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(54) Vorrichtung und Verfahren fiir ein vergréossertes betriebliches Zeitfenster zur passgenauen

Ausrichtung von Empfangsbogen

(57)  Vorrichtung und Verfahren zum Bewegen eines
Empfangselements (S) in eine ausgerichtete Beziehung
mit einem sich bewegenden, bildtragenden Element in
einem Registersystem (100). Die Vorrichtung und das
Verfahren beriicksichtigen Empfangselemente (S), die
auRerhalb eines normalen betrieblichen Zeitfensters an
dem Registersystem (100) eintreffen. Wenn ein Emp-
fangselement (S) zu spat eintrifft, wird das Empfangs-
element (S) auf eine Geschwindigkeit (230) beschleu-
nigt, die héher als die des sich bewegenden, bildtragen-

den Elements ist, und zwar fiir eine Zeitdauer, die aus-
reichend bemessen ist, um die verspatete Ankunft zu
berticksichtigen. Das Empfangselement (S) wird dann
auf eine Geschwindigkeit verzégert, die im Wesentli-
chen gleich der Bildtransportgeschwindigkeit (220) ist.

Wenn das Empfangselement (S) zu friih eintrifft,
wird das Empfangselement (S) fiir eine Zeitdauer ange-
halten, die ausreichend bemessen ist, um die zu frihe
Ankunft zu berticksichtigen. Das Empfangselement (S)
wird dann auf die Bildtransportgeschwindigkeit (220)
beschleunigt.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft elektrofoto-
grafische Reproduktionsvorrichtungen und Verfahren
zum Ausrichten von Bogen und insbesondere Vorrich-
tungen und Verfahren zum Steuern eines Schrittmotor-
antriebs zur Steuerung der Bewegung eines Empfangs-
bogens in eine Position zur Bildibertragung mit einem
bildtragenden Element, auf dem ein auf den Empfangs-
bogen zu Ubertragendes Bild angeordnet ist.

[0002] In bekannten elektrofotografischen Kopierern,
Druckern oder Vervielfaltigungsapparaten ist das Pro-
blem der passgenauen Ausrichtung eines Empfangsbo-
gens, auch als registergenaue Positionierung bezeich-
net, mit einem sich bewegenden Element bekannt, auf
dem ein Bild zur Ubertragung auf den Bogen angeord-
net ist. Hierzu wird Bezug auf die US 5,322,273 genom-
men.

[0003] Nach dem Stand der Technik wird typischer-
weise ein elektrofotografisches latentes Bild auf dem
Element ausgebildet, dieses Bild wird getonert und ent-
weder direkt auf einen Empfangsbogen Ubertragen,
oder auf ein Zwischenabbildungselement und anschlie-
Rend auf den Empfangsbogen Gibertragen. Beim Trans-
port des Empfangsbogens in eine Position zur Bildiber-
tragung mit dem bildtragenden Element ist es wichtig,
einen ggf. vorhandenen Schraglauf des Bogens zu kor-
rigieren. Sobald der Schraglauf des Bogens korrigiert
worden ist, wird der Bogen von schrittmotorbetriebenen
Walzen zum bildtragenden Element weiter transportiert.
Wahrend der Schraglaufkorrektur erfolgt die Einstellung
durch wahlweises Antreiben der schrittmotorbetriebe-
nen Walzen, die unabhangig von der Bewegung des
bildtragenden Elements steuerbar sind. Typischerweise
wird die Bewegung des Empfangsbogens und der dies-
bezuglichen, durch verschiedene Stationen durchge-
fihrten Bearbeitungsvorgédnge mit Hilfe eines oder
mehrerer Codierer gesteuert. Bekannte Ausrichtsteuer-
systeme verwenden eine Ubertragungswalze, der ein
Codierrad zugeordnet ist. Dieser Codierer wird zur
Steuerung der Bogenausrichtung verwendet. Eine Aus-
richtvorrichtung ist beispielsweise in der US 5,731,680
beschrieben.

[0004] Ausrichtvorrichtungen und -verfahren nach
dem Stand der Technik sind bislang jedoch insofern be-
grenzt, als dass sie nur Empfangsbogen verarbeiten
und ausrichten kénnen, die an der Ausrichtvorrichtung
innerhalb eines kleinen betrieblichen Zeitfensters ein-
treffen. Bogen, die zu friih oder zu spat eintreffen, kon-
nen eine fehlerhafte Ausrichtung verursachen, oder sie
kénnen einen Halt der Ausrichtvorrichtung mit einer ent-
sprechenden Fehlermeldung bewirken.

[0005] Der vorliegenden Erfindung liegt daher die
Aufgabe zugrunde, verbesserte Verfahren und eine ver-
besserte Vorrichtung zu schaffen, um eine passgenaue
Ausrichtung von Empfangsbogen zu gewahrleisten, die
innerhalb eines gréReren betrieblichen Zeitfensters ein-
treffen.
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[0006] GemaR einem Aspekt der Erfindung wird eine
Vorrichtung zum Transportieren eines Empfangsele-
ments in ausgerichteter Beziehung mit einem bildtra-
genden Element bereitgestellt. Die Vorrichtung umfasst
einen Motor und ein Antriebselement, das in das Emp-
fangselement eingreift. Eine Antriebskupplung verbin-
det den Motor mit dem Antriebselement. Die Vorrichtung
umfasst zudem einen Sensor, der eine Vorderkante des
Empfangselements erfasst, sowie einen Zeitgeber, der
die zeitliche Differenz (die Verspatung) zwischen der
tatsachlichen Erfassung des Empfangselements durch
den Sensor und der erwarteten Erfassungszeit ermittelt.
Es sind Mittel vorgesehen, um den Motor derart zu steu-
ern, dass er die Bewegung des Empfangselements auf
eine Geschwindigkeit beschleunigt, die groRer als die
Bildtransportgeschwindigkeit ist, und zwar fir eine Zeit-
dauer, die ausreichend bemessen ist, um die zeitliche
Verspatung zu berlcksichtigen, und um den Motor der-
art zu steuern, dass er die Bewegung des Empfangs-
elements auf eine Geschwindigkeit verzégert oder ab-
bremst, die gleich der Bildtransportgeschwindigkeit ist.
[0007] GemaR einem weiteren Aspekt der Erfindung
wird eine weitere Vorrichtung zum Transportieren eines
Empfangselements in eine ausgerichtete Beziehung mit
einem bildtragenden Element bereitgestellt. Die Vor-
richtung umfasst einen Motor und ein Antriebselement,
das in das Empfangselement eingreift. Eine Antriebsku-
pplung verbindet den Motor mit dem Antriebselement.
Die Vorrichtung umfasst zudem einen Sensor, der eine
Vorderkante des Empfangselements erfasst, sowie ei-
nen Zeitgeber, der die zeitliche Verzégerung zwischen
der tatsachlichen Erfassung des Empfangselements
durch den Sensor und der erwarteten Erfassungszeit er-
mittelt. Es sind Mittel vorgesehen, um die Bewegung
des Empfangselements fur eine Zeitdauer zu stoppen,
die ausreicht, um einen Spalt zwischen dem Empfangs-
elementund einem vorausgehenden Empfangselement
zu wahren, und zwar bezogen auf die Zeit, zu der das
Empfangselement von dem Sensor erfasst wurde, und
um die Bewegung des Empfangselement auf eine Ge-
schwindigkeit zu beschleunigen, die im Wesentlichen
gleich der Bildtransportgeschwindigkeit ist.

[0008] GemaR einem weiteren Aspekt der Erfindung
wird ein Verfahren zum Transport eines Empfangsele-
ments in eine ausgerichtete Beziehung mit einem bild-
tragenden Element in einem Registersystem bereitge-
stellt. Das Verfahren umfasst den Schritt zur Ermittlung,
dass das Empfangselement an dem Registersystem
spater als erwartet eingetroffen ist. Die Bewegung des
Empfangselements wird dann auf eine Geschwindigkeit
beschleunigt, die grofer als die Bildtransportgeschwin-
digkeit ist, und zwar fiir eine Zeitdauer, die ausreichend
bemessen ist, um die zeitliche Verspatung zu bertck-
sichtigen. AnschlieRend wird die Bewegung des Emp-
fangselements auf eine Geschwindigkeit verzogert oder
abgebremst, die gleich der Bildtransportgeschwindig-
keit ist.

[0009] Gemal einem weiteren Aspekt der vorliegen-
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den Erfindung wird ein Verfahren zum Transportieren ei-
nes Empfangselements in eine ausgerichtete Bezie-
hung mit einem bildtragenden Element in einem Regi-
stersystem bereitgestellt. Das Verfahren umfasst den
Schritt zur Ermittlung, dass das Empfangselement an
dem Registersystem friiher als erwartet eingetroffen ist.
Das Empfangselement wird dann fir eine Zeitdauer an-
gehalten, die ausreichend bemessen ist, um die Zeit-
dauer zu berlcksichtigen, um die das Empfangsele-
ment zu frih eingetroffen ist. AnschlieBend wird die Be-
wegung des Empfangselements auf eine Geschwindig-
keit beschleunigt, die im Wesentlichen gleich der Bild-
transportgeschwindigkeit ist.

[0010] Die Erfindung wird im folgenden anhand in der
Zeichnung dargestellter Ausflhrungsbeispiele naher
erlautert. Es zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht eines Bogenregi-
stersystems, teilweise in Schnittdar-
stellung, wobei Teile zur besseren
Ubersicht entfernt sind;

Fig. 2 eine perspektivische Ansicht des Bo-
genregistersystems aus Fig. 1, wobei
Teile zur besseren Ubersicht entfernt
oder nicht vollstandig dargestellt sind;
Fig. 3 eine Draufsicht auf das Bogenregister-
system aus Fig. 1, wobei Teile zur bes-
seren Ubersicht entfernt oder nicht voll-
sténdig dargestellt sind;

Fig. 4 eine Frontalansicht in Schnittdarstel-
lung der dritten Walzenanordnung des
Bogenregistersystems aus Fig. 1;

Fig. 5 eine schematische Darstellung des Bo-
gentransportwegs zur Darstellung der
Mafinahmen, mit denen ein einzelner
Bogen bei seinem Transport entlang ei-
nes Transportwegs von dem Bogenre-
gistersystem aus Fig. 1 beaufschlagt
wird;

Fig. 6 eine grafische Darstellung des Profils
der Umfangsgeschwindigkeit im zeitli-
chen Verlauf fir die Antriebswalzen
des Bogenregistersystems aus Fig. 1;
Fig. 7a-7f entsprechende Seitenansichten der
Antriebswalzen des Bogenregistersy-
stems aus Fig. 1 zu verschiedenen
Zeitintervallen im Betrieb des Bogenre-
gistersystems;

ein Zeitablaufdiagramm eines norma-
len  Registergeschwindigkeitsprofils
entsprechend bekannter Registersy-
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steme;
Fig. 9a-9c Zeitablaufdiagramme von Registerge-
schwindigkeitsprofilen zur Verarbei-
tung zu spat eintreffender Empfangs-
bogen nach diversen bevorzugten Aus-
fuhrungsbeispielen der Erfindung; und
Fig. 10a-10b  Zeitablaufdiagramme von Registerge-
schwindigkeitsprofilen zur Verarbei-
tung zu friih eintreffender Empfangsbo-
gen nach diversen bevorzugten Aus-
fuhrungsbeispielen der Erfindung.

[0011] Da elektrofotografische Reproduktionsvorrich-
tungen allgemein bekannt sind, bezieht sich die vorlie-
gende Beschreibung insbesondere auf den Gegen-
stand der Erfindung oder Teile davon, die direkt damit
zusammenwirken. Hier nicht gezeigte oder beschriebe-
ne Vorrichtungen sind aus den nach dem Stand der
Technik bekannten wéahlbar.

[0012] Fig. 1-3 zeigen das erfindungsgemafle Bogen-
registersystem 100. Das Bogenregistersystem 100 ist
in Beziehung zu einem im Wesentlichen ebenen Bogen-
transportweg P einer beliebigen, bekannten Einrichtung
angeordnet, wo Bogen in Reihe von einem (nicht ge-
zeigten) Anleger zu einer Station transportiert werden,
wo diese Bogen bearbeitet werden. Die Einrichtung
kann beispielsweise eine Reproduktionsvorrichtung
sein, etwa ein Kopierer oder Drucker usw., wo aus Mar-
kierungspartikeln entwickelte Bilder von Vorlageninfor-
mationen auf Empfangsbogen aufgebracht werden.
Wie in Fig. 1 gezeigt, werden die aus Markierungspar-
tikeln entwickelten Bilder (z.B. Bild |) an einer Ubertra-
gungsstation T von einem bildtragenden Element, etwa
einer sich bewegenden Bahn oder Trommel (z.B. Bahn
W) auf einen Bogen eines Empfangsmaterials ibertra-
gen (z.B. ein Empfangsbogen S aus Normalpapier oder
transparentem Material), das sich entlang des Bogen-
transportwegs P bewegt. Die Fuhrung der Bahn W er-
folgt iber die Ubertragungswalze R.

[0013] In Reproduktionsvorrichtungen der oben ge-
nannten Art ist es wiinschenswert, dass der Empfangs-
bogen S in Bezug auf ein aus Markierungspartikeln ent-
wickeltes Bild passgenau ausgerichtet ist, damit das
Bild so angeordnet ist, dass eine geeignete und fir den
Benutzer akzeptable Reproduktion méglich ist. Das Bo-
genregistersystem 100 sieht daher eine passgenaue
Ausrichtung des Empfangsbogens in einer Vielzahl or-
thogonaler Richtungen vor. Der Bogen mit dem aus
Markierungspartikeln entwickelten Bild wird von dem
Bogenregistersystem passgenau ausgerichtet, indem
ein ggf. vorhandener Schraglauf des Bogens (also eine
winklige Abweichung in Bezug zum Bild) beseitigt und
der Bogen in Querrichtung so bewegt wird, dass die Mit-
tellinie des Bogens in Richtung der Bogentransportbe-
wegung und die Mittellinie des Markierungspartikelbil-
des zusammen fallen. Das Bogenregistersystem 100
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steuert den Transport des Bogens auf dem Bogentrans-
portweg P zeitlich so, dass der Bogen und das Markie-
rungspartikelbild in Langsrichtung passgenau ausge-
richtet sind, wenn der Bogen die Ubertragungsstation T
durchlauft.

[0014] Um eine Schraglaufkorrektur und eine passge-
naue Ausrichtung in Quer- und Langsrichtung des Emp-
fangselements in Bezug zu dem bildtragenden Element
zu erreichen, lassen sich ein oder mehrere Antriebsele-
mente in Wirkbeziehung mit dem Empfangselement in
Eingriff bringen. Um den Empfangsbogen S in Bezug
auf ein aus Markierungspartikeln entwickeltes Bild
passgenau auf der sich bewegenden Bahn W auszu-
richten, umfasst das Bogenregistersystem 100 eine er-
ste und zweite, voneinander unabhangig angetriebene
Antriebsbaugruppe 102, 104 sowie eine dritte Antriebs-
baugruppe 106. Die erste Antriebsbaugruppe 102 um-
fasst eine erste Welle 108, die an ihren Enden in den
Lagern 110a, 110b lagert, welche wiederum an einem
Rahmen 110 gehaltert sind. Die Lagerung der ersten
Welle 108 ist derart gewahlt, dass die erste Welle mit
ihrer La&ngsachse in einer Ebene parallel zu der Ebene
durch den Bogentransportweg P und im Wesentlichen
senkrecht zur Richtung eines Bogens angeordnet ist,
der den Bogentransportweg P in Richtung der Pfeile V
durchlauft (Fig. 1). Eine erste Antriebswalze 112 ist auf
der ersten Welle 108 zur Drehung mit der Welle ange-
ordnet. Die Antriebswalze 112 umfasst ein gebogenes
Umfangssegment 112a, das sich um 180° um die Walze
erstreckt. Das Umfangssegment 112a hat einen Radius
zu dessen Oberflache, der, gemessen von der Langs-
achse zur ersten Welle 108, im Wesentlichen gleich
dem Mindestabstand dieser Ladngsachse zur Ebene des
Bogentransportwegs P ist.

[0015] Ein oder mehrere Motoren sind zum Antreiben
der Antriebselemente Uber eine Antriebskupplung be-
treibbar. Beispielsweise ist ein erster Schrittmotor My,
der auf dem Rahmen 110 gehaltertist, in Wirkbeziehung
mit der ersten Welle 108 (ber einen Getriebezug 114
gekoppelt, um die erste Welle bei Aktivierung des Mo-
tors zu drehen. Das Rad 114a des Getriebezugs 114
umfasst eine Markierung 116, die durch einen geeigne-
ten Sensormechanismus 118 erfassbar ist. Der Sensor-
mechanismus 118 kann entweder optisch oder mecha-
nisch sein, je nach der ausgewahlten Markierung 116.
Die Lage des Sensormechanismus 118 ist derart ge-
wahlt, dass bei Erfassung der Markierung 116 die erste
Welle 108 winklig derart ausgerichtet ist, dass sie die
erste Antriebswalze 112 in einer Ausgangsposition po-
sitioniert. Die Ausgangsposition der ersten Antriebswal-
ze ist die winklige Ausrichtung, in der die Oberflache des
gekrimmten Umfangssegments 112a der Antriebswal-
ze 112 bei weiterer Drehung der ersten Welle 108 einen
Bogen in dem Bogentransportweg P berihrt (siehe Fig.
7a).

[0016] Die zweite Antriebsbaugruppe 104 umfasst ei-
ne zweite Welle 120, die an ihren Enden in den Lagern
110c, 110d gelagert ist, die wiederum auf dem Rahmen
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110 gehaltert sind. Die Lagerung der zweiten Welle 120
ist derart gewahlt, dass die zweite Welle mitihrer Langs-
achse in einer Ebene parallel zu der Ebene durch den
Bogentransportweg P und im Wesentlichen senkrecht
zur Richtung eines Bogens angeordnet ist, der den Bo-
gentransportweg durchlauft. Weiterhin ist die Langs-
achse der zweiten Welle 120 im Wesentlichen koaxial
zur Langsachse der erste Welle 108 angeordnet.
[0017] Eine zweite Antriebswalze 122 ist auf der zwei-
ten Welle 120 zur Drehung mit der Welle angeordnet.
Die Antriebswalze 122 umfasst ein gebogenes Um-
fangssegment 122a, das sich um 180° um die Walze
erstreckt. Das Umfangssegment 122a hat einen Radius
zu dessen Oberflache, der, gemessen von der Langs-
achse zur ersten Welle 108, im Wesentlichen gleich
dem Mindestabstand dieser Langsachse zur Ebene des
Bogentransportwegs P ist. Das gebogene Umfangsseg-
ment 122a fallt winklig mit dem gebogenen Umfangs-
segment 112a der Antriebswalze 112 zusammen. Ein
zweiter, unabhangiger Schrittmotor M,, der auf dem
Rahmen 110 gehaltert ist, ist in Wirkbeziehung mit der
zweiten Welle 120 Uber einen Getriebezug 124 gekop-
pelt, um die zweite Welle bei Aktivierung des Motors zu
drehen. Das Rad 124a des Getriebezugs 124 umfasst
eine Markierung 126, die durch einen geeigneten Sen-
sormechanismus 128 erfassbar ist. Der einstellbar auf
dem Rahmen 110 befestigte Sensormechanismus 128
kann entweder optisch oder mechanisch sein, je nach
der ausgewahlten Markierung 126. Die Lage des Sen-
sormechanismus 128 ist derart gewahlt, dass bei Erfas-
sung der Markierung 126 die zweite Welle 120 winklig
derart ausgerichtet ist, dass sie die zweite Antriebswal-
ze 122 in einer Ausgangsposition positioniert. Die Aus-
gangsposition der zweiten Antriebswalze ist die winklige
Ausrichtung, in der die Oberflaiche des gekrimmten
Umfangssegments 122a der Antriebswalze 122 bei wei-
terer Drehung der ersten Welle 120 einen Bogen in dem
Bogentransportweg P beriihrt (ebenso wie die in Fig. 7a
gezeigte winklige Ausrichtung des Umfangssegments
112a).

[0018] Die dritte Antriebsbaugruppe 106 umfasst ein
Rohr 130, das die erste Welle 108 umgibt und relativ zur
ersten Welle in Richtung ihrer LAngsachse verschiebbar
ist. Zwei dritte Antriebswalzen 132 sind auf der ersten
Welle 108 befestigt und halten das Rohr 130 zur relati-
ven Drehung in Bezug zu den dritten Antriebswalzen.
Die dritten Antriebswalzen 132 umfassen jeweils ein ge-
bogenes Umfangssegment 132a, das sich um 180° um
jede Walze erstreckt. Das Umfangssegment 132a hat
einen Radius zu seiner Oberflache, der, gemessen von
der Langsachse zur ersten Welle 108, im Wesentlichen
gleich dem Mindestabstand dieser Langsachse zur
Ebene des Bogentransportwegs P ist. Die gebogenen
Umfangssegmente 132a sind winklig in Bezug zu den
gebogenen Umfangssegmenten 112a, 122a der ersten
und zweiten Antriebswalzen versetzt. Die beiden dritten
Antriebswalzen 132 sind mit der ersten Welle 108 tber
eine Feder oder einen Stift 134 gekoppelt, der in eine
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Nut 136 der entsprechenden Walze eingreift (Fig. 4).
Entsprechend werden die dritten Antriebswalzen 132
drehbar mit der ersten Welle 108 angetrieben, wenn die
erste Welle von dem ersten Schrittmotor M, gedreht
wird, und sie sind in der Richtung entlang der Langs-
achse der ersten Welle mit dem Rohr 130 verschiebbar.
Zu einem Zweck, der nachfolgend ausfihrlicher erlau-
tert wird, sind die dritten Antriebswalzen 132 winklig der-
art ausgerichtet, dass die gebogenen Umfangssegmen-
te 132a in Bezug zu den gebogenen Umfangssegmen-
ten 112a und 122a versetzt sind.

[0019] Ein dritter, unabh&ngiger Schrittmotor M3, der
an dem Rahmen 110 befestigt ist, ist in Wirkbeziehung
mit dem Rohr 130 der dritten Antriebsbaugruppe 106
gekoppelt, um die dritte Antriebsbaugruppe wahlweise
in jeder Richtung entlang der Léangsachse der ersten
Welle 108 zu bewegen, wenn der Motor aktiviert wird.
Die Kupplung zwischen dem dritten Schrittmotor M5 und
dem Rohr 130 erfolgt durch eine Riemenscheiben/Rie-
mengruppe 138. Die Riemenscheiben-/Riemengruppe
138 umfasst zwei Riemenscheiben 138a, 138b, die
drehbar in fester raumlicher Beziehung angeordnet
sind, z.B. an einem Teil des Rahmens 110. Ein um die
Riemenscheiben laufender Antriebsriemen 138c ist mit
einer Halterung 140 verbunden, die wiederum mit dem
Rohr 130 verbunden ist. Eine Antriebswelle 142 des drit-
ten Schrittmotors M5 steht in Antriebseingriff mit einem
Rad 144, das koaxial mit der Riemenscheibe 138a ge-
koppelt ist. Bei Aktivierung des Schrittmotors M5 dreht
sich das Rad 144 und dieses dreht seinerseits die Rie-
menscheibe 138a, so dass der Antriebsriemen 138c
seine geschlossene Bahn umlauft. Je nach Drehrich-
tung der Antriebswelle 142 wird die Halterung 140 (und
somit die dritte Antriebsbaugruppe 106) wahlweise in ei-
ne der beiden Richtungen entlang der Langsachse der
ersten Welle 108 bewegt.

[0020] Eine mit dem Rahmen 110 verbundene Platte
146 umfasst eine Markierung 148, die durch einen ge-
eigneten Sensormechanismus 150 erfassbar ist. Der
einstellbar auf dem Rahmen 140 befestigte Sensorme-
chanismus 150 kann entweder optisch oder mecha-
nisch sein, je nach der ausgewahlten Markierung. Die
Lage des Sensormechanismus 150 ist derart gewahlt,
dass bei Erfassung der Markierung 148 die dritte An-
triebsbaugruppe 106 in einer Ausgangsposition positio-
niert ist. Die Ausgangsposition der dritten Antriebsbau-
gruppe 106 ist derart gewahlt, dass die dritte Antriebs-
baugruppe im Wesentlichen mittig in Bezug zur Quer-
richtung eines Bogens im Bogentransportweg P ange-
ordnet ist.

[0021] Der Rahmen 110 des Bogenregistersystems
100 halt zudem eine Welle 152, die allgemein unterhalb
der Ebene des Bogentransportwegs P angeordnet ist.
Die beiden Mitlauferwalzen 154 und 156 sind frei dreh-
bar auf der Welle 152 angeordnet. Die beiden Mitlaufer-
walzen 154 sind jeweils auf die erste Antriebswalze 112
und auf die zweite Antriebswalze 122 ausgerichtet. Die
beiden Mitlauferwalzen 156 sind auf die jeweiligen drit-
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ten Antriebswalzen 132 ausgerichtet und erstrecken
sich in Langsrichtung um einen Abstand, der ausrei-
chend grof} ist, um diese Ausrichtung Gber den Bereich
der Langsbewegung der dritten Antriebsbaugruppe 106
zu wahren. Der Abstand der Welle 152 zur Ebene des
Bogentransportwegs P und der Durchmesser der bei-
den jeweiligen Mitlduferwalzen 154 und 156 ist derart
gewahlt, dass die Walzen jeweils einen Spalt zu den ge-
bogenen Umfangssegmenten 112a, 122a und 132a der
Antriebswalzen bilden. Beispielsweise kann die Welle
152 in einer Richtung federgespannt sein, so dass die
Welle gegen die Wellen 108, 120 drtickt, wobei die bei-
den Mitlduferwalzen 154 in die Abstandswalzenlager
112b, 122b eingreifen.

[0022] Mit der zuvor beschriebenen Konstruktion fur
das erfindungsgemafe Bogenregistersystem 100 sind
Bogen, die nacheinander den Bogentransportweg P
durchlaufen, passgenau ausrichtbar, indem jeglicher
Schraglauf (winklige Abweichung) des Bogens beseitigt
wird, um den Bogen in Bezug auf den Transportweg
rechtwinklig zu registrieren, und um den Bogen in Quer-
richtung so zu bewegen, so dass die Mittellinie des Bo-
gens in der Bogentransportrichtung und die Mittellinie
C_ des Bogentransportwegs P zusammenfallen. Die
Mittellinie C, ist selbstverstandlich so angeordnet, dass
sie mit der Mittellinie der nachfolgenden Bearbeitungs-
station zusammenfallt (in dem dargestellten Ausfih-
rungsbeispiel ist dies die Mittelinie eines Markierungs-
partikelbildes auf der Bahn W.) Das Bogenregistersy-
stem 100 steuert den Transport des Bogens entlang des
Bogentransportwegs P zur passgenauen Ausrichtung in
Transportlangsrichtung (in Bezug auf das dargestellte
Ausfihrungsbeispiel also in Ausrichtung mit der Vorder-
kante des Markierungspartikelbildes auf der Bahn W).
[0023] Um einen Schraglauf wie gewiinscht zu besei-
tigen und eine passgenaue Ausrichtung in Quer- und
Langsrichtung zu erreichen, stehen die mechanischen
Elemente des erfindungsgeméaflen Bogenregistersy-
stems 100 in Wirkbeziehung mit einer Steuerung. Ent-
sprechende Steuerungen und Steuersysteme werden
in der US 5,731,680 beschrieben. Die Steuerung emp-
fangt Eingangssignale von einer Vielzahl von Sensoren,
die dem Bogenregistersystem 100 und einer nachgela-
gerten Bearbeitungsstation zugeordnet sind. Anhand
dieser Signale und eines Betriebssystems erzeugt die
Steuerung entsprechende Signale zur Steuerung der
unabhéangigen Schrittmotoren M;, M, und M3 des Bo-
genregistersystems.

[0024] Um den Betrieb des Bogenregistersystems
100 zu erlautern, wird jetzt insbesondere Bezug auf Fig.
5, 6 und 7a-7f genommen, wobei ein Empfangsbogen
S, der sich im Bogentransportweg P befindet, durch eine
vorgelagerte Transportbaugruppe, die (nicht gezeigte)
nicht trennbare Transportwalze umfasst, in die Nahe
des Bogenregistersystems transportiert wird. Dieser
Bogen kann in einem Winkel (z.B. Winkel a in Fig. 5)
zur Mittellinie C; des Bogentransportwegs P ausgerich-
tet sein und kann einen Mittelpunkt A aufweisen, der in
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einer Entfernung zur Mittellinie des Bogentransport-
wegs beabstandet ist (z.B. Entfernung d in Fig. 5). Der
nicht erwlinschte Winkel o und die nicht erwiinschte
Entfernung d entstehen im Allgemeinen durch die Art
der vorgelagerten Transportbaugruppe und sind von
Bogen zu Bogen unterschiedlich.

[0025] Zwei Spaltsensoren 160a, 160b sind oberhalb
der Ebene X, angeordnet (siehe Fig. 5). Die Ebene X
schlieRt die Langsachsen der Antriebswalzen (112, 122,
132) und der Mitlauferwalzen (154, 156) ein. Die
Spaltsensoren 160a, 160b kdnnen beispielsweise opti-
scher oder mechanischer Art sein. Der Spaltsensor
160a ist auf einer Seite (in Querrichtung) der Mittellinie
C, angeordnet, wahrend der Spaltsensor 160b in einem
im Wesentlichen gleichen Abstand auf der gegeniber-
liegenden Seite der Mittellinie C; angeordnet ist.
[0026] Wenn der Spaltsensor 160a die Vorderkante
eines Bogens erfasst, der auf dem Bogentransportweg
P transportiert wird, erzeugt er ein Signal, das an die
Steuerung gesendet wird, um den ersten Schrittmotor
M, zu aktivieren. Wenn der Spaltsensor 160b die Vor-
derkante eines Bogens erfasst, der auf dem Bogen-
transportweg P transportiert wird, erzeugt er ebenfalls
ein Signal, das an die Steuerung gesendet wird, um den
zweiten Schrittmotor M, zu aktivieren. Wenn der Emp-
fangsbogen S insgesamt in Bezug zum Bogentransport-
weg P einem Schraglauf unterworfen ist, wird die Vor-
derkante einer Seite der Mittellinie C; vor der Vorder-
kante der gegeniiberliegenden Seite der Mittellinie er-
kannt (ohne Schraglauf werden die Vorderkanten der
gegenuberliegenden Seiten der Mittellinie selbstver-
standlich gleichzeitig erkannt).

[0027] Wiein Fig. 6 gezeigt, fahrt der erste Schrittmo-
tor M, bei Aktivierung auf eine Drehzahl derart hoch,
dass die erste Antriebswalze 112 bei einer Winkelge-
schwindigkeit gedreht wird, die eine vorbestimmte Um-
fangsgeschwindigkeit fir das gebogene Umfangsseg-
ment 112a erzeugt, die im Wesentlichen gleich der Ein-
trittsgeschwindigkeit eines auf dem Bogentransportweg
P transportierten Bogens ist. Wenn ein Abschnitt des
Bogens S in den Spalt zwischen dem gebogenen Um-
fangssegment 112a der ersten Antriebswalze 112 und
der zugehdrigen Walze der beiden Mitlduferwalzen 154
tritt, wird dieser Bogenabschnitt auf dem Bogentrans-
portweg P im Wesentlichen ohne Unterbrechung weiter
transportiert (siehe Fig. 7b).

[0028] Wenn derzweite Schrittmotor M, von der Steu-
ereinheit aktiviert wird, fahrt er ebenfalls auf eine Dreh-
zahl derart hoch, dass die zweite Antriebswalze 122 bei
einer Winkelgeschwindigkeit gedreht wird (die im We-
sentlichen gleich der Winkelgeschwindigkeit der ersten
Antriebswalze ist), die eine vorbestimmte Umfangsge-
schwindigkeit fiir das gebogene Umfangssegment 122a
der Walze erzeugt, die im Wesentlichen gleich der Ein-
trittsgeschwindigkeit eines auf dem Bogentransportweg
P transportierten Bogens ist. Wenn der Abschnitt des
Bogens S in den Spalt zwischen dem gebogenen Um-
fangssegment 122a der zweiten Antriebswalze 122 und
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der zugehdrigen Walze der beiden Mitlauferwalzen 154
tritt, wird dieser Bogenabschnitt auf dem Bogentrans-
portweg P im Wesentlichen ohne Unterbrechung weiter
transportiert. Wie in Fig. 5 zu erkennen, erfasst der Sen-
sor 160b aufgrund des Winkels o des Bogens S die Bo-
genvorderkante, bevor der Sensor 160a die Vorderkan-
te erfasst. Der Schrittmotor M, wird daher vor Aktivie-
rung des Schrittmotors M, aktiviert.

[0029] Zwei Spurldangssensoren 162a, 162b sind un-
terhalb der Ebene X, angeordnet. Diese Spurldngssen-
soren 162a, 162b sind daher unterhalb der Spalte an-
geordnet, die durch die jeweiligen gebogenen Umfangs-
segmente 112a, 122a und die zugeordneten Walzen der
beiden Mitlduferwalzen 154 gebildet werden. Der Emp-
fangsbogen S unterliegt daher der Steuerung durch die-
se Spalte. Die Spurlangssensoren 162a, 162b kénnen
beispielsweise optischer oder mechanischer Art sein.
Der Spurlangssensor 162a ist auf einer Seite (in Quer-
richtung) der Mittellinie C; angeordnet, wahrend der
Spurlangssensor 162b in einem im Wesentlichen glei-
chen Abstand auf der gegeniiberliegenden Seite der
Mittellinie C_ angeordnet ist.

[0030] Wenn der Sensor 162a die Vorderkante eines
Bogens erfasst, der auf dem Bogentransportweg P
durch die Antriebswalze 112 transportiert wird, erzeugt
er ein Signal, das an die Steuerung gesendet wird, um
den ersten Schrittmotor M, zu deaktivieren. Wenn der
Spaltsensor 162b die Vorderkante eines Bogens er-
fasst, der auf dem Bogentransportweg P durch die An-
triebswalze 122 transportiert wird, erzeugt er ebenfalls
ein Signal, das an die Steuerung gesendet wird, um den
zweiten Schrittmotor M, zu deaktivieren. Wenn der
Empfangsbogen S insgesamt in Bezug zum Bogen-
transportweg P einem Schraglauf unterworfen ist, wird
die Vorderkante einer Seite der Mittellinie C_ vor der
Vorderkante der gegeniiberliegenden Seite der Mittelli-
nie erkannt.

[0031] Wenn der erste Schrittmotor M, durch die
Steuerung 22 deaktiviert wird, fahrt die Drehzahl bis
zum Halt herunter, so dass die erste Antriebswalze 112
eine Winkelgeschwindigkeit von Null hat, um den im
Eingriff befindlichen Abschnitt des Bogens in dem Spalt
zwischen dem gebogenen Umfangssegment 112a der
ersten Antriebswalze 112 und der zugehorigen Walze
der beiden Mitlauferwalzen 154 zu stoppen (siehe Fig.
7¢). Wenn der zweite Schrittmotor M, durch die Steue-
rung deaktiviert wird, fahrt die Drehzahl bis zum Halt
herunter, so dass die erste Antriebswalze 112 eine Win-
kelgeschwindigkeit von Null hat, um den im Eingriff be-
findlichen Abschnitt des Bogens in dem Spalt zwischen
dem gebogenen Umfangssegment 122a der zweiten
Antriebswalze 122 und der zugehdérigen Walze der bei-
den Mitlauferwalzen 154 zu stoppen. Wie ebenfalls in
Fig. 5 zu erkennen, erfasst der Sensor 162b die Bogen-
vorderkante aufgrund des Winkels o. des Bogens S, be-
vor der Sensor 162a die Vorderkante erfasst. Der
Schrittmotor M, wird daher vor Deaktivierung des
Schrittmotors M, deaktiviert. Der Abschnitt des Bogens
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in dem Spalt zwischen dem gebogenen Umfangsseg-
ment 122a der zweiten Antriebswalze 122 und der zu-
gehorigen Walze der beiden Mitlauferwalzen 154 wird
im Wesentlichen festgehalten (d.h. wird nicht in der
Richtung des Bogentransportwegs P bewegt), wahrend
der Abschnitt des Bogens in dem Spalt zwischen dem
gebogenen Umfangssegment 112a der ersten Antriebs-
walze 112 und der zugehdrigen Walze der beiden Mit-
lauferwalzen 154 weiter in Vorwartsrichtung bewegt
wird. Dadurch dreht sich der Empfangsbogen S im We-
sentlichen um seine Mitte A, bis der Schrittmotor M, de-
aktiviert wird. Diese Drehung richtet den Bogen durch
einen Winkel B (im Wesentlichen komplementar zum
Winkel o) rechtwinklig aus und beseitigt den Bogen-
schraglaufin Bezug zum Bogentransportweg P, um des-
sen Vorderkante passgenau auszurichten.

[0032] Sobald der Bogenschraglauf beseitigt worden
ist, wie in der vorausgehenden Beschreibung des ersten
Teils des Betriebszyklus des Bogenregistersystems 100
dargelegt, ist der Bogen fiir die Querausrichtung und
den registrierten Transport zu einem nachgelagerten
Ort bereit. Ein Sensor 164, etwa ein Sensorsatz (entwe-
der optisch oder mechanisch, wie in Bezug auf andere
Sensoren des Bogenregistersystems 100 beschrie-
ben), der in Querrichtung passgenau ausgerichtet ist
(siehe Fig. 5), erfasst eine Seitenkante des Bogens S
und erzeugt ein die Lage dieser Seitenkante anzeigen-
des Signal.

[0033] Das Signal vom Sensor 164 wird an die Steue-
rung Ubergeben, wo das Betriebsprogramm den Ab-
stand (z.B. Abstand d in Fig. 5) des Mittelpunkts A des
Bogens zur Mittellinie C; des Bogentransportwegs P er-
mittelt. Zu einem von dem Betriebsprogramm ermittel-
ten, geeigneten Zeitpunkt werden der erste Schrittmotor
M, und der zweite Schrittmotor M, aktiviert. Die erste
Antriebswalze 112 und die zweite Antriebswalze 122
laufen dann an, um den Transport des Bogens in die
nachgelagerte Richtung zu starten (siehe Fig. 7d). Die
Schrittmotoren fahren auf eine derartige Drehzahl hoch,
dass die Antriebswalzen der Antriebsbaugruppen 102,
104 und 106 bei einer Winkelgeschwindigkeit gedreht
werden, die eine vorbestimmte Umfangsgeschwindig-
keit fur die jeweiligen Abschnitte der gebogenen Um-
fangssegmente erzeugt. Diese vorbestimmte Umfangs-
geschwindigkeit ist beispielsweise im Wesentlichen
gleich der Geschwindigkeit der Bahn W. Obwohl auch
andere vorbestimmte Umfangsgeschwindigkeiten ge-
eignet sind, ist es wichtig, dass diese Geschwindigkeit
im Wesentlichen gleich der Geschwindigkeit der Bahn
W ist, wenn der Empfangsbogen S die Bahn berthrt.
[0034] Mit Blick auf die Kupplungsanordnung fur die
dritte Antriebsbaugruppe 106 beginnt die Drehung der
dritten Antriebswalzen 132 ebenfalls, wenn der erste
Schrittmotor M, aktiviert wird. Wie anhand der Fig. 7a-
7d zu ersehen ist, sind bis zu diesem Punkt des Be-
triebszyklus des Bogenregistersystems 100 die gebo-
genen Umfangssegmente 132a der dritten Antriebswal-
zen 132 nichtin Kontakt mit dem Empfangsbogen S und
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wirken nicht auf diesen ein. Jetzt greifen die gebogenen
Umfangssegmente 132ain den Bogen ein (in dem Spalt
zwischen den gebogenen Umfangssegmenten 132a
und den zugehdrigen Walzen der beiden Mitlauferwal-
zen 156) und nach einer bestimmten Winkeldrehung ge-
ben die gebogenen Umfangssegmente 112a und 122a
der ersten bzw. zweiten Antriebswalze den Bogen frei
(siehe Fig. 7e). Die Steuerung iber den Bogen wird so-
mit von den durch die gebogenen Umfangssegmente
der ersten und zweiten Antriebswalzen und der beiden
Mitlauferwalzen 154 gebildeten Spalte an die geboge-
nen Umfangssegmente der dritten Antriebswalzen und
der beiden Mitlduferwalzen 156 derart Gibergeben, dass
der Bogen nur unter Kontrolle der dritten Antriebswal-
zen 132 auf dem Bogentransportweg P transportiert
wird.

[0035] Sobald sich der Bogen unter alleiniger Kontrol-
le der dritten Antriebswalzen 132 befindet, aktiviert die
Steuerung den dritten Schrittmotor M3. Anhand des von
dem Sensor 164 empfangenen Signals und des Be-
triebssystems der Steuerung treibt der erste Schrittmo-
tor M die dritte Antriebsbaugruppe 106 durch die zuvor
beschriebene Riemenscheiben/Riemengruppe 138 in
einer entsprechenden Richtung und tber einen entspre-
chenden Abstand in Querrichtung an. Der Bogen in den
Spalten zwischen den gebogenen Umfangssegmenten
der dritten Antriebswalzen 132 und der zugehérigen
Walzen der beiden Mitlauferwalzen 156 wird dadurch in
einer Querrichtung zu einem Ort transportiert, an dem
der Mittelpunkt A des Bogens mit der Mittellinie C, des
Bogentransportwegs P zusammenfallt, um die ge-
wiinschte passgenaue Querausrichtung des Bogens zu
schaffen.

[0036] Die dritten Antriebswalzen 132 transportieren
den Bogen weiter entlang dem Bogentransportweg P
mit einer Geschwindigkeit, die im Wesentlichen gleich
der Geschwindigkeit der Bahn W ist, bis die Vorderkante
auf der Bahn zum Aufliegen kommt, und zwar in pass-
genauer Ausrichtung mit dem auf der Bahn angeordne-
ten Bild I. Zu diesem Zeitpunkt 16st die Winkeldrehung
der dritten Antriebswalzen 132 die gebogenen Um-
fangssegmente 132a dieser Walzen von dem Emp-
fangsbogen S (siehe Fig. 7f). Da die gebogenen Um-
fangssegmente 112a und 122a der ersten bzw. zweiten
Antriebswalze 112, 122 ebenfalls keinen Kontakt mit
dem Bogen haben, kann der Bogen mit der Bahn W
ohne Einwirken irgendwelcher Krafte mitlaufen, die an-
sonsten durch die Antriebswalzen auf den Bogen ein-
gewirkt hatten.

[0037] Zu dem Zeitpunkt, an dem die ersten, zweiten
und dritten Antriebswalzen samtlich von dem Bogen ge-
I6st sind, werden die Schrittmotoren My, M, und M5 flr
eine Zeit, die von Signalen abhangt, die von den jewei-
ligen Sensoren 118, 128 und 150 an die Steuerung ge-
sendet werden, aktiviert und anschlieend deaktiviert.
Diese Sensoren sind, wie zuvor beschrieben, Aus-
gangspositionssensoren. Wenn die Schrittmotoren de-
aktiviert werden, befinden sich die ersten, zweiten und
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dritten Antriebswalzen daher in ihrer jeweiligen Aus-
gangsposition. Die Antriebsbaugruppen 102, 104, 106
des erfindungsgemalen Bogenregistersystems 100
befinden sich daher in der in Fig. 7a gezeigten Position,
und das Bogenregistersystem ist bereit, fir den nach-
sten auf dem Bogentransportweg P transportierten Bo-
gen eine Schraglaufkorrektur und eine passgenaue
Ausrichtung in Quer- und Langsrichtung vorzunehmen.
[0038] Wie eingangs erwahnt, sind Registersysteme
nach dem Stand der Technik jedoch insofern begrenzt,
als dass sie nur Empfangsbogen verarbeiten kénnen,
die an dem Bogenregistersystem 100 innerhalb eines
kleinen betrieblichen Zeitfensters eintreffen. Die vorlie-
gende Erfindung sieht Geschwindigkeitsprofile zur Ver-
arbeitung von Bogen vor, die auf3erhalb des normalen
betrieblichen Zeitfensters eintreffen.

[0039] Fig. 8 zeigt eine Zeitkurve eines normalen Ge-
schwindigkeitsprofils. Die Zeitkurve zeigt die Umfangs-
geschwindigkeit der ersten und zweiten gebogenen
Umfangssegmente 112a, 122a der ersten und zweiten
Antriebswalzen 112, 122, wahrend sie in den Emp-
fangsbogen S eingreifen und diesen durch den Aus-
richtprozess bewegen. Der Prozess beginnt zum Zeit-
punkt A, wenn das Bogenregistersystem ein Referenz-
signal (F-PERF) empfangt, das anzeigt, dass sich das
Bild | an einem vorbestimmten Referenzort in Bezug
zum Bogenauflagepunkt befindet. Zum Zeitpunkt B wird
die Vorderkante des Bogens S von den Spaltsensoren
160a, 160b erfasst. Zum Zeitpunkt C beschleunigen die
Antriebswalzen 112, 122 derart, dass die Umfangsseg-
mente 112a, 122a bei der Eintrittsgeschwindigkeit 210
in den Empfangsbogen S eingreifen. Die Eintrittsge-
schwindigkeit 210 ist eine relativ hohe Geschwindigkeit,
mit der der Empfangsbogen S zu den Spurlangssenso-
ren bewegt wird. Zum Beispiel kann die Eintrittsge-
schwindigkeit ca. 32,5 Zoll/s betragen. Zum Zeitpunkt D
wird die Vorderkante des Bogens S von den Spurlangs-
sensoren erfasst. Zu diesem Zeitpunkt wird die Verzo-
gerung der Bogengeschwindigkeit eingeleitet. Um den
Schraglauf des Bogens S zu korrigieren, lasst sich die
Drehzahl der beiden Antriebswalzen 112, 122 unabhan-
gig voneinander verzdgern, wie zuvor beschrieben.
Zum Zeitpunkt E, wenn beide Antriebswalzen die Ver-
zbgerung abgeschlossen haben, ist der Empfangsbo-
gen S passgenau ausgerichtet und der Schraglauf kor-
rigiert.

[0040] Nach dem Zeitpunkt E verweilt der Bogen fir
eine bestimmte Zeitdauer, bevor er zum Zeitpunkt F auf
Bahngeschwindigkeit 220 beschleunigt. Die Bahnge-
schwindigkeit 220 ist die Geschwindigkeit, mit der der
Empfangsbogen S der sich bewegenden Bahn W zuge-
fuhrt wird. Die Bahngeschwindigkeit ist ungeféahr gleich
der Geschwindigkeit, mit der sich die Bahn W bewegt.
Zum Beispiel kann die Eintrittsgeschwindigkeit ca.
17,68 Zoll/s (44,91 cm/s) betragen. Zum Zeitpunkt H,
nachdem der Empfangsbogen auf eine Bahngeschwin-
digkeit 220 beschleunigt worden ist, wird die Queraus-
richtung veranlasst. Die Querausrichtung wird vor dem
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Zeitpunkt J beendet. Zum geeigneten Zeitpunkt K trifft
der Empfangsbogen S auf die sich bewegende Bahn W
auf.

[0041] Das zuvor beschriebene Geschwindigkeits-
profil sieht eine passgenaue Ausrichtung von Emp-
fangsbogen vor, die innerhalb eines kleinen betriebli-
chen Zeitfensters eintreffen. Dieses Geschwindigkeits-
profil berlcksichtigt jedoch keine Empfangsbogen, die
zu spét eintreffen. Wenn ein Empfangsbogen spéater als
innerhalb des standardmafigen betrieblichen Zeitfen-
sters vorgesehen eintrifft, hat der Bogen keine Zeit, um
aus hoher Geschwindigkeit abzubremsen, zu verweilen
und zum richtigen Zeitpunkt auf Bahngeschwindigkeit
zu beschleunigen. Registersysteme nach dem Stand
der Technik stoppen Ublicherweise einen Bogen, wenn
er zu spat eintrifft. Nach einem bevorzugten Ausfih-
rungsbeispiel der Erfindung ist ein erstes, modifiziertes
Geschwindigkeitsprofil vorgesehen, um Bogen ein-
wandfrei auszurichten, die spater als in dem standard-
maRigen betrieblichen Zeitfenster vorgesehen eintref-
fen. Dieses erste modifizierte Geschwindigkeitsprofil
wird mit Bezug auf die Zeitkurve aus Fig. 9a bespro-
chen.

[0042] Wenn ein Empfangsbogen S zu spat an dem
Bogenregistersystem 100 eintrifft, wird er an den
Spaltsensoren zu einem spateren Zeitpunkt als erwartet
erfasst. Beispielsweise kann der Empfangsbogen von
den Spaltsensoren 160a, 160b zum Zeitpunkt B, erfasst
werden, der hinter dem Zeitpunkt B (Fig. 8) liegt, zu dem
der Empfangsbogen normalerweise erfasst wiirde. In
diesem Fall liegt der Empfangsbogen S in Bezug auf
das zum Zeitpunkt A empfangene Bildreferenzsignal
zurlck. Das Bildreferenzsignal wird in Ansprechen auf
die Bewegung der Bahn W erzeugt, die sich unabhangig
von dem Ausrichtprozess bewegt. Der Empfangsbogen
S muss daher unter Berlicksichtigung des verzogerten
Eintreffens gentigend Zeit auftholen, um zum richtigen
Zeitpunkt K auf der Bahn W aufzutreffen.

[0043] Zum Zeitpunkt C; beschleunigen sich die An-
triebswalzen wie Ublich, um bei Eintrittsgeschwindigkeit
210 in den Empfangsbogen S einzugreifen. Zum Zeit-
punkt D4, wenn die Spurldngssensoren 162a, 162b die
Vorderkante des Empfangsbogens S erfassen, wird ein
Abbremsvorgang eingeleitet. Wenn der Empfangsbo-
gen S zum Zeitpunkt E; zum Halten kommt, ist jeglicher
Schraglauf des Empfangsbogens korrigiert. Im Unter-
schied zu dem normalen Geschwindigkeitsprofil ver-
weilt der Empfangsbogen S jedoch nur fiir eine kurze
Dauer nach dem Zeitpunkt E,. Beispielsweise verweilt
der Empfangsbogen S mdéglicherweise fiir ca. eine Mil-
lisekunde, bevor zum Zeitpunkt F, die Beschleunigung
beginnt. Die kurzere Verweildauer nach Zeitpunkt E,
und vor dem Beschleunigungszeitpunkt F, gleicht einen
bestimmten Zeitverlust aus, den der Empfangsbogen S
aufgrund seines verspateten Eintreffens erlitten hat. Um
einen zusatzlichen Zeitverlust auszugleichen, wird der
Empfangsbogen S zum Zeitpunkt F; auf eine Geschwin-
digkeit 230 beschleunigt, die héher als die Bahnge-
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schwindigkeit 220 ist. Zum Beispiel kann die Eintrittsge-
schwindigkeit 230 ca. 22,1 Zoll/s (56,13 cm/s) betragen.
Der Empfangsbogen behalt fir eine Zeitdauer diese Ge-
schwindigkeit 230 bei, was ausreicht, um das verzoger-
te Eintreffen auszugleichen. Beispielsweise kann der
Empfangsbogen die Geschwindigkeit 230 bis zum Zeit-
punkt G4 beibehalten, wonach der Empfangsbogen wie-
der auf Bahngeschwindigkeit 220 abgebremst wird. Die
Zeitdauer zwischen Zeitpunkt F; und Zeitpunkt G, ist
variabel, um unterschiedliche Verzdégerungen der ein-
treffenden Empfangsbogen zu berticksichtigen. Um ei-
ne relativ kleine Zeitverzégerung zu berucksichtigen,
kann G, dicht an F, liegen. Um eine relativ gro3e Ver-
z8gerung zu berlicksichtigen, kann G4 so spat wie mog-
lich gewahlt sein. Allerdings gibt es eine Einschrankung
in Bezug darauf, wie spat der Zeitpunkt G, in dem Ge-
schwindigkeitsprofil vorgesehen sein kann. Der Zeit-
punkt G, muss so friih liegen, dass der Empfangsbogen
S auf Bahngeschwindigkeit 220 abbremsen kann, bevor
der Empfangsbogen zum Zeitpunkt K auf die sich be-
wegende Bahn W auftrifft.

[0044] Durch die Verwendung dieses ersten, modifi-
zierten Geschwindigkeitsprofils ist das Registersystem
100 in der Lage, den verspatet eintreffenden Empfangs-
bogen S zu verarbeiten, so dass der Bogen ausreichend
Zeit gewinnt, um zum richtigen Zeitpunkt K auf die sich
bewegende Bahn W aufzutreffen. Gemaf weiterer Aus-
fihrungsbeispiele der vorliegenden Erfindung sind wei-
tere Geschwindigkeitsprofile zur Verarbeitung verspéatet
eintreffender Empfangsbogen vorgesehen. Als Beispiel
wird ein zweites modifiziertes Geschwindigkeitsprofil
unter Bezug auf Fig. 9b besprochen.

[0045] In diesem zweiten modifizierten Geschwindig-
keitsprofil wird der Empfangsbogen S von den Spaltsen-
soren 160a, 160b zum Zeitpunkt B, erfasst, einem Zeit-
punkt, der ebenfalls spater als erwartet ist. Zum Zeit-
punkt C, beschleunigen die Antriebswalzen 112, 122
wie Ublich, um mit den gebogenen Umfangssegmenten
112a, 122a bei Eintrittsgeschwindigkeit 210 in den Emp-
fangsbogen S einzugreifen. Der Empfangsbogen S wird
dann mit Eintrittsgeschwindigkeit 210 bis zum Zeitpunkt
D, weiter transportiert, zu dem eine Verzégerung ein-
geleitet wird. Der Empfangsbogen S wird jedoch nicht
zum Halten gebracht, wie in den bisher beschriebenen
Geschwindigkeitsprofilen. Statt dessen wird der Emp-
fangsbogen S direkt auf Bahngeschwindigkeit 220 ver-
zdgert, um verlorene Zeit aufzuholen. Der Bogen er-
reicht die Bahngeschwindigkeit 220 zum Zeitpunkt E,.
Das zweite, modifizierte Geschwindigkeitsprofil ist va-
riabel, um unterschiedliche Verzégerungen bei der An-
kunftszeit zu beriicksichtigen. Insbesondere lasst sich
der Zeitpunkt D, derart einstellen, dass der Empfangs-
bogen S die jeweilige Verspatungszeit aufholt, um zum
richtigen Zeitpunkt K auf die sich bewegende Bahn W
auftreffen zu kénnen. Diese Variabilitdt unterliegt der
einzigen Bedingung, dass der Schraglauf korrigiert sein
muss, bevor die Registrierung in Querrichtung zum Zeit-
punkt H beginnt, und dass der Empfangsbogen die
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Bahngeschwindigkeit 220 vor dem Zeitpunkt K erreicht
haben muss, zu dem der Bogen auf die sich bewegende
Bahn W auftrifft.

[0046] Zur Verarbeitung verspatet eintreffender Emp-
fangsbogen S ist zudem ein drittes, modifiziertes Ge-
schwindigkeitsprofil vorgesehen. Dieses dritte, modifi-
zierte Geschwindigkeitsprofil wird nachfolgend unter
Bezug auf Fig. 9c besprochen. Zum Zeitpunkt B; wird
der Empfangsbogen S von den Spaltsensoren 160a,
160b spater als erwartet erfasst. Zum Zeitpunkt C5 be-
schleunigen sich die Antriebswalzen 112, 122, um bei
Eintrittsgeschwindigkeit 210 in den Empfangsbogen S
einzugreifen. Zum Zeitpunkt D3, wenn die Spurlangs-
sensoren 162a, 162b den Empfangsbogen S erfassen,
wird ein Abbremsvorgang eingeleitet. Der Empfangsbo-
gen S wird jedoch nicht zum Halten gebracht. Statt des-
sen wird der Empfangsbogen auf eine variable Ge-
schwindigkeit 240 verzdgert. Der Empfangsbogen S
halt die variable Geschwindigkeit 240 bis zum Zeitpunkt
G3;, wenn er auf Bahngeschwindigkeit 220 beschleunigt
wird. In diesem dritten modifizierten Geschwindigkeits-
profil ist die Geschwindigkeit 240 variabel, um unter-
schiedliche Verspatungszeiten des Empfangsbogens
zu bertcksichtigen. Um relativ kleine Verspatungen zu
bertcksichtigen, ist beispielsweise eine niedrigere Ge-
schwindigkeit 240 wahlbar; um relativ groRe Verspatun-
gen zu bericksichtigen, ist eine hdhere Geschwindig-
keit 240 wahlbar. Es sei darauf hingewiesen, dass bei
Wahl einer Geschwindigkeit 240, die hoher als die
Bahngeschwindigkeit 220 ist, der Empfangsbogen zum
Zeitpunkt Gz nicht auf Bahngeschwindigkeit 220 be-
schleunigt, sondern verzdgert wird. Wie in den vorheri-
gen Geschwindigkeitsprofilen findet die Querausrich-
tung zwischen dem Zeitpunkt H und dem Zeitpunkt J
statt. Der Empfangsbogen S trifft dann auf die sich be-
wegende Bahn W zum richtigen Zeitpunkt K auf.
[0047] Das zweite und das dritte, modifizierte Ge-
schwindigkeitsprofil sind sich insofern ahnlich, als dass
der Empfangsbogen S wahrend des Ausrichtprozesses
nicht zum Halten gebracht wird. In einem bestimmten
Punkt decken sich diese beiden Geschwindigkeitsprofi-
le sogar. Beispielsweise ist die Geschwindigkeit 240 des
dritten, modifizierten Geschwindigkeitsprofils (Fig. 9c)
derart wahlbar, dass sie der Eintrittsgeschwindigkeit
210 entspricht. Zum Zeitpunkt D; kommt es daher zu
keiner Verzogerung des dritten modifizierten Geschwin-
digkeitsprofils. Statt dessen findet zum Zeitpunkt G5 ei-
ne Verzdgerung von Eintrittsgeschwindigkeit 210 auf
Bahngeschwindigkeit 220 statt. Der Zeitpunkt D, des
zweiten modifizierten Geschwindigkeitsprofils (Fig. 9b)
kann so gewéhlt sein, dass er mit dem Zeitpunkt G; des
dritten modifizierten Geschwindigkeitsprofils lberein-
stimmt, und dass die entsprechende Verzégerung von
Eintrittsgeschwindigkeit 210 auf Bahngeschwindigkeit
220 zu diesem Zeitpunkt stattfindet. An diesem Konver-
genzpunkt (Deckungspunkt) halten das zweite und drit-
te, modifizierte Geschwindigkeitsprofil den Empfangs-
bogen S auf Eintrittgeschwindigkeit 210, bis dieser zu
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einem Zeitpunkt, der dem Zeitpunkt G; aus Fig. 9c ent-
spricht, direkt auf Bahngeschwindigkeit verzégert wird.
[0048] Von den drei modifizierten Geschwindigkeits-
profilen zur Verarbeitung verspateter Empfangsbogen
ist das erste modifizierte Geschwindigkeitsprofil das be-
vorzugte. Das erste modifizierte Geschwindigkeitsprofil
ermoglicht eine problemlose Schraglaufkorrektur, in-
dem der Empfangsbogen S zum Halten gebracht wird,
nachdem dessen Vorderkante von den Spurlangssen-
soren 162a, 162b erfasst worden ist.

[0049] Die vorliegende Erfindung sieht zudem Verfah-
ren zum Ausrichten von Empfangsbogen vor, die an
dem Bogenregistersystem 100 friiher als innerhalb des
normalen betrieblichen Zeitfensters eintreffen. Wenn
ein Empfangsbogen S zu friilh an dem Bogenregistersy-
stem 100 eintrifft, kénnte seine Vorderkante den voraus-
gehenden Bogen Uberlagern. In diesem Fall erfassen
die Spurlangssensoren 162a, 162b die Vorderkante des
Empfangsbogens S nicht, woraufhin ein Ausrichtungs-
fehler auftritt. Gemaf einem bevorzugten Ausfiihrungs-
beispiel der Erfindung ist ein Geschwindigkeitsprofil zur
Verarbeitung von Empfangsbogen vorgesehen, die zu
frih eintreffen. Als Beispiel wird ein viertes modifiziertes
Geschwindigkeitsprofil unter Bezug auf Fig. 10 bespro-
chen.

[0050] Wenn ein Empfangsbogen S zu friih an dem
Bogenregistersystem 100 eintrifft, wird er an den
Spaltsensoren zu einem friiheren Zeitpunkt als erwartet
erfasst. Beispielsweise kann der Empfangsbogen zum
Zeitpunkt B, erfasst werden, der vor dem Zeitpunkt B
(Fig. 8) liegt, zu dem der Empfangsbogen normalerwei-
se erfasst wirde. In diesem Fall ist der Empfangsbogen
S in Bezug auf das zum Zeitpunkt A empfangene Bild-
referenzsignal zu frih. Wenn die Verarbeitung wie Ub-
lich fortgesetzt wiirde, kdnnte der verfriihte Empfangs-
bogen S den vorausgehenden Bogen einholen und
moglicherweise tUberlagern, wodurch ein Ausrichtungs-
fehler verursacht wird. Der Empfangsbogen S muss da-
her fir eine Zeitdauer verzogert werden, oder er muss
in anderer Weise ausgerichtet werden, um Ausrich-
tungsfehler zu venneiden und sicherzustellen, dass der
Empfangsbogen S zum richtigen Zeitpunkt K auf die
Bahn W auftrifft.

[0051] Wenn ein zu frih eintreffender Bogen geman
diesem vierten modifizierten Geschwindigkeitsprofil er-
fasst wird, versucht das Bogenregistersystem 100, den
Bogen normal auszurichten. Zum Zeitpunkt C, be-
schleunigen sich die Antriebswalzen 112, 122 wie ub-
lich, um mit den gebogenen Umfangssegmenten 112a,
122a bei Eintrittsgeschwindigkeit 210 in den Empfangs-
bogen S einzugreifen. Das Bogenregistersystem 100
wartet dann eine entsprechende Zeit, um zu ermitteln,
ob die Spurlangserfassung stattfindet. Zum Zeitpunkt
D,, der spéter als Zeitpunkt C, liegt, verglichen mit Zeit-
punk D und Zeitpunkt C in Fig. 8, ermittelt das Bogen-
registersystem, dass die normale Spurlangserfassung
nicht erfolgt ist. Der Empfangsbogen S wird daher zum
Zeitpunkt D, angehalten. Ausrichtung und Schréglauf-
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korrektur werden durchgefiihrt, indem die Erfassung
durch die Spaltsensoren als Referenz dient, nicht die
Spurlangserfassung. Die Spaltsensoren 160a, 160b
sind typischerweise in der Lage, die Vorderkante des
Empfangsbogens S sogar dann zu erfassen, wenn die-
se zu frih eintrifft, weil zum Zeitpunkt der Spaltsensor-
erfassung der zu frih eintreffende Empfangsbogen S
im Allgemeinen den vorausgehenden Bogen noch nicht
eingeholt hat. Die Ausrichtung anhand der Spaltsenso-
rerfassung ist aufgrund der eingeschrankten Genauig-
keit der Spaltsensoren etwas ungenauer; dieses Aus-
richtverfahren wird daher normalerweise nicht bevor-
zugt. Die Genauigkeitsabweichung ist jedoch relativ
klein und daher zur gelegentlichen Ausrichtung verfriih-
ter Empfangsbogen tolerierbar.

[0052] Zum entsprechenden Zeitpunkt F, wird der
Empfangsbogen S auf Bahngeschwindigkeit 220 be-
schleunigt. Es sei darauf hingewiesen, dass der Emp-
fangsbogen in dem Bogenregistersystem 100 zum Zeit-
punkt D, eine weitere Strecke zurlickgelegt hat, als ein
Empfangsbogen zum Zeitpunkt D normalerweise zu-
riickgelegt hatte (Fig. 8). Das ist darauf zurlickzufiihren,
dass der zu friih eintreffende Empfangsbogen fiir eine
etwas langere Zeit bis zum Zeitpunkt D, auf Eintrittsge-
schwindigkeit 210 gehalten wurde, um sicherzustellen,
dass keine Spurlangserfassung auftrat. Um diese Lage-
differenz zu bericksichtigen, erfolgt die Beschleuni-
gung des Bogens auf Bahngeschwindigkeit 220 zum
Zeitpunkt F4 absolut gesehen spéater als zum Zeitpunkt
F (Fig. 8). Der Empfangsbogen S verbringt daher eine
relativ kiirzere Zeitdauer auf Bahngeschwindigkeit 220;
die Lagedifferenz wird korrigiert, und der Empfangsbo-
gen S trifft zum richtigen Zeitpunkt K auf die sich bewe-
gende Bahn W auf. In der Zwischenzeit wird, wie iblich,
zwischen Zeitpunkt H und Zeitpunkt J eine Querausrich-
tung durchgefihrt.

[0053] Zur Verarbeitung von Empfangsbogen, die zu
friih an dem Bogenregistersystem 100 eintreffen, ist ein
funftes, modifiziertes Geschwindigkeitsprofil vorgese-
hen, wie in Fig. 10b gezeigt. In diesem flinften, modifi-
zierten Geschwindigkeitsprofil wird der Empfangsbo-
gen S von den Spaltsensoren 160a, 160b zum Zeitpunkt
Bs erfasst, einem Zeitpunkt, der ebenfalls friiher als er-
wartet ist. Zum Zeitpunkt C5 beschleunigen die An-
triebswalzen wie Ublich, um bei Eintrittsgeschwindigkeit
210 in den Empfangsbogen S einzugreifen. Zum Zeit-
punkt Dg, wird eine Verzégerung eingeleitet. Der Emp-
fangsbogen S wird jedoch nicht vollstadndig zum Halten
gebracht, wie in dem vorausgehenden Geschwindig-
keitsprofil (Fig. 10a). Statt dessen wird der Empfangs-
bogen auf die Geschwindigkeit 250 verzdgert, die aus-
reichend niedrig gewahlt ist, um zu verhindern, dass der
Empfangsbogen S den vorausgehenden Bogen einholt.
Zeitpunkt C5 und Geschwindigkeit 250 kdnnen variabel
sein, um die verschiedenen Zeitraume zu bericksichti-
gen, zu denen ein Empfangsbogen friher als erwartet
eintreffen kann.

[0054] Wenn der Empfangsbogen S von den Spur-
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langssensoren zum Zeitpunkt Dg, erfasst wird, wird eine
zweite Verzdgerung eingeleitet, die dieses Mal in einem
vollstandigen Halt zum Zeitpunkt E5 endet. Dadurch
kann die Erfassung des Empfangsbogens an den Spur-
langssensoren 162a, 162b als Referenz fiir den Aus-
richtprozess dienen, was im Vergleich zu der Spaltsen-
sorerfassung zu einer hoheren Ausrichtgenauigkeit
fuhrt. Zum Zeitpunkt F wird der Empfangsbogen S auf
Bahngeschwindigkeit 220 beschleunigt. Wie in allen an-
deren Geschwindigkeitsprofilen findet die Querausrich-
tung zwischen dem Zeitpunkt H und dem Zeitpunkt J
statt. Der Empfangsbogen trifft dann zum richtigen Zeit-
punkt K auf die sich bewegende Bahn W auf.

[0055] Da die ersten und die zweiten Antriebswalzen
112, 122 unabhangig voneinander arbeiten, ist es mog-
lich, dass fir die jeweiligen Walzen vollkommen unter-
schiedliche Geschwindigkeitsprofile verwendet werden.
Wenn ein Empfangsbogen S am Bogenregistersystem
100 mit sehr starkem Schraglauf eintrifft, ist es mdglich,
dass eine Seite des Bogens S friher als tblich und die
andere Seite spater als Ublich eintrifft. Beispielsweise
kénnten die Spaltsensoren 160a die Vorderkante eines
Endes des Bogens S friher als erwartet erfassen, und
die Spaltsensoren 160b kdonnten die Vorderkante des
anderen Endes des Bogens S spater als erwartet erfas-
sen. Die vorliegende Erfindung sieht vor, die geeigneten
Geschwindigkeitsprofile zu verwenden, um die erste
und zweite Antriebswalze 112, 122 derart anzusteuern,
dass Schraglauf korrigiert wird. Insbesondere waren
das erste, zweite oder dritte, modifizierte Geschwindig-
keitsprofil (Fig. 9a-9c) verwendbar, um das zu spéat ein-
treffende Ende des Bogens zu verarbeiten, wahrend
das vierte oder fiinfte, modifizierte Geschwindigkeits-
profil (Fig. 10a-10b) verwendbar ware, um das zu frih
eintreffende Ende des Bogens zu verarbeiten. Dies wiir-
de eine einwandfreie Schraglaufkorrektur und Spur-
langsausrichtung des gesamten Bogens S bewirken.
[0056] Obwohl die Erfindung mit besonderem Bezug
auf eine elektrofotografische Vorrichtung und auf elek-
trofotografische Verfahren beschrieben wurde, ist die
vorliegende Erfindung auch auf andere Bereiche an-
wendbar, in denen eine passgenaue Ausrichtung einer
sich bewegenden Bahn mit einem bildtragenden Ele-
ment zu erfolgen hat.

[0057] Die Erfindung wurde mit besonderem Bezug
auf bevorzugte Ausfiihrungsbeispiele beschrieben, ist
aber nicht darauf beschrankt, sondern kann innerhalb
ihres Geltungsbereichs Anderungen und Abwandlun-
gen unterzogen werden.

Bezugszeichen
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richtiger Zeitpunkt
erster Schrittmotor
zweiter Schrittmotor
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20

M5 dritter Schrittmotor

P Bogentransportweg

S Empfangsbogen

T Ubertragungsstation

W Bahn

100 Bogenregistersystem
102 erste Antriebsbaugruppe
104 zweite Antriebsbaugruppe
106 dritte Antriebsbaugruppe
108 erste Welle

110 Rahmen

110c  Lager

110d  Lager

112 erste Antriebswalze
112a  Umfangssegment

114 Getriebezug

118 Sensormechanismus
120 zweite Welle

122 zweite Antriebswalze
122a  Umfangssegment

124a Rad

124 Getriebezug

126 Erkennungszeichen

128 Sensormechanismus
130 Rohr

132 dritte Antriebswalze
132a  Umfangssegment

134 Stift

136 Nut

138 Riemenscheiben/Riemengruppe
138a Riemenscheibe

138b  Riemenscheibe

140 Halterung

142 dritte Antriebswelle

144 Rad

146 Platte

148 Erkennungszeichen

150 Sensormechanismus
152 Welle

154 Mitlauferwalzen

160a  Spaltsensor

160b  Spaltsensor

162a  Spurldngssensor

162b  Spurldngssensor

210 Eintrittsgeschwindigkeit
220 Bahngeschwindigkeit
230 erhdhte Geschwindigkeit
240 variable verringerte Geschwindigkeit
250 variable verringerte Geschwindigkeit
Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum Bewegen eines Empfangsele-

ments (S) in eine passgenau ausgerichtete Bezie-
hung mit einem sich bewegenden, bildtragenden
Element, das sich mit einer Bildtransportgeschwin-
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digkeit (220) bewegt, wobei die Vorrichtung folgen-
des umfasst:

einen Motor (My);

ein Antriebselement (112), das in Eingriff mit
dem Empfangselement (S) bringbar ist;

eine Antriebskupplung (108, 114), die den Mo-
tor (M) und das Antriebselement (112) mitein-
ander verbindet;

einen Sensor (160a,b), der die Vorderkante des
Empfangselements erfasst;

einen Zeitgeber, der die Zeit ermittelt, in der die
Vorderkante des Empfangselements (S) als
aulerhalb eines normalen betrieblichen Zeit-
fensters befindlich erfasst wird; und

eine Steuerung (22), die zur Ansteuerung des
Motors (M) betreibbar ist, um die Bewegung
des Empfangselements (S) unter Berlcksichti-
gung der Zeit zu steuern, in der das Empfangs-
element (S) als auRerhalb des normalen be-
trieblichen Zeitfensters befindlich erfasst wird,
und um das Empfangselement (S) zu einem
richtigen Zeitpunkt (K) und mit einer Geschwin-
digkeit, die im Wesentlichen gleich der Bild-
transportgeschwindigkeit (220) ist, dem bildtra-
genden Element zuzufiihren.

Vorrichtung zum Bewegen eines Empfangsele-
ments (S), das einen ersten Endabschnitt und einen
zweiten, dem ersten Endabschnitt gegenuberlie-
genden Endabschnitt umfasst, in eine ausgerichte-
te Beziehung mit einem bildtragenden Element, das
sich mit einer Bildtransportgeschwindigkeit (220)
bewegt, wobei die Vorrichtung folgendes umfasst:

eine erste Antriebsgruppe (102) mit einem er-
sten Motor (M), einem ersten Antriebselement
(112) und einer ersten Antriebskupplung (108,
114), die den ersten Motor (M) mit dem ersten
Antriebselement verbindet;

einen ersten Sensor (160a), der eine erste Vor-
derkante des ersten Endabschnitts des Emp-
fangselements (S) erfasst;

einen ersten Zeitgeber, der eine erste Zeit er-
mittelt, in der die Vorderkante des ersten End-
abschnitts des Empfangselements (S) als au-
Rerhalb eines normalen betrieblichen Zeitfen-
sters befindlich erfasst wird;

eine zweite Antriebsgruppe (104) mit einem
zweiten Motor (M,), einem zweiten Antriebs-
element (122) und einer zweiten Antriebskupp-
lung (120, 124), die den zweiten Motor (M,) mit
dem zweiten Antriebselement (122) verbindet;
einen zweiten Sensor (160b), der eine zweite
Vorderkante des zweiten Endabschnitts des
Empfangselements (S) erfasst;

einen zweiten Zeitgeber, der eine zweite Zeit
ermittelt, in der die Vorderkante des zweiten
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Endabschnitts des Empfangselements (S) als
auRerhalb eines normalen betrieblichen Zeit-
fensters befindlich erfasst wird; und

eine Steuerung, die zur Ansteuerung des er-
sten und zweiten Motors (M4, M,) betreibbar
ist, um die Bewegung des ersten bzw. zweiten
Endabschnitts des Empfangselements (S) un-
abhangig voneinander zu steuern, um die Zeit
zu beriicksichtigen, in der die erste und zweite
Vorderkante als auRerhalb des normalen be-
trieblichen Zeitfensters befindlich erfasst wer-
den, und um das Empfangselement (S) zu ei-
nem richtigen Zeitpunkt und mit einer Ge-
schwindigkeit, die im Wesentlichen gleich der
Bildtransportgeschwindigkeit (220) ist, dem
bildtragenden Element zuzufiihren.

Vorrichtung zum Bewegen eines Empfangsele-
ments (S) in eine passgenau ausgerichtete Bezie-
hung mit einem sich bewegenden, bildtragenden
Element, das sich mit einer Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) bewegt, wobei die Vorrichtung folgen-
des umfasst:

einen Motor (M,);

ein Antriebselement (102), das in Eingriff mit
dem Empfangselement (S) bringbar ist;

eine Antriebskupplung (108, 114), die den Mo-
tor (M) und das Antriebselement (112) mitein-
ander verbindet;

einen Sensor (160a,b), der die Vorderkante des
Empfangselements (S) erfasst;

einen Zeitgeber, der die zeitliche Verzégerung
zwischen einer erwarteten Erfassungszeit und
einer tatsachlichen Erfassungszeit des Emp-
fangselements (S) ermittelt, zu der der Sensor
(160a,b) die Vorderkante des Empfangsele-
ments (S) erfasst; und

eine Steuerung (22), die derart betreibbar ist,
dass der Motor (M) die Bewegung des Emp-
fangselements (S) auf eine Geschwindigkeit
(230) beschleunigt, die gréRer als die Bildtrans-
portgeschwindigkeit (220) ist, und zwar fur eine
Zeitdauer, die ausreichend bemessen ist, um
die zeitliche Verzdégerung zu beriicksichtigen,
und um die Bewegung des Empfangselements
(S) auf eine Geschwindigkeit zu verzogern, die
im Wesentlichen gleich der Bildtransportge-
schwindigkeit (220) ist.

4. \Vorrichtung zum Bewegen eines Empfangsele-

ments (S) in eine passgenau ausgerichtete Bezie-
hung mit einem sich bewegenden, bildtragenden
Element, das sich mit einer Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) bewegt, wobei die Vorrichtung folgen-
des umfasst:

einen Motor (M,);
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ein Antriebselement (102), das in Eingriff mit
dem Empfangselement (S) bringbar ist;

eine Antriebskupplung (108, 114), die den Mo-
tor (M) und das Antriebselement (112) mitein-
ander verbindet;

einen Sensor (160a,b), der die Vorderkante des
Empfangselements (S) erfasst;

einen Zeitgeber, der die zeitliche Verzégerung
zwischen einer erwarteten Erfassungszeit und
einer tatsachlichen Erfassungszeit des Emp-
fangselements (S) ermittelt, zu der der Sensor
(160a,b) die Vorderkante des Empfangsele-
ments (S) erfasst; und

eine zur Ansteuerung des Motor betreibbare
Steuerung (22), um die Bewegung des Emp-
fangselements (S) nach Erfassung durch den
Sensor (160a,b) anzuhalten, um die Bewegung
des Empfangselements (S) auf eine Geschwin-
digkeit (230) zu beschleunigen, die groRer als
die Bildtransportgeschwindigkeit (220) ist, und
zwar fur eine Zeitdauer, die ausreicht, um die
Verzdgerungszeit zu berlcksichtigen, und

um die Bewegung des Empfangselements (S)
auf eine Geschwindigkeit zu verzdgern, die im
Wesentlichen gleich der Bildtransportge-
schwindigkeit (220) ist.

5. Vorrichtung zum Bewegen eines Empfangsele-

ments (S) in eine passgenau ausgerichtete Bezie-
hung mit einem sich bewegenden bildtragenden
Element, das sich mit einer Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) bewegt, wobei die Vorrichtung folgen-
des umfasst:

einen Motor (My);

ein Antriebselement (102), das in Eingriff mit
dem Empfangselement (S) bringbar ist;

eine Antriebskupplung (108, 114), die den Mo-
tor (M) und das Antriebselement (112) mitein-
ander verbindet;

einen Sensor (160a,b), der die Vorderkante des
Empfangselements (S) erfasst; und

eine zur Ansteuerung des Motor (M) betreib-
bare Steuerung (22), um die Bewegung des
Empfangselements (S) fur eine Zeitdauer an-
zuhalten, die ausreicht, um einen Spalt zwi-
schen dem Empfangselement (S) und einem
vorausgehenden Empfangselement (S) zu
wahren, und zwar auf Basis einer von dem Sen-
sor (160a,b) erfassten Zeit, und um die Bewe-
gung des Empfangselements (S) auf eine Ge-
schwindigkeit zu beschleunigen, die im We-
sentlichen gleich der Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) ist.

6. Vorrichtung zum Bewegen eines Empfangsele-

ments (S) in eine passgenau ausgerichtete Bezie-
hung mit einem sich bewegenden, bildtragenden
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Element, das sich mit einer Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) bewegt, wobei die Vorrichtung folgen-
des umfasst:

einen Motor (M,);

ein Antriebselement (102), das in Eingriff mit
dem Empfangselement (S) bringbar ist;

eine Antriebskupplung (108, 114), die den Mo-
tor (M) und das Antriebselement (112) mitein-
ander verbindet;

einen Sensor (160a,b), der die Vorderkante des
Empfangselements (S) erfasst; und

eine zur Ansteuerung des Motor (M) betreib-
bare Steuerung (22), um die Bewegung des
Empfangselements (S) auf eine Geschwindig-
keit (240, 250) zu verzdgern, die ausreichend
niedrig ist, um einen Spalt zwischen dem Emp-
fangselement (S) und

einem vorausgehenden Empfangselement (S)
zu wahren, und zwar auf Basis einer von dem
Sensor (160a,b) erfassten Zeit, und um die Be-
wegung des Empfangselements (S) auf eine
Geschwindigkeit zu beschleunigen, die im We-
sentlichen gleich der Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) ist.

7. Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements

(S) in eine passgenau ausgerichtete Beziehung mit
einem sich bewegenden bildtragenden Element,
das sich mit einer Bildtransportgeschwindigkeit
(220) bewegt, wobei das Verfahren folgende Schrit-
te umfasst:

Ermitteln, dass das Empfangselement (S) an
dem Registersystem (100) innerhalb einer Zeit-
dauer eingetroffen ist, die auRerhalb eines nor-
malen betrieblichen Zeitfensters liegt;

Steuern der Bewegung des Empfangsele-
ments (S) zur Berucksichtigung der Zeitdauer,
um die das Empfangselement (S) auflerhalb
des normalen betrieblichen Zeitfensters einge-
troffen ist; und

Zufuhren des Empfangselements (S) zum bild-
tragenden Element zu einem richtigen Zeit-
punkt (K) und mit einer Geschwindigkeit, die im
Wesentlichen gleich der Bildtransportge-
schwindigkeit (220) ist.

Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S), das einen ersten Endabschnitt und einen zwei-
ten, dem ersten Endabschnitt gegentiberliegenden
Endabschnitt umfasst, in eine ausgerichtete Bezie-
hung mit einem bildtragenden Element, das sich mit
einer Bildtransportgeschwindigkeit (220) bewegt,
wobei das Verfahren folgende Schritte umfasst:

Ermitteln, dass der erste Endabschnitt des
Empfangselements (S) an dem Registersy-
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stem (100) innerhalb einer ersten Zeitdauer
eingetroffen ist, die aulRerhalb eines normalen
betrieblichen Zeitfensters liegt;

Ermitteln, dass der zweite Endabschnitt des
Empfangselements (S) an dem Registersy-
stem (100) innerhalb einer zweiten Zeitdauer
eingetroffen ist, die aulRerhalb eines normalen
betrieblichen Zeitfensters liegt;

unabhangiges Steuern der Bewegung des er-
sten und zweiten Endabschnitts des Emp-
fangselements (S), um die erste bzw. zweite
Zeitdauer zu bericksichtigen; und

Zufiihren des Empfangselements (S) zum bild-
tragenden Element zu einem richtigen Zeit-
punkt (K) und mit einer Geschwindigkeit, die im
Wesentlichen gleich der Bildtransportge-
schwindigkeit (220) ist.

Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S) in eine passgenau ausgerichtete Beziehung mit
einem sich bewegenden, bildtragenden Element,
das sich mit einer Bildtransportgeschwindigkeit
(220) bewegt, wobei das Verfahren folgende Schrit-
te umfasst:

Ermitteln, dass das Empfangselement (S) an
dem Registersystem (100) um eine Zeitdauer
spater als zu einer erwarteten Ankunftszeit ein-
getroffen ist;

Beschleunigen der Bewegung des Empfangs-
elements (S) auf eine Geschwindigkeit (230),
die grof3er als die Bildtransportgeschwindigkeit
(220) ist, und zwar flr eine Zeitdauer, die aus-
reichend bemessen ist, um die zeitliche Verzo-
gerung zu berucksichtigen; und

Verzégern der Bewegung des Empfangsele-
ments (S) auf eine Geschwindigkeit, die im We-
sentlichen gleich der Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) ist.

Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S) nach Anspruch 9, das zudem folgende Schritte
umfasst:

Stoppen der Bewegung des Empfangsele-
ments (S) fur eine Zeitdauer vor Durchfiihren
des Schrittes zur Beschleunigung der Bewe-
gung des Empfangselements.

Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S) in eine passgenau ausgerichtete Beziehung mit
einem sich bewegenden, bildtragenden Element,
das sich mit einer Bildtransportgeschwindigkeit
(220) bewegt, wobei das Verfahren folgende Schrit-
te umfasst:

Ermitteln, dass das Empfangselement (S) an
dem Registersystem (100) um eine Zeitdauer
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spater als zu einer erwarteten Ankunftszeit ein-
getroffen ist; und

Verzégern der Bewegung des Empfangsele-
ments (S) direkt aus einer Eintrittsgeschwindig-
keit (210) auf eine Geschwindigkeit, die im We-
sentlichen gleich der Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) ist, und zwar zu einem Zeitpunkt,
der unter Bertcksichtigung der Verspatungs-
dauer gewahlt ist.

Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S) in eine passgenau ausgerichtete Beziehung mit
einem sich bewegenden, bildtragenden Element,
das sich mit einer Bildtransportgeschwindigkeit
(220) bewegt, wobei das Verfahren folgende Schrit-
te umfasst:

Ermitteln, dass das Empfangselement (S) an
dem Registersystem (100) um eine Zeitdauer
spéater als zu einer erwarteten Ankunftszeit ein-
getroffen ist;

Abstimmen der Bewegung des Empfangsele-
ments (S) fur eine Zeitdauer auf eine variable
Geschwindigkeit (240), die unter Berlicksichti-
gung der Verspatungsdauer gewahlt ist; und
Abstimmen der Bewegung des Empfangsele-
ments (S) auf eine Geschwindigkeit, die im We-
sentlichen gleich der Bildtransportgeschwin-
digkeit (220) ist.

Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S) in eine passgenau ausgerichtete Beziehung mit
einem sich bewegenden, bildtragenden Element,
das sich mit einer Bildtransportgeschwindigkeit
(220) bewegt, wobei das Verfahren folgende Schrit-
te umfasst:

Ermitteln, dass das Empfangselement (S) an
dem Registersystem (100) um eine Zeitdauer
friher als zu einer erwarteten Ankunftszeit ein-
getroffen ist;

Anhalten der Bewegung des Empfangsele-
ments (S) fir eine Zeitdauer, die ausreichend
bemessen ist, um die Zeitdauer zu bertcksich-
tigen, um die das Empfangselement (S) zu frih
eingetroffen ist; und

Beschleunigen der Bewegung des Empfangs-
elements (S) auf eine Geschwindigkeit, die im
Wesentlichen gleich der Bildtransportge-
schwindigkeit (220) ist.

Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S) nach Anspruch 13, das zudem folgenden Schritt
umfasst:

Ermitteln, dass das Empfangselement (S) nicht
von einem Spurldngssensor (162a, 162b) er-
fasstworden ist, bevor die Bewegung des Emp-
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fangselements (S) fiir eine Zeitdauer angehal-
ten wird.

15. Verfahren zum Bewegen eines Empfangselements
(S) in eine passgenau ausgerichtete Beziehung mit %
einem sich bewegenden, bildtragenden Element,
das sich mit einer Bildtransportgeschwindigkeit
(220) bewegt, wobei das Verfahren folgende Schrit-
te umfasst:
10
Ermitteln, dass das Empfangselement (S) an
dem Registersystem (100) um eine Zeitdauer
friher als zu einer erwarteten Ankunftszeit ein-
getroffen ist;
Verzégern der Bewegung des Empfangsele- 15
ments (S) auf eine Geschwindigkeit (250), die
ausreichend niedrig ist, um die Zeitdauer zu be-
ricksichtigen, um die das Empfangselement
(S) zu frih eingetroffen ist; und
Beschleunigen der Bewegung des Empfangs- 20
elements (S) auf eine Geschwindigkeit, die im
Wesentlichen gleich der Bildtransportge-
schwindigkeit (220) ist.
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