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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Antrieb eines rotie-
renden Bauteils einer Druckmaschine gemäß dem
Oberbegriff des Anspruchs 1.
[0002] Durch die DE 195 39 984 C2 ist ein Antrieb für
ein rotierendes Bauteil bekannt, wobei ein Motor an ein
Seitengestell einer Rotationsdruckmaschine ange-
flanscht ist. Mittels einer lösbaren Kupplung ist dieser
Motor mit einer Antriebswelle verbunden, welche über
eine Zahnräderkette mehrere Zylinder antreibt.
[0003] Die DE 198 03 557 C2 offenbart einen Antrieb
für ein rotierendes Bauteil einer Druckmaschine mit ei-
nem Motor, der zwecks Ein- bzw. Auskuppeln des rotie-
renden Bauteiles vom Antrieb axial zum rotierenden
Bauteil bewegbar ist.
[0004] Eine Anordnung für einen Elektromotor zum
Antrieb eines Drehkörpers ist durch die EP 07 22 831
B1 bekannt, wobei zur Seitenregisterverstellung der mit
dem Drehkörper direkt verbundene Rotor relativ zum
Stator linear verschiebbar, und bei größerem Bedarf an
seitlicher Verschiebung auch der Stator selbst nachführ-
bar ist.
[0005] Die WO 98 51 497 A2 offenbart einen Antrieb
für ein rotierendes Bauteil mittels eines lage- und/oder
drehzahlgeregelten Motors, wobei das Drehmoment
über eine Gelenkwelle und drehsteife Kupplungen, Win-
kelabweichungen ausgleichend vom Motor auf das ro-
tierende Bauteil übertragen wird.
[0006] Durch die DE 44 36 628 C1 ist es bekannt, bei
einem Antrieb für ein rotierendes Bauteil einer Druck-
maschine eine Kupplung vorzusehen, welche Winkel-
abweichungen ausgleicht und welche Axialkräfte über-
trägt.
[0007] Die DE-OS 17 61 199 offenbart ein Verfahren
und eine Vorrichtung zum auswechseln eines Formzy-
linders, bei dem eine antriebsseitig an einem Zapfen
des Zylinders angreifende Kupplung fernbetätigt gelöst
wird und mittels eines Feinstoppmotors die Kupplung
von dem Zapfen abgezogen wird, wobei der Feinstopp-
motor auch für die Steuerung des Seitenregisters dient.
[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Antrieb eines rotierenden Bauteils einer Druckma-
schine zu schaffen.
[0009] Die Aufgabe wird erfindungsgemäß durch die
Merkmale des Anspruchs 1 gelöst.
[0010] Die mit der Erfindung erzielbaren Vorteile be-
stehen insbesondere darin, dass der Antrieb für ein ro-
tierendes Bauteil mehrere Aufgaben erfüllt. Zum einen
kann ein Entkoppeln von Antrieb und rotierendem Bau-
teil, beispielsweise zum Zwecke einer relativen Verdre-
hung zueinander oder für das Auskuppeln, erfolgen.
Zum zweiten ist auch ein vollständiges Trennen von Mo-
tor und rotierendem Bauteil, d.h. eine Aufhebung einer
gegenseitigen Durchdringung möglich, wie es beispiels-
weise bei einer Druckmaschine, insbesondere bei Tief-
druckmaschine, für den Austausch eines Formzylinders
erforderlich ist. Vorteilhafter Weise wird dies durch das

Zusammenspiel einer lösbaren Kupplung und des linear
verfahrbaren Antriebes in Verbindung mit einer druck-
und zugbelastbaren zweiten, i.d.R. nicht lösbaren Kupp-
lung ermöglicht. Zum dritten ist es durch den Antrieb
möglich, beispielsweise während des Druckvorganges
das rotierende Bauteil, beispielsweise den Formzylin-
der einer Tiefdruckmaschine, zu Korrekturzwecken, ins-
besondere zur Verstellung des Seitenregister, in seiner
axialen Richtung zu verschieben.
[0011] In vorteilhafter Weise erfolgt der Antrieb des
rotierenden Bauteils direkt und damit ohne Zahnrad-
spiel eines Getriebes. Eine dem Antrieb zugeordnete
Gelenkverbindung gewährleistet auch bei nicht exakt
fluchtender Anordnung von Motor zu rotierendem Bau-
teil einen verschleißarmen Antrieb. Mit einer drehsteifen
Ausbildung der Gelenkverbindung und der Anordnung
eines Impulsgebers in der Nähe des rotierenden Bau-
teiles auf der Motorachse werden die Anforderungen an
eine feste relative Drehlage zwischen Motor bzw. einem
Impulsgeber und dem rotierendem Bauteil gewährlei-
stet. Vorteilhaft ist die Ausbildung der Gelenkverbin-
dung in der Weise, dass in axialer Richtung des rotie-
renden Bauteils Zug- und Druckkräfte aufgenommen
werden können.
Weiterhin vorteilhaft ist, dass die genannten Relativbe-
wegungen elektronisch steuerbar, zumindest jedoch
ohne Werkzeug und ohne, dass der Motor oder der An-
trieb von der Druckmaschine zu entfernen ist, ausführ-
bar sind. Ebenso ist von Vorteil, dass auch der Vorgang
des Ein- und Entkuppelns fernbetätigbar erfolgt, wobei
die Versorgung für den Schaltvorgang mit einem Druck-
mittel durch den Motor, insbesondere längs der Ro-
torachse des Motors, und den Antrieb hindurch erfolgt.
[0012] Ein Ausführungsbeispiel der Erfindung ist in
der Zeichnung dargestellt und wird im folgenden näher
beschrieben.
[0013] Es zeigt:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Antrie-
bes für ein rotierendes Bauteil einer Druckma-
schine.

[0014] Ein rotierendes Bauteil 01, z. B. ein Zylinder
01 oder eine Walze 01 einer Rotationsdruckmaschine,
insbesondere ein Formzylinder 01 einer Druckmaschi-
ne für den Tiefdruck, weist stirnseitig einen Zapfen 02
auf, mittels dessen der Zylinder 01 in einem Seitenge-
stell 03 einer Druckmaschine in einem Lager 04 gelagert
ist. Das Lager 04 kann beispielsweise ein Wälzlager
sein. Das Lager 04 kann, falls der Zylinder 01 in seiner
radialen Richtung lageveränderbar sein soll, auch ein
Exzenterlager 04 darstellen. In möglichen Ausführung
ist das Lager 04 so ausgeführt, dass eine relative Be-
wegung zwischen Seitengestell 03 und Zapfen 02 in
axialer Richtung des Zylinders 01 möglich ist.
[0015] Das Lager 04 und/oder das Seitengestell 03
kann zwecks vereinfachter Herausnahme des Zylinders
01 zu einer Seite seines Umfangs hin offen ausgeführt
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sein, so dass der Zylinder 01 mit seinem Zapfen 02, bei-
spielsweise nach oben, aus dem Seitengestell 03 ent-
nehmbar ist.
[0016] Der Zapfen 02 des Zylinders 01 ist im Betriebs-
zustand mittels einer ersten, lösbaren Kupplung 06 und
einer zweiten, Winkelabweichungen ausgleichenden
Kupplung 07, z. B. einer Gelenkverbindung 07 mit einer
Achse 08 eines Motors 09 verbunden. Der Motor 09
treibt den Zylinder 01 während der Produktion und ggf.
während des Rüstens der Druckmaschine rotatorisch
an. In bevorzugter Ausführung ist der Motor 09 koaxial
zu einer Rotationsachse R01 des rotierenden Bauteils
01 angeordnet. Die Achse 08 bzw. Welle 08 des Motors
09 kann bevorzugt als ein Rotor 08 des Motors 09 aus-
geführt sein. Der Motor 09 ist auf einer Führung 11 an-
geordnet und mittels eines Stellantriebes 12, z.B. eines
zweiten Motors 12 nahezu parallel zur axialen Richtung
des Zylinders 01 linear bewegbar.
[0017] Der Zapfen 02 ragt im Betriebszustand auf ei-
nem Teilstück 13 mit der Länge I13, z.B. I13 = 110 mm,
stirnseitig in die lösbare Kupplung 06 hinein. Die lösbare
Kupplung 06, die im Betriebszustand den Zapfen 02
drehsteif mit der Gelenkverbindung 07 verbindet, ist in
vorteilhafter Ausführung kraftschlüssig und im Betriebs-
zustand vorgespannt bzw. selbstarretierend und schalt-
bar ausgeführt.
[0018] In einer vorteilhaften Ausgestaltung ist die
Kupplung 06 als durch Federn 14 vorgespannte Span-
nelemente 16 auf einer zusammen wirkenden Spann-
büchse 17 ausgebildet. Die Kupplung 06 ist lösbar, in-
dem ein mit Druck beaufschlagtes Medium, beispiels-
weise ein Druckmittel wie insbesondere Öl, über einen
Kanal 18 in einem Gehäuse 19 der Kupplung 06 zwi-
schen das Gehäuse 19 und einen axial verschiebbaren
Kolben 21 gepresst wird. Die Federn 14 werden hier-
durch gegen ihre Vorspannung zusammen gedrückt
und entlasten die mit der Spannbüchse 17 zusammen
wirkenden Spannelemente 16. Als Spannelemente 16
können beispielsweise Sternscheiben 16 Verwendung
finden. Die Kupplung 06 kann aber auch in anderer Wei-
se als schaltbare Kupplung, beispielsweise als Kegel-,
Scheiben-, elektromagnetische oder Flüssigkeitskupp-
lung ausgeführt sein.
[0019] Die Kupplung 06 ist auf ihrer dem Zylinder 01
abgewandten Seite mit der zweiten Kupplung 07, im
Beispiel einem ersten Gelenk 22 der Gelenkverbindung
07 verbunden. In bevorzugter Ausführung ist die Ge-
lenkverbindung 07 als Doppelgelenk 07 mit dem ersten
Gelenk 22, einer Welle 23 und einem zweiten Gelenk
24 ausgebildet, welches ggf. auftretende Winkel und/
oder einen Versatz zwischen einer Rotationsachse R08
der Achse 08 des Motors 09 und einer Rotationsachse
R01 des Zylinders 01 ausgleicht. Letzteres insbesonde-
re auch bei radial lageveränderbarer Lagerung des Zy-
linders 01, beispielsweise zur Druck-An bzw. Abstel-
lung. Die Gelenke 22 und 24 können z.B. als Kreuzge-
lenke, als Kugelgelenke oder in sonstiger Weise als
formschlüssige, winkelveränderbare Verbindung aus-

geführt sein, welche Zug- und Druckbelastung annä-
hernd in Raumrichtungen entlang der Rotationsachsen
R01 und R08 aufnehmen, und o.g. ausgleichende Ei-
genschaften bzgl. Winkel und Versatz aufweisen. In vor-
teilhafter Weise wird eine das Druckmittel befördernde
und mit dem Kanal 18 verbundene Leitung 26, beispiels-
weise ein Schlauch 26, durch das Doppelgelenk 07 hin-
durchgeführt. Im Beispiel erfolgt die Durchführung der
Leitung 26 zentrisch durch die Welle 23.
[0020] Das zweite Gelenk 24 ist stirnseitig und bzgl.
der Rotationsachse R08 zentrisch mit der Achse 08 des
Motors 09 verbunden. In vorteilhafter Weise ist die An-
ordnung aus Kupplung 06 und Gelenkverbindung 07
durch eine von der Achse 08 bis zum Zapfen 02 verlau-
fende Abdeckung 27 gekapselt.
[0021] Die Achse 08 des Motors 09 weist in einer Aus-
führung auf ihrer rotierenden Mantelfäche einen Impuls-
geber 28 auf, der mit einem nicht dargestellten Sensor
zusammen wirkt und dessen Winkelstellung jederzeit
Aufschluß über die Drehlage und/oder die Rotationsge-
schwindigkeit des Zylinders 01 gibt. In bevorzugter Aus-
führung ist der Impulsgeber 28 am Umfang der rotieren-
den ersten Kupplung 06 oder der zweiten Kupplung 07
selbst, im Beispiel am Umfang einer das zweite Gelenk
24 aufnehmenden, und mit der Achse 08 zusammen
wirkenden Stirnseite 29 der Kupplung 07, angeordnet.
Dadurch ist eine synchrone Bewegung zwischen rotie-
rendem Bauteil 01, über die drehsteife Kupplung 07 zum
Impulsgeber 28 gewährleistet.
[0022] Die Achse 08 weist eine, vorzugsweise zen-
trisch angeordnete, Bohrung 31 auf, durch die das
Druckmittel über die Leitung 26 zur Kupplung 06 ge-
langt. Die Zufuhr des Druckmittels ist somit zur Betäti-
gung der Kupplung 06 in einfacher Weise beispielswei-
se über eine Dreheinführung 32 durch die Achse 08 des
Motors 09 und über die Leitung 26 zum Kanal 18 der
Kupplung 06 förderbar. Vorteilhaft erfolgt die Lagerung
der Achse 08 im Motor 09 mittels eines nicht dargestell-
ten Radiallagers, welches ebenfalls eine Kraftkompo-
nente in axiale, nahezu zur Rotationsachse R08 paral-
lele Richtung aufnimmt, z.B. mittels eines Schräglagers,
so dass eine axiale Relativbewegung zwischen Achse
08 und Motor 09 unterbunden ist. Der auf der Führung
11 gelagerte Stator und der Rotor bzw. die Achse 08
sind axial nicht relativ zueinander ortsveränderbar. Der
Motor 09 ist bevorzugt ein über seinen Drehwinkel ge-
regelter bzw. lagegeregelter Elektromotor 09.
[0023] Der Motor 09 ist annähernd parallel zur Rota-
tionsachse R08 linear in eine Bewegungsrichtung B be-
weglich mittels der Führung 11 beispielsweise auf ei-
nem Träger 33 angeordnet. In bevorzugter Ausführung
ist der Träger 33 ortsfest bezüglich des Seitengestells
03, und die Führung 11 als Linearführung 11 ausgebil-
det. Die Führung 11 zwischen Motor 09 und Träger 33
kann beispielsweise als Flach- oder Schwalben-
schwanzführung ausgeführt sein, wobei eine möglichst
leichtgängige Bewegung in die durch die Bewegungs-
richtung B vorgegebene Vorzugsrichtung und ein mög-
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licht spielfreier Sitz in alle übrigen Richtungen zu ge-
währleisten sind. Hierfür weisen die am Motor 09 ange-
ordneten, und mit der Führung 11 zusammen wirkenden
Füsse 34 oder die Führung 11 selbst beispielsweise hier
nicht dargestellte Umlauflager auf.
[0024] Der Motor 09 ist im Beispiel durch den zweiten
Motor 12 über eine Gewindetrieb 36, z.B. eine Gewin-
despindel 36 mit einem Trapezgewinde, linear in Bewe-
gungsrichtung B verschiebbar. Die Gewindespindel 36
steht im Eingriff mit einem am Motor 09 angeordneten,
und bezüglich des Motors 09 ortsfesten Innengewinde.
Das Innengewinde kann Bestandteil einer am Motor 09
befestigten Mutter 37 sein. Zur Minimierung ggf. auftre-
tenden Gewindespiels zwischen Gewindespindel 36
und Mutter 37 kann beispielsweise eine zweite, stellba-
re Mutter angeordnet, oder eine sonstige Vorkehrung
getroffen sein.
[0025] Die Gewindespindel 36 ist drehbar aber orts-
fest bezüglich des Trägers 33 angeordnet und wird in
vorteilhafter Ausführung über eine zweite Kupplung 38,
beispielsweise eine Winkelabweichungen ausgleichen-
de Kreuzgelenkkupplung, zwischen einer Achse 39 des
Motors 12 und der Gewindespindel 36 direkt angetrie-
ben. In bevorzugter Ausführung ist auch der Motor 12
über seine Drehlage geregelt, was eine exakte Positio-
nierung des Motors 09 in Bewegungsrichtung B ermög-
licht. Eine Positionierung kann aber auch über wegauf-
nehmende Sensoren an der Gewindespindel 36 erfol-
gen. Der Antrieb der Gewindespindel 36 kann auch über
ein Getriebe erfolgen, wobei entsprechende Vorkehrun-
gen gegen mögliches Gewindespiel zu treffen sind.
[0026] Ein gesamte Stellweg S der Gewindespindel
36 weist in vorteilhafter Ausführung, ausgehend von ei-
ner Nulllage N, in der vom Zylinder 01 abgewandten
Richtung zumindest die Länge I13 des in die Kupplung
06 hinein ragenden Teiles des Zapfens 02 auf. Um eine
Korrektur des Zylinders 01, bzw. eine Verstellung des
Seitenregisters, in axialer Richtung um einen Stellweg
d01, beispielsweise um d01 = ± 10 mm zu ermöglichen,
ist ein Stellweg d01 bzgl. der Nulllage N von mindesten
10 mm in beide Richtungen erforderlich, wobei ein Ab-
stand a03 zwischen Seitengestell 03 und Kupplung 06
sowie ein Abstand a01 zwischen Zylinder 01 und Sei-
tengestell 03 entsprechend groß sein müssen.
[0027] Die Funktionsweise des erfindungsgemäßen
Antriebes für ein rotierendes Bauteil 01 einer Druckma-
schine ist folgendermaßen:
Eine Korrektur der axialen Lage des Zylinders 01, bei-
spielsweise um den Stellweg d01 in Richtung Seitenge-
stell 03, erfolgt durch Betätigung des Motors 12, z.B. um
einen entsprechend geeichten Drehwinkel, und die sich
drehende Gewindespindel 36. Der Motor 09 wird in Be-
wegungsrichtung B linear relativ zum Seitengestell 03
verschoben und bewegt seinerseits über die zug- und
druckbelastbare Gelenkverbindung 07 den Zylinder 01
zum Seitengestell 03 hin. Die Kupplung 06 ist während
dieser Korrektur in Eingriff und stellt ebenfalls eine zug-
und druckbelastbare Verbindung dar.

[0028] Sollen Zylinder 01 und Antrieb jedoch entkop-
pelt oder gar voneinander getrennt werden, so erfolgt
zunächst ein Lösen der Kupplung 06 über eine Beauf-
schlagung der Kupplung 06 mit dem Druckmittel. Der
Zylinder 01 ist nun frei um seine Rotationsachse R01
drehbar oder aber linear entlang der Rotationsachse
R01 relativ zur Kupplung 06 ortsveränderbar. Um die
Kupplung 06 und den Zapfen 02 vollständig voneinan-
der räumlich zu trennen wird anschließend der Motor 09
mit der Gelenkverbindung 07 und der Kupplung 06 mit-
tels des Motors 12 und der Gewindespindel 36 zumin-
dest um die Länge l13 verfahren. Die Beaufschlagung
der Kupplung 06 mit Druck ist nun nicht mehr erforder-
lich, die Kupplung 06 kann vom Druckmittel entlastet,
und der Zylinder 01 entnommen bzw. ausgetauscht wer-
den.

Bezugszeichenliste

[0029]

01 rotierendes Bauteil, Zylinder, Walze, Formzylin-
der

02 Zapfen
03 Seitengestell
04 Lager, Exzenterlager
05 -
06 Kupplung, erste, lösbar
07 Kupplung, zweite; Gelenkverbindung, Doppelge-

lenk
08 Achse, Welle, Rotor (09)
09 Motor, Elektromotor
10 -
11 Führung, Linearführung
12 Stellantrieb, Motor
13 Teilstück (02)
14 Feder
15 -
16 Spannelement, Sternscheiben
17 Spannbüchse
18 Kanal
19 Gehäuse
20 -
21 Kolben
22 Gelenk, erstes
23 Welle
24 Gelenk, zweites
25 -
26 Leitung, Schlauch
27 Abdeckung
28 Impulsgeber
29 Stirnseite (07)
30 -
31 Bohrung
32 Dreheinführung
33 Träger
34 Fuß
35 -
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36 Gewindetrieb, Gewindespindel
37 Mutter
38 Kupplung
39 Achse

B Bewegungsrichtung
N Nulllage
S Stellweg (29)

R01 Rotationsachse (01)
R08 Rotationsachse (08)

a01 Abstand (01; 03), Stellweg (01)
a03 Abstand (03; 06)

d01 Stellweg (01)

I13 Länge (13)

Patentansprüche

1. Antrieb eines rotierenden Bauteils (01) einer Druck-
maschine, wobei das Bauteil (01) durch einen Mo-
tor (09) rotatorisch antreibbar ist, und das rotieren-
de Bauteil (01) stirnseitig über eine erste Kupplung
(06) mit dem das rotierende Bauteil (01) antreiben-
den Motor (09) verbunden ist, wobei der Motor (09)
in einer Richtung mit zumindest einer Komponente
parallel zu einer Rotationsachse (R01) des rotieren-
den Bauteils (01) mittels eines Stellantriebes (12)
ortsveränderbar ist, und wobei ein Stellweg (S) des
Stellantriebes (12) größer ist als eine Länge (I13)
eines mit der ersten Kupplung (06) in Eingriff ste-
henden Teilstückes (13) eines stirnseitigen Zapfens
(02) des rotierenden Bauteils (01), dadurch ge-
kennzeichnet, dass die erste Kupplung (06) lösbar
und in eingekuppeltem Zustand in axialer Richtung
des rotierenden Bauteils (01) druck- und zugbelast-
bar ausgeführt ist, und ein stirnseitig angeordneter
Zapfen (02) des rotierenden Bauteils (01) und eine
Achse (08) des Motors (09) mittels einer zweiten,
Winkelabweichungen ausgleichenden Kupplung
(07) zug- und druckbelastbar bezüglich einer Bewe-
gung mit zumindest einer Komponente parallel zur
Rotationsachse (R01) des rotierenden Bauteils (01)
miteinander verbunden sind.

2. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass eine Relativbewegung zwischen dem ro-
tierenden Bauteil (01) und dem Motor (09) elektro-
nisch steuerbar ist.

3. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass die erste Kupplung (06) fernbetätigbar
ausgeführt ist.

4. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-

net, dass der Motor (09) wahlweise gemeinsam mit
dem rotierenden Bauteil (01) oder ohne das rotie-
rende Bauteil (01) mittels des Stellantriebes (12)
ortsveränderbar ist.

5. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass die zweite Kupplung (07) als Gelenkver-
bindung (22, 23, 24) ausgeführt ist.

6. Antrieb nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich-
net, dass die zweite Kupplung (07) als Doppelge-
lenk (07) ausgeführt ist.

7. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass der Motor (09) auf einer Führung (11) an-
geordnet ist.

8. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass der Stellantrieb (12) als zweiter Motor
(12) ausgeführt ist.

9. Antrieb nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass das rotierende Bauteil (01) lösbar und
kraftschlüssig über die erste Kupplung (06) mit der
Achse (08) des Motors (09) verbindbar ist.

Claims

1. Drive for a rotating component (01) of a printing
press, wherein the component (01) can be driven in
rotation by a motor (09), and the rotating component
(01) is connected at an end, via a first coupling (06),
to the motor (09) driving the rotating component
(01), wherein the motor (09) can be varied in posi-
tion by means of a positioning drive (12) in a direc-
tion having at least a component lying parallel to an
axis of rotation (R01) of the rotating component
(01), and wherein a positioning travel (S) of the po-
sitioning drive (12) is greater than a length (I13) of
a part (13) of a stub shaft (02) at an end of the ro-
tating component (01), which part (13) is engaged
with the first coupling (06), characterised in that
the first coupling (06) is designed to be releasable
and, in the coupled state, to be loadable in tension
and compression in the axial direction of the rotating
component (01), and a stub shaft (02) arranged at
an end of the rotating component (01) and a shaft
(08) of the motor (09) are connected together by
means of a second coupling (07) which compen-
sates for angular misalignments, in such a way as
to be loadable in tension and compression in rela-
tion to a movement having at least a component ly-
ing parallel to the axis of rotation (R01) of the rotat-
ing component (01).

2. Drive according to claim 1, characterised in that a
relative movement between the rotating component
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(01) and the motor (09) is electronically controllable.

3. Drive according to claim 1, characterised in that
the first coupling (06) is designed to be remotely ac-
tuatable.

4. Drive according to claim 1, characterised in that
the motor (09) can be varied in position by means
of the positioning drive (12) either jointly with the
rotating component (01) or without the rotating com-
ponent (01), as desired.

5. Drive according to claim 1, characterised in that
the second coupling (07) is in the form of a jointed
connector (22, 23, 24).

6. Drive according to claim 5, characterised in that
the second coupling (07) is in the form of a double
joint (07).

7. Drive according to claim 1, characterised in that
the motor (09) is arranged on a guide (11).

8. Drive according to claim 1, characterised in that
the positioning drive (12) is in the form of a second
motor (12).

9. Drive according to claim 1, characterised in that
the rotating component (01) can be connected to
the shaft (08) of the motor (09), releasably and by
frictional interengagement, by means of the first
coupling (06).

Revendications

1. Organe d'entraînement d'un composant rotatif (01)
d'une machine à imprimer, le composant (01) étant
susceptible d'être entraîné en rotation au moyen
d'un moteur (09) et le composant rotatif (01) étant
relié, côté frontal, par l'intermédiaire d'un premier
accouplement (06), au moteur (09) entraînant le
composant rotatif (01), le moteur (09) étant suscep-
tible de voir sa position modifiée dans une direction,
avec au moins une composante parallèle à un axe
de rotation (R01) du composant (01), au moyen
d'un entraînement de réglage (12), et où une course
de réglage (S) de l'entraînement de réglage (12) est
supérieure à une longueur (113) d'un élément par-
tiel (13), venant en prise avec le premier accouple-
ment (06), d'un tourillon (02) situé côté frontal du
composant (01) rotatif, caractérisé en ce que le
premier accouplement (06) est réalisé de façon à
être désolidarisable et à pouvoir être sollicité en
compression et en traction, à l'état accouplé, en di-
rection axiale du composant rotatif, et un tourillon
(02), disposé côté frontal, du composant (01) rotatif
et un axe (08) du moteur (09) étant reliés ensemble

de façon susceptible d'être sollicités en traction et
en compression, au moyen d'un deuxième accou-
plement (07) compensant les écarts angulaires, par
rapport à un déplacement avec au moins une com-
posante parallèle à l'axe de rotation (R01) du com-
posant (01) rotatif.

2. Organe d'entraînement selon la revendication 1,
caractérisé en ce qu'un déplacement relatif, entre
le composant rotatif (01) et le moteur (09), peut être
commandé de façon électronique.

3. Organe d'entraînement selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le premier accouplement
(06) est réalisé de façon à pouvoir être actionné à
distance.

4. Organe d'entraînement selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le moteur (09) est suscep-
tible de voir sa position modifiée, conjointement
avec le composant (01) rotatif, ou sans le compo-
sant (01) rotatif, au moyen de l'entraînement de ré-
glage (12).

5. Organe d'entraînement selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le deuxième accouplement
(07) est réalisé sur la forme de liaison articulée
(22,23,24).

6. Organe d'entraînement selon la revendication 5,
caractérisé en ce que le deuxième accouplement
(07) est réalisé sur la forme d'articulation double
(07).

7. Organe d'entraînement selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le moteur (09) est disposé
sur un guidage (11).

8. Organe d'entraînement selon la revendication 1,
caractérisé en ce que l'entraînement de réglage
(12) est réalisé sous la forme de deuxième moteur
(12).

9. Organe d'entraînement selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le composant (01) rotatif est
désolidarisable et susceptible d'être relié, par une
liaison à interaction de forces, par l'intermédiaire du
premier accouplement (06), à l'axe (08) du moteur
(09).
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