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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft einen Zylinder eines Fal-
zapparates mit einem Zylinderkdrper und wenigstens ei-
nem Greifer gemaR dem Oberbegriff des Anspruchs 1.

[0002] Ein solcher Greiferzylinder trégt an seiner Man-
telflache einen oder mehrere Greifer, die zwischen einer
Stellung, in der sie ein fihrendes Ende eines auf dem
Greiferzylinder zu beférdernden Stiickes Flachmaterial
gegen die Mantelflache gedrickt halten, und einer Frei-
gabestellung beweglich sind, in der sich das Flachmate-
rial von dem Zylinder wieder l16sen kann bzw. ein neues
Stiick Flachmaterial aufgenommen und eingeklemmt
werden kann. Im Allgemeinen fiilhren die Greifer zwi-
schen diesen zwei Stellungen eine Schwenkbewegung
aus. Dadie zum Festklemmen bzw. Freigeben eines Pro-
duktes zur Verfligung stehenden Zeitspannen kurz sind,
muss die Schwenkbewegung eine hohe Geschwindig-
keit haben, und die Bewegungsamplitude zwischen der
Klemmstellung und der Freigabestellung des Greifers
sollte so klein wie mdglich sein, um Material strapazie-
rende starke Beschleunigungen in Grenzen zu halten.

[0003] UmeineBeschadigungeinesnacheilenden En-
des eines von einem Greifer auf dem Zylinder gehaltenen
Stlckes Flachmaterial durch die Bewegung eines in Um-
fangsrichtung am Zylinder nachfolgenden Greifers beim
Festklemmen eines nachfolgenden Stlickes Flachmate-
rial zu vermeiden, sind die meisten Greiferzylinder aus-
gelegt, um Flachmaterialstiicke aufzunehmen, die dem
Greiferzylinder jeweils voneinander beabstandet zuge-
fihrt werden, so dass sich die Flachmaterialstiicke je-
weils unter Ausbildung einer Liicke zwischen aufeinan-
derfolgenden Stlcken an den Greiferzylinder anlegen
und der Greifer sich in der Liicke bewegen kann, ohne
das jeweils vorhergehende Stlick zu beriihren. Wenn die-
se Flachmaterialstiicke zuvor durch Abschneiden von ei-
nem kontinuierlichen Strang hergestellt werden, so mus-
sen die abgeschnittenen Stlicke, um einen solchen Zwi-
schenraum zu erzeugen, auf eine Geschwindigkeit be-
schleunigt werden, die hdher als die des Stranges vor
dem Schneiden ist. Wenn aber ein Fordersystem, das
die von dem Strang abgeschnittenen Produkte nach dem
Schneiden weiterbeférdert, schneller lauft als der zuge-
flhrte Strang, so fihrt dies zu Schlupf und damit zu Rei-
bung zwischen dem Foérdersystem und einem darin ein-
dringenden fihrenden Abschnitt des Stranges, der sich
vor dem Abschneiden notwendigerweise noch mit der
urspriinglichen Geschwindigkeit des Stranges bewegt.
Bei Flachmaterial mit einer empfindlichen Oberflache wie
etwa frischen Druckerzeugnissen kann diese Reibung
die Qualitat der Oberflache beeintrachtigen, zum Bei-
spiel durch Schleifspuren am Bedruckstoff oder Verwi-
schenvon Farbe. Wenn sich die Flachmaterialstiicke aus
einem Stapel von untereinander unverbundenen Bdgen
zusammensetzen, tritt iberdies das Problem auf, dass
unterschiedliche Reibung an den verschiedenen Seiten
des Stapels dazu fihren kann, dass die Bdgen gegen-
einander verschoben werden und der Stapel auseinan-
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dergezogen wird, was die Weiterverarbeitung des Sta-
pels erheblich erschwert.

[0004] Besonders problematisch ist es, wenn die
Flachmaterialstliicke unmittelbar in Kontakt mit dem Grei-
ferzylinder vom Strang abgeschnitten werden, zum Bei-
spiel durch einen rotierenden Messerzylinder, der mit
dem Greiferzylinder zusammen einen Schneidspalt be-
grenzt und zusammenwirkend mit einem Widerlager des
Greiferzylinders den Strang durchtrennt. Damit sich der
zu schneidende Strang gleichmaRig an die Oberflache
des Greiferzylinders anlegt, missen die Greifer in der
Lage sein, ins Innere des Greiferzylinders abzutauchen.
Nachdem ein Flachmaterialstick vom zugefihrten
Strang abgeschnitten worden ist, steht nur eine sehr kur-
ze Zeit zur Verfiigung, um die neu entstandene fiihrende
Kante des Stranges mit einem Greifer zu fassen und ge-
gen die Oberflache des Zylinders zu driicken. Der Weg
zwischen der versenkten Stellung des Greifers und der
ausgefahrenen, das Flachmaterial gegen den Zylinder
driickenden Stellung ist jedoch lang und erfordert eine
hohe Geschwindigkeit der Greiferbewegung, die nur mit
einer hochwertigen, kostspieligen Antriebsmechanik
realisierbar ist. AuRerdem ist der Verschleil® und damit
die Storanfalligkeit der Antriebsmechanik um so groRer,
je héher ihre Betriebsgeschwindigkeit ist.

[0005] Aus EP 0931 748 B1 und der DE 198 57 507
A1 ist ein Greiferzylinder bekannt, der von einem zuge-
fihrten Strang abgetrennte Druckerzeugnisse vorei-
lungsfrei, das heil’t ohne Abstand zwischen den aufein-
anderfolgenden Druckerzeugnissen, zu férdern vermag.
Bei diesem Greiferzylinder ist ein Greifer an einer im Zy-
linder schwenkbar gelagerten Welle Uiber einen Transla-
tionsmechanismus montiert, der den Greifer gekoppelt
an die Schwenkbewegung zu einer Parallelverschiebung
antreibt. Dieser Translationsmechanismus dient dazu,
den Greifer zwischen seiner versenkten Stellung und ei-
ner uber die Mantelfliche des Zylinders vorspringenden
Stellung zu verfahren, aus der heraus er um die Welle
geschwenkt werden kann, um die fihrende Kante eines
Stranges von Druckerzeugnissen gegen die Zylinder-
oberflache zu driicken.

[0006] Die DE 10060 713 A1, die US 6 093 139 A und
die US 953 063 A beschreiben jeweils einen Falzapparat
mit einen Greiferzylinder, der eine Schneidleiste fir ein
Schneidmesser eines mit dem Greiferzylinder zusam-
menwirkenden Schneidmesserzylinders aufweist. Die
Greifer des Greiferzylinders sind um eine erste beweg-
liche Achse zum Klemmen des zu transportierenden Ma-
terials schwenkbar. Diese erste Achse ist wiederum auf
einen um einen zylinderfeste, zweite Achse schwenkba-
ren Hebel gelagert. Dieser Hebel wird mittels einer ersten
Kurvenscheibe gesteuert, um eine Bewegung des Grei-
fers in Umfangsrichtung zu erzeugen. Eine zweite Kur-
venscheibe steuert die Klemmbewegung des Greifers.
[0007] Die DE 102 03 059 A1 offenbart einen Trans-
portzylinder fir Bedruckstoffbogen mit einem Greifer.
Der Greifer ist mittels zweier zylinderfesten Schwenk-
achsen und eine weitere um eine der zylinderfesten
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Schwenkachsen schwenkbaren Schwenkachse beweg-
bar. Zur Ansteuerung ist nur eine Kurvenscheibe vorge-
sehen.

[0008] Die US 5429 578 A und die US 5 004 451 A
zeigen Falzmesserzylinder, die zur Fihrung von Produk-
ten mit Badndern zusammen wirken.

[0009] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ei-
nen Zylinder eines Falzapparates mit einem Zylinderkor-
per und wenigstens einem Greifer zu schaffen.

[0010] Die Aufgabe wird erfindungsgemaf durch die
Merkmale des Anspruchs 1 gel6st.

[0011] Wie der aus EP 0 931 748 B1 bekannte Grei-
ferzylinder nutzt der vorliegende Greiferzylinder zum
Verkilrzen der Bewegung zwischen der eingefahrenen
Stellung und der Klemmstellung des Greifers zusatzlich
zur Schwenkbewegung eine Translationsbewegung, al-
lerdings mit dem Unterschied, dass ein die Translation
antreibender Mechanismus nicht zusammen mit dem
Greifer um dessen Schwenkachse schwenkbar ist und
so dessen Tragheitsmoment erhéht, sondern die Achse
des Greifers als solche in radialer Richtung verschiebt.
Daderzum Klemmen oder Freigeben des Flachmaterials
am Greiferzylinder erforderliche radiale Hub kleinim Ver-
gleich zur erforderlichen Bewegungsamplitude des Grei-
fers in Umfangsrichtung ist, genligt eine geringe Ampli-
tude der radialen Verschiebungsbewegung, die mit ge-
ringem Energieaufwand und geringer Belastung der me-
chanischen Komponenten erzeugbar ist.

[0012] Wenn das von dem Greifer festzuklemmende
Flachmaterial ein Stapel von Bdgen ist, so ist es win-
schenswert, im Moment des Festklemmens des Stapels
eine Bewegungskomponente des Greifers in Umfangs-
richtung des Zylinders zu vermeiden, damit der Stapel
keinen Scherkraften ausgesetzt ist. Wahrend herkdmm-
licherweise das Festklemmen nur durch eine Schwenk-
bewegung des Greifers zustande kommt und somit die
Ausibung einer Scherkraft auf einen Bogenstapel beim
Festklemmen nicht zu vermeiden ist, ist bei dem vorlie-
genden Greiferzylinder vorzugsweise vorgesehen, dass
in einer Endphase der Schwenkbewegung in die Klemm-
stellung die erste Achse sich radial einwérts bewegt.
[0013] Eine einfache und robuste Mdglichkeit, die ra-
diale Einwartsbewegung der ersten Achse anzutreiben,
ist, diese an einen ersten Arm zu montieren, der um eine
in Bezug auf den Zylinderkérper ortsfeste zweite Achse
schwenkbar ist, so dass die radiale Bewegung der ersten
Achse einer Schwenkbewegung dieses ersten Armes
entspricht.

[0014] Diese Schwenkbewegung des ersten Armes
kann, wie herkdmmlicherweise die Schwenkbewegung
des Greifers selbst, in einfacher Weise durch eine Kur-
venscheibe angetrieben sein, die nicht zusammen mit
dem Greiferzylinder rotiert und deren Form von einem
mit dem ersten Arm verbundenen Hebel abgetastet wird.
[0015] Um die Schwenkbewegung des Greifers zwi-
schen der versenkten Stellung und der Klemmstellung
anzutreiben, ist eine Koppelstange vorgesehen, die ei-
nerseits an dem Greifer und andererseits an einem um
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eine dritte Achse schwenkbaren zweiten Arm angelenkt
ist. Auch dessen Schwenkbewegung kann, wie oben an-
gegeben, durch eine Kurvenscheibe angetrieben sein.
[0016] In einer platzsparenden Anordnung befinden
sich die zweite und die dritte Achse bezogen auf die Um-
fangsrichtung des Zylinders auf entgegengesetzten Sei-
ten des Greifers.

[0017] Von den zwei Armen ist der erste eher in Um-
fangsrichtung und der zweite eher in radialer Richtung
des Zylinderkdrpers orientiert, mit anderen Worten, die
Orientierung des ersten Armes ist jeweils naher an der
Umfangsrichtung als die des zweiten, und die des zwei-
ten ist ndher an der radialen Richtung als die des ersten.
[0018] Am Zylinderkdrper ist jedem Greifer ein Wider-
lager zugeordnet, das im Zusammenwirken mit einem
gemeinsam mit dem Greiferzylinder bewegten Messer
zum Schneiden von dem Greiferzylinder zugefiihrtem
und von dem Greifer zu greifendem Flachmaterial dient.
[0019] Bezogen auf die Drehrichtung eines solchen
Greiferzylinders ist der Greifer vor dem ihm zugeordne-
ten Widerlager angeordnet, und der Oberflachenab-
schnitt des Greiferzylinders, gegen den der Greifer ge-
schnittenes Flachmaterial driickt, ist vorzugsweise des-
sen Widerlager selbst, dessen Elastizitat so sowohl den
Schneidvorgang als auch das Greifen unterstiitzt.
[0020] Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung ist in
den Zeichnungen dargestellt und wird im Folgenden n&-
her beschrieben.

[0021] Es zeigen:

Fig. 1 eine schematische Darstellung eines Querfal-
zapparates, der einen Greiferzylinder verwen-
det;

Fig. 2 einen vergroRerten Teilschnitt durch den Grei-
ferzylinder, der den Greifer in seiner versenk-
ten Stellung zeigt;

Fig. 3 einen Teilschnitt analog dem der Fig. 2, der
den Greifer wahrend des Ausfahrens aus der
versenkten Stellung zeigt;

Fig. 4 einen Teilschnitt, der den Greifer in der
Klemmstellung zeigt;

Fig. 5 einen Teilschnitt, der den Greifer auf dem
Ruckweg in die versenkte Stellung zeigt;

Fig. 6 eine schematische Darstellung entsprechend
Fig. 2;

Fig. 7 eine schematische Darstellung entsprechend
Fig. 4;

Fig. 8 eine schematische Darstellung entsprechend
Fig. 5;

Fig. 9 eine schematische Darstellung entsprechend
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Fig. 1;

Fig. 10  eine schematische Draufsicht eines Greifer-
zylinders.

[0022] Fig. 1 zeigt einen stark schematisierten Schnitt

durch einen Falzapparat, z. B. einer Rollenrotations-
druckmaschine gemaf der vorliegenden Erfindung. Der
Falzapparat umfasst einen Zylinder 01, z. B. einen Grei-
ferzylinder 01, der beim hier dargestellten Beispiel mit je
funf in Umfangsrichtung gleichmagig verteilten Greifern
02 und Falzmessern 03 ausgestattet ist. In axialer Rich-
tung des Zylinders 01 sind vorzugsweise eine Mehrzahl
dieser Greifer 02, z. B. einzeln gefedert angeordnet. Der
Greiferzylinder 01 bildet zusammen mit einem Messer-
zylinder 04, hier mit zwei Messern 06, einen Schneidspalt
09, in dem ein zugefihrtes Flachmaterial 07, z. B. einen
Strang 07, der im Allgemeinen aus einer Mehrzahl von
Ubereinandergelegten bedruckten Materialbahnen, z. B.
Papierbahnen zusammengesetzt ist, in einzelnes Flach-
material 08, z. B. einzelne Druckerzeugnisse 08 von je-
weils einer Druckseite entsprechender Lange zerlegt
wird.

[0023] Wahrend der Durchganges durch den Schneid-
spalt 09 sind die Greifer 02 und die Falzmesser 03 im
Inneren des Greiferzylinders 01 versenkt. Die Umfangs-
geschwindigkeit des Greiferzylinders 01 entspricht ge-
nau der Zufuhrgeschwindigkeit des Stranges 07, so dass
die von dem Strang 07 abgeschnittenen Druckerzeug-
nisse 08 auf den Umfang des Greiferzylinders 01 lticken-
los aufeinanderfolgen, d. h. zwischen untenliegender
Materialbahn und Ballen des Greiferzylinders 01 ist keine
Relativbewegung.

[0024] "Genau" und keine" ist im technischen Sinn zu
verstehen, d. h. evtl. kbnnen vernachlassigbare kleine
Toleranzen auftreten.

[0025] Nach dem Durchgang durch den Schneidspalt
09 werden die Greifer 02 jeweils unterhalb des nachei-
lenden Abschnittes 11 eines der Druckerzeugnisse 08
aus dem Greiferzylinder 01 ausgefahren und entgegen
dessen Drehrichtung geschwenkt, um jeweils die fuhren-
de Kante 12 des Stranges 07 an der Oberflache des Grei-
ferzylinders 01 festzuklemmen. Die nacheilenden Ab-
schnitte 11 jedes Druckerzeugnisses 08 sind so ein Stiick
weit von der Oberflache des Greiferzylinders 01 abge-
spreizt, doch beeintrachtigt dies die gleichmaRige Auf-
wicklung des Stranges 07 auf den Greiferzylinder 01
nicht, da sie erst nach dem Abschneiden vom Greiferzy-
linder 01 abgespreizt werden.

[0026] Der Greiferzylinder 01 bildet einen Falzspalt 13
mit einem Falzklappenzylinder 14. Wahrend des Durch-
ganges durch den Falzspalt 13 fahren die Falzmesser
03 aus dem Greiferzylinder 01 aus, um die Druckerzeug-
nisse 08 entlang einer Mittellinie in (nicht dargestellte)
Falzklappen des Falzklappenzylinders 14 einzufiihren.
Die auf diese Weise quer gefalzten Druckerzeugnisse
08 werden am Falzklappenzylinder 14 bis zu einer Stelle
weiterbefdrdert, wo sie beispielsweise an ein (nicht dar-
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gestelltes) Schaufelrad zum Auslegen auf ein Forder-
band Ubergeben werden.

[0027] Fig. 2 zeigt in einem Teilschnitt quer zur Achse
des Greiferzylinders 01 einen Greifer 02 und dessen Um-
gebung. Der Greifer 02 umfasst einen Tragerbalken 16,
der sich Uber die gesamte nutzbare Breite des Greifer-
zylinders 01 erstreckt und an einer radial nach aulRen
gerichteten Seite ein Doppel-L- oder Z-Profil 17 aus ei-
nem elastischen Material wie etwa Federstahl trégt, das
zum Festklemmen der Druckerzeugnisse 08 ausfahrbar
ist. Das Profil 17 kann sich durchgehend in axiale Rich-
tung des Greiferzylinders 01 erstrecken oder in eine
Mehrzahl von in axialer Richtung beabstandeten Zinken
unterteilt sein, die jeweils durch eine Offnung im Mantel
des Greiferzylinders 01 greifen.

[0028] Der Tragerbalken 16 ist einerseits an einen er-
sten Arm 19 angelenkt, der mit einer drehbar in dem Grei-
ferzylinder 01 gelagerten, d. h. zylinderortsfesten Welle
21 fest verbunden ist. Der erste Arm 19 erstreckt sich in
etwa parallel zur Mantelflache des Greiferzylinders 01.
Der Tragerbalken 16 ist ferner tiber eine relativ zum Grei-
ferzylinder 01 ortsveranderbare Schwenkachse 28 an ei-
ne Koppelstange 22 angelenkt, die ebenfalls in etwa par-
allel zur Mantelflache des Greiferzylinders 01 ausgerich-
tetist und ihrerseits iber eine relativ zum Greiferzylinder
01 ortsveranderbare Schwenkachse 29 an einen in etwa
radial orientierten zweiten Arm 23 angelenkt ist. Dieser
zweite Arm 23 ist fest mit einer Welle 24 verbunden, die
in dem Greiferzylinder 01 drehbar gelagert ist. Die Dreh-
stellung der zwei Arme 19; 23, wie in den Fig. 6, 7 und
8 dargestellt iber zwei Kurvenscheiben 31; 32 festgelegt,
die nicht gemeinsam mit dem Greiferzylinder 01 rotieren
und die jeweils von einer Laufrolle 33; 34 abgetastet wer-
den, die Uber jeweils einen Arm 36; 37 mit der Welle 21
bzw. 24 verbunden ist.

[0029] Die Laufrollen 33; 34 werden vorzugsweise ge-
federt an die Kurvenscheiben 31; 32 angedriickt, insbe-
sondere durch eine Drehstabfeder. Die Kurvenscheiben
31; 32 sind in axialer Richtung versetzt angeordnet.
[0030] Es ist anhand der Fig. 2 leicht nachzuvollzie-
hen, dass eine Drehung des Armes 19 um die Welle 21
im Wesentlichen eine radiale Ein- oder Auswaértsbewe-
gung des Greifers 02 bewirkt, und allenfalls in geringe-
rem Umfang eine Schwenkbewegung des Greifers 02
um die Achse 27, an der der Tragerbalken 16 und der
erste Arm 19 aneinandergelenkt sind. Eine Drehung der
Welle 24 hingegen wiirde - bei als fest angenommener
Welle 21 - eine Schwenkbewegung des Greifers 2 um
die Achse 27 antreiben.

[0031] Uber die beiden Kurvenscheiben 31; 32 ist da-
her eine zweistufige Bewegung mdglich. Die Kurven-
scheiben 31; 32 bewirken, dass die Schwenkbewegung
und die Klemmbewegen des Greifers 02 jeweils im we-
sentlichen unabhangig voneinander erfolgen kann.
[0032] Derin Fig. 2 ausschnittweise gezeigte Greifer-
zylinder 01 rotiertim Gegenuhrzeigersinn. Im Uhrzeiger-
sinn hinter der das Profil 17 aufnehmenden Offnung des
Zylindermantels ist in diesen ein Hartgummistreifen ein-
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gelassen, der Oberflachenabschnitt 26 der z. B. als in
axialer Richtung erstreckendes Widerlager 26 fur die
Messer 06 des Messerzylinders 04 beim Schneiden des
Stranges 07 dient. Der Greifer 02 ist in Bewegungsrich-
tung des Zylinders 01 unmittelbar vor dem Widerlager
26 zum Schneiden angeordnet. Der Abstand a einer Spit-
ze des Greifers 02 ist im versenkten Zustand und eines
Randes des Widerlagers 26 kleiner als 30 mm, insbe-
sondere kleiner als 10 mm. In der in Fig. 2 gezeigten
Konfiguration, in der der Greifer 02 ins Innere des Grei-
ferzylinders 01 versenkt ist, kann der Greifer 02 den
Schneidspalt 09 passieren, wobei der (in Fig. 2 nicht ge-
zeigte) Strang 07 in Hohe des Widerlagers 26 durch-
trennt wird. Um die dabei entstehende fiihrende Kante
12 des Stranges 07 zu greifen und gegen das Widerlager
26 zu driicken, wird der Greifer 02 aus dem Greiferzylin-
der 01 ausgefahren.

[0033] Fig. 3 zeigt eine intermediare Stellung wahrend
des Ausfahrens. Wie man sieht, hat sich zwischen den
Konfigurationen der Fig. 2 und 3 die Welle 21 deutlich
im Gegenuhrzeigersinn gedreht, wodurch die Achse 27
radial nach aufen verschoben wurde und das Profil 17
des Greifers aus der Offnung des Zylindermantels auf-
getaucht ist. Durch eine leichte Drehung der Welle 24 im
Uhrzeigersinn ist der Greifer 02 auRerdem im Uhrzeiger-
sinnum die Achse 27 geschwenkt, so dass das die Spitze
des freien Schenkels 18 des Profils 17 radial Gber dem
Widerlager 26 liegt.

[0034] Durch eine Drehung der Welle 21 im Uhrzei-
gersinn wird, wie in Fig. 4 gezeigt, die Achse 27 des Grei-
fers 02 wieder radial ins Innere des Greiferzylinders 01
verschoben, so dass sich das freie Ende des Profils 17
auf den Widerlager 26 absenkt und dabei das zwischen
sich und dem Widerlager 26 liegende fiihrende Ende des
Stranges 07 (in der Figur nicht gezeigt) einklemmt.
[0035] Nach dem Durchgang des Greifers 02 durch
den Falzspalt 13 wird der Greifer 02 durch eine Drehung
der Welle 21 im Gegenuhrzeigersinn wieder angehoben
und das zwischen dem freien Ende und dem Widerlager
26 eingeklemmte Druckerzeugnis 08 freigegeben, wie in
Fig. 5 gezeigt. Aus diesem Stadium heraus schwenkt die
Welle 24 im Gegenuhrzeigersinn, um den freien Schen-
kel 18 des Greifers 02 (iber dem Widerlager 26 weg und
Uber die Offnung des Zylindermantels zu ziehen. Durch
eine anschlieRende Drehung der Welle 21 im Uhrzeiger-
sinn wird der Greifer 02 wieder ins Innere des Greiferzy-
linders 01, in die in Fig. 2 gezeigte Stellung, zurlickge-
zogen. Der Greifer 02 ist nun flr einen weiteren Durch-
gang durch den Schneidspalt 09 bereit.

[0036] Wie man sieht, geniigt ein geringer Schwenk-
winkel des Greifers 02, um diesen zwischen der Klemm-
stellung und der versenkten Stellung bewegen zu kén-
nen, und auch der radiale Hub beschrankt sich - in Ab-
hangigkeit von der Dicke der zu verarbeitenden Druck-
erzeugnisse 06 - auf wenige Millimeter. Da der Greifer
02 einfach aufgebaut sein kann, ist sein Gewicht und
Tragheitsmoment gering. Die kurzen Hibe zwischen ver-
senkter Stellung und Klemmstellung des Greifers 02 er-
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fordern geringe Beschleunigungen und damit maRige,
materialschonende Antriebskréafte.

[0037] Fig. 9 zeigt einen Greiferzylinder 01 mit drei
Greifersystemen 02, z. B. Greifern 02, wobei das sich im
Bereich des Messerzylinders 04 befindliche Greifersy-
stem 02 in versenkter Stellung, d. h. in Schneidposition
das sich im Bereich zwischen Messerzylinder 04 und
Falzklappenzylinder 14 befindliche Greifersystem 02 in
geschlossener Stellung, d. h. Klemmposition und das
nach dem Falzklappenzylinder 14 angeordnete Greifer-
system 02 in gedffneter Stellung, d. h. in Loslassposition
befindet.

[0038] Zwischen Messerzylinder 04 und Falzklappen-
zylinder 14 kann zuséatzlich eine Banderfiihrung ange-
ordnet sein. Diese Bander driicken die abgeschnitten
Druckerzeugnisse 06, d. h. die Signaturen gegen die
Mantelflache des Greiferzylinder 02. In axialer Richtung
sind mehrere Bander beabstandet angeordnet, damit die
Greifer 02 in diesen Abstanden stdérungsarm laufen kon-
nen.

[0039] Die Banderfihrung kann jeweils vom Greifer-
zylinder 01 oder vom Falzklappenzylinder 14 mit ange-
trieben werden. Die Banderfliihrung kann aber auch reib-
schllssig oder durch einen eigenstandigen Motor ange-
trieben werden.

[0040] Fig. 10 zeigt eine schematische Draufsicht ei-
nes Greifersystems 02.

Bezugszeichenliste
[0041]

01  Zylinder, Greiferzylinder
02  Greifersystem, Greifer
03  Falzmesser

04  Messerzylinder

05 -

06 Messer

07  Flachmaterial, Strang
08 Flachmaterial, Druckerzeugnis
09 Schneidspalt

10 -

1 Abschnitt, nacheilender
12  Kante, fuhrende

13  Falzspalt

14  Falzklappenzylinder
15 -

16  Tragerbalken
17 Profil

18  Schenkel

19 Arm

20 -

21 Welle

22  Koppelstange
23  Arm

24 Welle

25 -

26  Oberflachenabschnitt, Widerlager
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27  Achse

28  Schwenkachse
29  Schwenkachse
30 -

31 Kurvenscheibe
32  Kurvenscheibe
33  Laufrolle

34  Laufrolle

35 -

36 Arm

37  Arfm

a Abstand
Patentanspriiche

1. Zylinder (01) eines Falzapparates mit einem Zylin-

derkorper, wenigstens einem Greifer (02), der zwi-
schen einer im Innern des Zylinderkdrpers versenk-
ten Stellung, einer ausgefahrenen Stellung und einer
Klemmstellung bewegbar ist, wobei in der Klemm-
stellung, eine Spitze des Greifers (02) Flachmaterial
(07; 08) von aulen gegen einen Oberflachenab-
schnitt (26) des Zylinderkorpers driickt, und wobei
eine Achse (21), um die der Greifer (02) zwischen
der versenkten und der ausgefahrenen Stellung eine
Schwenkbewegung ausfihrt angeordnet ist, wobei
am Zylinderkdérper dem Greifer (02) ein Widerlager
(26) zum Schneiden von von dem Greifer (02) zu
greifendem Flachmaterial (07; 08) zugeordnet ist,
wobei bezogen auf die Drehrichtung des Greiferzy-
linders (01) der Greifer (02) unmittelbar vor dem ihm
zugeordneten Widerlager (26) angeordnet ist, wobei
eine andere, sich von einer Rotationsachse des Zy-
linders (01) unterscheidende Achse (24), um die der
Greifer (02) eine Bewegung in Umfangsrichtung des
Zylinders (01) ausfuhrt, angeordnetist, dadurch ge-
kennzeichnet, dass mindestens ein mit dem Zylin-
der (01) zumindest teilweise im Bereich zwischen
Messerzylinder (04) und Falzklappenzylinder (14)
zusammenwirkendes Band angeordnet ist und dass
ein Abstand (a) einer Spitze des Greifers (02) im
versenkten Zustand und eines Randes des Wider-
lagers (26) kleiner als 30 mm, insbesondere kleiner
als 10 mm ist.

Zylinder nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass eine erste Achse (27) durch einen ersten
Arm (19) getragen ist, der um die in Bezug auf den
Zylinderkdrper ortsfeste zweite Achse (21) schwenk-
bar ist, um die radiale Einwartsbewegung der ersten
Achse (27) anzutreiben.

Zylinder nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich-
net, dass die Schwenkbewegung des Greifers (02)
und die radiale Bewegung der ersten Achse (27) so
gekoppelt sind, dass in einer Endphase der
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Schwenkbewegung in die Klemmstellung die erste
Achse (27) sich radial einwarts bewegt.

4. Zylinder nach Anspruch 2, dadurch gekennzeich-
net, dass eine Schwenkbewegung des ersten Arms
(19) mit Hilfe einer Kurvenscheibe (31) angetrieben
ist.

5. Zylinder nach einem der vorhergehenden Anspru-
che, dadurch gekennzeichnet, dass eine Koppel-
stange (22) einerseits an dem Greifer (02) und an-
dererseits an einen um eine dritte Achse (24)
schwenkbaren zweiten Arm (23) angelenkt ist, um
die Schwenkbewegung des Greifers (02) anzutrei-
ben.

6. Zylinder nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich-
net, dass eine Schwenkbewegung des zweiten
Arms (23) mit Hilfe einer Kurvenscheibe (32) ange-
trieben ist.

7. Zylinder nach Anspruch 5, dadurch gekennzeich-
net, dass von den zwei Armen (19; 23) der erste
Arm (19) eher in Umfangsrichtung und der zweite
Arm (23) eher in radialer Richtung des Zylinderkor-
pers orientiert ist.

8. Zylinder nach Anspruch 1, dadurch gekennzeich-
net, dass der Zylinder (01) als Falzmesserzylinder
ausgebildet ist.

Claims

1. A cylinder (01) of a folder with a cylinder body, at
least one gripper (02) which is movable between a
position recessed in the interior of the cylinder body,
an extended position and a clamping position,
wherein in the clamping position a tip of the gripper
(02) presses flat material (07; 08) from outside
against a surface portion (26) of the cylinder body,
and wherein an axle (21) is provided about which
the gripper (02) performs a pivoting movement be-
tween the recessed and the extended positions,
wherein an abutment (26) for cutting flat material (07;
08) to be gripped by the gripper (02) is associated
with the gripper (02) on the cylinder body, wherein
the gripper (02) is arranged in front of the abutment
(26) associated with it in relation to the direction of
rotation of the gripper cylinder (01), wherein another
axle (24) is provided which is different from an axis
of rotation of the cylinder (01) and about which the
gripper (02) performs a movement in the peripheral
direction of the cylinder (01), characterized in that
at least one belt is provided which co-operates with
the cylinder (01) atleastin partin the region between
a blade cylinder (04) and a folding-jaw cylinder (14),
and a distance (a) between a tip of the gripper (02)
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in the recessed state and an edge of the abutment
(26) is less than 30 mm, and in particular less than
10 mm.

2. A cylinder according to Claim 1, characterized in
that a first axle (27) is carried by a first arm (19)
which is pivotable about the second axle (21) sta-
tionary with respect to the cylinder body, in order to
drive the radial inward movement of the first axle
(27).

3. A cylinder according to Claim 2, characterized in
that the pivoting movement of the gripper (02) and
the radial movement of the first axle (27) are coupled
in such a way that the first axle (27) moves radially
inwards in an end phase of the pivoting movement
into the clamping position.

4. A cylinder according to Claim 2, characterized in
that a pivoting movement of the first arm (19) is driv-
en with the aid of a cam disc (31).

5. A cylinder according to any one of the preceding
Claims, characterized in that a coupling rod (22)
is articulated at one end to the gripper (02) and at
the other end to a second arm (23) pivotable about
a third axle (24), in order to drive the pivoting move-
ment of the gripper (02).

6. A cylinder according to Claim 5, characterized in
that a pivoting movement of the second arm (23) is
driven with the aid of a cam disc (32).

7. A cylinder according to Claim 5, characterized in
that of the two arms (19; 23) the first arm (19) is, if
anything, orientated in the peripheral direction and
the second arm (23) is, if anything, orientated in the
radial direction of the cylinder body.

8. A cylinder according to Claim 1, characterized in
that the cylinder (01) is constructed in the form of a
folding-jaw cylinder.

Revendications

1. Cylindre (01) d’'un appareil de pliage avec un corps
de cylindre, au moins un preneur (02), déplagable
entre une position noyée a l'intérieur du corps de
cylindre, une position déployée et une position de
serrage, la position de serrage a laquelle une pointe
du preneur (02) presse du matériau plat (07 ; 08)
depuis I'extérieur contre un trongon de surface (26)
du corps de cylindre, et un axe (21), autour duquel
le preneur (02) effectue un mouvement de pivote-
ment entre la position noyée et la position déployée,
est disposé, sur le corps de cylindre, au preneur (02)
étant associé un contre-appui (26) pour le découpa-
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ge de matériau plat (07 ; 08) a saisir par le preneur
(02), sachant que, en se référant au sens de rotation
du cylindre a preneurs (01), le preneur (02) est dis-
posé directement avant le contre-appui (26) lui étant
associé, sachant qu’'un autre axe (24), se distinguant
d’'un axe de rotation du cylindre (01), autour duquel
le preneur (02) effectue un déplacement en direction
périphérique du cylindre (01), est disposé, caracté-
risé en ce qu’au moins une bande, coopérant avec
le cylindre (01) au moins partiellement dans la zone
située entre le cylindre a lames (04) et le cylindre a
volets de pliage (14), est disposée, et en ce qu’un
espacement (a) d’'une pointe du preneur (02) a I'état
noyé et un bord du contre-appui (26) est inférieur a
30 mm, en particulier inférieur a 10 mm.

Cylindre selon la revendication 1, caractérisé en ce
qu’un premier axe (27) est porté par un premier bras
(19) susceptible de pivoter autour du deuxieme axe
(21) qui est localement fixe par rapport au corps de
cylindre, pour entrainer le déplacement de pénétra-
tion radial du premier axe (27).

Cylindre selon la revendication 2, caractérisé en ce
que le mouvement de pivotement du preneur (02)
etle mouvement radial du premier axe (27) sont cou-
plés, de maniére que, en une phase finale du mou-
vement de pivotement a la position de serrage, le
premier axe (27) se déplace radialement vers l'inté-
rieur.

Cylindre selon la revendication 2, caractérisé en ce
qu’un mouvement de pivotement du premier bras
(19) est entrainé a I'aide d’'un disque formant came
(31).

Cylindre selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce qu’une bielle (22) est articu-
Iée, d’'une part, sur le preneur (02) et, d’autre part,
sur un deuxiéme bras (23), susceptible de pivoter
autour d’'un troisieme axe (24), pour entrainer le
mouvement de pivotement du preneur (02).

Cylindre selon la revendication 5, caractérisé en ce
qu’un mouvement de pivotement du deuxiéme bras
(23) est entrainé a I'aide d’un disque formant came
(32).

Cylindre selon la revendication 5, caractérisé en ce
que, des deux bras (19 ; 23), le premier bras (19)
est orienté plutdét en direction périphérique et le
deuxieme bras (23) est orienté plutdt en direction
radiale du corps de cylindre.

Cylindre selon la revendication 1, caractérisé en ce
que le cylindre (01) est réalisé sous la forme de cy-
lindre a lames de pliage.
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