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(57)  Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum si-
cheren Betrieb von wenigstens zwei relativ zueinander
beweglichen und von jeweils einem Antriebsmotor (6, 7)
angetriebenen Bauteilen (2, 4, 17, 18) in einer Bedruck-
stoffe verarbeitenden Maschine (16), wobei wenigstens
ein Steuerungsrechner (13) zur Erfassung der Bewe-
gung der beweglichen Bauteile (2, 4, 17, 18) vorgesehen

ist,. Die Erfindung zeichnet sich dadurch aus, dass der
Steuerungsrechner (13) so eingerichtetist, dass bei einer
Verringerung des Abstands zwischen den beweglichen
Bauteilen (2, 3, 17, 18) ein Stillsetzen zumindest desje-
nigen beweglichen Bauteiles (2, 17, 18) erfolgt, welches
fur die Verringerung des Abstandes zwischen den be-
weglichen Bauteilen (2, 4, 17, 18) ursachlich ist.
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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft eine Vorrich-
tung zum sicheren Betrieb von wenigstens zwei relativ
zueinander beweglichen und von jeweils einem Antriebs-
motor angetriebenen Bauteilen in einer Bedruckstoffe
verarbeitenden Maschine, wobei ein Steuerungsrechner
zur Erfassung der Bewegung der beweglichen Bauteile
vorgesehen ist.

[0002] Bogenrotationsdruckmaschinen weisen eine
Vielzahl von beweglichen Bauteilen auf, welche unge-
schiitzt fiir das Bedienpersonal eine Gefahrenquelle dar-
stellen kénnen. Die beweglichen Bauteile befinden sich
als drehbeweglich ausgefiihrte Bauteile in Form von Zy-
lindern in den Druckwerken und als parallel verfahrbare
Bauteile im Anleger oder Ausleger der Druckmaschine,
wo Haupt- und Hilfsstapel parallel zueinander verfahren
werden. Bei den rotierenden Zylindern und den parallel
verfahrbaren Bauteilen besteht die Gefahr, dass das Be-
dienpersonal Verletzungen durch Einquetschen von
Gliedmalien davontragt. Insbesondere im Anleger- und
Auslegerbereich, welcher zum Wechseln des Stapels
oder zur Entnahme von Probebogen wie am Ausleger
frei zuganglich sein muss, besteht ein erhéhtes Verlet-
zungspotential. Es ist daher eine Reihe von Ansétzen
bekannt, an Anlegern und Auslegern von Bogenrotati-
onsdruckmaschinen Sicherheitseinrichtungen anzubrin-
gen, welche die Verletzungsgefahr auf ein Minimum be-
grenzen. Eine Mdglichkeit besteht darin, den Zugang von
Personen zu gefahrlichen Bereichen wie im Anleger oder
Ausleger zu Uberwachen. Eine solche Vorrichtung istaus
der DE 197 42 764 C1 bekannt. Hierbei wird der gesamte
Zugangsquerschnitt eines gefahrlichen Bereichs auf das
Eindringen von Personen tiberwacht. Dies geschieht mit-
tels einer Lichtschranke, die eindringende Person zuver-
I&ssig erkennt. Sobald eine Person in den Bereich ein-
dringt, wird die Druckmaschine sofort stillgesetzt. Der An-
satz mit der Zugangsiiberwachung eines gefahrlichen
Bereichs Uber eine Lichtschranke hat jedoch grundsatz-
lich den Nachteil, dass auch dann, wenn das Eindringen
noch nicht fur die Bedienperson gefahrlich ist, so wie es
z. B. bei der Probenentnahme der Fall sein kann, die
komplette Maschine abgeschaltet wird. Ein solches Ab-
schalten der Maschine flihrt jedoch zum betrieblichen
Stillstand und damit zu Produktionsausfallen.

[0003] Aus der DE 102004 002 307 A1 ist ein Verfah-
ren zur Synchronisation von Haupt- und Hilfsstapel im
Anleger oder Ausleger einer Bedruckstoffe verarbeiten-
den Maschine bekannt. Bei diesem Verfahren empfangt
die Hilfsstapelsteuerung von der Hauptstapelsteuerung
oder einer weiteren Ubergeordneten Maschinensteue-
rung ein Startsignal zur Bewegung des Hilfsstapels, wel-
ches zugleich eine Bewegung des Hauptstapels auslést.
Auf diese Art und Weise wird eine synchrone Bewegung
von Hilfs- und Hauptstapel im Anleger oder Ausleger er-
reicht. Allerdings ist bei diesem Steuerungsverfahren
nicht sichergestellt, dass bei einer Fehlfunktion der
Steuerung keine gefahrlichen Betriebszustande auftre-
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ten und so z. B. GliedmalRen von Personen zwischen
Haupt- und Hilfsstapel eingequetscht werden.

[0004] Es ist daher Aufgabe der vorliegenden Erfin-
dung, eine Vorrichtung zu schaffen, welche bei beweg-
lichen Bauteilen in Druckmaschinen einen sicheren Be-
trieb und zugleich ein Maximum an Verfugbarkeit der Ma-
schine gewahrleistet, so dass unnétiger Stillstand ver-
mieden werden kann.

[0005] Die vorliegende Aufgabe wird erfindungsge-
maf durch Patentanspruch 1 geldst, vorteilhafte Ausge-
staltungen der Erfindung sind den Unteranspriichen und
den Zeichnungen zu entnehmen. Die erfindungsgemafe
Vorrichtung kann grundsatzlich in allen Maschinen ein-
gesetzt werden, welche relativ zueinander bewegliche
Bauteile aufweisen, die fiir das Bedienpersonal frei zu-
ganglichsind, so dass ein entsprechendes Gefahrdungs-
potential vorhanden ist. Insbesondere eignet sich die er-
findungsgemafRe Vorrichtung dazu, einen sicheren Be-
trieb von Bogenoffsetrotationsdruckmaschinen zu ge-
wahrleisten, welche Uber eine Vielzahl von zueinander
beweglichen Bauteilen insbesondere im Anleger- und
Auslegerbereich verfligen. Dabei werden die wenigstens
zwei relativ zueinander beweglichen Bauteile jeweils von
einem eigenen elektrischen Antriebsmotor angetrieben.
Dadurch besteht zwischen den relativ zueinander be-
weglichen Bauteilen nur eine elektrische Kopplung tber
die Ansteuerung der Antriebsmotoren, aber keine me-
chanische Verbindung, wie sie z. B. bei zwei mittels eines
Zahnraderzugs verbundenen beweglichen Bauteilen be-
steht. Der Zahnraderzug bietet grundsatzlich den Vorteil,
dass die zueinander beweglichen Bauteile durch die
Zahnrader gegeneinander in einer Relativposition fixiert
werden, so dass sich die beiden Bauteile nicht aufeinan-
der zu bewegen kdénnen und GliedmafRen von Bedien-
personen einquetschen kdnnen. Bei nur elektrisch durch
einen Steuerungsrechner gekoppelten relativ zueinan-
der beweglichen Bauteilen ist diese mechanische Si-
cherheit nicht gegeben, so besteht bei Steuerungsfeh-
lern oder beim Ausfall der elektrischen Antriebsmotoren
Kollisionsgefahr und damit Gefahr flir das Bedienperso-
nal. Die elektrische Kopplung sorgt jedoch fiir einen ge-
ringeren mechanischen Aufwand und ermdglicht einen
flexibleren Betrieb, da die Kopplung einfach aufgehoben
werden kann. Die Bewegungen der relativ zueinander
beweglichen Bauteile werden zuséatzlich durch einen
Steuerungsrechner erfasst, so dass gefahrliche Bewe-
gungen der Maschinensteuerung bekannt sind. Erfin-
dungsgemal ist der Steuerungsrechner aulerdem so
eingerichtet, dass bei einer Verringerung des Abstands
zwischen beweglichen Bauteilen ein Stillsetzen zumin-
dest desjenigen beweglichen Bauteils erfolgt, welches
fuir die Verringerung des Abstands zwischen den beweg-
lichen Bauteilen ursachlich ist. Der Steuerungsrechner
Uberwacht also permanent den Abstand zwischen den
beweglichen Bauteilen und setzt dann zumindest dasje-
nige der beweglichen Bauteile still, welches die Verrin-
gerung des Abstands bewirkt hat. Damit wird sicherge-
stellt, dass sich der Abstand zwischen den beweglichen
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Bauteilen nicht weiter verkleinert und somit zu Quet-
schungen an GliedmafRen des Bedienpersonals fihren
kann. Eine solche Verringerung des Abstands kann im-
mer dann passieren, wenn die Synchronisation zwischen
den relativ zueinander beweglichen Bauteilen verloren
geht. Sollten sich allerdings die zueinander relativ be-
weglichen Bauteile bei fehlender Synchronisation von-
einander entfernen, so greift der Steuerungsrechner
nicht ein, da kein sich verringernder Abstand detektiert
wird und somit auch keine unmittelbare Gefahr fir das
Bedienpersonal besteht.

[0006] In einer ersten Ausgestaltung der Erfindung ist
vorgesehen, dass die beweglichen Bauteile zwei weit-
gehend parallel verfahrbare Bauteile sind. Diese weitge-
hend parallel verfahrbaren Bauteile finden sich sowohl
im Ausleger als auch im Anleger einer Bogenoffsetrota-
tionsdruckmaschine. Sowohlim Anleger als auchim Aus-
leger gibt es eine Hauptstapeltragplatte, welche im nor-
malen Betrieb zum Einsatz kommt und sowohl im Anle-
ger als auch im Ausleger den Hauptstapel tragt. Im An-
leger besteht der Hauptstapel aus den bogenférmigen
Bedruckstoffen, welche wahrend des Druckvorgangs der
Druckmaschine zugefiihrt werden. Im Ausleger tragt die
Hauptstapeltragplatte dagegen die fertig bedruckten Bo-
gen. Wenn der Hauptstapel im Anleger erschopft oder
der Hauptstapel im Ausleger das Maximum erreicht hat,
so muss im Anleger einer neuer Stapel zugefihrt und im
Ausleger der fertig bedruckte Stapel entnommen wer-
den. Um einen Nonstop-Stapelwechsel durchzufiihren,
sind sowohl im Anleger als auch im Ausleger Hilfssta-
peltragplatten vorhanden, welche dazu vorgesehen sind,
wahrend des Stapelwechsels fiir kurze Zeit im Anleger
weitere Bogen zur Verfligung zu stellen und im Ausleger
weitere produzierte Bogen entgegenzunehmen. Unter-
halb der Hilfsstapeltrager kann dann wéahrend eines be-
grenzten Zeitraums der Stapelwechsel vorgenommen
werden, so dass die Produktion der Druckmaschine zum
Stapelwechsel nichtunterbrochen werden muss. Im Aus-
leger der Druckmaschine befindet sich aulRerdem eine
kurze mit einer Klappe verschliebare Tragplatte zur Pro-
bebogenentnahme, welche es erlaubt, wahrend des lau-
fenden Betriebs Bogen statt auf dem Hauptstapel fiir die
Probebogenentnahme zu separieren. Von dieser Probe-
bogenentnahme kann dann das Bedienpersonal einen
Bogen zur Uberpriifung der Druckqualitét gefahrlos ent-
nehmen und z. B. einem Farbmessgerat zufiihren. Zwi-
schen den parallelen Platten im Ausleger und Anleger
besteht jedoch die Gefahr, dass bei einer Verringerung
zwischen den parallelen Platten Gliedmalfien des Be-
dienpersonals eingequetscht und verletzt werden. Zur
Vermeidung eines solchen Quetschvorgangs ist folglich
darauf zu achten, dass der Abstand sich nicht verkleinert,
da sonst ein Verletzungspotential besteht. Mittels der
vorliegenden erfindungsgemaRen Vorrichtung wird ge-
nau dieser Abstand so tUberwacht, dass bei einer Verrin-
gerung des Abstands zwischen den parallelen Platten
zumindest diejenige parallele Platte stillgesetzt wird, wel-
che sich mit einer Relativgeschwindigkeit auf die andere
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parallele Platte zu bewegt. Sollten sich die parallelen
Platten dagegen auseinander bewegen, so braucht die
erfindungsgemale Vorrichtung nicht in die Steuerung
der parallelen Platten einzugreifen. Die beweglichen
Platten mussen nicht zuséatzlich durch Lichtschranken
oder andere Sensoren Uberwacht werden muss, um das
Eindringen von Personen zu erfassen, was dann zum
sofortigen Stillstand der Maschine flhren wirde. Statt-
dessen wird hier nur der ordnungsgemafe Betrieb der
parallelen Platten Gberwacht und bei Abweichungen ge-
gebenenfalls die ursachliche Platte stillgesetzt.

[0007] In einer Ausfiihrung der Erfindung ist vorgese-
hen, dass die beweglichen Bauteile zwei relativ zuein-
ander verdrehbare Bauteile sind. Diese relativ zueinan-
derverdrehbaren Bauteile sind bei Bogenrotationsdruck-
maschinen in Form von Zylindern in und zwischen den
Druckwerken vorhanden. Zwischen den Druckwerken
befinden sich die Transportzylinder, welche die Bogen
von einem Druckwerk zum nachsten libergeben. Beiden
meisten Bogenoffsetdruckmaschinen sind die Trans-
portzylinder und Zylinder in den Druckwerken mittels
Zahnraderzug verbunden, so dass Kollisionen zwischen
den Zylindern auf mechanische Art und Weise unterbun-
den wird. Zuklinftig werden jedoch auch Bogendruckma-
schinen zum Einsatz kommen, bei denen zwischen ein-
zelnen Zylindern keine mechanischen Verbindungen
mehr bestehen und die Zylinder stattdessen zumindest
teilweise von eigenen elektrischen Antriebsmotoren an-
getrieben werden. Die derart angetriebenen Zylinder
sind dann nicht mehr mechanisch gegeneinander ver-
drehbar gesichert, so dass es auch z. B. zu Kollisionen
von Ubergabegreifern unabhéngig angetriebener be-
nachbarter Zylinder kommen kann. Im normalen Betrieb
der Druckmaschine sind die Zylinder durch einen Schutz
abgedeckt, so dass flir das Bedienpersonal keine Gefahr
besteht. Bei der Wartung der Druckmaschinen wird die-
ser Schutz jedoch abgebaut, so dass hier die Gefahr von
Quetschungen zwischen zwei sich unabhéngig zueinan-
der drehenden Zylindern besteht. Solange die Zylinder
langsam parallel rotieren, ist diese Gefahr jedoch gering.
Sollte die Synchronisation jedoch aufgrund von Fehlern
in den Antriebsmotoren oder der Steuerung der Zylinder
ausfallen, so kénnen auch hier bei gedffneter Maschine
Gliedmalien des Wartungspersonals eingequetscht wer-
den. Um dies zu verhindern werden erfindungsgeman
die Geschwindigkeiten der beteiligten Zylinder vom
Steuerungsrechner iberwacht und bei unzulassigen Ab-
weichungen der Geschwindigkeiten voneinander eine
Stillsetzung der Zylinder bewirkt. Damit ist sichergestellt,
dass auch bei Wartungsvorgéngen Gliedmafien des
Wartungspersonals nicht zwischen sich langsam dre-
henden Zylindern im Wartungsbetrieb eingequetscht
werden kénnen.

[0008] Vorteilhafter Weise ist vorgesehen, dass den
Antriebsmotoren der beweglichen Bauteile jeweils ein Si-
gnalgeber zugeordnet ist und dass der Signalgeber an
den Steuerungsrechner angeschlossen ist. Uber die Si-
gnalgeber in Form von Tachometern kann der Steue-
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rungsrechner die Differenzgeschwindigkeit zwischen
den beweglichen Bauteilen berechnen und bei positiver
Differenzgeschwindigkeit daraus schlieRen, dass sich
der Abstand zwischen den beweglichen Bauteilen ver-
kleinert und so Gefahr besteht. Die Geschwindigkeitssi-
gnalgeber kénnen in Form von Tachosensoren ausge-
fuhrt sein, welche entweder in die elektrischen Antriebs-
motoren selbst integriert oder als separate Sensoren an
den beweglichen Bauteilen angebracht sind.

[0009] In einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung
ist vorgesehen, dass der Steuerungsrechner einen An-
triebsrechner und einen redundanten Sicherheitsrech-
ner aufweist. Die redundante Auslegung des Steue-
rungsrechners erhoht die Sicherheit bei Ausfall des An-
triebsrechners. Im Normalbetrieb steuert ausschlieRlich
der Antriebsrechner den Abstand zwischen den beweg-
lichen Bauteilen, so dass der redundante Sicherheits-
rechner nur Uberwacht und bei Ausfall oder Fehlfunktio-
nen des Antriebsrechners eingreifen muss. Der Steue-
rungsrechner kann so programmiert sein, dass bei Aus-
fall des Antriebsrechners der redundante Sicherheits-
rechner ein sicheres Stillsetzen der Druckmaschine be-
wirkt und ein weiterer Betrieb erst wieder mdglich ist,
wenn der Steuerungsrechner wieder voll funktionsfahig
ist. Der Steuerungsrechner bestehend aus Antriebsrech-
nerund Sicherheitsrechner tiberwachtin diesem Fall bei-
de Geschwindigkeitssignalgeber der zueinander beweg-
lichen Bauteile und steuert auch beide Antriebsmotoren
an.

[0010] In einer alternativen Ausgestaltung der Erfin-
dung kann jedoch auch vorgesehen sein, dass jedem
Antriebsmotor der beweglichen Bauteile jeweils ein
Steuerungsrechner mit einem Antriebsrechner und ei-
nem Sicherheitsrechner zugeordnet ist, wobei die Steue-
rungsrechner miteinander Uiber eine Busleitung kommu-
nizieren. In diesem Fall hat jeder Antriebsmotor seinen
eigenen Steuerungsrechner der jeweils ebenfalls redun-
dant ausgelegt ist. Die Kommunikation der Steuerungs-
rechner untereinander wird Uber ein Sicherheitsbussy-
stem wie z. B. einen Safety-CAN-Bus vorgenommen.
[0011] Vorteilhafter Weise ist weiterhin vorgesehen,
dass beide beweglichen Bauteile stillgesetzt werden.
Dies stellt eine alternative Ausflihrungsform zu der Vor-
gehensweise dar, nur dass eine ursachlich fir die Ver-
ringerung des Abstands verantwortliche bewegliche
Bauteil still zu setzen. Bei drehbeweglichen Bauteilen
kann es jedoch auf Grund der Rotationsbewegungin die-
sem Fall zu Kollisionen zwischen den beweglichen Bau-
teilen am anderen Ende der Bauteile kommen, so dass
hier ein gleichzeitiges Stillsetzen beider beweglicher
Bauteile sinnvoll ist.

[0012] Die vorliegende Erfindung wird nachfolgend an-
hand mehrerer Figuren naher beschrieben und erlautert.
Es zeigen:
Fig. 1: den Auslegerbereich einer Druckmaschine
mit einer beweglichen Probebogenentnah-
me,

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

Fig. 1a:  die erfindungsgemafie Sicherheitssteuerung
fur den Ausleger in Fig. 1,

eine Sicherheitssteuerung flir den Ausleger
in Figur 1 mit zwei redundant ausgelegten
Steuerungsrechnern,

ein Ausleger mit einer beweglichen Probebo-
genentnahme und einer beweglichen Hilfs-
stapeltragplatte und

den Einsatz der erfindungsgemafien Sicher-
heitsvorrichtung bei Ubergabezylindern in ei-
ner Bogenrotationsdruckmaschine.

Fig. 2:

Fig. 3

Fig. 4:

[0013] InFigur 1 istder Ausleger 1 einer Bogendruck-
maschine 16 abgebildet. Der Ausleger 1 schlief3t sich an
das letzte Druckwerk der Bogendruckmaschine 16 an
und nimmt die fertig produzierten Bedruckstoffe auf. Der
Ausleger 1 besteht aus einem Gestell mit Gehause 5,
welches die bewegliche Stapeltragplatte 4 und die be-
wegliche Probebogenentnahme 2 aufnimmt. Die Probe-
bogenentnahme weist eine Klappe auf, welche in geoff-
netem Zustand die Entnahme von Bogen durch einen
Drucker erlaubt. Dazu werden die Probebogen nicht wie
die anderen Bogen auf dem Hauptstapel abgelegt, son-
dern auf der Probebogennetnahme 2. Die beiden Bau-
teile 2, 4 sind parallel zueinander vertikal verfahrbar. Bei-
de Bauteile 2, 4 werden Uber separate elektrische An-
triebsmotoren 6, 7 angetrieben. Es besteht somit keine
mechanische Synchronisation zwischen den beiden
Bauteilen 2, 4. Zwischen den beiden beweglichen Bau-
teilen 2, 4 befindet sich ein Zwischenraum 3, welcher
sich abhéngig von der Bewegung der beiden Bauteile 2,
4 zueinander entweder vergroRert, verringert oder im
Parallelbetrieb gleich bleibt. Bei der Enthahme von Pro-
bebogen kann es passieren, dass das Bedienpersonal
mit den Handen oder dem Kopf in den Bereich des Zwi-
schenraums 3 zwischen der Unterkante der Probebo-
genentnahmeeinheit 2 und dem Hauptstapeltrager 4 ge-
rat. Wenn sich dieser Zwischenraum 3 verkleinert, so
besteht die Gefahr, dass das Bedienpersonal einge-
quetscht und verletzt wird. Es ist daher wichtig, dass sich
der Zwischenraum 3 nicht verkleinert, um diese Verlet-
zungen auszuschlielen. Im oberen Bereich der Probe-
bogenentnahme 2 befindet sich eine Schutzabdeckung
8, welche diesen Bereich gegen Eingriffe des Bedien-
personals schitzt und mit der Probebogenentnahme 2
verfahrt.

[0014] In Figur 1a ist die erfindungsgemafle Steue-
rungseinrichtung fiir den Ausleger 1 aus Figur 1 gezeigt.
Der Antriebsmotor 6 flir die Probebogenentnahme 2 und
der Antriebsmotor 7 fir die Stapeltragplatte 4 werden
von einem gemeinsamen Steuerungsrechner 13 Uber-
wacht. Der Steuerungsrechner 13 berechnet die entspre-
chenden Stellbefehle fiir den jeweiligen Betriebszustand
des Auslegers 1. Der Steuerungsrechner 13 ist redun-
dant ausgelegt, wobei im Normalbetrieb der Antriebs-
rechner 11 den Motor 6 ansteuert, wahrend der Sicher-
heitsrechner 12 nur redundant als Gberwachender Rech-
ner mitlauft. Der Motor 7 fur die Stapeltragplatte 4 wird
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von einem ahnlichen nicht abgebildeten Steuerungs-
rechner 13 gesteuert. Bei Fehlfunktionen im Antriebs-
rechner 11 oder bei dessen Ausfall ibernimmt jeweils
der Sicherheitsrechner 12 die Steuerung des Motors
6und setzt diese gegebenenfalls still. Damit wird vermie-
den, dass bei Ausfall des Antriebsrechners 11 ein un-
kontrollierter und damit gefahrlicher Betriebszustand der
Motoren 6, 7 und folglich auch der beweglichen Bauteile
2, 4 eintreten kann. Um den Abstand im Zwischenraum
3 Uberwachen zu kénnen, sind an den Steuerungsrech-
ner 13 jeweils aulRerdem zwei Tachosensoren 9, 10 an-
geschlossen. Der Stapeltragplatte 4 ist dabei der Ge-
schwindigkeitssignalgeber 10 zugeordnet, wéhrend der
Probebogenentnahme 2 der Geschwindigkeitssignalge-
ber 9 zugeordnet ist. Damit konnen die Geschwindigkei-
ten der beiden Stapeltragplatten 2, 4 unabhangig von-
einander erfasst und Uber Kommunikationsverbindun-
gen 14 dem Steuerungsrechner 13 zugefiihrt werden.
Antriebsrechner 11 und Sicherheitsrechner 12 kénnen
die so erfassten Geschwindigkeiten der Bauteile 2, 4 je-
weils miteinander vergleichen und eine Verringerung des
Zwischenraums 3 erkennen. Sobald die Geschwindigkeit
der Probebogenentnahme 2 bei Bewegungen beider
Bauteile in Pfeilrichtung gréRer wird als die Geschwin-
digkeit der Stapeltragplatte 4, besteht die Gefahr, dass
in dem kleiner werdenden Zwischenraum 3 Gliedmalien
des Bedienpersonals gequetscht werden. Diese positive
Geschwindigkeitsdifferenz zwischen den Bauteilen 2, 4
interpretiert der Steuerungsrechner 13 als Gefahrsignal
und schaltet bei einer Bewegung in Pfeilrichtung in Figur
1 den Antriebsmotor 6 der Probebogenentnahme 2 ab.
Auch wenn sich die untere Stapeltragplatte 4 in Pfeilrich-
tung weiterbewegt, besteht hier keine Gefahr mehr fiir
das Bedienpersonal, da sich dann der Zwischenraum 3
aufgrund der still gesetzten oberen Tragplatte 2 wieder
vergroRert. Mittels dieser sicherheitstechnischen An-
steuerung wird somit die Quetschgefahr durch die beiden
Bauteile 2, 4 vermieden.

[0015] In Fig. 2 ist eine alternative Ausgestaltung der
Steuerung in Fig 1 abgebildet. In diesem Fall sind nicht
nur die beiden Antriebsmotoren 6, 7 jeweils an einen se-
paraten Steuerungsrechner 13 angeschlossen, wobei je-
der der beiden Steuerungsrechner 13 einen Antriebs-
rechner 11 und ein Sicherheitsrechner 12 aufweist. Auch
die beiden Geschwindigkeitssensoren 9, 10 sind in die-
sem Fall nur noch an jeweils einen Steuerungsrechner
13 angeschlossen, so dass jeder der Geschwindigkeits-
sensoren 9, 10 separat von einem Steuerungsrechner
13 Uberwacht wird. Die beiden Steuerungsrechner 13
sind Uber ein Sicherheitsbussystem 15 miteinander ver-
bunden, Uber das sie die jeweiligen Betriebszustande
austauschen kénnen. Der Austausch der Betriebszu-
sténde geschiehtin Figur 2 durch die Sicherheitsrechner
12 der beiden Steuerungsrechner 13. Die Antriebsrech-
ner 11 hingegen sind nicht unmittelbar miteinander ver-
bunden. Da in diesem Fall jeder Steuerungsrechner 13
nur einen Antriebsmotor 6, 7 ansteuert und nur einen
Geschwindigkeitssignalgeber 9, 10 Uberwacht, kénnen
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die Steuerungsrechner 13 entsprechend einfacher aus-
gefiihrt sein. Uber das Sicherheitsbussystem 15 ist den-
noch sichergestellt, dass der Austausch von sicherheits-
relevanten Betriebsdaten zwischen den Sicherheitsrech-
nern 12 erfolgen kann.

[0016] In Fig. 3 ist ein Ausleger 1 abgebildet, welcher
nicht nur eine bewegliche Probebogenentnahme 2, son-
dern auch einen beweglichen Hilfsstapeltrédger 18 auf-
weist. Es sind folglich drei parallel zueinander verfahr-
bare Bauteile 2, 4, 18 mit drei separaten Antriebsmotoren
vorhanden, wobei zwei gefahrliche Zwischenrdume 3
vorhanden sind. Analog zu dem Ausflihrungsbeispiel in
Fig 1 werden daher die Geschwindigkeiten aller drei Bau-
teile 2,4 18 von einem Steuerungsrechner 13 Gberwacht.
Sobald sich einer der Zwischenrdume 3 bei einer Ab-
wartsbewegung verkleinert, wird zumindest die Probe-
bogenentnahme 2 oder die Probebogenentnahme 2 und
der Hilfsstapeltrager 18 abgeschaltet, so dass sich die
Zwischenrdume 3 nicht weiter verkleinern kénnen. Es
soll in dem Ausflihrungsbeispiel gemaf Fig. 3 also ver-
hindert werden, dass die Probebogenentnahmeeinheit 2
sich schneller absenkt als die Hilfsstapeleinrichtung 18
und die Hilfsstapeleinrichtung 18 sich schneller absenkt
als die Hauptstapeltragplatte 4. Aufwartsbewegungen
der Hauptstapeltragplatte 4 missen hierbei nicht be-
trachtet werden, da diese im angefiihrten Anwendungs-
fall nur durch manuelle Bedienhandlungen eingeleitet
werden kénnen.

[0017] Neben der Uberwachung von weitgehend par-
allel beweglichen Bauteilen wie im Ausleger 1 ist auch
die Uberwachung von drehbeweglichen Bauteilen in ei-
ner Druckmaschine 16 méglich. In Figur 4 sind beispiel-
haft die Ubergabezylinder 17 einer Bogendruckmaschi-
ne 16 dargestellt. Beide Ubergabezylinder 17 werden
von einem jeweils eigenen Antriebsmotor 6, 7 angetrie-
ben, so dass keine mechanische Kopplung zwischen den
Ubergabezylindern 17 besteht. Im stérungsfreien Betrieb
rotieren die Ubergabezylinder 17 angetrieben von den
Motoren 6, 7 synchron und parallel gemaf der schwar-
zen Pfeile, so dass auch bei gedffneter Druckmaschine
16 im langsamen Wartungsbetrieb keine Quetschgefahr
fur Gliedmafien besteht, welche in den Zwischenraum 3
zwischen den Ubergabezylindern 17 gelangen. Sollte
diese Synchronisation jedoch auf3er Tritt geraten, so be-
steht die Gefahr, dass sich der Zwischenraum zwischen
den Ubergabezylindern 17 gemaR den weilen Pfeilen
verkleinert. In diesem Fall besteht akute Quetschgefahr
zwischen den Ubergabezylindern 17, so dass eine Still-
setzung erforderlich ist. Zu diesem Zweck werden die
Geschwindigkeiten der Ubergabezylinder 17 zueinander
erfasst, so dass der Steuerungsrechner 13 die Relativ-
geschwindigkeiten der Ubergabezylinder 17 zueinander
berechnen kann. Wenn der Steuerungsrechner 13 aus
diesen Relativgeschwindigkeiten zueinander schlussfol-
gert, da sich der Zwischenraum 3 verkleinert, so erfolgt
eine Stillsetzung der Ubergabezylinder 17.
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Bezugszeichenliste

[0018]

O O NO O WN =

Ausleger

Unterkante der Probebogenentnahmeeinheit
Zwischenraum

Hauptstapeltragplatte

Gehause

Antriebsmotor erstes bewegliches Bauteil
Antriebsmotor zweites bewegliches Bautell
Schutzvorrichtung
Geschwindigkeitssignalgeber
nahmetragplatte

Probebogenent-

10  Geschwindigkeitssignalgeber Stapeltragplatte
11 Antriebsrechner

12 Sicherheitsrechner

13  Steuerungsrechner

14  Kommunikationsverbindung

15  Sicherheitsbussystem

16  Druckmaschine

17 Ubergabezylinder

18  Hilfsstapeltrager

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zum sicheren Betrieb von wenigstens

zwei relativ zueinander beweglichen und von jeweils
einem Antriebsmotor (6, 7) angetriebenen Bauteilen
(2, 4, 17, 18) in einer Bedruckstoffe verarbeitenden
Maschine (16), wobei wenigstens ein Steuerungs-
rechner (13) zur Erfassung der Bewegung der be-
weglichen Bauteile (2, 4, 17, 18) vorgesehen ist,
dadurch gekennzeichnet,

dass der Steuerungsrechner (13) so eingerichtet ist,
dass bei einer Verringerung des Abstands zwischen
den beweglichen Bauteilen (2, 3, 17, 18) ein Stillset-
zen zumindest desjenigen beweglichen Bauteiles (2,
17, 18) erfolgt, welches fir die Verringerung des Ab-
standes zwischen den beweglichen Bauteilen (2, 4,
17, 18) ursachlich ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die beweglichen Bauteile (2, 4) zwei weitge-
hend parallel angeordnete Bauteile (2, 4, 18) sind.

Vorrichtung nach Anspruch 2,

dadurch gekennzeichnet,

dass die weitgehend parallelen angeordneten Bau-
teile (2, 4, 18) im Ausleger (1) oder Anleger einer
Druckmaschine (16) angeordnet sind.

Vorrichtung nach Anspruch 3,

dadurch gekennzeichnet,

dass ein bewegliches Bauteil die Hauptstapeltrag-
platte (4) und das andere bewegliche Bauteil (2) die
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10.

11.

Probebogenentnahmeeinheit oder der Hilfsstapel-
trager (18) im Ausleger (1) ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

dass die beweglichen Bauteile (17) zwei relativ zu-
einander verdrehbare Bauteile (17) sind.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass den Antriebsmotoren (6, 7) der beweglichen
Bauteile (2, 4, 17, 18) jeweils ein Geschwindigkeits-
signalgeber (9, 10) zugeordnet ist und dass die Ge-
schwindigkeitssignalgeber (9, 10) an den Steue-
rungsrechner (13) angeschlossen sind.

Vorrichtung nach Anspruch 6,

dadurch gekennzeichnet,

dass der Steuerungsrechner (13) einen Antriebs-
rechner (11) und einen redundanten Sicherheits-
rechner (12) aufweist.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

dass jedem Antriebsmotor (6, 7) der beweglichen
Bauteile (2,4, 17, 18) jeweils ein Steuerungsrechner
(13) mit einem Antriebsrechner (11) und einem Si-
cherheitsrechner (12) zugeordnet ist, wobei die
Steuerungsrechner (13) miteinander Uber eine Bus-
leitung (15) kommunizieren.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

dass alle beweglichen Bauteile (2, 4, 17, 18) stillge-
setzt werden.

Vorrichtung nach Anspruch 5,

dadurch gekennzeichnet,

dass die rotierenden beweglichen Bauteile Uberga-
bezylinder (17) in einer Druckmaschine (16) sind.

Druckmaschine (16) mit einer Vorrichtung nach ei-
nem der vorhergehenden Anspriiche.
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