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Beschreibung

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung
fur den Antrieb eines Vorgreifers nach dem Oberbegriff
des Anspruchs 1.

[0002] Ausder EP 0775 576 A2 ist eine Greifersteue-
rung fur einen zyklisch schwingend angetriebenen Vor-
greifer zum Einzelbogentransport in einer Bogendruck-
maschine bekannt. Der Vorgreifer ist als um eine Achse
schwingend angeordneter Greiferarm ausgebildet, der
Bogen von einem Anlegetisch Gbernimmt. Die Bogen
werden auf einer gekrimmten Bahn gefiihrt an ein Grei-
fersystem eines Zylinders ibergeben.

[0003] Ausder DE 196 53 343 A1 ist eine Vorrichtung
zum Transport von Bogen, die von einem Bogenstapel
vereinzelt worden sind, bekannt. Die Vorrichtung betrifft
einen Sauggreifer, der zur Vereinzelung von Bogen von
einem Bogenstapel dient und die Férderung von Bogen
mittels eines Linearantriebes realisiert. Ein Vorgreifer ist
als schwingender Arm ausgebildet, der Bogen auf einer
gekrimmten Bahn von einem Anlegetisch zu einem Zy-
linder fihrt. In einer speziellen Ausfihrungsform ist die
Vorrichtung ist so konzipiert, dass der Sauggreifer die
Bogen vereinzelt und direkt an einen Linearantrieb zur
Zufiihrung an einen Zylinder Ubergibt. Hierbei ist kein
Anlegetischvorhanden. Diese Vorrichtung ist zur aufein-
ander folgenden Férderung von Einzelbogen geeignet.

[0004] Aus der US-PS 2,193,300 ist eine Druckma-
schine bekannt. In der Druckmaschine ist einem Anle-
getisch zugeordnet ein Fordersystem mit einem Saug-
greifer vorgesehen. Das Fordersystem ist oberhalb des
Anlegetisches angeordnet, wird linear mittels eines Kur-
belgetriebes bewegt und fiihrt Bogen einem Greifersy-
stem eines Zylinders auf dessen Oberseite zu. Das For-
dersystem wirkt parallel zu einer Vordermarkenanord-
nung, die dem Anlegetisch auf der gleichen Seite wie
das Fordersystem zugeordnet ist. Eine Ausflihrungsform
zeigt das Fordersystem in direkter Zuordnung zu Vorder-
marken in Verbindung mit dem Greifersystem des Zylin-
ders.

[0005] Aus der EP 0 753 407 A2 ist eine Vorrichtung
zum seitlichen Ausrichten von Bdgen im Anleger einer
Bogenrotationsdruckmaschine bekannt. Die Vorrichtung
zeigt einen Vorgreifer, der Bogen von einem Anlegetisch
auf einer gekrimmten Bahn an ein Greifersystem eines
Zylinders Ubergibt. An dem Anlegetisch sind Vordermar-
ken vorgesehen.

[0006] Aufgabe der Erfindung ist es daher eine Vor-
richtung der eingangs genannten Art zu schaffen, durch
die die Bogen in exakter Lage dem Greifersystem des
weiterfihrenden Zylinders lbergebbar sind.

[0007] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaf dadurch
gel6st, dass das oder die Bogenerfassungselemente auf
parallel zur Bewegungsbahn (2) des Bogens (3) sich er-
streckenden FuUhrungselementen linear gefihrt zwi-
schen der Ubernahmeposition am Anlegetisch und der
Ubergabeposition am Greifersystem des weiterfiihren-
den Zylinders bewegbar antreibbar sind.
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[0008] Da nunmehr die Bogen unter Vermeidung jeg-
licher Krimmung und damit fir den Passer schadlicher
Deformation an das Greifersystem des weiterfihrenden
Zylinders (ibergeben werden, erfolgt diese Ubergabe mit
hoher Exaktheit.

[0009] Eine sichere Linearfiihrung der Bogen wird da-
durch erreicht, dass das oder die Bogenerfassungsele-
mente auf parallel zur Bewegungsbahn des Bogens vom
Anlegetisch zum weiterfiihrenden Zylinder sich erstrek-
kenden Fihrungselementen bewegbar angeordnet sind.
[0010] In einfacher Ausbildung kénnen dabei die Fiih-
rungselemente Fihrungsstangen oder Flhrungsschie-
nen sein.

[0011] Sind die Bogenerfassungselemente mittels Ku-
gelumlaufeinheiten, Rollenumlaufeinheiten oder Flach-
kafigfihrungen auf den Fihrungselementen bewegbar
gefihrt, so werden nur geringe Antriebskrafte zum Be-
wegungsantrieb der Bogenerfassungselemente bend-
tigt.

[0012] Eine einfach aufgebaute Mdglichkeit zum An-
trieb der Bogenerfassungselemente besteht darin, dal
die Bogenerfassungselemente von einer Schwingenme-
chanik bewegbar antreibbar sind.

[0013] Dazu kann die Schwingenmechanik eine sich
etwa in Bewegungsrichtung der Bogenerfassungsele-
mente erstreckende Schwinge aufweisen, deren eines
Ende um eine parallel zur Drehachse des Zylinders er-
streckende Achse schwenkbar am Bogenerfassungsele-
ment und deren anderes Ende an einem eine Bewegung
in Erstreckungsrichtung der Bewegungsbahn der Bo-
generfassungselemente ausfiihrenden Antriebselement
angelenkt ist.

[0014] Istdabeidas Antriebselementeine um eine sich
parallel zur Drehachse des Zylinders erstreckende Kur-
belachse drehbar antreibbare Kurbel, an der die Schwin-
ge in einem den Bewegungsweg der Bogenerfassungs-
elemente bestimmenden Abstand zur Kurbelachse an-
gelenkt ist, so ermdglicht dies eine kostenglinstige Ver-
wendung eines Elektromotors, insbesondere eines nur
in eine Richtung drehenden Elektromotors, als einfachen
Drehantrieb.

[0015] Eine andere, ebenfalls einfach aufgebaute
Méglichkeit zum Antrieb der Bogenerfassungselemente
besteht darin, dald das Antriebselement an einem um
eine zur Drehachse des Zylinders parallele Schwenkhe-
belachse schwenkbaren Schwenkhebel angelenkt ist,
der in einem Abstand zur Schwenkhebelachse an der
Umlaufkontur eines drehbar antreibbaren Exzenters von
diesem schwenkbar antreibbar in Anlage ist.

[0016] Zur Reduzierung der erforderlichen Antriebs-
krafte kann dabei an dem Schwenkhebel eine Rolle frei
drehbar gelagert sein, ber deren radial umlaufende
Kontur der Schwenkhebel an dem Exzenter in Anlage ist.
[0017] Aufeinenseparaten Drehantrieb des Exzenters
kann dann verzichtet werden, wenn der Exzenter um die
Drehachse des Zylinders von dieser drehbar antreibbar
angeordnet ist.

[0018] Einedritte Antriebsmdglichkeit der Bogenerfas-
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sungselemente bestehtdarin, dall die Bogenerfassungs-
elemente von einem Ketten-, Seil- oder Riemenantrieb
bewegbar antreibbar sind, wobei die Kette, das Seil oder
der Riemen sich parallel zu den Fiihrungselementen er-
streckt und in Richtung seiner Erstreckung bewegbar an-
treibbar ist sowie die Bogenerfassungselemente mit der
Kette, dem Seil oder dem Riemen verbunden sind.
[0019] Dabeiist vorzugsweise die Kette, das Seil oder
der Riemen endlos ausgebildet und um Umlenkrollen im
Bereich der Enden der Fiihrungselemente gefiihrt.
[0020] Zum Antrieb kann eine der Umlenkrollen eine
Antriebsrolle bilden.

[0021] Weitere Mdglichkeiten zum Antrieb der Bo-
generfassungselemente kénnen darin bestehen, daf3 die
Bogenerfassungselemente von einem pneumatischen
oder einem elektrischen Linearantrieb antreibbar sind.
[0022] Da anBogenanlegern meist bereits eine Unter-
druckquelle vorhanden ist, kann diese zusatzlich dazu
verwendet werden, daf} auf einfache Weise die Bogener-
fassungselemente mit Unterdruck beaufschlagbare Sau-
ger sind, durch die die Bogen erfalbar sind.

[0023] Werden die Bogenerfassungselemente von ei-
ner eigenen Unterdruckquelle versorgt, so kann diese
mit geringer Leistung als z.B. kleines Geblase ausgebil-
det sein.

[0024] Eine andere mechanisch einfach aufgebaute
Art der Bogenerfassungselemente bestehtdarin, daR die
Bogenerfassungselemente eine Greiferauflage besit-
zen, auf die der zu férdernde Bogen mit seinem in For-
derrichtung vorderen Bereich durch einen Greifer beauf-
schlagbar ist, wobei durch den Greifer der Bogen in der
Ubernahmeposition des Bogenserfassungselements er-
faRbar und in der Ubergabeposition freigebbar ist.
[0025] Zum Antrieb des Greifers kann der Greifer an
einem Ende eines um eine zur Achse des Zylinders par-
allele Achse schwenkbaren Hebels angeordnet sein, der
an seinem anderen Ende von einer Kulisse derart
schwenkbar beaufschlagbar ist, daR der Greifer zur Auf-
lage auf der Greiferauflage bzw. zum Abheben von der
Greiferauflage schwenkbar antreibbar ist.

[0026] Tragen die Bogenerfassungselemente VVorder-
marken, so erfolgt die Ausrichtung der Bogen in Forder-
richtung erst auf dem weiterférdernden Element und ver-
meidet so Lagefehler bei der Ubergabe vom Bogenan-
leger zur Vorrichtung.

[0027] Zur Reduzierung der Bauteile kénnen dabei
Greifer und Vordermarke eine Baueinheit oder ein Bau-
teil bilden.

[0028] Sind die Bogenerfassungselemente parallel
zur Achse des Zylinders bewegbar antreibbar, so kann
damit auch eine Seitenausrichtung der Bogen durchge-
fuhrt werden.

[0029] Dies kann dadurch erfolgen, daf® durch einen
Sensor die seitliche Istposition des Bogens in dessen
Ubernahmeposition erfalibar und abhéngig von der Ab-
weichung der erfalRten seitlichen Istposition von einer
Sollposition die Bogenerfassungselemente nach Erfas-
sung des Bogens quer zur Bogenférderrichtung beweg-
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bar antreibbar sind.

[0030] Ausfihrungsbeispiele der Erfindung sind in der
Zeichnung dargestellt und werden im folgenden naher
beschreiben. Es zeigen:

Figur 1 eine Seitensicht einer Vorrichtung fur den An-
trieb eines Vorgreifers

eine Seitenansicht eines zweiten Ausfih-
rungsbeispiels einer Vorrichtung fir den An-
trieb eines Vorgreifers

Figur 2

Figur 3  eine Seitenansicht eines dritten Ausfihrungs-
beispiels einer Vorrichtung fiir den Antrieb ei-

nes Vorgreifers

eine Seitenansicht eines vierten Ausfiih-
rungsbeispiels einer Vorrichtung fiir den An-
trieb eines Vorgreifers

Figur 4

Figur 5  eine Draufsicht eines flinften Ausflihrungsbei-
spiels einer Vorrichtung fiir den Antrieb eines

Vorgreifers.

[0031] Dieinden Figuren dargestellten Vorrichtungen
weisen Fihrungsstangen 1 auf, die parallel zur Bewe-
gungsbahn 2 eines Bogens 3 von einer Ubernahmepo-
sition am Ende des Foérder- bzw. Anlegetischs 5 eines
Bogenanlegers zur einer Ubergabeposition an einem
Greifersystem 8 einer Zufiihrtrommel 7 fiihrt, die um eine
Achse 13 drehbar gelagert ist.

[0032] Vondortwird der Bogen 3 einem Druckzylinder
9 zugefuhrt.

[0033] Bei Verzicht auf die Zuflihrtrommel kann der
Bogen 3 in der Ubergabeposition auch direkt dem Druck-
zylinder 9 zugefiihrt werden.

[0034] Auf die Forderstangen 1 ist jeweils ein Schie-
bekdrper 11 eines Bogenerfassungselements 10, 10’
10" parallel auf der Fuhrungsstange 1 zur Bewegungs-
bahn 2 des Bogens 3 bewegbar gefiihrt angeordnet, wo-
bei die Bogenerfassungselemente 10, 10°, 10" und deren
Bewegungsantriebe der verschiedenen Ausfiihrungs-
beispiele unterschiedlich ausgebildet sind.

[0035] InFigur 1 besitzt das Bogenerfassungselement
10 am Schiebekdrper 11 einen nicht naher dargestellten
Greifer, durch den der vom Bogenanleger ankommende
Bogen 3 in der Ubernahmeposition 4 an seinem Vorder-
kantenbereich erfalt und in der Ubergabeposition 6 wie-
der freigegeben wird.

[0036] An dem Schiebekdrper 11 ist eine zur Achse
13 parallele Achse 14 drehbar angeordnet, durch die der
Greifer zwischen seiner Greiferposition und seiner Frei-
gabeposition bewegbar antreibbar ist.

[0037] Von der Achse 14 ragt ein Hebel 15 radial weg
und tréagtan seinemfreien Ende ein freidrehbar gelagerte
Rolle 16. In der dargestellten unteren Schwenkposition
des Hebels 15 befindet sich der Greifer in seiner Grei-
ferposition. Gelangt das Bogenerfassungselement 10
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auf seinem Weg von der Ubernahmeposition 4 in die
Ubergabeposition 6, so lauft die Rolle 16 auf eine Kulisse
17 auf, die den Hebel 15 in seine obere Schwenkposition
verschwenkt und damit tiber die verschwenkte Achse 14
den Greifer in seine Freigabeposition verschwenkt.
[0038] Dadurch kann der Bogen 3 vom Greifersystem
8 der Zufiihrtrommel 7 oder direkt vom Druckzylinder 9
Ubernommen werden.

[0039] Zum verschiebbaren Antrieb des Bogenerfas-
sungselements 10 auf der Fiihrungsstange 1 ist an dem
Schiebekorper 11 eine Schwinge 18 mit ihrem einen En-
de angelenkt, die sich etwa in Bewegungsrichtung des
Bogenerfassungselements 10 erstreckt. Mit ihrem ande-
ren Ende ist die Schwinge 18 an einem Schwenkhebel
19 angelenkt, der mit seinem einen Ende um eine Achse
13 des Zylinders parallele Schwenkhebelachse 20
schwenkbar angelenkt ist.

[0040] In einem Abstand zur Schwenkhebelachse 20
tragt der Schwenkhebel 19 eine frei drehbare Rolle 21,
Uber deren umlaufende Kontur der Schwenkhebel 19 an
der Umlaufkontur 22 eines auf der Achse 13 mit der Zu-
fuhrtrommel 7 drehfest verbundenen Exzenters 23
schwenkbar antreibbar in Anlage ist.

[0041] Durch eine fest abgestiitzte, vorgespannte Fe-
der 24 wird der Schwenkhebel 19 mit seiner Rolle 21 in
Anlage an der Umlaufkontur 22 des Exzenters 23 gehal-
ten.

[0042] Bei dem Ausfiihrungsbeispiel der Figur 2 ist in
gleicher Weise wie in Figur 1 eine Schwinge 18 mitihrem
einen Ende an dem Schiebekdrper 11 angelenkt. Mitdem
anderen Ende ist die Schwinge 18 an einer Kurbel 25 in
einem den Bewegungsweg des Bogenerfassungsele-
ments 10’ bestimmenden Abstand zur Kurbelachse 26
angelenkt. Die Kurbel 25 ist um die zur Achse 13 parallele
Kurbelachse 26 drehbar antreibbar.

[0043] Das Bogenerfassungselement 10’ ist als unter-
druckbeaufschlagbarer Sauger 27 ausgebildet, dessen
den Bogen 3 erfassende Saugflache 28 sich etwa in der
Ebene der Bewegungsbahn 2 des Bogens 3 befindet.
Von der Unterseite des Bogenerfassungselements 10’
fuhrt eine flexible Verbindungsleitung 29 zur Kurbel 25
und ist dort auf nicht ndher dargestellte Weise mit einer
Unterdruckquelle verbunden.

[0044] In Figur 3, dessen Bogenerfassungselement
10’ ebenfalls als Sauger 27 ausgebildet ist, erfolgt der
Bewegunsantrieb des Bogenerfassungselements 10’
durch einen Kettenantrieb. Dieser Kettenantrieb besteht
aus einer endlos ausgebildeten Kette 30, die derart um
Umlenkrollen 31 in den beiden Endbereichen der Fih-
rungsstange 1 gefihrtist, daR sich die Kette 30 zwischen
den Umlenkrollen 31 parallel zur Fihrungsstange 1 er-
streckt. Eine der Umlenkrollen 31 ist eine drehbar an-
treibbare Antriebsrolle, bei deren Drehantrieb das mit ei-
nem Glied der Kette 30 verbundene Bogenerfassungs-
element 10 auf der Flihrungsstange 1 verschiebbar an-
getrieben wird.

[0045] Das Ausfihrungsbeispiel der Figur 4 entspricht
weitgehend dem Ausflihrungsbeispiel der Figur 1. Wah-
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rend bei den Ausfiihrungsbeispielen der Figuren 1 bis 3
die Bogen 3 an einer Vordermarke 32 am Ende des For-
dertischs 5 mit ihrer Vorderkante ausgerichtet werden,
ist beim Ausfuhrungsbeispiel der Figur 4 die Vordermar-
ke 33 mit dem Greifer 12 zu einer Baueinheit zusammen-
gefaldt.

[0046] Einvon der Achse 14 radial wegragender Grei-
ferarm 34 ragt in seiner Greiferposition etwa rechtwinklig
in die Ebene der Bewegungsbahn 2 des Bogens 3 und
ist an seinem freien Ende entgegen der Forderrichtung
35 ein Greiferdriickelement 36 bildend abgebogen, das
in der Greiferposition auf einer Greiferauflage 37 des Bo-
generfassungselements 10" aufliegt und das vordere
Ende des Bogens 3 zu dessen Transport festklemmt.
[0047] Gelangt das Bogenerfassungselement 10" in
den Bereich der Kulisse 17, so wird Uber die Rolle 16
und den Hebel 15 die Achse 14 und damit auch der Grei-
ferarm 34 entgegen dem Uhrzeigersinn verschwenkt.
Damit hebt das Greiferdriickelement 36 von dem Bogen
3 und der Greiferauflage 37 ab und gibt den Bogen 3 zur
Ubergabe an das Greifersystem 8 frei.

[0048] Bei dem Erfassen des Bogens 3 in der Uber-
nahmeposition kann der Greifer 12 auf die gleiche Weise
zum Abheben von der Greiferauflage 37 und anschlie-
Renden Aufliegen des Greiferdriickelements 36 auf dem
Bogen 3 und der Greiferauflage 37 angetrieben werden.
[0049] Dabei bildet aber das obere Ende des Greifer-
arms 34, an dem die Vorderkante des Bogens 3 zur An-
lage kommt die Vordermarke 33. Die exakte Lage der
Vordermarke 33 wird durch einen Anschlag 38 definiert,
bis andessen Anlage der Greiferarm 34 im Uhrzeigersinn
schwenkbar ist. Bei dem Ausfiihrungsbeispiel in Figur 5
weist die Vorrichtung 4 im Abstand nebeneinander an-
geordnete Flihrungsstangen 1 mit Bogenerfassungsele-
menten 10 auf, die symbolisch dargestellt sind.

[0050] Uber Schwingen 18 sind die Bogenerfassungs-
elemente 10 mit einer gemeinsamen, sich quer zur For-
derrichtung 35 erstreckende Betatigungsstange 39 ver-
bunden, welche wiederum durch Antriebe in und entge-
gen der Forderrichtung 35 bewegbar antreibbar sind.
[0051] Uber einen Seitenstellantrieb 40 ist eine Stell-
stange 41 und die mit ihr verbundenen Flihrungsstangen
1 quer zur Férderrichtung 35 verstellbar. Von optischen
Seitenmarken 42 in den beiden Randbereichen des Bo-
gens 3 wird die Ist-Seitenposition des Bogens 3 erfafdt
und bei Abweichung von der Soll-Seitenposition ein ent-
sprechendes Signal einer Auswertungselektronik 43 zu-
gefiihrt. Deren Auswertungsergebnis wird in einer Ver-
arbeitungselektronik 44 in ein Korrektursignal umgesetzt
und Uber einen Verstarker 45 zur Ansteuerung dem Sei-
tenstellantrieb 40 zugefuhrt. Durch Verschiebung der
Stellstange 41 werden die Flihrungsstangen 1 und mit
ihnen die Bogenerfassungselemente 10 und der erfalite
Bogen 3 in seiner Soll-Seitenposition bewegt. Diese Sei-
tenverstellung kann gleichzeitig mit der Zufihrung des
Bogens zum Greifersystem 8 der Zufuhrtrommel 7 erfol-
gen, so daf} kein Zeitverlust eintritt.
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Bezugszeichenliste
[0052]

Fuhrungsstangen
Bewegungsbahn

Bogen
Ubernahmeposition
Fordertisch
Ubergabeposition
Zufihrtrommel
Greifersystem
Druckzylinder
Bogenerfassungselement
Bogenerfassungselement
10"  Bogenerfassungselement
11 Schiebekorper

ONO O WN -

- O
o o

12 Greifer
13 Achse
14 Achse
15 Hebel
16 Rolle
17 Kulisse

18 Schwinge

19 Schwenkhebel

20 Schwenkhebelachse
21 Rolle

22 Umlaufkontur

23 Exzenter

24 Feder

25 Kurbel

26 Kurbelachse
27 Sauger

28 Saugflache

29 Verbindungsleitung

30 Kette

31 Umlenkrollen

32 Vordermarke

33 Vordermarke

34 Greiferarm

35 Forderrichtung

36 Greiferdriickelement
37 Greiferauflage

38 Anschlag

39 Betatigungsstange

40 Seitenstellantrieb

41 Stellstange

42 Seitenmarken

43 Auswertungselektronik
44 Verarbeitungselektronik
45 Verstarker

Patentanspriiche
1. Vorrichtung fir den Antrieb eines Vorgreifers zum

Einzeltransport von Bogen (3) von einem Anlege-
tisch (5) zu einem Greifersystem (8) eines weiterfiih-
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renden Zylinders (7, 9), wobei der Anlegetisch (5)
nach unten gegen die Unterseite des weiterfihren-
den Zylinders (7, 9) geneigt ist, mit einem oder meh-
reren Bogenerfassungselementen (10, 10’, 10"), die
zwischen einer Ubernahmeposition (4) am Anlege-
tisch (5) und einer Ubergabeposition (6) am Greifer-
system (8) hin- und herbewegbar antreibbar sind,
wobei durch die Bogenerfassungselemente (10, 10’,
10") der vordere Bereich des Bogens (3) in der
Ubemahmeposition (4) am Anlegetisch (5) erfassbar
und zur Ubergabeposition (6) am Greifersystem (8)
des weiterfiihrenden Zylinders (7, 9) transportierbar
ist,

dadurch gekennzeichnet,

dass das oder die Bogenerfassungselemente (10,
10’, 10") auf parallel zur Bewegungsbahn (2) des
Bogens (3) sich erstreckenden Fiihrungselementen
linear gefiihrt zwischen der Ubernahmeposition (4)
am Anlegetisch (5) und der Ubergabeposition (6) am
Greifersystem des weiterfihrenden Zylinders (7, 9)
bewegbar antreibbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Fihrungselemente Flhrungs-
stangen (1) oder Fiihrungsschienen sind.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Bo-
generfassungselemente mittels Kugelumlaufeinhei-
ten, Rollenumlaufeinheiten oder Flachkafigfuhrun-
gen auf den Fihrungselementen bewegbar gefiihrt
sind.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche, dadurch gekennzeichnet, daB die Bo-
generfassungselemente (10) von einer Schwingen-
mechanik bewegbar antreibbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Schwingenmechanik eine sich et-
wa in Bewegungsrichtung der Bogenerfassungsele-
mente (10) erstreckende Schwinge (18) aufweist,
deren eines Ende um eine parallel zur Achse (13)
des weiterfihrenden Zylinders (7) erstreckende
Achse (14) schwenkbar am Bogenerfassungsele-
ment (10) und deren anderes Ende an einem eine
Bewegung in Erstreckungsrichtung der Bewegungs-
bahn (2) der Bogenerfassungselemente (10) aus-
fuhrenden Antriebselement angelenkt ist.

Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch gekenn-
zeichnet, daB das Antriebselement eine um eine
sich parallel zur Achse (13) des weiterfiihrenden Zy-
linders (7) erstreckende Kurbelachse (26) drehbar
antreibbare Kurbel (25) ist, an der die Schwinge (18)
in einem den Bewegungsweg der Bogenerfassungs-
elemente (10’) bestimmenden Abstand zur Kurbe-
lachse (26) angelenkt ist.
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Vorrichtung nach 4, dadurch gekennzeichnet, da
das Antriebselement an einem um eine zur Achse
des weiterflUhrenden Zylinders (7) parallele
Schwenkhebelachse (20) schwenkbaren Schwenk-
hebel (19) angelenkt ist, der in einem Abstand zur
Schwenkhebelachse (20) an der Umlaufkontur (22)
eines drehbar antreibbaren Exzenters (23) von die-
sem schwenkbar antreibbar in Anlage ist.

Vorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, daB an dem Schwenkhebel (19) eine Rol-
le (21) frei drehbar gelagert ist, Uber deren radial
umlaufende Kontur der Schwenkhebel (19) an dem
Exzenter (23) in Anlage ist.

Vorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Exzenter (23) um die Achse (13)
des weiterflihrenden Zylinders (7) von dieser dreh-
bar antreibbar angeordnet ist.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, daB die Bogenerfassungs-
elemente (10’) von einem Ketten-, Seil- oder Rie-
menantrieb bewegbar antreibbar sind, wobei die
Kette (30), das Seil oder der Riemen sich parallel zu
den Fihrungselementen erstreckt und in Richtung
seiner Erstreckung bewegbar antreibbar ist sowie
die Bogenerfassungselemente (10°) mit der Kette
(30), dem Seil oder dem Riemen verbunden sind.

Vorrichtung nach Anspruch 10, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Kette (30), das Seil oder der Rie-
men endlos ausgebildet und um Umlenkrollen (31)
im Bereich der Enden der Flihrungselemente gefiihrt
ist.

Vorrichtung nach Anspruch 11, dadurch gekenn-
zeichnet, daB eine der Umlenkrollen (31) eine An-
triebsrolle bildet.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, daB die Bogenerfassungs-
elemente von einem pneumatischen Linearantrieb
antreibbar sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 4, da-
durch gekennzeichnet, daR die Bogenerfassungs-
elemente von einem elektrischen Linearantrieb an-
treibbar sind.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, daB die Bo-
generfassungselemente (10’) mit Unterdruck beauf-
schlagbare Sauger sind, durch die die Bogen (3) er-
falbar sind.

Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis 14, da-
durch gekennzeichnet, daB die Bogenerfassungs-
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18.

19.

20.

21.
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elemente (10") eine Greiferauflage (37) besitzen, auf
die der zu férdernde Bogen (3) mit seinem in For-
derrichtung (35) vorderen Bereich durch einen Grei-
fer (12) beaufschlagbar ist, wobei durch den Greifer
(12) der Bogen (3) in der Ubernahmeposition (4) des
Bogenserfassungselements (10) erfalRbar und inder
Ubergabeposition (6) freigebbar ist.

Vorrichtung nach Anspruch 16, dadurch gekenn-
zeichnet, daB der Greifer (12) an einem Ende eines
um eine zur Achse (13) des weiterfiihrenden Zylin-
ders (7) parallele Achse (14) schwenkbaren Hebels
(15) angeordnet ist, der an seinem anderen Ende
von einer Kulisse (17) derart schwenkbar beauf-
schlagbar ist, dal® der Greifer (12) zur Auflage auf
der Greiferauflage (37) bzw. zum Abheben von der
Greiferauflage (37) schwenkbar antreibbar ist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche, dadurch gekennzeichnet, daB die Bo-
generfassungselemente (10) Vordermarken (33)
tragen.

Vorrichtung nach den Anspriichen 16 bis 18, da-
durch gekennzeichnet, daB Greifer (12) und Vor-
dermarke (33) eine Baueinheit oder ein Bauteil bil-
den.

Vorrichtung nach Anspruch 18, dadurch gekenn-
zeichnet, daB die Bogenerfassungselemente (10)
parallel zur Achse (13) des weiterfihrenden Zylin-
ders (7) bewegbar antreibbar sind.

Vorrichtung nach Anspruch 19, dadurch gekenn-
zeichnet, daB durch einen Sensor (42) die seitliche
Istposition des Bogens (3) in dessen Ubernahmepo-
sition (4) erfaRbar und abhangig von der Abwei-
chung der erfalten seitlichen Istposition von einer
Sollposition die Bogenerfassungselemente (10)
nach Erfassung des Bogens (3) quer zur Bogenfor-
derrichtung (35) bewegbar antreibbar sind.

Claims

Apparatus for driving a pregripper for the individual
transport of sheets (3) from a feed table (5) to a grip-
per system (8) of a cylinder (7, 9) which guides them
further, the feed table (5) being inclined downwards
against the underside of the cylinder (7, 9) which
guides the sheets further, having one or more sheet
gripping elements (10, 10, 10””) which can be driven
such that they can move to and fro between an ac-
cepting position (4) on the feed table (5) and a trans-
fer position (6) on the gripper system (8), it being
possible for the front region of the sheet (3) to be
gripped by the sheet gripping elements (10, 10, 10")
in the accepting position (4) on the feed table (5) and
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transported to the transfer position (6) on the gripper
system (8) of the cylinder (7, 9) which guides the
sheets further, characterized in that the sheet grip-
ping element or elements (10, 10’, 10") are driven
such that they can move between the accepting po-
sition (4) on the feed table (5) and the transfer posi-
tion (6) on the gripper system of the cylinder (7, 9)
which guides the sheets further, in a manner which
is guided linearly on guide elements which extend
parallel to the movement path (2) of the sheet (3).

Apparatus according to Claim 1, characterized in
that the guide elements are guide rods (1) or guide
rails.

Apparatus according to one of the preceding claims,
characterized in that the sheet gripping elements
are guided such that they can move on the guide
elements by means of recirculating ball units, recir-
culating roller units or flat-cage guides.

Apparatus according to one of the preceding claims,
characterized in that the sheet gripping elements
(10) can be driven movably by a swinging-arm mech-
anism.

Apparatus according to Claim 4, characterized in
that the swinging-arm mechanism has a swinging
arm (18) which extends approximately in the move-
ment direction of the sheet gripping elements (10),
one end of which is articulated on the sheet gripping
element (10) such that it can pivot about an axis (14)
which extends parallel to the axis (13) of the cylinder
(7) which guides the sheets further, and the other
end of which is articulated on the drive element which
performs a movement in the extent direction of the
movement path (2) of the sheet gripping elements
(10).

Apparatus according to Claim 5, characterized in
that the drive element is a crank (25) which can be
driven rotatably about a crank axis (26) which ex-
tends parallel to the axis (13) of the cylinder (7) which
guides the sheets further, on which crank (25) the
swinging arm (18) is articulated at a spacing with
respect to the crank axis (26) which defines the
movement path of the sheet gripping elements (10°).

Apparatus according to Claim 4, characterized in
that the drive element is articulated on a pivoting
lever (19) which can pivot about a pivoting-lever axis
(20) which is parallel to the axis of the cylinder (7)
which guides the sheets further, which pivoting lever
(19) isin contact with the circumferential contour (22)
of a rotatably drivable eccentric (23), such that it can
be driven pivotably by the latter, at a spacing from
the pivoting-lever axis (20).
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10.

11.

12.

13.

14.

15.

16.

17.

Apparatus according to Claim 7, characterized in
that a roller (21) is mounted on the pivoting lever
(19) such that it can rotate freely, the pivoting lever
(19) being in contact with the eccentric (23) via the
radially circumferential contour of the said roller (21).

Apparatus according to Claim 8, characterized in
that the eccentric (23) is arranged such that it can
be driven rotatably about the axis (13) of the cylinder
(7) which guides the sheets further by the said cyl-
inder.

Apparatus according to one of Claims 1 to 4, char-
acterized in that the sheet gripping elements (10°)
can be driven movably by a chain, cable or belt drive,
the chain (30), the cable or the belt extending parallel
to the guide elements and it being possible for the
said chain (30), cable or belt to be driven movably
in the direction of its extent, and the sheet gripping
elements (10’) being connected to the chain (30),
the cable or the belt.

Apparatus according to Claim 10, characterized in
that the chain (30), the cable or the belt is of endless
configuration and is guided around deflection rollers
(31) in the region of the ends of the guide elements.

Apparatus according to Claim 11, characterized in
that one of the deflection rollers (31) forms a drive
roller.

Apparatus according to one of Claims 1 to 4, char-
acterized in that the sheet gripping elements can
be driven by a pneumatic linear drive.

Apparatus according to one of Claims 1 to 4, char-
acterized in that the sheet gripping elements can
be driven by an electric linear drive.

Apparatus according to one of the preceding claims,
characterized in that the sheet gripping elements
(10’) are suckers which can be loaded with vacuum
and by which the sheets (3) can be gripped.

Apparatus according to one of Claims 1 to 14, char-
acterized in that the sheet gripping elements (10”)
have a gripper pad (37), onto which the sheet (3)
which is to be conveyed can be pressed by a gripper
(12) by way of its region which is at the front in the
conveying direction (35), it being possible for the
sheet (3) to be gripped by the gripper (12) in the
accepting position (4) of the sheet gripping element
(10) and released in the transfer position (6).

Apparatus according to Claim 16, characterized in
that the gripper (12) is arranged at one end of a lever
(15) which can be pivoted about an axis (14) which
is parallel to the axis (13) of the cylinder (7) which
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guides the sheets further, which lever (15) can be
loaded pivotably at its other end by a slotted guide
(17) in such a way that the gripper (12) can be driven
pivotably into contact on the gripper pad (37) or so
as to be raised up from the gripper pad (37).

Apparatus according to one of the preceding claims,
characterized in that the sheet gripping elements
(10) carry front lays (33).

Apparatus according to Claims 16 to 18, character-
ized in that the gripper (12) and the front lay (33)
form one structural unit or one component.

Apparatus according to Claim 18, characterized in
that the sheet gripping elements (10) can be driven
such that they move parallel to the axis (13) of the
cylinder (7) which guides the sheets further.

Apparatus according to Claim 19, characterized in
that the lateral actual position of the sheet (3) in its
accepting position. (4) can be sensed by a sensor
(42) and, as a function of the deviation of the sensed
lateral actual position from a setpoint position, the
sheet gripping elements (10) can be driven such that
they move transversely with respectto the sheet con-
veying direction (35) after the sheet (3) has been

gripped.

Revendications

2,

Systéme pour I'entrainement d’un dispositif de prise
préalable destiné au transport individuel de feuilles
(3) d’'une table d’alimentation (5) a un systeme de
prise (8) d’un cylindre d’avance (7, 9), la table d’ali-
mentation (5) étantinclinée vers le bas contre la face
inférieure du cylindre d’avance (7, 9), comportant un
ou plusieurs éléments de saisie de feuille (10, 10’,
10") qui peuvent étre entrainés dans un mouvement
de va-et-vient entre une position de prise (4) sur la
table d’alimentation (5) et une position de remise (6)
sur le systéme de prise (8), lazone avant de la feuille
(3) pouvant étre saisie par les éléments de saisie de
feuille (10, 10’, 10") dans la position de prise (4) sur
latable d’alimentation (5) et pouvant étre transportée
vers la position de remise (6) sur le systéme de prise
(8) du cylindre d’avance (7, 9),

caractérisé en ce que le ou les éléments de saisie
defeuille (10,10’,10"), guidés de maniere linéaire sur
des éléments de guidage s’étendant parallélement
a la trajectoire de déplacement (2) de la feuille (3),
peuvent étre déplacés entre la position de prise (4)
sur la table d’alimentation (5) et la position de remise
(6) sur le systéme de prise du cylindre d’avance (7,
9).

Systéme selon la revendication 1,
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caractérisé en ce que les éléments de guidage sont
des tiges de guidage (1) ou des rails de guidage.

Systéme selon 'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille sont guidés en déplacement sur les éléments
de guidage au moyen d’unités a billes, d’unités a
rouleaux ou de guidages a cage plate.

Systéme selon 'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille (10) peuvent étre déplacés par un mécanisme
a bielle coulissante.

Systéme selon la revendication 4,

caractérisé en ce que le mécanisme a bielle cou-
lissante présente une bielle coulissante (18) s’éten-
dant approximativement dans le sens de déplace-
ment des éléments de saisie de feuille (10), dontune
extrémité est articulée sur I'élément de saisie de
feuille (10) de maniére a pouvoir pivoter autour d'un
axe (14) s’étendant parallelement a I'axe (13) du cy-
lindre d’avance (7) et dont l'autre extrémité est arti-
culée sur un élément d’en-trainement exécutant un
mouvement dans le sens de I'étendue de la trajec-
toire de déplacement (2) des éléments de saisie de
feuille (10).

Systéme selon la revendication 5,

caractérisé en ce que I'élément d’entrainement est
une manivelle (25) pouvant étre entrainée en rota-
tion autour d’'un axe de manivelle (26) s’étendant
parallélement a I'axe (13) du cylindre d’avance (7),
sur laquelle manivelle est articulée la bielle coulis-
sante (18) a une distance de I'axe de manivelle (26)
définissant le parcours de déplacement des élé-
ments de saisie de feuille (10’).

Systéme-selon la revendication 4,

caractérisé en ce que I'élément d’entrainement est
articulé sur unlevier pivotant (19) pouvant étre pivoté
autour d’un axe de levier pivotant (20) parallele a
I'axe du cylindre d’avance (7), lequel levier pivotant
repose, a distance de I'axe de levier pivotant (20),
sur le contour périphérique (22) d’un excentrique
(23) pouvant étre entrainé en rotation, de maniére a
pouvoir étre pivoté par ce dernier.

Systéme selon la revendication 7,

caractérisé en ce qu’il est monté en rotation libre
sur le levier pivotant (19) un galet (21) par l'intermé-
diaire du contour périphérique radial duquel le levier
pivotant (19) repose contre I'excentrique (23).

Systéme selon la revendication 8,
caractérisé en ce que I'excentrique (23) estagencé
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autour de I'axe (13) du cylindre d’avance (7) de ma-
niére a pouvoir étre entrainé en rotation par celui-ci.

Systéme selon 'une des revendications 1 a 4,
caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille (10’) peuvent étre déplacés par une comman-
de a chaine, a cable ou a courroie, la chaine (30),
le cable ou la courroie s’étendant parallélement aux
éléments de guidage et pouvant étre déplacé(e)
dans le sens de son étendue et les éléments de sai-
sie de feuille (10°) étant reliés a la chaine (30), au
cable ou a la courroie.

Systéme selon la revendication 10,

caractérisé en ce que la chaine (30), le cable ou
la courroie est réalisé(e) sans fin et est guidé(e)
autour de poulies de renvoi (31) dans la zone des
extrémités des éléments de guidage.

Systéme selon la revendication 11,
caractérisé en ce que l'une des poulies de renvoi
(31) forme une poulie d’entrainement.

Systéme selon 'une des revendications 1 a 4,
caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille peuvent étre entrainés p Systeme selon I'une
des revendications 1 a 4, caractérisé en ce que les
éléments de saisie de feuille peuvent étre entrainés
par une commande linéaire électrique.

Systéme selon 'une des revendications 1 a 4,
caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille peuvent étre entrainés par une commande
linéaire électrique.

Systéme selon I'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille (10’) sont des tétes aspirantes pouvant étre
alimentées en dépression, par lesquelles les feuilles
(3) peuvent étre saisies.

Systéme selon 'une des revendications 1 a 14,
caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille (10") possédent un appui de prise (37) sur
lequel lafeuille a transporter (3) peut étre saisie, avec
sa zone avant dans le sens de transport (35), par un
dispositif de prise (12), la feuille (3) pouvant étre sai-
sie par le dispositif de prise (12) dans la position de
prise (4) de I'élément de saisie de feuille (10) et li-
bérée par le dispositif de prise (12) dans la position
de remise (6).

Systéme selon la revendication 16,

caractérisé en ce que le dispositif de prise (12) est
agenceé a une extrémité d’un levier (15) pouvant étre
pivoté autour d’'un axe (14) paralléle a I'axe (13) du
cylindre d’avance (7), lequel levier peut étre actionné
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et pivoté a son autre extrémité par une coulisse (17)
de telle sorte que le dispositif de prise (12) peut étre
pivoté pour se poser sur I'appui de prise (37) ou pour
se soulever de I'appui de prise (37).

Systéme selon 'une des revendications précéden-
tes,

caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille (10) portent des repéres avant (33).

Systéme selon les revendications 16 a 18,
caractérisé en ce que le dispositif de prise (12) et
le repére avant (33) forment un ensemble ou un com-
posant.

Systéme selon la revendication 18,
caractérisé en ce que les éléments de saisie de
feuille (10) peuvent étre déplacés parallélement a
I'axe (13) du cylindre d’avance (7).

Systéeme selon la revendication 19,

caractérisé en ce qu’un capteur (42) peut détecter
la position latérale réelle de la feuille (3) dans sa
position de prise (4) et en ce que, en fonction de
I'écart entre la position latérale réelle détectée et une
position théorique, les éléments de saisie de feuille
(10) peuvent étre déplacés, apres saisie de la feuille
(3), transversalement au sens de transport de feuille
(35).
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