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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfahren
zum Ergreifen eines bewegten flachen Produkts geman
Anspruch 1 und eine Vorrichtung zum Ergreifen eines
bewegten flachen Produkts geméass Anspruch 7.
[0002] Zum Erfassen und Transportieren von Signa-
turen in einem Falzapparat werden haufig Schaufelrader
eingesetzt. Die Kurvenform und die unebene Oberflache
der das Schaufelrad bildenden Schaufelblatter bremsen
die Vorwartsbewegung der abgelegten Signaturen. Die
aus aneinandergrenzenden Schaufelblattern gebildeten
Taschen des Schaufelrads nehmen die Signaturen auf,
nachdem diese den Falzapparat verlassen haben. Ein
Nachteil derartiger Vorrichtungen besteht darin, dass die
Signaturen an den Taschen des Schaufelrads eingeris-
sen oder auf andere Weise beschadigt werden kdnnen,
da die Signaturen mit hoher Geschwindigkeit in den Ta-
schen abgelegt werden.

[0003] Die US 4,629,175 offenbart eine Vorrichtung
zur Beseitigung dieser Probleme. Die Vorrichtung um-
fasst Reihen von Greifern, die zwischen einer Zufiihrvor-
richtung und einem nachfolgenden Auslegesystem rotie-
ren. Die Greifer befinden sich an einer zylindrischen
Trommel, die mit konstanter Geschwindigkeit rotiert, und
die Greiferreihen werden von einem Antrieb auf die Ge-
schwindigkeit der Zuflhrvorrichtung beschleunigt und
anschlieBend auf die Geschwindigkeit des Auslegesy-
stems gebremst. Hierbei besteht jedoch die Gefahr, dass
die Signaturen beschadigt werden, da die Greifer in eine
Position vor einer Vorderkante der von der Zufiihrvor-
richtung zugefiihrten Signatur gedreht werden. Hierzu
kommt es, da die Geschwindigkeit der Signatur auf der
Zufuhrvorrichtung gréf3er sein muss als eine Tangenti-
algeschwindigkeit des Greifers. Die Signatur bewegt sich
also schneller als der Greifer, wenn sie in den Greifer
einlauft und dieser sich um sie schlief3t. Dabei wird die
Vorderkante der Signatur sofort auf die Geschwindigkeit
des Greifers gebremst, wahrend sich die Hinterkante je-
doch noch in der Kontrolle der Zuflihrvorrichtung befindet
und sich daher mit einer hdheren Geschwindigkeit be-
wegt als die Vorderkante. Durch diese unterschiedlichen
Geschwindigkeiten besteht die Gefahr, dass die Signatur
beschadigt wird.

[0004] InderUS5,452,886isteine Bremstrommelzum
Abbremsen von in einem Falzapparat transportierten Si-
gnaturen beschrieben. Die Trommel umfasst eine Viel-
zahl von Schwenkarmen, die mit einer rotierenden Dreh-
scheibe verbunden sind und sich unabhangig voneinan-
der drehen kdnnen. Jeder Schwenkarm ist mit einem
Steuerhebel verbunden, dessen andere Seite mit einer
rotierenden Steuerscheibe verbunden ist. Die rotierende
Steuerscheibe ermdglicht eine Beschleunigung und ein
Abbremsen einer Signatur. Ein an dem Schwenkarm an-
geordneter Greifer erfasst die Signatur, wenn diese in
die Bremstrommel einlduft. Das System ist vorzugsweise
zeitlich so abgestimmt, dass die Vorderkante der einlau-
fenden Signatur vom Greiferkopf erfasst wird, bevor die
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Hinterkante der Signatur von einem Forderbandsystem
freigegeben wird. Auch hier wird die Signatur mit hoher
Geschwindigkeit an den Greifer ibergeben und von die-
sem erfasst, wahrend sie noch von dem Fdérdersystem
gehalten wird. Daher kann die Signatur bei der Ubergabe
beschadigt werden.

Weitere Vorrichtungen und Verfahren zum Ergreifen von
flachen Produkten sind aus US-A-4, 132, 403; und DE-
A-197 33 694 bekannt.

Es ist eine Aufgabe der vorliegenden Erfindung, ein Ver-
fahren zum Ergreifen eines bewegten flachen Produkts
und eine Vorrichtung zum Ergreifen eines bewegten fla-
chen Produkts zu schaffen, durch welche die erwahnten
Nachteile bekannter Verfahren und Vorrichtungen dieser
Art beseitigt werden.

[0005] Es ist eine weitere Aufgabe der vorliegenden
Erfindung, ein Verfahren und eine Vorrichtung zum Er-
greifen eines bewegten flachen Produkts zu schaffen,
und bei denen keine abrupte Anderung der Geschwin-
digkeit Produkts wahrend und/oder nach dem Ergreifen
auftritt.

[0006] Diese Aufgaben werden erfindungsgemaf
durch ein Verfahren gemaR Anspruch 1 und durch eine
Vorrichtung gemaf Anspruch 7 gel6st. Weitere Merkma-
le und vorteilhafte Ausgestaltungen der vorliegenden Er-
findung sind in den Unteranspriichen enthalten.

Auf die beanspruchte Weise haben der Greifer und das
Produkt bei Erfassen der Signatur durch die Greiferan-
ordnung dieselbe Geschwindigkeit, so dass die Gefahr
der Beschadigung der Signatur bei der Ubergabe redu-
ziert wird.

[0007] Weiterhin kann das erfindungsgemafes Ver-
fahren vorsehen, dass der Greifer in eine Position vor
der Vorderkante des Produkts und/oder Uber der Ebene
des Produkts bewegt wird, wobei die Greiferauflage unter
der Ebene des Produkts positioniert ist.

[0008] Das Ausrichten der Greiferauflage mit der Vor-
derkante des Produkts und das Anpassen der Geschwin-
digkeit der Greiferauflage an die Produktgeschwindigkeit
erfolgt vorzugsweise vor einer Freigabe der Vorderkante
des Produkts durch ein Transportsystem.

[0009] GemalR einer Ausfiihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens kann vorgesehen sein, dass ein
Greiferarm in der Weise in die Richtung des Schwenk-
arms bewegt wird, dass sich der Greifer tUber der Vor-
derkante des Produkts bzw. der Signatur befindet, bevor
der Greifer in die Richtung der Greiferauflage bewegt
wird. Dabei bewegt sich die Greiferanordnung vorzugs-
weise in dieselbe Richtung wie die Signatur. Die Signatur
kann nun von einem Transportsystem abgenommen,
d.h. von diesem frei gegeben werden und nach der Ab-
nahme vom Transportsystem abgebremst werden.
[0010] Die Greiferanordnung wird vorzugsweise be-
wegt und weiter bewegt, indem die Greiferanordnung um
einen Schwenkpunkt gedreht wird.

[0011] GemalR einer weiteren Ausflihrungsform der
Erfindung kann die Greiferanordnung eine mit dem Grei-
ferarm verbundene Stange und eine die Stange fiihrende
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und steuernde Kurvenscheibe umfassen, wobei die
Stange die Bewegung des Greifers in die Richtung der
Greiferauflage steuert und den Greiferarm in die Rich-
tung des Schwenkarms dreht.

[0012] Weiterhin kann erfindungsgemaR vorgesehen
sein, dass die Greiferauflage mit der Signatur ausgerich-
tet wird, bevor die Vorderkante der Signatur die Kontrolle
durch das Transportsystem verlasst.

[0013] Erfindungsgemass wird die Signatur zwischen
dem Greifer und der Greiferauflage in der Weise erfasst
bzw. ergriffen, dass die Geschwindigkeit der Signatur
beim das Erfassen bzw. Ergreifen der Signatur zwischen
dem Greifer und der Greiferauflage nicht verandert wird.
Das Erfassen der Signatur zwischen dem Greifer und
der Greiferauflage erfolgt in der Weise, dass sich die Si-
gnatur, der Greifer und die Greiferauflage in dieselbe
Richtung bewegen.

[0014] In weiterer Ausgestaltung der Erfindung kann
vorgesehen sein, dass die Greiferanordnung wenigstens
eine Rotationsbewegung ausflihrt, insbesondere eine
von einer Schwenkbewegung Uberlagerte Rotationsbe-
wegung.

[0015] Eine erfindungsgemale Vorrichtung zum Er-
greifen eines bewegten flachen Produkts, insbesondere
einer Signatur in einem Falzapparat einer Rollenrotati-
onsdruckmaschine, mit einer schwenkbaren Greiferan-
ordnung, wobei das mit einer Produktgeschwindigkeit
bewegte Produkt von einem mit einer Greiferauflage zu-
sammenwirkenden Greifer der Greiferanordnung erfasst
wird, beinhaltet einen den Greifer tragenden und an der
Greiferanordnung zumindest schwenkbar angeordneten
Greiferarm, welcher mittels eines Kurvenfolgers derart
bewegt wird, dass der Greifer auf die mit der Vorderkante
des Produkts ausgerichtete und an die Produktge-
schwindigkeit des Produkts angepasste Greiferauflage
zu bewegt wird.

[0016] Vorzugsweise umfasst die erfindungsgemalie
Vorrichtung weiterhin

- einen die Greiferauflage aufweisenden Schwenk-
arm, welcher die Greiferauflage in der Weise be-
wegt, dass die Greiferauflage mit der Vorderkante
des Produkts ausgerichtet wird und sich mit dersel-
ben Geschwindigkeit wie das Produkt bewegt,

- einen mindestens eine Stange aufweisenden Grei-
ferarm,

- eine an dem Schwenkarm um einen Schwenkpunkt
gelagerte erste Gelenkstange, um welche der Grei-
ferarm mittels eines zweiten Schwenkpunkts zumin-
dest teilweise drehbar ist,

- eineandem Schwenkarm gelagerte, die Stange des
Greiferarms lagernde zweite Gelenkstange,

- und eine Kurvenscheibe mit einer Kontur, auf wel-
cher eine Kurvenrolle abrollt,

wobei das Zusammenwirken der Kurvenscheibe und der
Kurvenrolle eine Bewegung der Stange in der Weise be-
wirkt, dass sich der Greifer in die Richtung der Greifer-
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auflage bewegt, so dass das Produkt zwischen dem Grei-
fer und der Greiferauflage erfasst wird, ohne dass sich
die Geschwindigkeit des Produkts &ndert.

[0017] Weiterhin kann vorgesehen sein, dass die
Stange an der zweiten Gelenkstange angeordnet ist.
[0018] Die erste Gelenkstange kann einen zylindri-
schen Abschnitt aufweisen, um welchen der Greiferarm
drehbar ist. Diese ermdglicht es dem Greiferarm, sich
unter dem Einfluss der Kurvenscheibe dem Schwenkarm
zu nahern.

[0019] Der Schwenkarm weist vorzugsweise Bohrun-
gen auf, und die erste Gelenkstange weist vorzugsweise
Stifte auf, welche in den Bohrungen des Schwenkarms
drehbar sind.

[0020] GemaR einer weiteren Ausfiihrungsform kann
in dem Schwenkarm ein Kanal zur Aufnahme der Stange
gebildet sein.

[0021] Die Kontur ist vorzugsweise unregelmafig si-
nuskurvenférmig ausgebildet.

[0022] Weiterhinkannvorgesehen sein, dass die zwei-
te Gelenkstange einen Stift aufweist und dass die Stange
eine Bohrung zur Aufnahme des Stifts der zweiten Ge-
lenkstange aufweist, wobei die Stange um den Stift dreh-
bar ist.

[0023] Weitere Merkmale und vorteilhafte Ausgestal-
tungen der vorliegenden Erfindung werden in der nach-
folgenden Beschreibung bevorzugter Ausfiihrungsbei-
spiele anhand der beigefiigten, nachfolgend aufgefiihr-
ten Zeichnungen naher erlautert.

[0024] Es zeigen:

Fig. 1  eine vereinfachte, schematische Darstellung
einer erfindungsgemafen Greiferanordnung;
Fig.2 eine Darstellung eines zwischen Signaturen
heraus ragenden Greifers;

Fig. 3  eine Darstellung eines sich um eine Signatur
schlieBenden Greifers;

Fig. 4 eine Darstellung eines eine Signatur erfassen-
den Greifers;

Fig. 5 eine perspektivische Detailansicht von Ele-
menten der Greiferanordnung;

eine perspektivische Ansicht einer Vorrichtung
zur Ubergabe von Signaturen mit angepasster
Geschwindigkeit mit einer Vielzahl von Greifer-
anordnungen;

ein Langsschnitt der Vorrichtung zur Ubergabe
von Signaturen mit angepasster Geschwindig-
keit; und

Fig. 7

Fig. 8 eine Schnittansicht der Vorrichtung zur Uber-
gabe von Signaturen mit angepasster Ge-

schwindigkeit.
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[0025] In allen Figuren werden gleiche Elemente mit
gleichen Bezugszeichen bezeichnet.

[0026] Fig. 1zeigteine Greiferanordnung 31 miteinem
Schwenkarm 1, der in die durch den Pfeil 17 angezeigte
Richtung um einen Schwenkpunkt 7 rotiert. Ein Greifer-
arm 8 ist an einer oberen Gelenkstange 16 angeordnet
und teilweise um einen Schwenkpunkt 9 schwenkbar.
Die obere Gelenkstange 16 ist wiederum am Schwenk-
arm 1 um einen Schwenkpunkt 10 schwenkbar gelagert.
Der Greiferarm 8 ist aulerdem Uber eine an dem Grei-
ferarm 8 angeordnete Stange 21 in einem Schwenkpunkt
4 mit einer unteren Gelenkstange 6 verbunden. Die Stan-
ge 21 ist um einen aus der Gelenkstange 6 heraus ra-
genden Stift 4’ schwenkbar. Die untere Gelenkstange 6
ist wiederum in einem Schwenkpunkt 3 am Schwenkarm
1 angeordnet und um einen aus dem Schwenkarm 1 her-
aus ragenden Stift 3° im Schwenkpunkt 3 schwenkbar.
[0027] Aneinem Ende des Greiferarms 8 istein Greifer
15 befestigt. Eine Greiferauflage 18 ist am Schwenkarm
1 befestigt. Eine Kurvenrolle 5 ist an der unteren Gelenk-
stange 6 angeordnet und um einen Schwenkpunkt 2 her-
um gelagert. Die Position der Kurvenrolle 5 bestimmt die
Position des Greiferarms 8 und so auch die Position des
Greifers 15 relativ zum Schwenkarm 1.

[0028] Der Greifer 15 befindet sich in Fig. 1 unmittelbar
unter einem Bereich 13 zwischen einer Hinterkante einer
Signatur 14 und einer Vorderkante der nachsten Signatur
12. Die Signaturen 12, 14 werden in die durch den Pfeil
11 angezeigte Richtung transportiert. Die Position des
Schwenkarms 1 wird durch die Drehung des Schwenk-
arms 1 um den Schwenkpunkt 7 gesteuert. Die Signatu-
ren 12, 14 werden auf einem Bandsystem 20 gefordert
und an die Greiferanordnung 31 Gbergeben.

[0029] In Fig. 2 ragt der Greifer 15 nach einer Weiter-
drehung des Schwenkarms 1 in dem Bereich 13 zwi-
schen der Hinterkante und der Vorderkante der Signa-
turen 12, 14 hervor.

[0030] Fig. 3 zeigt den weiteren Ablauf, bis sich der
Schwenkarm 1 so weit gedreht hat, dass die Greiferauf-
lage 18 unmittelbar mit der Vorderkante der Signatur 12
ausgerichtet ist. In der in Fig. 3 gezeigten Position be-
wegen sich die Signatur 12 und die Greiferauflage 18 in
dieselbe Richtung 11 und mit derselben Geschwindig-
keit. Bestimmt durch die Position bzw. Bewegung der
Kurvenrolle 5 hat auBerdem der Greifer 15 begonnen,
sich zu schlief3en.

[0031] In Fig. 4 bewegt sich der Schwenkarm 1 mit
derselben Geschwindigkeit wie die Signatur 12, wahrend
der Greifer 15 sich vollstdndig um die Signatur 12
schlieRt, indem diese gegen die Greiferauflage 18 erfasst
wird. Auf diese Weise wird die Signatur 12 vom Bandsy-
stem 20 abgenommen und weitertransportiert. Es wird
darauf hingewiesen, dass keine abrupte Anderung der
Geschwindigkeit des Greifers 15 vorgenommen wird,
nachdem die Signatur 12 erfasst wurde. Die Signatur 12
wird ohne die aus dem Stand der Technik bekannten
unerwiinschten Nebeneffekte wie z.B. abrupte Verzoge-
rung oder Beschleunigung, d. h. Geschwindigkeitsande-
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rungen, weitertransportiert. AuRerdem stoRt der Greifer
15 nicht an die Kante der Signatur, um diese bei seiner
Rickbewegung zu erfassen. Dies reduziert die Gefahr,
die Signatur 12 zu beschadigen.

[0032] Fig. 1-4 sind stark schematisiert dargestellt.
Fig. 5-8 zeigen weitere Details der Erfindung.

[0033] Fig. 5 zeigt eine perspektivische Darstellung
der Greiferanordnung 31, in der der Greiferarm 8 mit ei-
ner Vielzahl von Greifern 15 gezeigt ist. Der Schwenkarm
1 tragt eine Vielzahl von Greiferauflagen 18. Die obere
Gelenkstange 16 weist einen Stift 22 auf, welcher sich
in einer im Schwenkarm 1 angeordneten Bohrung 26
dreht und den Schwenkpunkt 10 definiert. Die obere Ge-
lenkstange 16 umfasst auRerdem einen zylindrischen
Abschnitt 23, um welchen der Greiferarm 8 rotiert und
der den Schwenkpunkt 9 definiert. Der Greiferarm 8 ist
um den Schwenkpunkt 9 drehbar und vertikal bewegbar,
da zwischen der Unterseite der oberen Gelenkstange 16
und dem Greiferarm 8 ein Zwischenraum besteht. Die
Kurvenrolle 5 rollt auf einer Kurvenscheibe 24 mit einer
Kontur oder Kurvenbahn 25. Bei Drehung der Kurven-
scheibe 24 durch die Kurvenrolle 5 folgt die Stange 21
des Greiferarms 8 der Kontur 25 der Kurvenscheibe 24.
Durch die H6hen- und Richtungsveranderung der Kontur
25 bewegt sich der Greiferarm 8 auf und ab sowie in
einem Winkel auf den Schwenkarm 1 zu oder von diesem
weg. Durch die Aufwérts- und Abwéartsbewegung wird
der Greifer 15 auf die Greiferauflage 18 zu und von dieser
weg bewegt. Durch die Schrag- oder Drehbewegung wird
der Greiferarm 8 auf den Schwenkarm 1 zu oder von
diesem weg bewegt. Der Schwenkarm 1 umfasst weiter-
hin einen Kanal 27, in dem die Stange 21 des Greiferarms
8 gefiihrt wird.

[0034] Fig. 6isteine perspektivische Darstellung einer
Vorrichtung 30 zur Ubergabe von Signaturen mit ange-
passter Geschwindigkeit. Die Vorrichtung 30 umfasst ei-
ne Vielzahl von Greiferanordnungen 31, die jeweils den
Schwenkarm 1 und den Greiferarm 8 umfassen. Die Vor-
richtung 30 hat ein erstes Antriebsrad oder eine erste
Riemenscheibe 32, ein zweites Antriebsrad bzw. eine
zweite Riemenscheibe 33 und ein drittes Antriebsrad
oder eine dritte Riemenscheibe 34. Zum Antrieb der An-
triebsrader 32-34 kdnnen z.B. Antriebsriemen vorgese-
hen sein. Die in Fig. 6 gezeigte Vorrichtung 30 zur Uber-
gabe von Signaturen mit angepasster Geschwindigkeit
dient hier als Bremstrommel bzw. Verzégerungstrom-
mel/-einheit; sie kann jedoch auch als eine Beschleuni-
gungstrommel eingesetzt werden.

[0035] Fig. 7 und 8 zeigen einen Langsschnitt bzw.
einen Querschnitt der Vorrichtung 30 zur Ubergabe von
Signaturen mit angepasster Geschwindigkeit. Das An-
triebsrad 32 treibt eine Welle 35 an, die wiederum die
Greiferanordnungen 31 um die Schwenkpunkte 7 an-
treibt. Die Antriebsrader 33, 34 treiben jeweils sechs der
Greiferanordnungen 31 an. Die Antriebsrader 33, 34 trei-
ben einen oberen Abschnitt 38 einer Verbindung 36 an,
die wiederum eine Welle 37 (s. auch Fig. 1 und 5) antreibt,
mittels derer die Geschwindigkeit der Greiferanordnun-
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gen 31 weiter verandert werden kann.

Liste der Bezugszeichen

[0036]

1 Schwenkarm

2 Schwenkpunkt

3 Schwenkpunkt

3 Stift

4 Schwenkpunkt

4 Stift

5 Kurvenrolle

6 untere Gelenkstange
7 Schwenkpunkt

8 Greiferarm

9 Schwenkpunkt

10 Schwenkpunkt

11 Bewegungsrichtung
12 nachfolgende Signatur
13 Zwischenraum

14 Signatur

15 Greifer

16 obere Gelenkstange
17 Drehrichtung

18 Greiferauflage

20 Bandsystem

21 Stange

22 Stift

23 zylindrischer Abschnitt
24 Kurvenscheibe

25 Kontur

26 Bohrung

27 Kanal

30 Vorrichtung

31 Greiferanordnung
32-34  Antriebsrad/Riemenscheibe
35 Welle

36 Verbindung

37 Welle

38 oberer Abschnitt
Patentanspriiche

1. Verfahren zum Ergreifen eines bewegten flachen
Produkts (12), insbesondere einer Signatur (12) in
einem Falzapparat einer Rollenrotationsdruckma-
schine, mittels einer schwenkbaren Greiferanord-
nung (31), wobei das mit einer Produktgeschwindig-
keit bewegte Produkt (12) von einem mit einer an
einem Schwenkarm (1) befestigten Greiferauflage
(18) zusammenwirkenden Greifer (15) der Greifer-
anordnung (31), der am Ende eines Greiferarm (8)
befestigt ist, erfasst wird,
mit den Verfahrensschritten:

- Ausrichten der Greiferauflage (18) mit der Vor-
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derkante des Produkts (12);

- Anpassen der Geschwindigkeit der Greiferauf-
lage (18) an die Produktgeschwindigkeit derart,
dass sich das Produkt und die Greiferauflage
(18) in dieselbe Richtung und mit der selben Ge-
schwindigkeit bewegen;

- Drehen sowie Abwartsbewegen des Greifer-
arms (8) relativ. zum Schwenkarm (1) zum
SchlieRen des Greifers (15) derart, dass durch
die Drehbewegung der Greiferarm (8) auf den
Schwenkarm zubewegt wird und durch die Ab-
wartsbewegung der Greifer (15) auf die Greifer-
auflage (18) zu bewegt wird, und wobei die Grei-
ferauflage wahrend des vollstdndigen Schlie-
Rens des Greifers (15) um das Produkt (12) mit
besagter Produktgeschwindigkeit bewegt wird.

Verfahren nach Anspruch 1,
mit dem Verfahrensschritt:

Bewegen des Greifers (15) in eine Position vor
der Vorderkante des Produkts (12) und/oder
Uber der Ebene des Produkts (12), wobei die
Greiferauflage (18) unter der Ebene des Pro-
dukts (12) positioniert ist.

Verfahren nach Anspruch 1 oder 2,

wobei

das Ausrichten der Greiferauflage (18) mit der Vor-
derkante des Produkts (12) und das Anpassen der
Geschwindigkeit der Greiferauflage (18) an die Pro-
duktgeschwindigkeit vor einer Freigabe der Vorder-
kante des Produkts (12) von einem Transportsystem
(20) erfolgt.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che,

wobei

das Produkt (12, 14) zwischen dem Greifer (15) und
der Greiferauflage (18) in der Weise erfasst wird,
dass sich das Produkt (12, 14), der Greifer (15) und
die Greiferauflage (18) in dieselbe Richtung bewe-
gen.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che,

wobei

die Greiferanordnung (31) wenigstens eine Rotati-
onsbewegung ausfiihrt, insbesondere eine von einer
Schwenkbewegung Uberlagerte Rotationsbewe-

gung.

Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspri-
che 3 bis 5,

wobei,

das Produkt (12, 14) nach der Freigabe durch das
Transportsystem (20) abgebremst wird.
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Vorrichtung zum Ergreifen eines bewegten flachen
Produkts (12), insbesondere einer Signatur (12) in
einem Falzapparat einer Rollenrotationsdruckma-
schine, mit einer schwenkbaren Greiferanordnung
(31), wobei das mit einer Produktgeschwindigkeit
bewegte Produkt (12) von einem mit einer Greifer-
auflage (18) zusammenwirkenden Greifer (15) der
Greiferanordnung (31) erfassbar ist,

mit einem den Greifer (15) tragenden und an der
Greiferanordnung (31) schwenkbar angeordneten
Greiferarm (8),

wobei, der Greiferarm (8) mit Bezug zu dem
Schwenkarm (1) auf- und abbewegbar ist, und dass
der Greiferarm (8) mittels eines Kurvenfolgers derart
bewegbar ist, dass, der Greifer (15) auf die mit der
Vorderkante des Produkts (12) ausgerichtete und
sich mit derselben Geschwindigkeit wie das Produkt
(12) bewegende Greiferauflage (18) zu bewegt wird
und

- einen die Greiferauflage (18) aufweisenden
Schwenkarm (1), durch welchen die Greiferauf-
lage (18) in der Weise bewegbar ist, dass die
Greiferauflage (18) mit der Vorderkante des
Produkts (12, 14) ausgerichtet wird und sich mit
derselben Geschwindigkeit wie das Produkt (12,
14) bewegt,

- mindestens eine Stange (21) die der Greifer-
arm (8) aufweist, - eine an dem Schwenkarm (1)
um einen Schwenkpunkt (10) gelagerte erste
Gelenkstange (16), um welche der Greiferarm
(8) mittels eines zweiten Schwenkpunkts (9) zu-
mindest teilweise drehbar ist, - eine an dem
Schwenkarm (1) gelagerte, die Stange (21) des
Greiferarms (8) lagernde zweite Gelenkstange
(6),

- und eine Kurvenscheibe (24) mit einer Kontur
(25), auf welcher eine Kurvenrolle (5) abrollbar
ist,

wobei das Zusammenwirken der Kurvenscheibe
(24) und der Kurvenrolle (5) eine Bewegung der
Stange (21) in der Weise bewirkt, dass sich der Grei-
fer (15) in die 15 Richtung der Greiferauflage (18)
bewegt, so dass das Produkt (12, 14) zwischen dem
Greifer (15) und der Greiferauflage (18) erfasst wird,
ohne dass sich die Geschwindigkeit des Produkts
(12,14) andert.

Vorrichtung nach Anspruch 7, wobei sich der Greifer
(15) Uber der Vorderkante des Produkts (12) befin-
det, bevor der Greifer (15) auf die Greiferauflage (18)
zu bewegt wird.

Druckmaschine oder Falzapparat oder Verzdge-
rungstrommel, mit

mehreren Vorrichtungen nach einem der Anspruche
7 oder 8 zum Ergreifen von in Reihe bewegten fla-
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chen Druckprodukten.

Claims

Process for gripping a moving flat product (12), par-
ticularly a signature (12) in a folding apparatus of a
roller-type rotary printing press, by means of a piv-
otable gripper arrangement (31), wherein the prod-
uct (12) moving at a product speed is gripped by a
gripper (15) of the gripper arrangement (31) which
is attached to the end of a gripper arm (8), said grip-
per (15) cooperating with a gripper support (18) at-
tached to a swivel arm (1), comprising the steps of:

- aligning the gripper support (18) with the front
edge of the product (12);

- adapting the speed of the gripper support (18)
to the speed of the product such that the product
and the gripper support (18) move in the same
direction and at the same speed;

- rotating the gripper arm (8) and moving it down-
wards relative to the swivel arm (1) in order to
close the gripper (15), such that as a result of
the rotary movement the gripper arm (8) is
moved towards the swivel arm and as a result
of the downward movement the gripper (15) is
moved towards the gripper support (18), and
wherein the gripper support is moved at said
product speed throughout the entire closing of
the gripper (15) around the product (12).

Process according to claim 1, comprising the step of:

- moving the gripper (15) into a position in front
of the front edge of the product (12) and/or over
the plane of the product (12), the gripper support
(18) being positioned underneath the plane of
the product (12),

Process according to claim 1 or 2, wherein

the alignment of the gripper support (18) with the
front edge of the product (12) and the adaptation of
the speed of the gripper support (18) to the speed
of the product takes place before the front edge of
the product (12) is released by a transporting system
(20).

Process according to one of the preceding claims,
wherein

the product (12, 14) is seized between the gripper
(15) and the gripper support (18) in such a way that
the product (12, 14), the gripper (15) and the gripper
support (18) move in the same direction.

Process according to one of the preceding claims,
wherein
the gripper arrangement (31) performs at least one
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rotary movement, in particular a rotary movement on
which a swivelling movement is superimposed.

Process according to one of the preceding claims 3
to 5, wherein

the product (12, 14) is decelerated after being re-
leased by the transporting system (20).

Apparatus for gripping a moving flat product (12),
particularly a signature (12) in a folding apparatus of
a roller-type rotary printing press, having a pivotable
gripper arrangement (31), wherein the product (12)
moving at a product speed can be gripped by a grip-
per (15) of the gripper arrangement (31) cooperating
with a gripper support (18),

having a gripper arm (8) that carries the gripper (15)
and is pivotably mounted on the gripper arrangement
(31),

wherein the gripper arm (8) is movable up and down
relative to the swivel arm (1), and in that the gripper
arm (8) is movable by means of a cam follower
such that the gripper (15) is moved towards the grip-
per support (18), which is aligned with the front edge
of the product (12) and moves at the same speed as
the product (12), and

-aswivel arm (1) comprising the gripper support
(18), by means of which the gripper support (18)
is movable in such away thatthe gripper support
(18) is aligned with the front edge of the product
(12,14) and moves at the same speed as the
product (12, 14),

- at least one rod (21) which the gripper arm (8)
comprises,

- afirstarticulation rod (16) mounted on the swiv-
el arm (1) about a swivel point (10), about which
the gripper arm (8) is at least partly rotatable by
means of a second swivel point (9),

- a second articulation rod (6) mounted on the
swivel arm (1) and forming a bearing point for
the rod (21) of the gripper arm (8),

- and a cam disc (24) with a contour (25) over
which a curved roller (5) can roll,

wherein the cooperation of the cam disc (24) and the
curved roller (5) brings about a movement of the rod
(21) such that the gripper (15) moves in the direction
of the gripper support (18), so that the product (12,
14)is seized between the gripper (15) and the gripper
support (18) without any change in the speed of the
product (12, 14).

Apparatus according to claim 7, wherein the gripper
(15) is located above the front edge of the product
(12) before the gripper (15) is moved towards the
gripper support (18).

9. Printing press or folding apparatus or delaying drum,
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having a plurality of apparatus according to one of
claims 7 or 8 for gripping flat printed products moving
in succession.

Revendications

Procédé de préhension d’un produit plat en mouve-
ment (12), notamment d’une signature (12) dans un
appareil de pliage d’une presse rotative a imprimer,
au moyen d’une disposition de griffes (31) pivotante,
le produit (12) en mouvement a une vitesse de pro-
duit étant saisi par une griffe (15) de la disposition
de griffes (31) coagissant avec un support de griffes
(18) fixé sur un bras pivotant (1), laquelle griffe est
fixée au niveau de I'extrémité d’un bras de griffes
(8), comprenant les étapes de procéde :

- d’alignement du support de griffes (18) avecle
bord avant du produit (12) ;

- d’adaptation de la vitesse du support de griffes
(18) a la vitesse du produit de telle sorte que le
produit et le support de griffes (18) se déplacent
dans la méme direction et a la méme vitesse ;
- de rotation ainsi que descente du bras de grif-
fes (8) par rapport au bras pivotant (1) afin de
fermer la griffe (15) de telle sorte que le bras de
griffes (8) soit déplacé par le mouvement de ro-
tation vers le bras pivotant et que la griffe (15)
soit déplacée par la descente vers le support de
griffes (18), et le support de griffes étant déplacé
pendant la fermeture compléte de la griffe (15)
autour du produit (12) a ladite vitesse de produit.

2. Procédé selon la revendication 1, comprenant I'éta-

pe de procédeé :

de déplacement de la griffe (15) dans une posi-
tion devant le bord avant du produit (12) et/ou
au dessus du plan du produit (12), le support de
griffes (18) étant positionné au-dessous du plan
du produit (12).

Procédé selon la revendication 1 ou 2, I'alignement
du support de griffes (18) avec le bord avant du pro-
duit (12) et 'adaptation de la vitesse du support de
griffes (18) a la vitesse de produit étant effectués
avant une libération du bord avant du produit (12)
par un systéme de transport (20).

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, le produit (12, 14) étant saisi entre la
griffe (15) etle support de griffes (18) de telle maniere
que le produit (12, 14), la griffe (15) et le support de
griffes (18) se déplacent dans la méme direction.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes, la disposition de griffes (31) réalisant
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au moins un mouvement de rotation, notamment un
mouvement de rotation recouvert par un mouvement
pivotant.

Procédé selon 'une quelconque des revendications
précédentes 3 a 5, le produit (12, 14) étant freiné
aprés la libération par le systéme de transport (20).

Dispositif de préhension d'un produit plat en mouve-
ment (12), notamment d’'une signature (12) dans un
appareil de pliage d’une presse rotative a imprimer,
avec une disposition de griffes (31) pivotante, le pro-
duit (12) en mouvement a une vitesse de produit
pouvant étre saisi par une griffe (15) de la disposition
de griffes (31) coagissant avec un support de griffes
(18), avec un bras de griffes (8) portant la griffe (15)
et disposé de maniére pivotante sur la disposition
de griffes (31), le bras de griffes (8) pouvant étre
déplacé en haut et en bas par rapport au bras pivo-
tant (1), etle bras de griffes (8) pouvant étre déplacé
au moyen d’un suiveur de came de telle sorte que
la griffe (15) soit déplacée vers le support de griffes
(18) aligné avec le bord avant du produit (12) et se
déplacant a la méme vitesse que le produit (12) et

- un bras pivotant (1) présentant le support de
griffes (18), grace auquel le support de griffes
(18) peut étre déplacé de telle maniére que le
support de griffes (18) soit aligné avec le bord
avant du produit (12, 14) et se déplace a la mé-
me vitesse que le produit (12, 14),

- au moins une tige (21) que présente le bras de
griffes (8),

- une premiere bielle articulée (16) logée sur le
bras pivotant (1) autour d’un point de pivotement
(10), autour duquel le bras de griffes (8) peut
étre tourné au moins partiellement au moyen
d’'un second point de pivotement (9),

- une seconde bielle articulée (6) logé surle bras
pivotant (1), logeantlatige (21) du bras de griffes
(8),

- etun disque a came (24) avec un contour (25),
sur lequel un rouleau de guidage (5) peut étre
déroulé,

L’action conjointe du disque a came (24) et du rou-
leau de guidage (5) provoquant un mouvement de
la tige (21) de telle maniére que la griffe (15) se dé-
place dans la direction du support de griffes (18) de
sorte que le produit (12, 14) soit saisi entre la griffe
(15) et le support de griffes (18) sans que la vitesse
du produit (12, 14) ne se modifie.

Dispositif selon la revendication 7, la griffe (15) se
trouvant au-dessus du bord avant du produit (12)
avant que la griffe (15) ne soit déplacée vers le sup-
port de griffes (18).
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9.

Presse a imprimer ou appareil de pliage ou tambour
de ralentissement, avec plusieurs dispositifs selon
I'une quelconque des revendications 7 ou 8 destinés
a saisir des produits imprimés plats en mouvement
en série.
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FIG. 5
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Fig.8
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