figur
7, so dal das Widerlager 32 relativ zu dem Tragelement
30 noch etwas weiter abgesenkt ist. Hierdurch wird der
Zylinder 14 in eine leicht gekippte Position gebracht. In
dieser Position wird der Zylinder 14 mit Hilfe des Robo-
ters zunachst auf der Seite der Stlitzen 44, 46 abge-
senkt, von der das Tragelement 50 und das Widerlager
52 vorspringen. AnschlieRend wird die Halteeinrichtung
24 mit Hilfe des Roboters zur Seite bewegt, so dalk der
Achsstummel des Zylinders 14 zwischen das Tragele-
ment 50 und das Widerlager 52 eintritt. Das Tragele-
ment 30 und das Widerlager 32 der Halteeinrichtung 24
sind dabei zu dem Tragelement und dem Widerlager
der Halteeinrichtung 48 axial versetzt. SchlieRlich wird
der Stellzylinder 36 zurlickgezogen, so dafl das Wider-
lager 32 den Achsstummel freigibt. Der Zylinder 14
kippt dann in seine waagerechte Position und wird in
dieser Position durch das Tragelement 50 und das
Widerlager 52 des Lagerwagens gehalten.

[0026] Durch Umkehrung des oben beschriebenen
Vorgangs kann ein Zylinder auch wieder aus dem
Lagerwagen 40 entnommen und in die Druckmaschine
eingesetzt werden.

[0027] Gemal einer Abwandlung des beschriebe-
nen Ausflhrungsbeispiels ist es auch mdglich, dal} die
Halteeinrichtung 24 des Roboters und die Halteeinrich-
tung 48 des Lagerwagens an verschiedenen Achsstum-
meln auf entgegengesetzten Seiten des Zylinders 14
angreifen. Ebenso ist es mdglich, das Tragelement 50
oder das Widerlager 52 der Halteeinrichtung 48 verti-
kalbeweglich auszubilden, damit das Einfihren des
Achsstummels erleichtert wird.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Handhaben von auswechselbaren
Zylindern (14) einer Druckmaschine, mit einer Hal-
teeinrichtung (24; 48), in der ein Ende des Zylin-
ders auslegerartig gehalten ist, dadurch
gekennzeichnet, dal} die Halteeinrichtung ein den
Zylinder von unten abstiitzendes Tragelement (30;
50) und ein auf dem Zylinder aufliegendes, gegen-
Uber dem Tragelement axial nach aul3en versetztes
Widerlager (32; 52) aufweist, die den Zylinder auf-
grund seines Eigengewichts klemmend halten.

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dal die Halteeinrichtung (24; 48) dazu
ausgebildet ist, an einem axial von dem Zylinder
(14) vorspringenden Achsstummel (16) anzugrei-
fen.

3. \Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch

gekennzeichnet, dall das Tragelement (30; 50)
und/oder das Widerlager (32; 52) ein konkaves Pro-
fil zur Fixierung des Zylinders (14) oder des Achs-
stummels (16) desselben aufweisen.

4. Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspri-

che, dadurch gekennzeichnet, dal das Tragele-
ment (30) und das Widerlager (32) vertikal
gegeneinander beweglich sind.

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-

zeichnet, dal das Tragelement oder das Widerla-
ger (32) an einer um eine waagerechte Achse
schwenkbaren Schwinge (34) montiert ist.

6. Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn-

zeichnet, dal das Widerlager (32) eine Rolle (34)
fur den Eingriff mit dem Zylinder (14) oder dem
Achsstummel (16) tragt.

7. Vorrichtung nach einem der vorstehenden Anspru-

che, dadurch gekennzeichnet, dal} die Halteein-
richtung (24) an einem Roboter (22) ausgebildet ist.

8. Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 6,

dadurch gekennzeichnet, dal} die Halteeinrich-
tung (48) an oder in einem Lagergestell oder Lager-
wagen (40) fur die Zylinder (14) ausgebildet ist.

9. Vorrichtung nach den Anspriichen 7 und 8, dadurch

gekennzeichnet, dal je eine Halteeinrichtung (24,
48) an dem Roboter und dem Lagergestell oder
Lagerwagen (40) ausgebildet ist und daB die Lénge
eines Achsstummels (16) des Zylinders (14) so
bemessen ist, dall beide Halteeinrichtungen (24,
48) gleichzeitig an dem Achsstummel angreifen
koénnen.



7 EP 1 010 522 A1

10. Verfahren zum Auswechseln einer axial abziehba-
ren Zylinderhlilse (54) eines Zylinders (14) einer
Druckmaschine, dadurch gekennzeichnet, daf}
der Zylinder (14) durch eine Halteeinrichtung (48)
eines Lagergestells oder Lagerwagens (40) an 5
einem auslegerartig einem von seinem einen Ende
vorspringenden Achsstummel (16) gehalten wird,
wahrend die Zylinderhiilse (54) zu dem der Halte-
einrichtung (48) entgegengesetzten Ende abgezo-
gen wird. 10
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