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(54) Umlaufendes Greifersystem fiir den Bogentransport

(57)  Umlaufendes Greifersystem (1) fiir den Bogen-
transport und Verfahren zum Betreiben dessen, wobei
das Greifersystem eine Steuereinrichtung (10) zum
Steuern des Greifersystems aufweist und zumindest teil-
weise aus Kunststoffmaterial besteht, und wobei in das

Kunststoffmaterial des Greifersystems eine mit der Steu-
ereinrichtung verbundene Aktuator-Anordnung (32) inte-
griert ist, die bei Aktivierung durch die Steuereinrichtung
eine aktorische Versteifung des Kunststoffmaterials des
Greifersystems bewirkt.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein umlaufendes Greifer-
system fur den Bogentransport in einer Druckmaschine
nach dem Oberbegriff von Anspruch 1 und 15, sowie ein
Verfahren zum Betreiben des Greifersystems nach dem
Oberbegriff von Anspruch 16.

[0002] Solche Greifersysteme kénnen Halteleisten fir
den Transport bogenférmiger Substrate aufweisen und
in Bogenrotationsdruckmaschinen oder in Maschinen
zur Weiterverarbeitung von Druckprodukten, wie zum
Beispiel Hubstanzen.

[0003] AusDE 203 13 394 U1 ist ein Ausleger fiir eine
Bogenrotationsdruckmaschine bekannt, der eine ge-
schlossene Greiferketteneinrichtung mit mehreren
gleich beabstandeten daran angebundenen und mit der
Greiferketteneinrichtung umlaufenden Greifersystemen
umfasst. Uber das jeweilige Greifersystem kann ein aus
einem letzten Druckwerk der Bogenrotationsdruckma-
schine abgegriffener Bogen durch eine Trocknungssta-
tion und eine Bepuderungsstation hindurchgefiihrt wer-
den. Ein Laufpfad der Greiferketteneinrichtung wird
durch eine Greiferkettenfiihrung festgelegt, die typi-
scherweise mehrere Umlenkzonen umfasst. Der Ab-
stand dieser Umlenkzonen kann derart grol? bemessen
sein, dass der entlang des Greifersystemlaufweges ge-
fuhrte Bogen phasenweise vollstédndig gestreckt ist.
[0004] Im Handbuch Helmut Teschner, "Offsetdruck-
technik", 1989, Fachschriften-Verlag GmbH; ISBN
3-921217-14-8 ist auf Seite 466 ein Ausleger zur Non-
Stop-Auslage von Uber eine Greiferketteneinrichtung
zugefiihrten Druckbdgen beschrieben. Dort sind eben-
falls Greifersysteme umfasst, die an eine Greiferkette an-
gebunden sind.

[0005] Derartige Greifersysteme (mit Halteleisten
bzw. Greiferwagen) sind unter anderem aus dem Ausle-
ger einer Bogenrotationsdruckmaschine bekannt. So
sind bei Bogenrotationsdruckmaschinen beispielsweise
Greifersystemkorper (auch Greiferbriicken oder Greifer-
wagen genannt) bekannt, die an umlaufenden Ketten an-
geordnet sind, zur Ubernahme der Druckbégen von ei-
nem bogenfihrenden letzten Druckwerkszylinder. Diese
Greifersystemkorper transportieren die in vorangehen-
den Druckwerken bedruckten Bdgen bis zur Ablage auf
einem Auslegerstapel. Die umlaufenden Ketten mit den
daran befestigten Halteleisten bzw. Greifersystemkor-
pern werden im Bereich der Bogeniibernahme von dem
letzten bogenfihrenden Druckwerkszylinder der Druck-
maschine und im Bereich der Ablage Gber dem Ablage-
stapel Uber Kettenrader umgelenkt.

[0006] Die Greifersystemkdrper unterliegen in diesen
Umlenkbereichen insbesondere bei hohen Umlaufge-
schwindigkeiten hohen Zentrifugalkréften. Die hohen
Zentrifugalkrafte, die auf die jeweiligen Greifersystem-
koérper und die darauf befestigten Greifer einwirken, ver-
ursacheninsbesondere bei hohen Geschwindigkeiten ei-
ne Durchbiegung der Greifersystemkoérper zwischen den
auBen auf den Kettenradern aufliegenden Bereichen
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nach auf3en hin.

Die somit aus der idealen Flihrungsbahn im Bereich der
Umlenkung herausragenden Teilbereiche der Greifersy-
stemkdrper kénnen Kollisionen, insbesondere im Be-
reich der Bogeniibergabe vom letzten bogenfiihrenden
Druckwerkszylinder zum Greifersystemkorper, verursa-
chen. Dies kann Stérungen im Papiertransport, zum Bei-
spiel ein Einreien der Papiervorderkante, verursachen
oder sogar zu Maschinenschaden, zum Beispiel an dem
letzten Druckwerkszylinder, flhren. Von den Greifersy-
stemkorpern bzw. Greiferleisten bernommene Druck-
bégen kénnen nach dem Einschwenken der Greiferleiste
durch deren Durchbiegung verspannt und aufgrund der
Ruckbiegung unerwinscht verspannt und beschadigt
werden.

[0007] Auch die Bogenibernahme kann durch die Ab-
weichung von der Sollposition erschwert werden. Zu-
satzlich sind Rickwirkungen auf die Druckmaschine bei
hohen mechanischen Belastungen und Durchbiegungen
nicht auszuschlieBen. Durch die Rickwirkung kdnnen
Streifen im Druckbild und Passerabweichungen entste-
hen, die die Druckqualitat einschranken.

[0008] Aber auch im Bereich der Auslage sind hohe
Anforderungen an die Stabilitdt des Greifersystemkor-
pers zu stellen, da ggf. ein Bediener der Druckmaschine
hinter dem Umlenkpunkt der Kettenfihrung steht. Da-
durchistder Greifersystemkdrper als sicherheitsrelevan-
tes Teil einzustufen und sind besondere Anspriiche an
dessen mechanische Stabilitat zu stellen, insbesondere
an den Umlenkpunkten, da hier die groRten Krafte auf-
treten.

[0009] Esistaus dem Stand der Technik bekannt, sol-
chen Durchbiegungen durch steifere Greifersystemkor-
per entgegenzuwirken. Die dauerhafte Versteifung des
Greifersystemkorpers bringt eine hohe Masse oder spe-
zielle Profilgestaltung mit sich. Die h6here Masse muss
beschleunigt, verzdégert und angetrieben werden, wo-
durch unerwiinschte Rickwirkungen auf die Druckma-
schine verstarkt werden.

[0010] Aber auch Leichtbauweisen mit speziell ausge-
legten Profilen weisen aufgrund ihrer Bauhéhe Nachteile
auf. Die Versteifung erfordert eine gewisse Bauhdhe, wo-
bei die Versteifung meistens Nachteile fiir die Aerodyna-
mik bringt. Durch hinter den Greifersystemkorper entste-
hende Verwirbelungen kann der Bogenlauf beeinflusst
werden, aber auch die Trocknung durch Heilluftdiisen
und der Auftrag von Hilfsstoffen, zum Beispiel Druckbe-
stdubungspuder, negativ beeinflusst werden.

[0011] Ferner kann ein Flattern von Druckbdgen, ins-
besondere bei beidseitig im Schon- und Widerdruck be-
druckten Druckbdgen, zu einem Abschmieren/Anklat-
schen der bedruckten Bégen an Bogenfiihrungselemen-
ten fUhren. Dies kann vermehrte Ausschuss- bzw. Ma-
kulaturbildung zur Folge haben und somit die Wirtschaft-
lichkeit des Druckprozesses gefahrden.

[0012] Aus der US 2,198,385 ist bekannt, Greifersy-
stemkoérper im Umlenkbereich zur Vermeidung einer
Durchbiegung mit Flhrungsvorrichtungen mittig zu ab-
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stutzen.

In der DE 42 21 580 C2 wird der Greifersystemkorper
durch eine Vorrichtung mit einem Magneten im Bereich
der Ubergabe stabilisiert.

Beide in den genannten Dokumenten gefundenen L&-
sungen ermoglichen es, instabilere Greifersystemkorper
einzusetzen, wobei diese nur in den kritischen Bereichen
stabilisiert werden. Nachteilig ist jedoch, dass durch die
mechanischen Eingriffe die Gefahr fiir weitere Bescha-
digungen besteht. AuRerdem Iasst sich eine solche Ver-
steifung nicht situationsbedingt, zum Beispiel bei stei-
genden Geschwindigkeiten, den Gegebenheiten bzw.
Anforderungen anpassen.

[0013] In einer noch nicht verd&ffentlichten Patentan-
meldung der Anmelderin ist ein Greifersystem bekannt,
bei dem der Aufgriff eines bogenférmigen Bedruckstoffes
und die Bewerkstelligung des Transfers dieses Bedruck-
stoffes entlang einer Bogenlaufbahn erfolgen. Dabei
weist das Greifersystem folgende Elemente auf: einen
Greiferwagen, mehrere in den Greiferwagen eingebun-
dene und voneinander beabstandete Greifer mit einem
Greiferfinger und einem Greiferaufschlagsabschnitt. Die
Greiferfinger kénnen in einen Offnungszustand zum Ein-
bringen oder zur Freigabe eines Bogens aus dem Grei-
ferwirkungsbereich sowie in einen SchlielRzustand zur
Fixierung eines aufgegriffenen Bogens gebrachtwerden.
Der Greiferaufschlagabschnitt stellt dazu jeweils eine
Sitzflache bereit.

[0014] Dieses Greifersystem zeichnet sich dadurch
aus, dass in den jeweiligen Greiferwagen mehrere Grei-
feraktuatoreinrichtungen eingebunden sind, wobei diese
Greiferaktuatoreinrichtungen derart ausgebildet sind,
dass durch diese die Greifer einzeln aktivierbar sind. Da-
durch wird es auf vorteilhafte Weise moglich, ein Grei-
fersystem flr eine bogenverarbeitende Maschine, insbe-
sondere fir den Ausleger einer Bogendruckmaschine,
zu schaffen, welches Greifersystem gegeniber bisheri-
gen Greifersystemen auferst flachbauend und mit ge-
ringer Eigenmasse realisiert werden kann. Dadurch wird
es moglich, die Strdmungswirbelbildung im Bereich der
Greiferwagen zu reduzieren. Ferner kénnen Trockner
und Bestauber néher an den Bogen gebracht werden.
Weiterhin kénnen gegebenenfalls Teile, wie Greiferoff-
nungskurven und deren Stellantriebe, entfallen. Durch
dieses Konzept ist es méglich, unabhangig vom Off-
nungszeitpunkt gleichbleibende Anlauframpen bei der
Greifer6ffnung zu realisieren. Weiterhin wird es in vor-
teilhafter Weise mdglich, so genannte "Klaviereffekte",
wie sie bei konventionellen Greifersystemen auftreten,
zu vermeiden. Auch der Einstellaufwand der Greifer wird
reduziert.

[0015] Nachteiligan dieserLésungistjedoch, dass die
Greifer alle einen eigenen Antrieb bendtigen und diese
Lésung, insbesondere bei Aufpragung einer Verformung
auf Druckbdgen, einen hohen Aufwand fiir die Energie-
versorgung und Ansteuerung der einzelnen Greifer er-
fordert. Dennoch sollen die in dieser Anmeldung offen-
barten positiven Ansatze der Leichtbauweise fortgefuhrt
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und fortentwickelt werden.

[0016] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein
umlaufendes Greifersystem und ein Verfahren fiir den
Bogentransportin einem Ausleger einer Bogendruckma-
schine bereitzustellen, das gegentber bisherigen Grei-
fersystemen &aulerst flachbauend und mit geringer Ei-
genmasse realisiert werden kann.

[0017] Die Aufgabe wird mit Vorrichtungen nach An-
spruch 1 und 15, und einem Verfahren nach Anspruch
16 geldst. Weiterbildungen ergeben sich aus den Unter-
ansprichen.

[0018] GemaR einem ersten Aspekt der Erfindung
weist ein umlaufendes Greifersystem fur den Bogen-
transport in einem Ausleger einer Bogendruckmaschine,
insbesondere einer Bogenoffsetdruckmaschine, eine
Steuereinrichtung zum Steuern des Greifersystems auf
und ist zumindest teilweise aus Kunststoffmaterial her-
gestellt. In das Kunststoffmaterial des Greifersystems ist
eine mit der Steuereinrichtung gekoppelte Aktuator-An-
ordnung integriert bzw. integral mit dem Kunststoffmate-
rial ausgebildet, wobei die Aktuator-Anordnung bei Akti-
vierung durch die Steuereinrichtung eine aktorische Ver-
steifung des Kunststoffmaterials des Greifersystems be-
wirkt.

Durch die erfindungsgemafe Lésung wird auf vorteilhaf-
te Weise, ein Greifersystem fur eine bogenverarbeitende
Maschine, insbesondere flr den Ausleger einer Bogen-
druckmaschine, geschaffen, wobei das Greifersystem
gegenuber bisherigen Greifersystemen aulerst flach-
bauend und mit geringer Eigenmasse realisiert werden
kann. Durch die erfindungsgeméafe Versteifung des
Kunststoffmaterials des Greifersystems mittels der inte-
gral damit ausgebildeten Aktuator-Anordnung werden
mechanische Eingriffe in das System vermieden.
Ferner kann die Versteifung durch die erfindungsgema-
3e Lésung an sich andernde Bedingungen, wie beispiels-
weise eine hdhere oder geringere Umlaufgeschwindig-
keit des Greifersystems, angepasst werden, indem ei-
nerseits eine Zeitsteuerung der Aktuator-Anordnung
durch die Steuereinrichtung angepasst wird und ande-
rerseits eine Aktivierungsstarke der Aktuator-Anordnung
beispielsweise Uber eine relative Einschaltdauer dieser
angepasst wird.

GemalR der Erfindung kann die Aktuator-Anordnung je-
des geeignete, integral in eine Materialstruktur einbring-
bare Funktionsprinzip nutzen. Denkbar ist erfindungsge-
maR eine elektrisch wirkende Aktuator-Anordnung, eine
hydraulisch wirkende Aktuator-Anordnung, eine pneu-
matisch wirkende Aktuator-Anordnung oder auch eine
mechanisch wirkende Aktuator-Anordnung.

In vorteilhafter Nutzung der 0.g. Wirkprinzipien sind na-
tdrlich auch Kombinationen dieser mdglich, wie z.B. eine
elektromechanisch wirkende Aktuator-Anordnung oder
eine elektrohydraulisch wirkende Aktuator-Anordnung
usw.

Hinsichtlich einer hydraulisch oder pneumatisch wirken-
den Aktuator-Anordnung ist es beispielsweise denkbar,
in dem Kunststoffmaterial des Greifersystems einen
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Hohlraum ahnlich einer Blase vorzusehen, der im Ver-
steifungsfall mit dem jeweiligen Fluid befullt wird, wo-
durch die Versteifung erzielt wird.

[0019] GemaR einer Ausflihrungsform der Erfindung
weist das Greifersystem wenigstens einen Greiferwagen
auf, der einen zumindest teilweise aus faserverstarktem
Kunststoffmaterial bestehenden Greifersystemkdrper
aufweist. Die Aktuator-Anordnung ist hierbei in eine Fa-
serstruktur des Greifersystemkdrpers integriert, so dass
bei Aktivierung der Aktuator-Anordnung eine aktorische
Versteifung des Greifersystemkdrpers bewirkt wird. Da-
nach kann auf vorteilhafte Weise eine Stromungswirbel-
bildung im Bereich des Greiferwagens reduziert werden.
Zusétzlich kénnen im Fall einer Bogendruckmaschine
Trockner und Bestduber néher an den Bogen gebracht
werden. Dadurch lasst sich die Energieeffizienz des
Trocknungsvorgangs von Druckbdgen verbessern und
kann die Ausschuss- bzw. Makulaturbildung durch an-
schlagende, frisch bedruckte Druckbégen reduziert wer-
den.

[0020] GemaR einer Ausfihrungsform der Erfindung
weist der Greiferwagen eine vorbestimmte Breite auf,
Uber die sich der Greifersystemkdrper mit einer vorbe-
stimmten Lange erstreckt, wobei die Aktuator-Anord-
nung wenigstens einen Aktuator aufweist, der zumindest
abschnittsweise (iber die Breite des Greiferwagens oder
Uber die gesamte Breite des Greiferwagens in die Faser-
struktur des Greifersystemkdrpers integriert ist, so dass
der Greifersystemkérper bei Aktivierung der Aktuator-
Anordnung entlang seiner Léange aktorisch versteift wird.
[0021] GemaR einer Ausfiihrungsform der Erfindung
ist die Aktuator-Anordnung in Form von einer oder meh-
reren Lagen in die Faserstruktur des Greifersystemkor-
pers integriert. Erfindungsgemal ist es somit mdéglich, je
nach Bedarf beispielsweise nur einige von einer Mehr-
zahlvon Lagen durch die Steuereinrichtung zu aktivieren
oder auch alle Lagen oder keine der Lagen zu aktivieren.
Damit wird in vorteilhafter Weise eine Anpassung des
erfindungsgemafien Greifersystems an unterschiedliche
Betriebsbedingungen unterstutzt.

[0022] GemalR einer weiteren Ausfuhrungsform der
Erfindung ist der Greifersystemkoérper so ausgebildet,
dass, wenn die Aktuator-Anordnung nicht aktiviertist, der
Greifersystemkoérper eine leichte Durchbiegung auf-
weist, so dass im Betriebsfall an einem von dem Greifer-
systemkodrper transportierten Druckbogen eine konkave
Verformung bewirkt wird.

Also kann sich das erfindungsgemafle Greifersystem
bzw. dessen Greifersystemkorper aullerhalb der Verstei-
fungsbereiche durchbiegen. Dies ist vorteilhaft, da durch
das Durchhangen des Greifersystems bzw. des Greifer-
systemkdrpers einem transportierten Druckbogen bzw.
in dem Greifersystem befindlichen Druckbogen wéhrend
des Transports eine konkave Form aufgepragt wird.
Durch die konkave Form wird der Druckbogen stabilisiert.
Die Stabilisierung fuhrt in vorteilhafter Weise zu einem
geringeren Flattern des Bogens und somit zu einer Ver-
ringerung des Ausschusses (Makulatur) durch Ab-
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schmieren und Anschlagen der frisch bedruckten bzw.
lackierten Druckbdgen.

[0023] GemaR einer Ausflhrungsform der Erfindung
ist die Steuereinrichtung derart eingerichtet, dass die
Versteifung des Greifersystemkorpers extern getriggert
zu definierten Zeitpunkten oder zeitgesteuert zu definier-
ten Zeitpunkten erfolgen kann. Bei externer Triggerung
kann beispielsweise am Anfang und am Ende der jewei-
ligen Versteifungsbereiche ein Magnetschalter, ein opti-
scher Schalter und dergleichen vorgesehen sein, der mit
der Steuereinrichtung gekoppelt ist und der bei Betati-
gung durch einen Greiferwagen ein Triggersignal zum
Versteifen bzw. zum Entsteifen des Greifersystems bzw.
Greifersystemkorpers gibt.

Bei zeitgesteuerter Versteifung kann beispielsweise ein
Timer in die Steuereinrichtung integriert sein, der nach
Ablauf einer vorbestimmten Zeitspanne die Versteifung
des Greifersystems bzw. des Greifersystemkdrpers aus-
I6st und danach wieder zurilickgesetzt wird. Ein zweiter
Timer kann dann eine Versteifungszeit bestimmen.

In diesem Zusammenhang ist zu bemerken, dass die
Steuereinrichtung in Form von Hardware, Software oder
als Kombination von Hardware und Software realisiert
sein kann, so dass die jeweils gewlinschten Funktionen
und Steuerungsablaufe gewahrleistet werden.

[0024] Gemal einer weiteren Ausfihrungsform der
Erfindung ist die Steuereinrichtung derart eingerichtet,
dass im Betriebsfall die Versteifung des Greifersystem-
korpers wahrend des Umlaufs abschnittsweise entlang
einer Umlaufbahn des Greifersystems oder liber die ge-
samte Umlaufbahn des Greifersystems hinweg erfolgt.
Dies hat den Vorteil, dass je nach Gegebenheiten und
Erfordernissen das Greifersystem anpassbar ist, wo-
durch einerseits ein hohe Flexibilitdt und Betriebssicher-
heit des Greifersystems erzielt werden und andererseits
das Greifersystem energiesparend betrieben werden
kann.

[0025] GemalR einer Ausflihrungsform der Erfindung
ist die Steuereinrichtung derart eingerichtet, dass im Be-
triebsfall die Versteifung des Greifersystemkdrpers zu ei-
nem Zeitpunkt erfolgt, zu dem ein Druckbogen von einem
letzten bogenflihrenden Zylinder der Bogendruckma-
schine an den Greifersystemkérper Gibergeben wird. So-
mit wird im Bereich der Druckbogenilibergabe eine ideale
Flhrungsbahn der Greifersystemkdrper gewéahrleistet,
wodurch Kollisionen und Stérungen im Papiertransport
sicher vermieden werden. Ferner werden unerwiinschte
Verspannungen und Beschadigungen von Druckbégen
sowie unerwiinschte Rickwirkungen auf die Bogen-
druckmaschine sicher vermieden.

[0026] GemalR einer weiteren Ausfliihrungsform der
Erfindung ist die Steuereinrichtung derart eingerichtet,
dass im Betriebsfall die Versteifung des Greifersystem-
korpers an Umlenkpunkten der Umlaufbahn des Greifer-
systems im Ausleger erfolgt.

Dies unterstltzt in vorteilhafter Weise die Betriebssicher-
heit des erfindungsgemaRen Greifersystems, da ein Be-
dienerder Druckmaschine, welcher ggf. hinter einem sol-
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che Umlenkpunkt steht, durch die dort erhéhte mecha-
nische Stabilitat des Greifersystemkdrpers besser gegen
defektbedingte Verletzungen geschitzt ist.

[0027] GemaR einer Ausflihrungsform der Erfindung
ist der wenigstens eine Aktuator der Aktuator-Anordnung
als elektrischer Aktuator, als hydraulischer Aktuator, als
pneumatischer Aktuator oder als mechanischer Aktuator
ausgebildet.

[0028] GemalR einer weiteren Ausflihrungsform der
Erfindung ist der wenigstens eine Aktuator von einem
elektrisch ansteuerbaren Material gebildet, das bei Be-
aufschlagung einer elektrischen Spannung durch die
Steuereinrichtung eine aktorische Versteifung des faser-
verstarkten Kunststoffmaterials des Greifersystemkor-
pers bewirkt, wobei die Steuereinrichtung eine Stromver-
sorgung fir das elektrisch ansteuerbare Material auf-
weist.

In diesem Zusammenhang ist zu erwahnen, dass fir das
elektrisch ansteuerbare Material jedes geeignete Mate-
rial denkbar ist, das bei Beaufschlagung einer elektri-
schen Spannung aktorisch in Form einer Bewegung, ei-
ner Eigenschaftsveranderung usw. wirkt. Hiefiirkommen
beispielsweise piezoelektrische Materialien, Bimetalle
oder Nanostrukturen wie z.B. Nanoréhren in Betracht.
[0029] Gemal noch einer weiteren Ausfihrungsform
der Erfindung weist die Stromversorgung Ubertragungs-
mittel auf, die eine Spannungsiibertragung in eine in das
Greifersystem integrierte Empfangerstruktur ermdgli-
chen, welche mit der Aktuator-Anordnung gekoppelt ist.
Eine solche Empfangerstruktur kann beispielsweise eine
Kontaktanordnung, eine Leiterbahnanordnung, einenin-
tegrierten Schaltkreis, ein Relais usw. aufweisen.
[0030] GemaR einer Ausfiihrungsform der Erfindung
weist die Empfangerstruktur einen Energiespeicher in
Form einer Batterie und/oder eines Kondensators auf.
[0031] GemaR der Erfindung kann die Batterie und/
oder der Kondensator (iber eine langere Wegstrecke auf-
geladen werden, so dass diese dann zu den gewiinsch-
ten Zeitpunkten bzw. in den gewlinschten Zeitraumen
die bendtigte Spannung zur Verfigung stellen.

[0032] GemaR einer Ausflihrungsform der Erfindung
weisen die Ubertragungsmittel Schleifkontakte oder
Spannungsdrehlbertrager auf. Diese Schleifkontakte
bzw. Spannungsdrehiibertrager sind so angeordnet,
dass nurim Bereich der gewilinschten Verstarkung bzw.
Versteifung die entsprechende Stromspannung anliegt.
Dies hat den Vorteil, dass nur in bestimmten Wegstrek-
ken Vorkehrungen zur Stromversorgung installiert wer-
den mussen.

[0033] GemalR einer Ausfihrungsform der Erfindung
sind die Ubertragungsmittel derart ausgebildet, dass sie
eine kontaktlose Spannungstbertragung in die Empfan-
gerstruktur erméglichen, wobei die Ubertragungsmittel
bevorzugt Induktionsmittel aufweisen. Somit kann die
Stromversorgung per Induktion erfolgen, wobei eine in-
duzierte Spannung direkt zur Ansteuerung des elektrisch
ansteuerbaren Materials genutzt werden kann oder zum
Aufladen der Batterie und/oder des Kondensators.
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[0034] GemaR einer Ausfihrungsform der Erfindung
weist die Stromversorgung zwischen dem Energiespei-
cher und dem elektrisch ansteuerbaren Material eine
Schaltung und/oder einen elektrisch, per Funk oder me-
chanisch betatigbaren Schalter auf, womit eine Span-
nungsversorgung des elektrisch ansteuerbaren Materi-
als aktivierbar und deaktivierbar ist. Damit kann also ein
Triggersignal durch ein mechanisches Signal, einen be-
rihrungslosen Schalter (zum Beispiel einen Magnet-
schalter) oder auch einen Funkempfénger, der iber ein
Funksignal die Spannungsversorgung des in den Grei-
fersystemkorper integrierten elektrisch ansteuerbaren
Materials bzw. der Piezostruktur auslést, zur Verfliigung
gestellt werden. Dies hat den Vorteil, dass der Zeitpunkt
der Versteifung zum Beispiel geschwindigkeitsabhangig
zu unterschiedlichen Zeiten gewahlt werden kann.
[0035] GemaR einer Ausfihrungsform der Erfindung
ist das elektrisch ansteuerbare Material von keramischen
Piezofasern gebildet. Also ist der Greifersystemkorper
erfindungsgeman mit einem Faserverbundwerkstoff mit
piezoelektrischen keramischen Fasern ausgebildet.
Dies ermdglicht in vorteilhafter Weise einen gewisser-
mafien maRgeschneiderten Laminataufbau fur die je-
weils gewlinschte spezifische Anwendung. Ferner ist
durch eine geeignete Verschaltung und Ansteuerung der
keramischen Piezofasern zusatzlich eine aktive und/
oder eine passive Schwingungsddmpfung an dem Grei-
fersystemkdrper moglich.

[0036] GemaR einem zweiten Aspekt der Erfindung
weist ein umlaufendes Greifersystem fir den Bogen-
transport in einem Ausleger einer Bogendruckmaschine,
insbesondere einer Bogenoffsetdruckmaschine, eine
Greifersystemfiihrung mit zwei in einem ersten Abstand
voneinander angeordneten Flhrungen und wenigstens
einen an den Fiihrungen gehaltenen Greiferwagen auf.
Ein Greifersystemkorper des Greiferwagens weist eine
flexible Struktur und eine so vorbestimmte Lénge auf,
dass der Greifersystemkorper den ersten Abstand uber-
briickend in einem vorbestimmten Ausmal leicht durch-
hangt. Die Fihrungen weisen an wenigstens einer vor-
bestimmten Position entlang einer Umlaufbahn des Grei-
fersystems einen derart gréRer als der erste Abstand be-
messenen, zweiten Abstand voneinander auf, dass der
Greifersystemkorper an dieser Position gestreckt ist und
dadurch eine Versteifung dessen erzielt ist.

[0037] Gemal einem dritten Aspekt der Erfindung fin-
det bei einem Verfahren zum Betreiben eines Greifersy-
stems gemalf einer der oben genannten Ausfiihrungs-
formen der Erfindung die Versteifung wahrend des Um-
laufens des Greifersystems abschnittsweise entlang ei-
ner Umlaufbahn des Greifersystems oder lber die ge-
samte Umlaufbahn des Greifersystems hinweg statt.
[0038] GemaR einer Ausfiihrungsform des erfindungs-
gemaRen Verfahrens findet die Versteifung bei Uberga-
be eines Druckbogens von einem letzten bogenfihren-
den Zylinder der Bogendruckmaschine an das Greifer-
system statt.

GemaR noch einer Ausfliihrungsform des erfindungsge-
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mafen Verfahrens findet die Versteifung an Umlenk-
punkten der Umlaufbahn des Greifersystems statt.
Gemal einer weiteren Ausfiihrungsform des erfindungs-
gemalen Verfahrens findet in wenigstens einem vorbe-
stimmten Zeitraum, in dem das Greifersystem einen
Druckbogen transportiert, keine Versteifung statt, so
dass ein oder mehrere von dem Greifersystem transpor-
tierte Druckbdgen eine konkave Verformung erfahren.
[0039] Zusammenfassend kann gemal dem ersten
Aspekt der Erfindung ein Greifersystem zum Aufgriff ei-
nes bogenférmigen Bedruckstoffes und zur Bewerkstel-
ligung des Transfers dieses Bedruckstoffes entlang einer
Bogenlaufbahn einen Greiferwagen mit einer oder meh-
reren Lagen von Piezofasern bzw. Piezoaktuatoren auf-
weisen, die partiell oder durchgehend Uber die Greifer-
wagenbreite in den Greifersystemkorper eingebracht
sind, so dass durch das Anlegen einer Spannung an die
Piezostruktur an den Umlenkpunkten und an eventuell
anderen definierten Punkten des Transportweges eine
aktorisch erzielte Versteifung des Greifersystemkorpers
erfolgt.

[0040] Alternativkann gemal dem zweiten Aspekt der
Erfindung das Greifersystem eine flexible Struktur auf-
weisen, die im Moment des Umlenkens und/oder der Bo-
genubergabe gestreckt wird, indem die seitlichen Halte-
punkte bzw. eine Kettenflihrung seitlich nach auf3en, in
Richtung von Seitenstandern des Auslegers gelegt wer-
den. Dadurch ergibt sich ebenfalls ein definiertes "Durch-
hangen" der Greifersystemkdrper, wobei durch die Strek-
kung dieser zu definierten Zeitpunkten bzw. an definier-
ten Stellen eine Versteifung und auch Ausrichtung er-
folgt.

[0041] Die Erfindung wird anhand von Zeichnungen
beschrieben. Hierbei zeigen

Figur 1  eine perspektivische Ansicht einer ersten
Ausfiihrungsform und

eine perspektivische Ansicht einer zweiten
Ausfiihrungsform des erfindungsgemafien
Greifersystems jeweils im Bereich eines Bo-
genauslegers.

Figur 2

[0042] Figur 1 zeigt in einer ersten Ausfiihrungsform
der Erfindung ein umlaufendes Greifersystem 1 fiir den
Transport von Druckbdgen 2 in einem Ausleger einer Bo-
genoffsetdruckmaschine (nachfolgend "Druckmaschi-
ne"). Enthalten sind eine Steuereinrichtung 10 zum Steu-
ern des Greifersystems 1, eine Greifersystemfiihrung 20
mit zwei in einem bestimmten Abstand voneinander an-
geordneten Fiihrungen in Form von Greiferketten 21, 22,
sowie mehrere Greiferwagen 30 (hier nur einer gezeigt),
die jeweils einen aus faserverstarktem Kunststoffmate-
rial bestehenden Greifersystemkdrper 31 aufweisen.
Diese sind mit den Greiferketten 21, 22 gekuppelt und
werden entlang eines Greiferkettenweges bzw. einer
Umlaufbahn des Greifersystems 1 verfahren.

[0043] Der in Figur 1 gezeigte Greiferwagen 30 weist
eine vorbestimmte Breite auf, Uber die sich der Greifer-
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systemkdrper 31 mit einer vorbestimmten Lénge er-
streckt. In die Faserstruktur des Greifersystemkdorpers
31 isteine Aktuator-Anordnung 32 integriert, die mehrere
Aktuatoren in Form von keramischen Piezofasern 32a
aufweist, die sich zusammengeschaltet in einer Lage
Uber die gesamte Breite des Greiferwagens 30 entlang
der Lange des Greifersystemkdrpers 31 erstrecken. Der
Greifersystemkorper 31 ist so ausgebildet, dass er, wenn
die Aktuator-Anordnung 32 nicht aktiviert ist, eine leichte
Durchbiegung aufweist (wie Ubertrieben durch die gestri-
chelte Kurvenlinie 31 aangedeutet), so dass im Betriebs-
fall an einem von dem Greifersystemkoérper 31 transpor-
tierten Druckbogen 2 eine konkave Verformung bewirkt
wird.

[0044] Wenn an die keramischen Piezofasern 32a ei-
ne elektrische Spannung angelegt wird, wird durch die
aktorische Wirkung der keramischen Piezofasern 32a ei-
ne Versteifung des faserverstarkten Kunststoffmaterials
des Greifersystemkdorpers 31 und eine Streckung dessen
bewirkt. In den Greiferwagen 30 ist eine Empfangerstruk-
tur 33 integriert, Uber welche eine Ansteuerung der Ak-
tuator-Anordnung 32 (bzw. von deren keramischen
Piezofasern 32a) sowie deren Stromversorgung gewahr-
leistet wird.

[0045] Die Empfangerstruktur 33 weist einen Energie-
speicher in Form einer Batterie/Kondensator-Kombina-
tion, Leiterbahnen, die die Batterie/Kondensator-Kombi-
nation mit den Piezofasern 32a verbinden, einen per
Funk betatigbaren Schalter, der zwischen die Batterie/
Kondensator-Kombination und die Piezofasern 32a ge-
schaltet ist und der von der Steuereinrichtung 10 per
Funk zum Aktivieren/Deaktivieren der Aktuator-Anord-
nung 32 betatigt werden kann, und ein Spulensystem
33a auf, das zum induktiven Aufladen der Batterie/Kon-
densator-Kombination in den Greiferwagen 30 integriert
ist.

[0046] Die Steuereinrichtung 10 weist eine Funkein-
richtung (nicht dargestellt) zum Ansteuern des Schalters
der Empfangerstruktur 33 des Greiferwagens 30, Uber-
tragungsmittel in Form einer Induktionseinheit 11 zum
Aufladen der Batterie/Kondensator-Kombination der
Empfangerstruktur 33, einen Detektor 12, Uiber den die
Position der Greiferwagen 30 bzw. die Position der vor-
deren Querkanten der Druckbdgen 2 erfasst werden
kann, sowie eine Positionsbestimmungs-Einrichtung 13
auf, Gber die eine momentane Drehphasenposition des
Greifersystems 1 erfasst werden kann. Die Induktions-
einheit 11, der Detektor 12 und die Positionsbestim-
mungs-Einrichtung 13 sind mit der Steuereinrichtung 10
Uber Leitungen gekoppelt.

[0047] Fernerist mit der Steuereinrichtung 10 ein Leit-
stand 3 flr einen Bediener der Druckmaschine gekop-
pelt, wobei Uiber den Leitstand 3 Einfluss auf den Betrieb
der Steuereinrichtung genommen werden kann.

[0048] Durch die von dem Detektor 12 und der Positi-
onsbestimmungs-Einrichtung 13 bereitgestellten Infor-
mationen bzw. Messwerte kann die Steuereinrichtung 10
ein Triggersignal erzeugen, welches per Funk an den
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Schalterin der Empfangerstruktur 33 des Greiferwagens
30 gesendet wird, so dass zu definierten Zeitpunkten ei-
ne Versteifung/Entsteifung des Greifersystemkorpers 31
bewirkt wird.

In die Induktionseinheit 11 ist ein Spulensystem 11a in-
tegriert, welches, wenn ein Greiferwagen 30 die Indukti-
onseinheit 11 Uberfahrt bzw. passiert, mit dem in den
Greiferwagen 30 integrierten Spulensystem 33a der
Empféangerstruktur 33 induktiv zusammenarbeitet, so
dass in dem Spulensystem 33a des Greiferwagens 30
Strom zum Aufladen der Batterie/Kondensator-Kombi-
nation induziert wird.

[0049] Die Steuereinrichtung 10 ist durch eine Kombi-
nation von Software und Hardware derart eingerichtet
bzw. konfiguriert, dass im Betrieb des Greifersystems 1
per Auswahlvorgabe durch den Leitstand 3 die Verstei-
fung des Greifersystemkoérpers 31 wahrend des Umlaufs
abschnittsweise entlang der Umlaufbahn des Greifersy-
stems 1 oder Uber die gesamte Umlaufbahn des Greifer-
systems 1 hinweg erfolgen kann.

[0050] GemaR einer bevorzugten Konfiguration ist die
Steuereinrichtung 10 derart eingerichtet, dass im Betrieb
des Greifersystems 1 die Versteifung des Greifersystem-
koérpers 31 zu einem Zeitpunkt erfolgt, zu dem ein Druck-
bogen 2 von einem letzten bogenfiihrenden Zylinder
(nicht gezeigt) der Bogendruckmaschine an den Greifer-
systemkdrper 31 Gbergeben wird.

Auf diese Weise wird im Bereich der Druckbogentber-
gabe eineideale Fihrungsbahn der Greifersystemkorper
31 sichergestellt, wodurch Kollisionen und Stérungen im
Papiertransport sicher vermieden werden. Ferner wer-
den unerwilnschte Verspannungen und Beschadigun-
gen der Druckbdgen 2 sowie unerwiinschte Riickwirkun-
gen auf die Druckmaschine sicher vermieden.

[0051] GemaR der bevorzugten Konfiguration ist die
Steuereinrichtung 10 ferner derart eingerichtet, dass im
Betrieb des Greifersystems 1 die Versteifung des Grei-
fersystemkorpers 31 an Umlenkpunkten 23 der Umlauf-
bahn des Greifersystems 1 im Ausleger erfolgt. Somit ist
auch an den Umlenkpunkten 23 eine ideale Fihrungs-
bahn der Greifersystemkdrper 31 sichergestellt und au-
Rerdem die Betriebssicherheit des erfindungsgemafien
Greifersystems 1 gewahrleistet, da der Bediener, der ggf.
hinter einem solche Umlenkpunkt 23 steht, durch die dort
erhdhte mechanische Stabilitat des Greifersystemkor-
pers 31 besser gegen defektbedingte Verletzungen ge-
schitzt ist.

[0052] Nun wird anhand eines exemplarischen Be-
triebsablaufs die Funktionsweise des erfindungsgema-
Ren Greifersystems 1 erlautert.

Zuerst wird durch den Bediener am Leitstand 3 ein Ar-
beitsprogramm fir das Greifersystem 1 ausgewahlt, wel-
ches bei diesem Beispiel der 0.g. bevorzugten Konfigu-
ration entspricht.

[0053] Beim Umlaufen der Greiferketten 21, 22 wer-
den der Steuereinrichtung 10 durch den Detektor 12 und
die Positionsbestimmungs-Einrichtung 13 sténdig Infor-
mationen bzw. Messdaten liber die Drehphasenposition
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der Greiferketten 21, 22 sowie die Position der Greifer-
wagen 30 bereitgestellt.

Das Greifersystem 1 wird auf Basis der Messdaten au-
tomatisch zu den Druckeinheiten (nicht gezeigt) der
Druckmaschine synchronisiert.

Wenn die Greiferwagen 30 wahrend ihres Umlaufens die
Induktionseinheit 11 Uberfahren, wird die Batterie/Kon-
densator-Kombination induktiv aufgeladen. In diesem
Zusammenhang ist zu erwdhnen, dass die Batterie der
Batterie/Kondensator-Kombination gemaR dieser Aus-
fiihrungsform vorgeladen ist.

[0054] Wenn einer der Greiferwagen 30 an der Posi-
tionankommt, an der ein Druckbogen 2 von einem letzten
bogenfiihrenden Zylinder der Druckmaschine an das
Greifersystem 1 zu Ubergeben ist, wird von der Steuer-
einrichtung 10 per Funk ein Triggersignal an den Schalter
der Empfangerstruktur 33 des Greiferwagens 30 gesen-
det, so dass der Schalter geschlossen wird und damit
Spannung an den Piezofasern 32a der Aktuator-Anord-
nung 32 anliegt.

Dadurch wird der Greifersystemkorper 31 des betreffen-
den Greiferwagens 30 versteift und in optimaler Lage an
den Bereich der Druckbogeniibergabe herangefihrt. So-
mit kann der Greifersystemkdrper 31, an dem eine Mehr-
zahl von Greifern (nicht dargestellt) vorgesehen sind, die
Uber Funk mit der Steuereinrichtung 10 gekoppelt sind
und von der Steuereinrichtung 10 separat oder gemein-
sam zum Ergreifen/Freigeben eines Druckbogens 2 be-
tatigbar sind, den von dem letzten bogenfiihrenden Zy-
linder der Druckmaschine ausgegebenen Druckbogen 2
problemlos Gbernehmen bzw. ergreifen.

[0055] Nach Ubernahme des Druckbogens 2 sendet
die Steuereinrichtung per Funk ein weiteres Triggersi-
gnal an den Schalter der Empfangerstruktur 33 des Grei-
ferwagens 30 aus, so dass der Schalter gedffnet wird
und damit keine Spannung mehr an den Piezofasern 32a
der Aktuator-Anordnung 32 anliegt. Dadurch kann der
Greifersystemkorper 31 leicht in der gestrichelt darge-
stellten Kurvenlinie 31 a durchhangen, so dass dem
Druckbogen 2 eine konkave Form aufgepragt wird.
[0056] Wenn der Greiferwagen 30 an der Position der
Auslage ankommt, werden die Greifer des Greifersy-
stemkorpers 31 gedffnet und der Druckbogen 2 auf ei-
nem Auslagestapel abgelegt.

Der Greiferwagen 30 fahrt dann weiter, bis er an einem
der Umlenkpunke 23 des Greifersystems 1 ankommt.
Kurz vor dem Umlenkpunkt 23 sendet die Steuereinrich-
tung 10 wieder ein Triggersignal an den Schalter der
Empfangerstruktur 33 des betreffenden Greiferwagens
30, so dass der Schalter geschlossen wird und damit
Spannung an den Piezofasern 32a der Aktuator-Anord-
nung 32 anliegt. Dadurch wird der Greifersystemkdper
31 kurz vor dem Umlenkpunkt 23 versteift und kann damit
in optimaler Fuhrungslage durch diesen hindurchbewegt
werden.

[0057] Nach Passieren des Umlenkpunktes 23 sendet
die Steuereinrichtung 10 wieder ein Triggersignal an den
Schalter der Empféangerstruktur 33 des betreffenden
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Greiferwagens 30, so dass der Schalter getffnet wird
und damit keine Spannung an den Piezofasern 32a der
Aktuator-Anordnung 32 anliegt.

[0058] GemaR dieser Ausfiihrungsform passiert der
Greiferwagen 30 vor einem erneuten Erreichen des Be-
reichs der Druckbogenubergabe einen zweiten Umlenk-
punkt 23, an dem in der zuvor beschriebenen Weise wie-
der eine Versteifung und nachfolgende Entsteifung des
Greifersystemkorpers 31 stattfindet.

[0059] Die Entsteifungen des Greifersystemkorpers
31 nach den Umlenkpunkten 23 (ohne Druckbogentrans-
fer) dienen hier vor allem der Energieeinsparung und
kénnen wenn gewiinscht auch entfallen. Wichtig sind er-
findungsgemaRl die Versteifungen des Greifersystem-
korpers 31 an den qualitats- bzw. sicherheitsrelevanten
Positionen, wie dem Bereich der Druckbogeniibergabe
und den Umlenkpunkten 23.

[0060] Nun wird unter Bezugnahme auf Figur 2 ein
Greifersystem 1’ gemaf einer zweiten Ausfihrungsform
der Erfindung beschrieben.

[0061] Ein solches Greifersystem 1’ fir den Transport
von Druckbdgen 2’ in dem Ausleger der Druckmaschine
weist eine Greifersystemfiihrung 20’ mit zwei in einem
ersten Abstand A1 voneinander angeordneten Fuhrun-
gen in Form von Greiferketten 21’, 22’ und mehrere an
den Greiferketten 21°, 22’ gehaltene Greiferwagen 30’
(in Figur 2 ist nur ein Greiferwagen 30’ gezeigt) auf, die
mit den Greiferketten 21°, 22’ gekuppelt sind und in an
sich bekannter Weise entlang eines Greiferkettenweges
bzw. einer Umlaufbahn des Greifersystems 1’ verfahrbar
sind. Das Greifersystem 1’ weist ferner eine Steuerein-
richtung 10’ zum Steuern des Greifersystems 1’ auf.
[0062] Die Greiferwagen 30’ weisen jeweils einen
Greifersystemkoérper 31’ mit einer flexiblen Struktur und
einer vorbestimmten Lange auf, wobei die Léange derart
bemessen ist, dass der Greifersystemkdérper 31’ den er-
sten Abstand A1 Uberbrickend in einem vorbestimmten
Ausmal bzw. wie durch die gestrichelte Kurvenlinie 31a’
Ubertrieben angedeutet durchhangt.

[0063] Der Greifersystemkorper 31" weist eine Mehr-
zahl von nicht dargestellten Greifern auf, die Gber Funk
mit der Steuereinrichtung 10’ gekoppelt sind und von der
Steuereinrichtung 10’ separat oder gemeinsam zum Er-
greifen/Freigeben eines Druckbogens 2’ betatigbar sind.
[0064] Die Steuereinrichtung 10’ weist demnach eine
Funkeinrichtung (nicht dargestellt) zum Ansteuern der
Greifer des Greiferwagens 30’, einen Detektor 12, Gber
den die Position der Greiferwagen 30’ bzw. die Position
der vorderen Querkanten der Druckbdgen 2’ erfasst wer-
den kann, sowie eine Positionsbestimmungs-Einrich-
tung 13’ auf, Uber die eine momentane Drehphasenpo-
sition des Greifersystems 1’ erfasst werden kann. Der
Detektor 12’ und die Positionsbestimmungs-Einrichtung
13’ sind mit der Steuereinrichtung 10’ tiber Leitungen ge-
koppelt.

[0065] Fernerist mitder Steuereinrichtung 10’ ein Leit-
stand 3’ fiir einen Bediener der Druckmaschine gekop-
pelt, wobei Uber den Leitstand 3’ Einfluss auf den Betrieb
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der Steuereinrichtung 10’ genommen werden kann.
[0066] Durch die von dem Detektor 12’ und der Posi-
tionsbestimmungs-Einrichtung 13’ bereitgestellten Infor-
mationen bzw. Messwerte kann die Steuereinrichtung
10’ die Greifer des Greiferwagens 30’ positionsgenau An-
steuern.

[0067] Die Greiferketten 21’, 22’ weisen im Bereich ei-
ner Druckbogeniibergabe und an Umlenkpunkten 23’ ei-
nen zweiten Abstand A2 auf, der um so viel gréRer als
der erste Abstand A1 bemessenen ist, dass der Greifer-
systemkdérper 31’ im Bereich der Druckbogeniibergabe
und an den Umlenkpunkten 23’ gestreckt ist und dadurch
versteift ist. Zu diesem Zweck sind im Bereich der Druck-
bogenibergabe und an den Umlenkpunkten 23’ seitliche
Haltepunkte der Greiferketten 21, 22’ seitwarts nach au-
Ren hin verschoben.

[0068] In den anderen Bereichen entlang der Umlauf-
bahn des Greifersystems 1’ weisen die Greiferketten 1’
den ersten Abstand A1 voneinander auf, so dass hier der
Greifersystemkorper 31° gemal der Kurvenlinie 31 a’
leicht durchhéngt und einem von ihm transportierten
Druckbogen 2’ beim Transport eine konkave Form auf-
pragt.

[0069] Wie aus der oben beschriebenen Struktur des
Greifersystems 2' gemalR der zweiten Ausfiihrungsform
der Erfindung ersichtlich, werden hier die Versteifungen/
Entsteifungen der jeweiligen Greifersystemkérper 31°
automatisch und durch die Fihrung der Greiferketten 21’
22’ vorgegeben bewirkt.

Die zeitliche Abfolge der Versteifungen/Entsteifungen
entlang der Umlaufbahn des Greifersystems 1’ entspricht
im Wesentlichen jener der ersten Ausfiihrungsform der
Erfindung und wird daher nicht nochmals detailliert er-
lautert.

Aus Kostengriinden kann jedoch gemaR der zweiten
Ausfihrungsform auf eine Entsteifung im Bereich zwi-
schen den Umlenkpunkten 23’ (ohne Bogentransfer) ver-
zichtet werden, so dass die Greifersystemkdrper 31’ nur
in einem Bereich nach Druckbogeniibernahme und vor
dem ersten Umlenkpunkt 23’ entsteift werden, um den
Druckbdgen 2’ die konkave Form aufzupragen.

Wichtig sind erfindungsgemaf die Versteifungen der
Greifersystemkoérper 31’ an den qualitats- bzw. sicher-
heitsrelevanten Positionen, wie dem Bereich der Druck-
bogeniibergabe und den Umlenkpunkten 23'.

Bezugszeichenliste

[0070]

1 Greifersystem

1 Greifersystem

10 Steuereinrichtung
10 Steuereinrichtung
11 Induktionseinheit
11a Spulensystem

12 Detektor

12’ Detektor
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15

13 Positionsbestimmungs-Einrichtung

13 Positionsbestimmungs-Einrichtung

20 Greifersystemfiihrung

20 Greifersystemfuhrung

21,22 Greiferketten 5

21’, 22"  Greiferketten

23 Umlenkpunkte

23 Umlenkpunkte

30 Greiferwagen

30’ Greiferwagen 10

31 Greifersystemkdrper

371 Greifersystemkdrper

32 Aktuator-Anordnung

32a Aktuator

33 Empfangerstruktur 15

33a Spulensystem

2 Druckbogen

2 Druckbogen

3 Leitstand

3 Leitstand 20

A1 erster Abstand

A2 zweiter Abstand

Patentanspriiche 25

1.  Umlaufendes Greifersystem (1) fiir den Bogentrans-
port in einem Ausleger einer Bogendruckmaschine,
insbesondere einer Bogenoffsetdruckmaschine,
welches eine Steuereinrichtung (10) zum Steuern 30
des Greifersystems (1) aufweist und welches zumin-
dest teilweise aus Kunststoffmaterial besteht, und
wobei in das Kunststoffmaterial des Greifersystems
(1) eine mit der Steuereinrichtung (10) verbundene
Aktuator-Anordnung (32) integriert ist, die bei Akti- 35
vierung durch die Steuereinrichtung (10) eine akto-
rische Versteifung des Kunststoffmaterials des Grei-
fersystems (1) bewirkt.

2. Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 1, mit 40
wenigstens einen Greiferwagen (30), der einen zu-
mindest teilweise aus faserverstarktem Kunststoff-
material bestehenden Greifersystemkaorper (31) auf-
weist, und wobei die Aktuator-Anordnung (32) in eine
Faserstruktur des Greifersystemkorpers (31) inte- 45
griert ist, so dass bei Aktivierung der Aktuator-An-
ordnung (32) eine aktorische Versteifung des Grei-
fersystemkdorpers (31) bewirkt wird.

3. Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 2, wo- 50
bei der Greiferwagen (30) eine vorbestimmte Breite
aufweist, Uber die sich der Greifersystemkérper (31)
mit einer vorbestimmten Lange erstreckt, wobei die
Aktuator-Anordnung (32) wenigstens einen Aktuator
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(32a) aufweist, der zumindest abschnittsweise Uber
die Breite des Greiferwagens (30) oder Uber die ge-
samte Breite des Greiferwagens (30) in die Faser-
struktur des Greifersystemkdorpers (31) integriert ist,

10.

so dass der Greifersystemkorper (31) bei Aktivie-
rung der Aktuator-Anordnung (32) entlang seiner
Lange aktorisch versteift wird.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 2 oder
3, wobei die Aktuator-Anordnung (32) in Form von
einer oder mehreren Lagen in die Faserstruktur des
Greifersystemkorpers (31) integriert ist.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 2 bis 4,
wobei der Greifersystemkoérper (31) so ausgebildet
ist, dass dann, wenn die Aktuator-Anordnung (32)
nicht aktiviert ist, der Greifersystemkorper (31) eine
leichte Durchbiegung (31 a) aufweist, so dass im Be-
triebsfall an einem von dem Greifersystemkorper
(31) transportierten Druckbogen (2) eine konkave
Verformung bewirkt wird.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 2 bis 5,
wobei die Steuereinrichtung (10) ausgebildet ist, um
die Versteifung des Greifersystemkdrpers (31) ex-
tern getriggert zu definierten Zeitpunkten oder zeit-
gesteuert zu definierten Zeitpunkten auszufihren.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 2 bis 6,
wobei die Steuereinrichtung (10) derart eingerichtet
ist, dass im Betriebsfall die Versteifung des Greifer-
systemkorpers (31) wahrend des Umlaufs ab-
schnittsweise entlang einer Umlaufbahn des Grei-
fersystems (1) oder iber die gesamte Umlaufbahn
des Greifersystems (1) hinweg erfolgt.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 2 bis 7,
wobei die Steuereinrichtung (10) derart eingerichtet
ist, dass im Betriebsfall die Versteifung des Greifer-
systemkorpers (31) zu einem Zeitpunkt erfolgt, zu
dem ein Druckbogen (2) von einem letzten bogen-
fihrenden Zylinder der Bogendruckmaschine an
den Greifersystemkorper (31) Ubergeben wird und/
oder dass im Betriebsfall die Versteifung des Grei-
fersystemkorpers (31) an Umlenkpunkten (23) der
Umlaufbahn des Greifersystems (1) im Ausleger er-
folgt.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 3 bis 8,
wobei der wenigstens eine Aktuator (32a) der Ak-
tuator-Anordnung (32) als elektrischer oder hydrau-
lischer oder pneumatischer oder als mechanischer
Aktuator ausgebildet ist.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 9, wo-
bei der wenigstens eine Aktuator (32a) von einem
elektrisch ansteuerbaren Material gebildet ist, das
bei Beaufschlagung einer elektrischen Spannung
durch die Steuereinrichtung (10) eine aktorische
Versteifung des faserverstarkten Kunststoffmateri-
als des Greifersystemkorpers (31) bewirkt, wobei die
Steuereinrichtung (10) eine Stromversorgung fir
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das elektrisch ansteuerbare Material aufweist.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 10, wo-
bei die Stromversorgung Ubertragungsmittel auf-
weist, die eine Spannungsibertragung in eine in das
Greifersystem (1) integrierte Empféngerstruktur (33)
ermdglichen, welche mit der Aktuator-Anordnung
(32) gekoppelt ist, wobei die Empfangerstruktur (33)
wahlweise einen Energiespeicher in Form einer Bat-
terie und/oder eines Kondensators aufweist.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 11, wo-
bei die Ubertragungsmittel Schleifkontakte oder
Spannungsdrehlbertrager aufweisen oder wobei
die Ubertragungsmittel derart ausgebildet sind, dass
sie eine kontaktlose Spannungsubertragung in die
Empfangerstruktur (33) ermdglichen und/oder dass
die Ubertragungsmittel Induktionsmittel (11, 11a,
33a) aufweisen.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 11 bis
12, wobei die Stromversorgung zwischen dem En-
ergiespeicher und dem elektrisch ansteuerbaren
Material eine Schaltung und/oder einen elektrisch,
per Funk oder mechanisch betatigbaren Schalter
aufweist, womit eine Spannungsversorgung des
elektrisch ansteuerbaren Materials aktivierbar und
deaktivierbar ist.

Umlaufendes Greifersystem nach Anspruch 1 bis
13, wobei das elektrisch ansteuerbare Material in
Form von keramischen Piezofasern ausgebildet ist.

Umlaufendes Greifersystem (1’) fir den Bogentrans-
port in einem Ausleger einer Bogendruckmaschine,
insbesondere einer Bogenoffsetdruckmaschine,
welches eine Greifersystemfiihrung (20’) mit zwei in
einem ersten Abstand (A1) voneinander angeordne-
ten Fihrungen (21’, 22’) und wenigstens einen an
den Fihrungen (21°, 22’) gehaltenen Greiferwagen
(30’) aufweist,

wobei ein Greifersystemkorper (31’) des Greiferwa-
gens (30’) eine flexible Struktur und eine vorbe-
stimmte Lange aufweist, so dass der Greifersystem-
korper (31’) den ersten Abstand (A1) lberbriickend
in einem vorbestimmten Ausmaf (31 a’) durchhangt,
wobei die Fiihrungen (21°, 22’) an wenigstens einer
vorbestimmten Position (23’) entlang einer Umlauf-
bahn des Greifersystems (1°) einen gréRer als der
erste Abstand (A1) bemessenen, zweiten Abstand
(A2) voneinander aufweisen, so dass der Greifersy-
stemkorper (31’) an dieser Position (23’) gestreckt
ist und dadurch versteift ist.

Verfahren zum Betreiben umlaufenden Greifersy-
stems (1, 1’) fir den Bogentransport in einem Aus-
leger einer Bogendruckmaschine, insbesondere ei-
ner Bogenoffsetdruckmaschine, welches eine Grei-
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fersystemfiihrung (20’) mit zwei in einem ersten Ab-
stand (A1) voneinander angeordneten Fiihrungen
(217, 22’) und wenigstens einen an den Fiihrungen
(21’, 22’) gehaltenen Greiferwagen (30’) aufweist,
wobei die Versteifung wahrend des Umlaufens des
Greifersystems (1, 1’) abschnittsweise entlang einer
Umlaufbahn des Greifersystems (1, 1’) oder Gber die
gesamte Umlaufbahn des Greifersystems (1, 1°) hin-
weg stattfindet.

Verfahren nach Anspruch 16, wobei die Versteifung
bei Ubergabe eines Druckbogens (2, 2’) von einem
letzten bogenfiihrenden Zylinder der Bogendruck-
maschine an das Greifersystem (1, 1’) und/oder an
Umlenkpunkten (23, 23’) der Umlaufbahn des Grei-
fersystems (1, 1’) stattfindet.

Verfahren nach Anspruch 16 oder 17, wobei in we-
nigstens einem vorbestimmten Zeitraum, in dem das
Greifersystem (1, 1) einen Druckbogen (2, 2’) trans-
portiert, keine Versteifung stattfindet, so dass ein
oder mehrere von dem Greifersystem (1, 1’) trans-
portierte Druckbdgen (2, 2’) eine konkave Verfor-
mung erfahren.
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