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(54) Handhabungsvorrichtung einer Druckmachine

(57)  DieErfindung betrifft eine Handhabungsvorrich-
tung (10) einer Druckmaschine, insbesondere zur Hand-
habung von Druckplatten bei einem automatisierten
Druckplattenwechsel an einer Druckeinheit (11) einer
Druckmaschine, mit einem Manipulatorarm (18), wobei
einem Ende des Manipulatorarms (18) ein Manipulator-
kopf (19) zugeordnet ist, der ein Handhabungsorgan
(28), insbesondere ein Halteorgan fiir Druckplatten (16),
aufweist. Erfindungsgemal ist der Manipulatorarm (18)
mehrteilig aus mehreren Segmenten (20,21,22) ausge-
bildet, wobei an jedem Ende eines jeden Segmentes
(20,21,22) eine Schwenkachse (23,24,25,26) ausgebil-
det ist, um die zumindest das jeweilige Segment
(20,21,22) schwenkbar ist, und wobei jeder Schwenk-
achse (23,24,25,26) ein separater Antrieb (27) zur Be-
reitstellung der jeweiligen Schwenkbewegung zugeord-
net ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Handhabungsvor-
richtung einer Druckmaschine gemafl dem Oberbegriff
des Anspruchs 1.

[0002] Aus der DE 10 2004 052 021 A1 ist eine als
Druckformmanipulator ausgebildete Handhabungsvor-
richtung einer Druckmaschine bekannt, die der Handha-
bung von Druckplatten bei einem automatisierten Druck-
plattenwechsel an einer Druckeinheit einer Druckma-
schine dient. Der dort offenbarte Druckformmanipulator
umfasst einen Manipulatorarm, wobei an einem Ende
des Manipulatorarms ein Manipulatorkopf gelenkig ge-
lagert ist. Der Manipulatorkopf weist ein Halteorgan fir
Druckplatten auf. An dem Ende des Manipulatorarms,
welches dem Ende gegentiberliegt, an welchem der Ma-
nipulatorkopf gelenkig gelagert ist, ist der Manipula-
torarm des Druckformmanipulators in einer Fiihrung ei-
nes Gestells einer Druckeinheit verschiebbar gelagert,
so dass der gesamte Manipulatorarm in vertikaler Rich-
tung auf- und abbewegt werden kann. Diesem Ende des
Manipulatorarms ist weiterhin ein Gelenk zugeordnet, so
dass derselbe weiterhin verschwenkt werden kann.
[0003] Hiervon ausgehend liegt der vorliegenden Er-
findung das Problem zugrunde, eine neuartige Handha-
bungsvorrichtung einer Druckmaschine zu schaffen.
[0004] Dieses Problem wird durch eine Handhabungs-
vorrichtung gemaf Anspruch 1 geldst. Erfindungsgeman
ist der Manipulatorarm mehrteilig aus mehreren Seg-
menten ausgebildet, wobei an jedem Ende eines jeden
Segmentes eine Schwenkachse ausgebildet ist, um die
zumindest das jeweilige Segment schwenkbar ist, und
wobei jeder Schwenkachse ein separater Antrieb zur Be-
reitstellung der jeweiligen Schwenkbewegung zugeord-
net ist.

[0005] Die erfindungsgeméafie Handhabungsvorrich-
tung verfligt iber einen mehrteilig ausgefiihrten Manipu-
latorarm, wobei an jedem Ende eines jeden Segments
des Manipulatorarms eine Schwenkachse ausgebildet
ist. Jeder Schwenkachse ist ein separater Antrieb zuge-
ordnet. Die erfindungsgeméafle Handhabungsvorrich-
tung kann gegeniber der aus dem Stand der Technik
bekannten Handhabungsvorrichtung bei verringertem
Platzbedarf flexibler verlagert bzw. verschwenkt werden.
[0006] Vorzugsweise weist der Manipulatorarm ein er-
stes Segment zur Anbindung desselben an ein Gestell
bzw. an eine Wand der Druckmaschine, ein zweites Seg-
ment zur Anbindung des Manipulatorkopfs an den Ma-
nipulatorarm und mindestens ein drittes Segment, tUber
welches das erste Segment und das zweite Segment
miteinander verbunden sind, auf. Das Ende des ersten
Segments, welches der Anbindung des Manipulatorarms
an das Gestell bzw. an die Wand dient, ist insbesondere
ortsfest ausgefunhrt.

[0007] An dem Ende des ersten Segments, Uber wel-
ches der Manipulatorarm an das Gestell bzw. die Wand
der Druckmaschine angebunden ist, sowie an dem Ende
des zweiten Segments, Uber welches der Manipulator-
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kopf an den Manipulatorarm angebunden ist, sowie an
den Enden der Segmente, an denen das erste Segment
und das zweite Segment mit einem dritten Segment und
gegebenenfalls dritte Segmente untereinander verbun-
densind, istjeweils eine Schwenkachse ausgebildet, wo-
bei jeder dieser Schwenkachsen jeweils ein Antrieb zu-
geordnet ist.

[0008] Bevorzugte Weiterbildungen der Erfindung er-
geben sich aus den Unteranspriichen und der nachfol-
genden Beschreibung. Ausflihrungsbeispiele der Erfin-
dung werden, ohne hierauf beschrankt zu sein, an Hand
der Zeichnung naher erlautert. Dabei zeigt:

Fig. 1:  eine schematisierte Darstellung einer Druck-
einheit einer Rollendruckmaschine zusammen
mit einer erfindungsgemafen Handhabungs-
vorrichtung;

Fig. 2:  eineerfindungsgemafie Handhabungsvorrich-
tung einer Druckmaschine in perspektivischer
Ansicht;

Fig. 3:  die Handhabungsvorrichtung der Fig. 2 in Sei-
tenansicht;

Fig. 4: die Handhabungsvorrichtung der Fig. 2 in Vor-
deransicht; und

Fig. 5. ein Detail der Handhabungsvorrichtung der
Fig. 2 bis 4.

[0009] Fig. 1 zeigt eine schematisierte Darstellung ei-
ner erfindungsgemafen Handhabungsvorrichtung 10 ei-
ner Druckmaschine zusammen mit einer als Satelliten-
druckeinheit ausgebildeten Druckeinheit 11 einer Rollen-
rotationsdruckmaschine. Die Satellitendruckeinheit der
Fig. 1 verfligt Uber vier Druckwerke 12, wobei von jedem
Druckwerk 12 ausschlieBlich Formzylinder 13 sowie
Ubertragungszylinder 14 dargestellt sind. Samtliche
Ubertragungszylinder 14 der Druckwerke 12 rollen auf
einem Satellitenzylinder 15 ab.

[0010] Im gezeigten Ausflihrungsbeispiel dient die er-
findungsgemaRe Handhabungsvorrichtung 10 der
Handhabung von Druckplatten 16 bei einem automati-
schen bzw. automatisierten Druckplattenwechsel an den
Druckwerken 12 der Druckeinheit 11. Fig. 1 stellt die
Handhabungsvorrichtung 10 in insgesamt vier unter-
schiedlichen Positionendar, um zu zeigen, dass dieselbe
flexibel im Raum verlagert werden kann. In zwei darge-
stellten Positionen nimmt die Handhabungsvorrichtung
10 an einer Bahnfihrungswand 17 bereitgehaltene
Druckplatten 16 auf. In den beiden anderen dargestellten
Positionen hingegen gibt die Handhabungsvorrichtung
10 Druckplatten 16 an Formzylinder 13 von Druckwerken
12 ab.

[0011] Fig.2bis4zeigendie erfindungsgemalie Hand-
habungsvorrichtung 10 in gréRerem Detail. So umfasst
die Handhabungsvorrichtung 10 einen Manipulatorarm
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18 und einen Manipulatorkopf 19, wobei der Manipula-
torkopf 19 ein Handhabungsorgan 28 aufweist.

[0012] Der Manipulatorarm 18 ist erfindungsgemaf
mehrteilig aus mehreren Segmenten ausgebildet, wobei
im gezeigten Ausfiihrungsbeispiel der Manipulatorarm
18 drei Segmente 20, 21 und 22 umfasst. Ein erstes Seg-
ment 20 dient der Anbindung des Manipulatorarms 18
an ein Gestell bzw. eine Wand der Druckmaschine, ein
zweites Segment 22 dient hingegen der Anbindung des
Manipulatorkopfs 19 an den Manipulatorarm 18. Ein drit-
tes Segment 21 dient der Verbindung des ersten Seg-
ments 20 mit dem zweiten Segment 22, wobei im Unter-
schied zum gezeigten Ausflihrungsbeispiel auch mehre-
re dritte Segmente zwischen dem ersten Segment 20
und dem zweiten Segment 22 angeordnet sein kénnen.
[0013] An jedem Ende der Segmente 20, 21 und 22
ist eine Schwenkachse ausgebildet. So ist an dem Ende
des ersten Segments 20, Uber welches der Manipula-
torarm 18 an das Gestell bzw. die Wand der Druckma-
schine angebunden ist, eine erste Schwenkachse 23
ausgebildet. Eine zweite Schwenkachse 24 ist an dem
Ende des zweiten Segments 23 ausgebildet, welches
der Anbindung des Manipulatorkopfs 19 an den Manipu-
latorarm 18 dient. Weitere Schwenkachsen 25 und 26
sind an den Enden der Segmente 20, 21 und 22 ausge-
bildet, an denen das erste Segment 20 mit dem dritten
Segment 21 sowie das zweite Segment 22 mit dem drit-
ten Segment 21 verbunden ist. Die Schenkachse 23, die
der Anbindung des Manipulatorarms 18 an das Gestell
bzw. die Wand der Druckmaschine dient, ist vorzugswei-
se ortsfest ausgefihrt.

[0014] Jeder Schwenkachse 23, 24, 25 und 26 ist ein
separater Antrieb 27 zugeordnet, um die Schwenkbewe-
gung der Segmente 20, 21 und 22 relativ zueinander
bzw. die Schwenkbewegung des Manipulatorkopfs 19
relativ zum zweiten Segment 22 des Manipulatorarms
18 bzw. die Schwenkbewegung des ersten Segments 20
des Manipulatorarms 18 relativ zum Gestell bzw. zur
Wand der Druckmaschine zu gewahrleisten. Bei den An-
trieben 27 handelt es sich um elektromotorische Antrie-
be. Uber die Antriebe 27 kann jedes Segment 20, 21 und
22 des Manipulatorarms 18 sowie der Manipulatorkopf
19 individuell verschwenkt werden.

[0015] Im gezeigten Ausflihrungsbeispiel wird jedes
Segment 20, 21 und 22 des Manipulatorarms 18 von zwei
parallel zueinander verlaufenden Streben 29 gebildet.
Jedem Ende einer Strebe 19 und damitjedem Ende eines
Segments 20, 21 und 22 ist eine Schwenkachse zuge-
ordnet.

[0016] Im gezeigten Ausfiihrungsbeispiel ist das
Handhabungsorgan 28 als eine mehrere Saugdiisen 30
aufweisende Saugeinrichtung ausgebildet. Es seian die-
ser Stelle darauf hingewiesen, dass das Handhabungs-
organ 28 auswechselbar ausgebildet sein kann, um so
z. B. eine Saugeinrichtung zur Handhabung von Druck-
platten durch eine Gummituchwascheinrichtung oder ein
sonstiges Handhabungsorgan zu ersetzen. Das Hand-
habungsorgan 28, welches im gezeigten Ausfiihrungs-
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beispiel als Saugeinrichtung ausgebildet ist, erstreckt
sich uber die gesamte axiale Erstreckung der Formzy-
linder 13 der Druckwerke 12 der Druckeinheit 11.
[0017] Wie bereits ausgefiihrt, ist im gezeigten Aus-
fuhrungsbeispiel das Handhabungsorgan 28 als Saug-
einrichtung ausgebildet, die mehrere Saugdisen 30 auf-
weist. Je zwei Saugdisen 30 dienen dabei der Handha-
bung einer Druckplatte 16, so dass mit der in Fig. 2 bis
4 gezeigten Saugeinrichtung insgesamt vier Druckplat-
ten gehandhabt werden kdnnen. Es sei darauf hingewie-
sen, dass die Anzahl der vorhandenen Saugdusen rein
exemplarisch ist und von der Anzahl der je Formzylinder
handzuhabenden Druckplatten abhangt.

[0018] Fig. 5 zeigt einen Ausschnitt aus dem als Sau-
geinrichtung ausgebildeten Handhabungsorgan 28 des
Manipulatorkopfs 19 im Bereich von zwei Saugdisen 30.
Die beiden Saugdiisen 30 sind an einem als Platte aus-
gebildeten Tragelement 31 befestigt, wobei das Trage-
lement 31 und damit die beiden Saugdisen 30 im Hand-
habungsorgan 28 schwimmend gelagert sind. So zeigt
Fig. 5 insgesamt vier Kugelrollen 32, wobei zwei Kugel-
rollen 32 mit einer oberen Seite des Tragelements 31
und zwei Kugelrollen 32 mit einer unteren Seite des Tra-
gelements 31 zusammenwirken.

[0019] Die mitder Unterseite des Tragelements 31 zu-
sammenwirkenden Kugelrollen 32 sind an einer Traver-
se 33 des Handhabungsorgans 28 befestigt, die mit der
Oberseite des Tragelements 31 zusammenwirkenden
Kugelrollen 32 sind hingegen an einer Tragplatte 34 be-
festigt.

[0020] Mit den Kugelrollen 32 wirken Fixierbolzen 35
einer Fixiereinrichtung zusammen, die in Richtung der
Pfeile 36 axial verschiebbar sind. Die Fixierbolzen 35
durchdringen das Tragelement 31 sowie die Traverse 33
und sind in der Traverse 33 zugeordneten Fiihrungsele-
menten 37 gefiihrt. In der Darstellung der Fig. 5 geben
die Fixierbolzen 35 die schwimmende Lagerung der bei-
den Saugdisen 30 frei, so dass demnach das Tragele-
ment 31 zusammen mit den Saugdisen 30 in gewissem
Umfang kippbar ist. Zur Fixierung des Tragelements 31
und damit zur Blockierung der schwimmenden Lagerung
der Saugdiisen 30 werden die Fixierbolzen 35 gegen-
Uber der in Fig. 5 dargestellten Position nach unten be-
wegt, so dass den Fixierbolzen 35 zugeordnete Phasen
38 in entsprechende Phasen des Tragelements 31 ein-
greifen. Dann, wenn Druckplatten 16 aufgenommen und
transportiert werden sollen, blockieren die Fixierbolzen
35 die schwimmende Lagerung des Tragelements 31
und damit der Saugduisen 30. Sollen hingegen Druck-
platten an einen Formzylinder 13 Gbergeben und in einen
Spannkanal des Formzylinders eingefadelt werden, so
geben hingegen die Fixierbolzen 35 die schwimmende
Lagerung des Tragelements 31 und damit der Saugdu-
sen 30 frei.

[0021] Um das Einfadeln der Druckplatten in den
Spannkanal eines Formzylinders zu unterstitzen, kann
dem gesamten Handhabungsorgan 28 eine nicht-darge-
stellte Vibrationseinrichtung zugeordnet sein, um diesel-
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be in Vibrationen zu versetzen.

[0022]

Anstelle einzelner Saugdiisen kann das als

Saugeinrichtung ausgebildete Handhabungsorgan 28
auch als durchgehender Saugbalken ausgefihrt sein.
Ein Unterdruck im Bereich der Saugdiisen wird ber
Druckluftelemente 39 bereitgestellt.

Bezugszeichenliste

[0023]

10  Handhabungsvorrichtung
11 Druckeinheit

12 Druckwerk

13  Formzylinder

14 Ubertagungszylinder
15  Satellitenzylinder
16 Druckplatte

17 Bahnfihrungswand
18  Manipulatorarm

19  Manipulatorkopf

20 Segment

21 Segment

22  Segment

23  Schwenkachse

24  Schwenkachse

25  Schwenkachse

26  Schwenkachse

27  Antrieb

28 Handhabungsorgan
29  Strebe

30 Saugdise

31 Tragelement

32  Kugelrollen

33 Traverse

34  Tragplatte

35 Fixierbolzen

36  Pfeil

37  Fuhrungselement
38 Phase

39  Druckluftelement
Patentanspriiche

1. Handhabungsvorrichtung einer Druckmaschine,

insbesondere zur Handhabung von Druckplatten bei
einem automatisierten Druckplattenwechsel an ei-
ner Druckeinheit einer Druckmaschine, mit einem
Manipulatorarm, wobei einem Ende des Manipula-
torarms ein Manipulatorkopf zugeordnet ist, der ein
Handhabungsorgan, insbesondere ein Halteorgan
fur Druckplatten, aufweist, dadurch gekennzeich-
net, dass der Manipulatorarm (28) mehrteilig aus
mehreren Segmenten (20, 21, 22) ausgebildet ist,
wobei an jedem Ende eines jeden Segmentes (20,
21, 22) eine Schwenkachse (23, 24, 25, 26) ausge-
bildet ist, um die zumindest das jeweilige Segment
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(20, 21, 22) schwenkbar ist, und wobei jeder
Schwenkachse (23, 24, 25, 26) ein separater Antrieb
(27) zur Bereitstellung der jeweiligen Schwenkbe-
wegung zugeordnet ist.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 1, da-
durch gekennzeichnet, dass der Manipulatorarm
(18) ein erstes Segment (20) zur Anbindung dessel-
ben an ein Gestell bzw. an eine Wand der Druckma-
schine und ein zweites Segment (22) zur Anbindung
des Manipulatorkopfs (19) an denselben aufweist.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 2, da-
durch gekennzeichnet, dass sowohlan dem Ende
des ersten Segments (20), Uber welches der Mani-
pulatorarm (18) an das Gestell bzw. die Wand der
Druckmaschine angebunden ist, als auch an dem
Ende des zweiten Segments (22), Gber welches der
Manipulatorkopf (19) an den Manipulatorarm (18)
angebundenist, jeweils eine Schwenkachse (23, 24)
ausgebildet ist, wobei jeder dieser Schwenkachsen
jeweils ein Antrieb (27) zugeordnet ist.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, dass das Ende des ersten
Segments (20), welches der Anbindung des Mani-
pulatorarms an das Gestell bzw. an die Wand dient,
ortsfest ausgefiihrt ist.

Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre-
ren der Anspriiche 2 bis 4, dadurch gekennzeich-
net, dass zwischen das erste Segment (20) und das
zweite Segment (22) mindestens ein drittes Seg-
ment (21) geschaltet ist, Gber die das erste Segment
(20) und das zweite Segment (22) miteinander ver-
bunden sind.

Handhabungsvorrichtung nach Anspruch 5, da-
durch gekennzeichnet, dass an den Enden der
Segmente, an denen das erste Segment (20) und
das zweite Segment (22) mit einem dritten Segment
(21) und gegebenenfalls dritte Segmente (21) unter-
einander verbunden sind, jeweils eine Schwenkach-
se (25, 26) ausgebildet ist, der jeweils ein Antrieb
(27) zugeordnet ist.

Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre-
ren der Anspriiche 1 bis 6, dadurch gekennzeich-
net, dass das Handhabungsorgan (28) als eine
mehrere Saugdusen (20) aufweisende Saugeinrich-
tung zur Handhabung von Druckplatten ausgebildet
ist, wobei je handzuhabender Druckplatte je zwei
Saugdiisen (30) vorhanden sind, die an einem ge-
meinsamen Tragelement (34) derart schwimmend
gelagert sind, dass bei Aufnahme und Transport ei-
ner Druckplatte eine Fixiereinrichtung (35) die
schwimmende Lagerung der jeweiligen Saugdusen
(30) blockiert und bei Abgabe einer Druckplatte die
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Fixiereinrichtung die schwimmende Lagerung derje-
weiligen Saugdusen freigibt.

Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre-
ren der Anspriche 1 bis 7, dadurch gekennzeich-
net, dass das Handhabungsorgan (28) auswech-
selbar ist.

Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre-
ren der Anspriiche 1 bis 8, dadurch gekennzeich-
net, dass dem Handhabungsorgan (28) eine Vibra-
tionseinrichtung zugeordnet ist.

Handhabungsvorrichtung nach einem oder mehre-
ren der Anspriiche 1 bis 9, dadurch gekennzeich-
net, dass sich das Handhabungsorgan (28) Gber die
gesamte axiale Erstreckung von Formzylindern ei-
ner Druckeinheit einer Druckmaschine erstreckt.
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