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(54) ANSTEUERVERFAHREN FUR EIN GUTVERARBEITUNGSGERA_'_I' MIT EINEM
TINTENSTRAHLDRUCKKOPF UND GUTVERARBEITUNGSGERAT

(57)  Die vorliegende Erfindung ist mit einem Ansteu-
erverfahren fiir ein Gutverarbeitungsgerat mit einem Tin-
tenstrahldruckkopf befasst. Dies umfasst ein Verfahren
des Tintenstrahldruckkopfes in y-Richtung eines karte-
sischen Koordinatensystems in eine Wechselposition,
Druckposition, Reinigungsposition oder Dichtposition.
Dabei erfolgt eine Ansteuerung eines Antriebsmotors
(M1) zur Erzeugung einer vertikalen Bewegung des Tin-
tenstrahldruckkopfes. Dies erfolgt zusatzlich zu einem

Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Wech-
selposition oder Dichtposition in mindestens eine andere
Position, insbesondere Druckposition oder Reinigungs-
position.

AuBerdem betrifft die Erfindung ein in dem obigen
Verfahren genanntes Gutverarbeitungsgerat. Dabei ist
das Gutverarbeitungsgerat mit einer Tintendruckvorrich-
tung zur Erzeugung von Abdrucken ausgestattet.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Ansteuerverfahren fiir ein Gutverarbeitungsgerat mit einem Tintenstrahldruckkopf
gemal dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1 und ein Gutverarbeitungsgerat gemal dem Oberbegriff des Patentan-
spruchs 10. Das Gutverarbeitungsgerat ist mit einer Tintendruckvorrichtung zur Erzeugung von Abdrucken ausgestattet.
[0002] Wenn nachfolgend von einem Drucktrédger gesprochen wird, sollen dadurch nicht andere Druckmedien, wie
flache Guter, Poststlicke, Briefkuverts, Postkarten und dergleichen davon nicht ausgeschlossen werden, in einem dru-
ckenden Gutverarbeitungsgerat verarbeitet zu werden, welches die beanspruchten erfinderischen Merkmale aufweist.
[0003] Aus dem US-amerikanischen Patent US6106095 ist bereits eine Frankiermaschine mit zwei %2 Zoll Tinten-
strahldruckkdpfen bekannt, die jedoch ein Drucken eines Kontrollmusters erfordert. Da jeder der beiden %2 Zoll Tinten-
strahldruck-kdpfe nur eine Halfte des Frankierabdrucks druckt, ist ein Ausrichten beider Abdruckhalften erforderlich. Da
die beiden ¥z Zoll Tintenstrahl-Druckképfe nicht nur quer zu der Transportrichtung des Poststiicks sondern auch langs
in Transportrichtung des Poststlicks versetzt sind, wird mittels einem "Time Delay" ein notwendiger Zeitversatz erreicht.
Aus der Lage der beiden Abdruckhalften des Druckbildes eines vorbestimmten Druckbildes kann die zur Ausrichtung
Abdruckhalften erforderliche Veranderung in der Ansteuerung der Druckkdpfe zueinander leicht ablesbar gemacht wer-
den. Das Steuersystem druckt ein Testmuster auf eine Oberflache des Poststiicks und stellt sicher, dass die Druckda-
tensignale, die an das Paar von Tintenstrahlkartuschen gesendet werden, so koordiniert sind, dass sie einen qualitativ
hochwertigen Abdruck des Druckbildes erzeugen. Das Einstellen der Standardzeitverzégerung durch einen Benutzer
einer Frankiermaschine zur Erzielung eines qualitativ hochwertigen Abdrucks ist jedoch zeitaufwendig und von Bediener
zu Bediener unterschiedlich. Jeder der beiden V2 Zoll Tintenstrahldruckkdpfe ist Bestandteil von je einer Tintenkartusche,
die einen begrenzten Tintenvorrat aufweist. Nach einem Auswechseln von verbrauchten Tintenkartuschen kénnen mit
Tinte gefiillte Tintenkartuschen in einen Druckwagen des Druckermoduls eingesetzt werden, der einen Schlitten aufweist,
der auf zwei Schienen querbeweglich zur Transportrichtung des Poststlickes lauft. Das Einstellen einer Standardzeit-
verzégerung muss nach jedem Auswechseln einer der beiden V2 Zoll Tintenkartuschen vorgenommen werden. Die
Frankiermaschine umfasst eine Anordnung zum Neupositionieren des Schlittens durch dessen Querbewegung und eine
Wartungsbaugruppe. Die letztere kann nur orthogonal zur Querbewegung des Schlittens verfahren werden. Sie wird
dazu durch einen separaten Motor angetrieben und kann in Transportrichtung und entgegengesetzt zu dieser bewegt
werden. Die Wartungsbaugruppe kann durch eine Kulissenfiihrung an die Druckkdpfe herangefahren werden, wenn der
Schlitten in einer Wartungsposition positioniert wird. Die Wartungsbaugruppe und deren Antriebsmittel weisen somit
keinen einfachen Aufbau auf. AuRerdem kannin einer Druckposition der Abstand der Druckkdpfe tiber dem Druckmedium
nicht verandert werden. Das ist dann nachteilig, wenn der Drucktrager keine glatte, sondern eine grob strukturierte oder
wellige Oberflache aufweist. Da ein 1 Zoll Tintenstrahldruckkopf damals noch nicht zur Verfligung stand, konnten nur
Y2 Zoll Tintenkartuschen eingesetzt werden.

[0004] In neuerer Zeit wird durch moderne Verfahren auf der Basis einer Siliziumwafer-Technologie zur Herstellung
der Disen in einer Dusenplatte (Side-Shooter-Prinzip) eine hohe Prazision auch beim Drucken einer groferen Druck-
breite méglich (EP 2 576 224 B1).

[0005] Die Firma Pitney Bowes hat im Jahre 2017 mindestens eine Frankiermaschine mit einem 1 Zoll Tintenstrahl-
druckkopf, beispielsweise die Frankiermaschine des Typs SendPro® C200, der Offentlichkeit bekannt gemacht. Der 1
Zoll Tintenstrahldruckkopf kann jedoch nicht vertikal verfahren werden.

[0006] Beider Frankiermaschine vom Typ PostBase® der Anmelderin Francotyp-Postalia GmbH wird ein Drucktrager
zur Erzeugung von Abdrucken mittels einer Andruckvorrichtung an eine Tintendruckvorrichtung angedriickt, die einen
Transportmodul enthalt, der den Drucktrager wahrend des Druckens in eine Transportrichtung x transportiert. Die Tin-
tendruckvorrichtung weist einen Druckwagen mit mindestens einer auswechselbaren Tintenkartusche auf.

[0007] Die mindestens eine 2 Zoll Tintenkartusche ist mit einem Tintendruckkopf ausgestattet, der zwecks Wartung
mittels des Druckwagens in y-Richtung und somit quer zur Transportrichtung x verfahrbar ist. Der Druckwagen der
Frankiermaschine vom Typ PostBase® benétigt bekanntlich mindestens einen Tintenkartuschenhalter und einen Schlit-
ten, der in y-Richtung beweglich auf zwei Flhrungsstangen beweglich montiert ist. Die Flihrungsstangen sind lineare
Trag- und Fihrungselemente fir den Schlitten. Die Fiihrungsstangen sind in einem Gestell quer zu der Transportrichtung
x der Drucktrager angeordnet, liegen parallel zueinander in einem konstanten Abstand, der sich in die Transportrichtung
x erstreckt und erstrecken sich der Lange nach in einer zur Transportrichtung x orthogonalen Richtung y eines kartesi-
schen Koordinatensystems. Der quer zur Transportrichtung x verfahrbare Schlitten wird durch einen Schrittmotor tber
eine Gewindespindel angetrieben und kann in eine Auswechselposition an der Vorderseite der Frankiermaschine ver-
fahren werden (US 8.262.178 B2, Fig.3).

[0008] Die Fihrungsstangen legen den Abstand der Dusenplatte des Tintendruckkopfes zu der zu bedruckenden
Oberflache des Drucktragers fest. Tatsachlich wird die Oberflache des Drucktragers innerhalb des Drucktragers abhangig
vom Material des Drucktrdgers und seiner Polsterung von einer planen in eine spharische Oberflache abweichen, was
zu einem unscharfen Abdruck fihren kann.

[0009] Bei einem nachtraglichen Einsatz von anderen Typen von Tintenstrahldruckképfen bzw. Tintenkartuschen
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kénnen jedoch Probleme auftreten. So treten im Gestell einer Frankiermaschine des Typs PostBase® evtl. Platzprobleme
auf, wenn nun ein 1 Zoll-Druckkopf eingesetzt werden soll, weil das Gestell urspriinglich fiir einen Einsatz von V2 Zoll
Tintenkartuschen von Hewlett Packart ausgelegt war, die andere dul3ere Abmale aufweisen.

[0010] Aus dem Patent US 9.177.424 B2 ist bereits bekannt jeweils eine Reinigungs- und Dicht-Station (RDS) pro 12
Zoll Tintenkartusche vorzusehen. Die RDS weist eine Dichtkappe auf und kann an den %2 Zoll Tintenstrahldruckkoft
herangefahren werden. Die RDS ist Uiber eine verschlieBbare Wartungséffnung auswechselbar in einer Gehauseunter-
schale des Gutverarbeitungsgerats montiert.

[0011] In einem nicht vorverdffentlichten deutschen Gebrauchsmuster DE 20 2017 106 430.1 wurde bereits ein Gut-
verarbeitungsgerat beschrieben, das einen einzigen Tintenstrahldruckkopf zum Bedrucken eines Drucktragers bzw.
flachen Guts aufweist. Das Gutverarbeitungsgerat kann als Frankiermaschine mit einem einzigen Tintenstrahldruckkopf
ausgebildet werden, wobei der Frankierabdruck mindestens 1 Zoll breit ist. Der Drucktrager wird mittels einer Andruck-
vorrichtung an einen Transportmodul der Tintendruckvorrichtung angedriickt und wahrend des Druckens in eine Trans-
portrichtung x transportiert. Das wahrend des Druckens stationdr angeordnete Druckmodul umfasst einen Druckwagen
miteiner Tintenkartuschenaufnahme fiir eine auswechselbare Tintenkartusche, die einen Tintenstrahldruckkopf aufweist,
wobei ein Schlitten des Druckmoduls zwecks Wartung quer zur Transportrichtung x, also in y-Richtung eines kartesischen
Koordinatensystems und entgegengesetzt dazu verfahrbar ist. Das Druckmodul ist dazu ausgebildet, den einzigen
mindestens einen 1 Zoll breiten Abdruck erzeugenden Tintenstrahldruckkopf in eine zur Transportrichtung x orthogonale
vertikale z-Richtung des kartesischen Koordinatensystems und entgegengesetzt dazu zu verschieben. Fiir den Schlitten
werden unterschiedliche Positionen in y-Richtung vorgesehen, die gesteuert durch eine Steuereinheit des Gutverarbei-
tungsgerats angefahren werden kénnen, wobei in einem Speicher der Steuereinheit Bewegungsdaten fiir mindestens
ein Teil des Druckmoduls nichtfliichtig gespeichert vorliegen, wobei der vorgenannte Teil des Druckmoduls nachfolgend
als Druckwagen bezeichnet wird und in z-Richtung und entgegengesetzt dazu entsprechend der Bewegungsdaten
verfahrbar ist. Das Platzproblem bei Einsatz eines 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopfes in einer Frankiermaschine vom Typ
PostBase® konnte vorteilhaft durch im Wesentlichen herausnehmbar aufgebaute mechanische und elektro-mechani-
sche Bauteile Gberwunden werden. Jedoch treten bei der Steuerung des Druckmoduls weitere Probleme auf, die zu
Uberwinden sind.

[0012] Die Aufgabe besteht darin, die Mangel der bekannten Lésungen zu beseitigen und ein Ansteuerverfahren fur
ein Gutverarbeitungsgerat mit einem Tintenstrahldruckkopf sowie Mittel des Gutverarbeitungsgerats zur Durchfiihrung
des Ansteuerverfahrens zu entwickeln.

[0013] Eine Teilaufgabe besteht darin, die Prazision beim Drucken eines Abdruckes mittels eines Tintenstrahldruck-
kopfes zu verbessern. Vor dem Drucken soll eine entsprechende Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes ermdglicht
werden, um die Genauigkeit der Einstellung des Abstandes der Disenplatte des Tintenstrahldruckkopfes iber dem
Drucktrager zu erhéhen.

[0014] Eine weitere Teilaufgabe besteht in der Schaffung von Programmen mit einer bestimmten Reihenfolge von
Schritten, um den Tintenstrahldruckkopf aus einer definierten Grundeinstellung in eine vorbestimmte Position und von
der letzteren in eine andere vorbestimmte Position mit einer hohen Positionsgenauigkeit verfahren zu kénnen.

[0015] Es soll im Wesentlichen eine entsprechende Programmierung einer Steuereinheit entwickelt werden, die mit
Aktoren und Sensoren zusammenwirkt, die dazu an geeigneten Bauteilen des Gutverarbeitungsgerats angebracht wor-
den sind. Eine andere Teilaufgabe besteht darin, einen Programmablauf fir eine Positionierung der beweglichen Teile
der Druckvorrichtung in einer definierten Grundeinstellung nach einem Einschalten der Stromversorgung des Gutver-
arbeitungsgerats zu schaffen.

[0016] Die vorhandene Druckmechanik sollim Wesentlichen weiter benutzt und das Gutverarbeitungsgerat mit einfach
herausnehmbaren elektro-mechanischen und mechanischen Bauteilen ausgestattet werden. Zugleich soll die Wartung
weiter verbessert werden. Dabei soll eine einfacher und somit kostenglinstigere Wartungsvorrichtung fiir die Druckvor-
richtung des Gutverarbeitungsgerats verwendet werden, in Verbindung mit einer Méglichkeit zu einem genauen Ein-
stellen des Abstandes zwischen Wischlippenhalterung der Wartungsstation und der Diisenplatte des Tintendruckkopfes,
um die Uberdeckung der Wischlippe mit den Diisen der Diisenplatte zu optimieren.

[0017] Die Aufgabe wird mit den Merkmalen eines Ansteuerverfahrens flr ein Gutverarbeitungsgerat nach dem Pa-
tentanspruch 1 und mit den Merkmalen des Gutverarbeitungsgerats nach dem Patentanspruch 10 geldst.

[0018] Ein Ansteuerverfahren fir ein Gutverarbeitungsgerat zum Verfahren eines Tintenstrahldruckkopfes geht von
unterschiedlichen Positionen aus, die in y-Richtung voneinander beabstandet sind und in einer vorbestimmten Weise
angefahren werden. Flr das Ansteuerverfahren ist zuséatzlich zu einem Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer
Wechselposition oder Dichtposition in mindestens eine andere Position, insbesondere Druckposition oder Reinigungs-
position eine Ansteuerung eines ersten Antriebsmotors zur Erzeugung einer vertikalen Bewegung des Tintenstrahl-
druckkopfes vorgesehen.

[0019] Es ist vorgesehen, dass ein Unterprogramm des Ansteuerverfahrens zur vertikalen Verstellung eines Druck-
wagens eines Druckmoduls mehrfach in Programmen aufgerufen wird und dass die Ansteuerung eines Antriebsmotors
programmgesteuert erfolgt, wobei in mindestens einem Programmschritt eines Programms ein Unterprogramm des
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Ansteuerverfahrens zur vertikalen Verstellung des Druckwagens aufgerufen wird. Eine Einschaltreferenzierung ist vor-
gesehen, um eine Positionsinformation auch dann zu erlangen, falls diese Information im Speicher fehlt. Falls klar ist,
in welcher Position sich der Druckwagen zum Einschaltzeitpunkt gerade befindet, kann dieser in eine andere Position
verfahren werden.

[0020] Das Gutverarbeitungsgerat ist mit einem Tintenstrahldruckkopf ausgestattet. Der Tintenstrahldruckkopf ist vor
einem Drucken quer zu einer Transportrichtung x von auf der Seite liegenden Drucktragern verfahrbar (Querverschie-
berichtung), aber wahrend des Druckes stationar angeordnet. Ein erster Antriebsmotor und ein zweiter Antriebsmotor
sind zu deren Ansteuerung vor dem Drucken elektrisch mit einer Steuereinheit verbunden. AuRerdem sind elektrisch
mit der Steuereinheit verbundene Sensoren zur Positionsdetektion vorgesehen, wobei die Steuereinheit zur Erzeugung
einer zweidimensionalen Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes orthogonal zu der Transportrichtung x der Drucktrager
programmiert ist. Eine Bewegungsmechanik ist zum vertikalen Anheben und Absenken eines Druckwagens mit Tinten-
strahldruckkopf in einem Gestell des Gutverarbeitungsgerats angeordnet, die mit dem ersten Antriebsmotor kraftschlis-
sig gekoppelt ist. Zusatzlich zu einem Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Wechselposition oder Dichtpo-
sition kann die Bewegungsmechanik in mindestens einer der Positionen Druckposition oder Reinigungsposition dazu
angetrieben werden, um eine vertikale Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes auszufiihren.

[0021] In einem nicht-fliichtigen Speicher der Steuereinheit des Gutverarbeitungsgerats liegen Bewegungsdaten ge-
speichert vor, die von einem Prozessor der Steuereinheit aus dem Speicher positionsabhangig von der aktuellen Position
des Druckmoduls und abhangig von der jeweils neuen Position abgerufen werden, zu der das Druckmodul verfahren
werden soll. Die Bewegungsdaten umfassen eine Bewegungsrichtung, Parameter zur Motorsteuerung und Abbruchkri-
terien fur die Programme zum Verfahren des Druckmoduls in mindestens eine andere Position. Die Parameter zur
Motorsteuerung sind abhangig vom Typ des Antriebsmotors gewahlt. Zu diesen Bewegungsdaten existieren nicht nur
y-Koordinaten, sondern auch z-Koordinaten, die fir eine Bewegung mindestens eines Teils des Druckmoduls in z-
Richtung benétigt werden. Ein solches Teil des Druckmoduls ist der Druckwagen, der einen Tintenstrahldruckkopf tragt
und vertikal, also in z-Richtung oder entgegengesetzt dazu, verfahren werden kann. Die Bewegungsdaten umfassen
Parameter fiir eine Steuerung eines ersten Antriebsmotors, welcher ein vertikales Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes
aus einer Position in eine andere Position ermodglichen. In Wirkverbindung mit der Anordnung eines zweiten Antriebs-
motors an einem Gestell des Gutverarbeitungsgerats und eine geeignete Auspragung des Ansteuerverfahrens zum
Verfahren eines Schlittens des Druckmoduls in y-Richtung und entgegengesetzt dazu, wird eine zweidimensionale
Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes ermdglicht. Nach einer Abfrage von den wahrend der Bewegung ermittelten
Ereignissen und von den gespeicherten y-Koordinaten der Bewegungsdaten, die zu vorbestimmten Positionen zuge-
ordnet gespeichert sind, wird geprift, ob der Tintenstrahldruckkopf vertikal verfahren werden soll. In einem solchen
positiven Fall wird der Antriebsmotor derjenigen Mittel angesteuert, die die vertikale Bewegung auszuflihren.

[0022] Eine Tintendruckvorrichtung des Gutverarbeitungsgerats umfasst ein Druckmodul, das wahrend des Druckens
stationar angeordnet ist. Das Druckmodul dient zur Erzeugung von Abdrucken auf einen in Transportrichtung x bewegten
Drucktrager und weist einen einzigen Tintenstrahldruckkopf auf. Das Druckmodul ist entsprechend ausgebildet, den
einzigen Tintenstrahldruckkopfquer zur Transportrichtung x in eine y-Richtung und entgegengesetzt dazu zu verschieben
sowie vertikal zu bewegen, ndmlich in eine orthogonale z-Richtung und entgegengesetzt dazu. Das Druckmodul ermdg-
licht damit eine Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes in zwei Dimensionen.

[0023] Das Gutverarbeitungsgerat mit einem einzigen Tintenstrahldruckkopf erlaubt einen mindestens 1 Zoll breiten
Abdruck aufden Drucktréager aufzudrucken, wobei der letztere wahrend des Druckens in Transportrichtung x bewegt wird.
[0024] Im Gutverarbeitungsgerat ist eine Bewegungsmechanik zum vertikalen Anheben und Absenken des 1 Zoll-
Tintenstrahldruckkopfes in z-Richtung und entgegengesetzt dazu vorgesehen. Der 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopf ist ein
Bestandteil einer 1 Zoll-Tintenkartusche, die in dem Tintenkartuschenhalter einsteckbar montiert ist. Die 1 Zoll-Tinten-
kartusche ist unter einer verschlieRbaren Klappe in einer Offnung einer Gehauseoberschale des Gutverarbeitungsgeréts
auswechselbar montiert und von oben zuganglich. Mittels der in einem Gestell des Gutverarbeitungsgerats montierten
Bewegungsmechanik kann ein Anheben und ein Absenken des 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopfes gegeniiber der War-
tungsstation oder dem zu bedruckenden Drucktréager und zu einem Kartuschenwechseln realisiert werden. Der 1 Zoll-
Tintenstrahldruckkopf kann mittels einer in einer geeigneten Weise ausgebildeten Reinigungs- und Dicht-Station (RDS)
durch eine Abdichtung vor einer Austrocknung geschiitzt werden. Die RDS weist eine stationare Dichtkappe auf und ist
ebenfalls wieder Uber eine mittels einer Klappe verschlielbare Wartungs6ffnung auswechselbar in einer Gehauseun-
terschale des Gutverarbeitungsgerats montiert, was bereits aus der US 9,177,424 B2 hervorgeht.

[0025] Der 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopf kann aufgrund der Bewegungsmechanik mitder RDS gekoppelt werden, ohne
dass ein Anheben der RDS erforderlich ist. Dadurch vereinfacht sich vorteilhaft der Aufbau der Wartungsstation (RDS).
AuBerdem laRt sich der Abstand des 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopfes zwischen der stationdren Wartungsstation fur die
Wischlippe unterschiedlich und vorteilhaft hoch genau einstellen.

[0026] Die Prazision beim Drucken eines Abdruckes wird durch die Verwendung des einzigen 1 Zoll breiten Tinten-
strahldruckkopfes weiter erhdht. Gegeniiber einer Verwendung von zwei 2 Zoll Tintenstrahldruckkdpfen in einem Druck-
modul entfallen offensichtlich die Probleme mit der Ausrichtung von Abdruckhalften eines Druckbildes, wenn statt zweier
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Y2 Zoll Tintenstrahldruckkdpfe nur ein einziger Tintenstrahldruckkopf mit einer Druckbreite von 1 Zoll eingesetzt wird.
[0027] Der Tintenstrahldruckkopf kann nicht nur quer zur Transportrichtung der Drucktréager, sondern auRerdem im
Abstand zu der zu bedruckenden Oberflache des Drucktragers mittels einer Bewegungsmechanik genau positioniert
werden. Die vorteilhafte Genauigkeit der Einstellung des Abstandes des 1 Zoll-Tintendruckkopfes tiber dem Drucktrager
tragt zur Verbesserung des Abdruckes bei. Die Bewegungsmechanik zum Anheben und Absenken des 1 Zoll-Tinten-
strahldruckkopfes weist einerseits Mittel zum motorischen Verfahren des 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopfes in einer zur
Transportrichtung x orthogonalen vertikalen Richtung z des kartesischen Koordinatensystems und entgegengesetzt
dazu sowie andererseits Mittel zur vertikalen Handverstellung des 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopfes auf.

[0028] Es ist vorgesehen, dass bei einem motorischen Verfahren des Lasthebebalkens mehrere unterschiedliche
Verstellpositionen erreicht werden kénnen, wobei jede Verstellposition einem vorbestimmten vertikalen Abstand des 1
Zoll-Tintenstrahldruckkopfes gegeniiber der zu bedruckenden Oberflache des Drucktrdgers in z-Richtung oder der War-
tungsstation entspricht. Die Bewegungsmechanik erlaubt ein Anheben und Absenken des 1 Zoll-Tintendruckkopfes.
Das hatden Vorteil, dass die Wartungsstation einfach ausgebildet sein kann, da diese weder abgesenkt noch angehoben
werden braucht.

[0029] Ein Prozessor einer Steuereinheit des Gutverarbeitungsgerats ist mindestens mit einem nicht fliichtigen Spei-
cher und einem Festwertspeicher sowie mit einer Ein-/Ausgabeschaltung betriebsmaRig verbunden. Die Ein-/Ausgabe-
schaltung ist elektrisch einerseits mit den Sensoren des Gutverarbeitungsgerats verbunden, um Sensorsignale zu emp-
fangen und andererseits steuerungsmafig mit einem ersten, zweiten und dritten Antriebsmotor verbunden. Der erste
Antriebsmotor ist fiir Mittel vorgesehen, die eine vorbestimmte vertikale Bewegung auszufiihren, wenn der Antriebsmotor
entsprechend angesteuert wird.

[0030] In dem Festwertspeicher liegt ein Ansteuerprogramm zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes und in dem
nichtfliichtigen Speicher einer Steuereinheit liegen Bewegungsdaten fiir mindestens ein Teil des Druckmoduls nicht-
flichtig gespeichert vor. Der Druckwagen genannte Teil des Druckmoduls ist entsprechend der Bewegungsdaten in z-
Richtung und entgegengesetzt dazu und der Schlitten des Druckmoduls ist entsprechend der Bewegungsdaten in y-
Richtung oder entgegengesetzt dazu verfahrbar. Ein Ansteuerverfahren fiir ein Gutverarbeitungsgerat mit einem ver-
fahrbaren Tintenstrahldruckkopf geht davon aus, den letzteren mittels eines Schlittens in vorbestimmte unterschiedliche
Positionen in y-Richtung und entgegengesetzt dazu und mittels des Druckwagens in vorbestimmte unterschiedliche
Positionen in z-Richtung und entgegengesetzt dazu entsprechend der Bewegungsdaten zu verfahren.

[0031] Vorteilhafte Weiterbildungen der Erfindung sind in den Unteranspriichen gekennzeichnet bzw. werden nach-
stehend zusammen mit der Beschreibung der bevorzugten Ausfiihrung der Erfindung anhand der Figur ndher dargestellt.
Es zeigen:

Fig. 1, schematische Darstellung von Bewegungszustanden eines Druckmoduls mit einem Tintenstrahldruckkopf
in einem Gutverarbeitungsgerat,

Fig. 2, perspektivische Darstellung eines Druckmoduls in Druckposition, mit einem Druckwagen und einer zugeho-
rigen Bewegungsmechanik eines Gutverarbeitungsgerats von oben hinten stromabwarts,

Fig. 3, Blockschaltbild mit einer Steuereinheit des Mainboards und weiteren Mitteln des Gutverarbeitungsgerats zur
Durchfilhrung des Ansteuerverfahrens,

Fig. 4, Programmablauf zur Auswahl eines Ansteuerverfahrens als Prinzipbild,

Fig. 5, Programmablauf einer Einschaltreferenzierung,

Fig. 6, Unterprogramm des Ansteuerverfahrens zur vertikalen Verstellung des Druckwagens,

Fig. 7, Unterprogramm des Ansteuerverfahrens zur horizontalen Verstellung des Schlittens,

Fig. 8, Programmablauf zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Dichtposition in eine Kartuschen-

wechselposition,

Fig. 9, Programmablauf zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Kartuschenwechselposition eine der
anderen Positionen,

Fig. 10, Programmablauf zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Dichtposition in eine Druckposition,

Fig.11, Programmablauf zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Kartuschenwechselposition in eine
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Druckposition, mit einem unmittelbar anschlielenden Verfahren in eine Reinigungsposition, einem Reinigen
und Rickkehr in die Druckposition.

[0032] Ein bekanntes Gutverarbeitungsgerat, das von vorn gesehen, aber nicht in den Figuren dargestellt worden ist,
transportiert Drucktrager von links nach rechts wahrend des Bedruckens. Dabei bedeuten der Begriff "rechts" in Trans-
portrichtung x eines - nicht dargestellten - Druckirédgers bzw. stromabwarts gelegen und der Begriff "links" bedeutet
entgegen der Transportrichtung x des Drucktrégers bzw. stromaufwarts gelegen. In der Fig. 1 bedeuten "hinten" in y-
Richtung, aber "vorn" entgegen der y-Richtung sowie "oben" in z-Richtung eines kartesischen Koordinatensystems und
"unten" entgegen der z-Richtung gelegen. Ebenso sind die Begriffe, wie Vorderkante, Hinterkante, Oberkante und
Unterkante einer Schaltfahne zu verstehen.

[0033] Das Ausfiihrungsbeispiel geht von einem derartigen Gutverarbeitungsgerat aus. Damit sollen aber Gutverar-
beitungsgerate nicht ausgeschlossen werden, die Drucktrager von rechts nach links wahrend des Bedruckens trans-
portieren.

[0034] Bei einer perspektivischen Darstellung von hinten sind die Begriffe "rechts" und "links" vertauscht. Deshalb
werden nachfolgend die Begriffe "stromabwarts" und "stromabwarts" verwendet, um dem versehentlichen Vertauschen
vorzubeugen.

[0035] In der Fig. 1 werden anhand einer schematischen Darstellung von Bewegungszustanden eines Druckmoduls
mit einem Tintenstrahldruckkopf in einem Gutverarbeitungsgerat die Bewegungszustande des Tintenstrahldruckkopfes
eines Gutverarbeitungsgerats verdeutlicht. Am Beispiel einer Frankiermaschine werden die Stellungen zweier Schalt-
fahnen zu den Sensoren bei den unterschiedlichen Positionen des Druckmoduls und die Abstédnde der Positionen
voneinander dargestellt. Ein Schlitten des Druckmoduls (Fig. 2) kann zu den y-Koordinaten yA, yB, yC und yD und ein
Druckwagen des Druckmoduls (Fig. 2) kann zu den z-Koordinaten z1, z2 und z3 verfahren werden. Die Positionen A
und B, C sowie D des Druckmoduls sind entgegen der z-Richtung zueinander versetzt dargestellt, um Bewegungszu-
stédnde des Tintenstrahldruckkopfes eines Gutverarbeitungsgerats zu verdeutlichen. Eine erste Diise im Array des in
den Druckmodul eingesetzten Tintenstrahldruckkopfes weist tatsachlich jeweils einen konstanten dreidimensionalen
Versatz in x-, y- und z-Richtung sowohl zu den y-Koordinaten yA, yB, yC und yD des Schlittens und zu den z-Koordinaten
z1, z2 und z3 des Druckwagen des Druckmoduls (Fig. 2) in allen Bewegungszustéanden des Druckmoduls (Fig. 2) auf.
Deshalb sollten die dargestellten Positionen nicht mit den tatsachlichen Positionen des eingesetzten Tintenstrahldruck-
kopfes verwechselt werden.

[0036] Die Fig. 2 zeigt eine perspektivische Darstellung eines Druckmoduls 10 in Druckposition zusammen mit einer
erfindungsgemaRen Bewegungsmechanik 25 und mit einem angepassten Wartungsmodul 162 eines neuen Gutverar-
beitungsgerats von oben hinten stromabwarts. In der Darstellung liegen "stromabwarts" in Transportrichtung x des -
nicht dargestellten - Drucktrégers und "hinten" in y-Richtung sowie "oben" in z-Richtung eines kartesischen Koordina-
tensystems. Der Druckmodul 10 weist einen in y-Richtung und entgegengesetzt dazu, d.h. quer zur Transportrichtung
x verfahrbaren Schlitten 13 und einen in z-Richtung und entgegengesetzt dazu, d.h. vertikal verstellbaren Druckwagen
14 mit einem Tintenkartuschenhalter 142 auf, der mit einer durch zwei Seitenwdnde 1421 in Transportrichtung x be-
grenzten Kavitat zur Aufnahme einer einzigen 1 Zoll-Tintenkartusche ausgestattet ist. Der Druckwagen 14 schlief3t auch
eine - nicht sichtbare - Ansteuerelektronik (Pen Driver Board) fiir den 1 Zoll-Tintendruckkopf der 1 Zoll-Tintenkartusche
12 ein. Durch den quer zur Transportrichtung x verfahrbaren Schlitten 13 kann das Druckmodul 10 verschiedene Posi-
tionen, beispielsweise die Wartungspositionen, die Druck- oder die Auswechselposition anfahren. Die Wartungspositi-
onen umfassen eine Dichtposition, eine Freispritzposition und eine Reinigungsposition. In der Dichtposition - die anhand
der Fig. 1 weiter unten noch genauer erlautert wird - ist eine einzige stationar angeordnete Dichtkappe 163 des einzigen
Wartungsmoduls 162 dem 1 Zoll-Tintendruckkopf 12 der einzigen Tintenkartusche zugeordnet, die in eine Aufnahme-
kavitat des Druckwagens eingesteckt ist. Nur aus Griinden der besseren Ubersichtlichkeit werden die Wartungs- bzw.
Reinigungs- oder Dichtposition in der Fig. 2 nicht gezeigt. Der Wartungsmodul 162 hat eine Wischlippe 164, einen
Freispritzschacht 1620 und eine Dichtkappe 163. Letztere kann jedoch im Wartungsfall nicht - wie es im Allgemeinen
bisher Ublich war - an den Tintendruckkopf der Tintenkartusche heranbewegt werden, weil dazu ein Schlitten am War-
tungsmodul erforderlich wére, der nun jedoch fehlt. Mittels einer Bewegungsmechanik 25 kann der 1 Zoll-Tintendruckkopf
angehoben oder auf die Dichtkappe 163 in der Wartungsposition abgesenkt werden (diinn gedruckter dicker weisser
Pfeil mit zwei Spitzen). An dem Schlitten 13 ist eine Schaltfahne 137 angebracht, die mit zwei Gabellichtschranken 90,
91 zusammenwirkt, wenn der Schlitten 13 quer zur Transportrichtung x des Drucktrdgers an den Gabellichtschranken
90, 91 vorbeibewegt wird. Die zwei Gabellichtschranken 90, 91 sind im Abstand c+d parallel zur y-Richtung auf einer
Leiterplatte 9 angeordnet, die an einem Chassis des Gutverarbeitungsgerats befestigt ist. Die Schaltfahne 137 ist flach
und hat eine Breite von ca. 3-8mm, vorzugsweise 6,25mm und ist an dem Schlitten 13 des Druckmoduls 10 angebracht.
Der Schlitten 13 ist auf zwei Fiihrungsstangen 181, 182 gleitend gelagert, so dass das Druckmodul 10 von der darge-
stellten Druckposition in eine Wartungsposition in y-Richtung verfahren werden kann und umgekehrt (dick gedruckter
dinner weisser Pfeil mit zwei Spitzen). An dem Schlitten 13 ist ein Arm 152 eines Blechwinkels zur Fiihrung auf der
Fihrungsstange 182 vorgesehen, wobei der Arm 152 eine Aussparung 1521 fiir ein Mittel der Bewegungsmechanik 25
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aufweist.

[0037] DieBewegungsmechanik25weistweitere Mittel zum motorischen Verfahren des 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopfes
in einer zur Transportrichtung x des Drucktrégers orthogonalen z-Richtung des kartesischen Koordinatensystems und
entgegengesetzt dazu auf (schwarzer Pfeil mit zwei Spitzen), wobei die oben genannten Mittel vertikal beweglich an-
geordnet sind (diinn gedruckter dicker weif3er Pfeil mit zwei Spitzen). Der Druckwagen 14 des Druckmoduls 10 kann
vertikal und dabei parallel zur z-Richtung mittels der Bewegungsmechanik 25 bewegt werden. An dem Schlitten 13 sind
Fihrungsmittel zur Flihrung des Tintenkartuschenhalters des Druckwagens 14 wahrend des Anhebens und Absenkens
des 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopfes vorgesehen. Ein Lasthebebalken 251 ist ein Mittel der Bewegungsmechanik 25 zum
Anheben und Absenken des Druckwagens mit dem 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopf, welches derart konstruiert ist, dass es
zugleich ein Verfahren des Schlittens 13 quer zur Transportrichtung x ermdglicht. An dem Lasthebebalken 251 ist
ebenfalls eine Schaltfahne 2514 angeformt, die mit einer Gabellichtschranke 253841 zusammenwirkt, wenn der Druck-
wagen 14 des Druckmoduls 10 durch die Bewegungsmechanik 25 vertikal und somit parallel zur z-Richtung mittels der
Bewegungsmechanik 25 bewegt wird. Diese Anordnung wurde in einem Detail E vergréRert dargestellt. Die Schaltfahne
2514 ist flach und hat eine Breite von ca. 2-5mm, vorzugsweise 3,00mm.

[0038] Als Antriebsmotor der Mittel, welche die vertikale Bewegung ausflihren, ist vorzugsweise ein Linearschrittmotor
252 vorgesehen.

[0039] In je einem - gestrichelt gezeichneten - Block der schematischen Darstellung der Fig. 1 sind Sensoren des
Gutverarbeitungsgeréats als Prinzipbild dargestellt, wobei zwei der Sensoren LSy90 und LSy91 dafiir vorgesehen sind,
eine Position wahrend einer Bewegung eines Schlittens 13 (siehe Fig. 2) parallel zur y-Richtung zu detektieren, um
damit die genaue y-Koordinate der Positionen B und D des Schlittens 13 ermitteln zu kénnen. Wahrend die Positionen
A, B und D sogenannte Stop-Positionen sind, ist die Position C eine sogenannte pass-over-Position. Die gezeichnete
Position F ist eine sogenannte Not-Position.

[0040] Die Sensoren sind vorteilhaft als Gabellichtschranken 90, 91 ausgefiihrt und an dem Schlitten ist eine Schalt-
fahne 137 angebracht, die mit den Gabellichtschranken zusammen wirkt. Das soll aber nicht bedeuten, dass alternativ
nicht auch andere Sensoren eingesetzt werden kénnten.

[0041] Wenn der Schlitten an eine Front-Position F mit den Koordinaten y = 0 und z = z1 anschlagen wirde, dann
liegt dieser der Vorderseite des Gutverarbeitungsgerats am nachsten und in einer Position D liegt dieser am entferntesten
von der Vorderseite des Gutverarbeitungsgeréats. In einer Position A mit den Koordinaten y = y, = a ist der Schlitten
eine Wegstrecke a von der Frontposition F in y-Richtung versetzt und die Schaltfahne 137 ist in einen Zustand 137Ay
gelangt. In einer Position B mit den Koordinaten y = yg = a+b ist der Schlitten von der Position A ausgehend eine
Wegstrecke b in y-Richtung verfahren worden, usw. Die Schaltfahne 137 im Zustand 137Ay ist als weilles Rechteck,
im Zustand 137By als schrag schraffiertes Rechteck, im Zustand 137Cy als Rechteck mit einem kleinen Karo-Muster
und im Zustand 137Dy als Rechteck mit einem Ziegel-Steinwand-Muster dargestellt. Alle Positionen A, B, C, D liegen
der Reihenfolge nach in y-Richtung von der Not-Position F entfernt. Die Position A liegt in einer Distanz 2mm < a < 5mm
von der Not-Position F. Die Position B liegt in einer Distanz 15mm < b < 16mm von der Position A. Die Position C liegt
in einer Distanz 71mm < ¢ < 75mm von der Position B und die Position D liegt in einer Distanz 43mm < d < 45mm von
der Position C. Die Distanz b betragt zum Beispiel nur ca. ein Drittel der Distanz d und ca. ein Finftel der Distanz c.
Das Gutverarbeitungsgerat kann als Frankiermaschine realisiert werden, in welcher beispielsweise die Lichtstrahlen
der Gabellichtschranken in einem Abstand (c+d) = 115,6 mm voneinander entfernt an einem - nicht gezeigten - Gestell
des Chassis angeordnet sind und parallel zueinander liegen. Die Distanz b betragt vorzugsweise 14,625 mm und die
Distanz a = 3mm. Der Schlitten wird vorzugsweise von einem - nicht gezeigten - Schrittmotor angetrieben, der von einer
Steuereinheit 7 (Fig. 3) angesteuert wird. Die Sensoren sind mit der Steuereinheit 7 des Gutverarbeitungsgerats be-
triebsmaRig verbunden, um wahrend der Bewegung des Schlittens parallel zur y-Richtung eine Unterbrechung eines
Lichtstrahls L einer Lichtschranke durch die Schaltfahne 137 des Schlittens 13 zu detektieren. Anhand der Gabellicht-
schranke 91 wird die Funktion der Lichtschranke erlautert. Eine lichtemittierende Diode LED sendet einen Lichtstrahl L
aus, der vor einem entsprechenden Lichtempfanger R, zum Beispiel einem Fototransistor, solange empfangen wird,
wie der Lichtstrahl L nicht unterbrochen wird. Bei einer Unterbrechung durch die Schaltfahne 137 im Zustand 137By
wird das Signal (H-Pegel) unterbrochen und sinkt auf einen L-Pegel ab. Der von einem Antriebsmotor M2 (Fig. 3),
vorzugsweise einem Schrittmotor angetriebene Schlitten mit der Schaltfahne 137 wird noch eine definierte Anzahl von
Schritten in dieselbe Richtung (weiler Pfeil) weiter verfahren, damit sich eine negative Flanke des Signals sicher aus-
bildet. Eine Vorderkante der Schaltfahne im Zustand 137By ist vorzugsweise A = 1mm vom Lichtstrahl L entfernt, wenn
ein Haltepunkt des Schlittens in der Position B erreicht ist. Die Position B entspricht beispielsweise der Druckposition
in einer Frankiermaschine. Der Druckwagen muss zum Erreichen der Position A beispielsweise von einer zweiten x/y-
Ebene bei der Koordinate z = z2 vertikal um eine Héhe h1 = 10mm bis zu einer ersten x/y-Ebene bei der Koordinate z
= z1 angehoben werden, wahrend er entgegen der y-Richtung (weilRer Pfeil) bewegt wird. Eine Hinterkante der Schalt-
fahne liegt im Zustand 137Ay vorzugsweise um eine Distanz e = 11,5mm vom Lichtstrahl L der Lichtschranke LSy91
entfernt, wenn ein Haltepunkt des Schlittens in der Position A erreicht ist. Die Position A entspricht in einer Frankierma-
schine einer Tintenkartuschen-Auswechselposition. Die Position C entspricht in einer Frankiermaschine einer Wartungs-
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position bzw. Reinigungsposition.

[0042] Unter einer Bewegung des Schlittens parallel zur y-Richtung ist auch eine Bewegung entgegen der y-Richtung
gemeint. Der Schlitten wird zum Reinigen der Disen des Tintenstrahldruckkopfes zunéchst in y-Richtung und dann
entgegen der y-Richtung bewegt, was anhand der Schaltfahne im Zustand 137Cy mittels zwei weilen Pfeilen verdeutlicht
werden soll. Der Schlitten mit der Schaltfahne 137 wird wieder eine definierte Anzahl von Schritten in die gleiche Richtung
(weiler Pfeil) weiter verfahren, damit sich eine negative Flanke des Signals sicher ausbildet. Bei einer Bewegung in y-
Richtung ist ein Haltepunkt schon erreicht, wenn die Hinterkante der Schaltfahne im Abstand von g = 40,485mm von
der Position D entfernt ist. Einerseits ist dieser Haltepunkt ein Umkehrpunkt fiir die Schlittenbewegungsrichtung. Ande-
rerseits bei einer Bewegung entgegen der y-Richtung ist ein weiterer Haltepunkt erst erreicht, wenn die Vorderkante
der Schaltfahne im Abstand von f = 68,865mm von der Position B entfernt ist. Dieser Haltepunkt ist in der Regel ebenfalls
ein Umkehrpunkt fir die Schlittenbewegungsrichtung, denn bei einem Wischen zum Reinigen der Diisen des Tinten-
strahldruckkopfes mit einer Wischlippe wird der Tintenstrahldruckkopf zwischen den Haltepunkten B und C hin- und
herbewegt. Die beiden Haltepunkte werden deshalb auch als Umkehrpunkte bezeichnet. Bei einer weiteren Bewegung
in y-Richtung ist ein nachstfolgender weiterer Haltepunkt erst dann erreicht, wenn die Hinterkante der Schaltfahne im
Abstand von o = 1,25mm von der Position D entfernt ist. Die Schaltfahne im Zustand 137Dy ist als Rechteck mit
Ziegelsteinmuster gekennzeichnet. Bei einer Frankiermaschine des Typs PostBase betragt beispielsweise die Distanz
¢ =71,99mm zwischen den Positionen B und C und die Distanz d = 43,61 mm zwischen den Positionen C und D.
[0043] Aufdem Schlitten ist ein hdhenverstellbarer Druckwagen 14 montiert, wobei der Druckwagen von einer Bewe-
gungsmechanik 25 (siehe Fig. 2) parallel zur z-Richtung angehoben oder abgesenkt werden kann. Zur Detektierung
dieser vertikalen Bewegung des Druckwagens ist ein weiterer Sensor LSz vorgesehen, der vorteilhaft als Gabellicht-
schranke 253841 ausgefiihrt und auf einer Leiterplatte 25384 montiert ist (Detail E der Fig. 2). Die Leiterplatte mit dem
Sensor LSz ist an einem statischen Teil der Bewegungsmechanik und eine Schaltfahne 2514 (siehe Fig. 2) ist an einem
beweglichen Teil der Bewegungsmechanik 25 angebracht. Auch dieser Sensor LSz ist mit der Steuereinheit 7 (Fig. 3)
des Gutverarbeitungsgerats betriebsmaRig verbunden, um wahrend der Bewegung des Druckwagens parallel zur z-
Richtung eine Unterbrechung eines Lichtstrahls einer Lichtschranke durch die Schaltfahne 2514 des beweglichen Teils
der Bewegungsmechanik 25 zu detektieren. Der bewegliche Teil der Bewegungsmechanik 25 wird durch einen weiteren
Antriebsmotor M2 (siehe Fig. 3) angetrieben, der ebenfalls von der Steuereinheit 7 angesteuert wird. Bei einer weiteren
Bewegung in y-Richtung von der Position C (Wartungsposition) in die Position D (Dichtposition) kann der Druckkopf
hochgenau und auch tiefer auf die Wartungsstation abgesenkt werden.

[0044] Durch ein geeignetes Ansteuerverfahren kann somit ein Tintenstrahldruckkopf zu unterschiedlichen Positionen
innerhalb einer y/z-Ebene verfahren werden. Eine Tintenkartuschen-Auswechselungsposition A am Beginn eines Ver-
fahrweges liegt in y-Richtung von der Frontposition F entfernt und zugleich auf einer héchsten (in z-Richtung gesehen)
ersten x/y-Ebene. Eine Druckposition B liegt in einem Abstand b von der Position A auf dem Verfahrweg in y-Richtung
und zugleich auf einer niedrigen zweiten x/y-Ebene, die nach einem Verfahrweg entgegengesetzt zur z-Richtung erreicht
wird. Die erste x/y-Ebene liegt in z-Richtung auf einer H6he h1 = 10mm Uber der zweiten x/y-Ebene, wobei in der letzteren
mindestens die Druckposition B liegt.

[0045] Eine Reinigungsposition C liegtin einem Abstand c von der Druckposition B auf dem Verfahrweg in y-Richtung
und entweder zugleich wie die Druckposition B auf einer zweiten x/y-Ebene oder einer (nicht gezeigten) weiteren x/y-
Ebene, die unterhalb der zweiten x/y-Ebene liegt. Die erste x/y-Ebene liegt in einem Abstand von h3 = 12,95mm in z-
Richtung Uber einer vierten x/y-Ebene in welcher die Position D vorgesehen ist (siehe Fig. 1a). Die Position D wird
nachfolgend auch als Dichtposition bezeichnet. Der Sensor LSz detektiert die erreichte Position bei einer vertikalen
Bewegung des beweglichen Teils der Bewegungsmechanik 25. Im Schaltpunkt des Sensors LSz wird die vertikale
Bewegung jedoch noch nicht gestoppt, damit sich eine Flanke des Signals sicher ausbildet. Ein Druckwagen ist mit dem
Schlitten in die erste Position A (Auswechselposition) verfahren worden und liegt auf der héchsten ersten x/y-Ebene in
z-Richtung, dann ist er gegenuber der niedrigen zweiten x/y-Ebene durch das Mittel 251 in z-Richtung angehoben
worden. Die Mitte einer Schaltfahne 2514 des Mittels 251 liegt in z-Richtung auf der héchsten ersten x/y-Ebene, dann
liegt eine Unterkante der Schaltfahne 2514 in einem Abstand von h2 = 8,5mm von der niedrigen zweiten x/y-Ebene
entfernt, wobei sich parallel zur z-Richtung die Position B auf der zweiten x/y-Ebene befindet. Die Schaltfahne 2514 in
dieser Position 2514Az1 ist als Rechteck mit Schachbrettmuster gekennzeichnet. Wird nun das Mittel 251 aus dieser
Position entgegengesetzt zur z-Richtung in die niedrige zweite x/z-Ebene verfahren, wird der Lichtstrahl der Lichtschranke
LSz unterbrochen, bevor die Schaltfahne 2514 in eine Position 2514Bz2 gelangt. Die Schaltfahne 2514 ist in dieser
Position als Rechteck mit einem Punktmuster gekennzeichnet. Die Ober- und die Unterkante der Schaltfahne 2514
liegen symmetrisch, d.h. jeweils in einem Abstand von k1, = k2 = 1,5mm von der zweiten x/y-Ebene entfernt. Aus dieser
Position 2514Bz2 kann der Druckwagen in eine tiefer liegende dritte x/y-Ebene verfahren werden. In der Position D liegt
die Oberkante der Schaltfahne 2514 in z-Richtung in einem Abstand von k3 = 1,5mm von der dritten x/y-Ebene bzw.
h4 = 1,45mm von der zweiten x/y-Ebene entfernt. Die Schaltfahne 2514 ist dieser Position D im Zustand 2514Bz3 als
Rechteck mit einem Wellenmuster dargestellt.

[0046] Aus der Fig. 3 geht ein Blockschaltbild mit einer Steuereinheit des Mainboards, Sensoren und Aktoren sowie
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weiteren Mitteln des Gutverarbeitungsgerats zur Durchfiihrung des Ansteuerverfahrens hervor. Ein Prozessor 1 einer
Steuereinheit 7 des Gutverarbeitungsgerats ist mindestens mit einem Nurlesespeicher (ROM) 2 als Festwertspeicher,
eine Arbeitsspeicher (RAM) 3, einem nichtfliichtigen Speicher (NVM) 5, mit einer Ein-/Ausgabeschaltung 4 sowie eine
Benutzerschnittstelle (Touchscreen) 8 betriebsmaRig verbunden. Als Aktoren kommen Antriebsmotoren zum Einsatz.
Die Ein-/Ausgabeschaltung 4 kann als frei programmierbares Gatearray (FPGA) ausgebildet sein.

[0047] Die Ein-/Ausgabeschaltung 4 ist elektrisch einerseits mit den Sensoren des Gutverarbeitungsgerats verbunden,
um Sensorsignale zu empfangen und andererseits steuerungsmagig mit einem ersten Antriebsmotor M1, mit einem
zweiten Antriebsmotor M2 und mit einem dritten Antriebsmotor M3 verbunden. Der erste Antriebsmotor M1 ist fur Mittel
vorgesehen, die eine vorbestimmte vertikale Bewegung auszufiihren, wenn der Antriebsmotor M2 entsprechend ange-
steuert wird. Der zweite Antriebsmotor M2 verursacht eine Bewegung des Schlittens parallel zur y-Richtung. Der dritte
Antriebsmotor M3 dient zum Antrieb eines - nicht gezeigten - Transportmoduls fiir den Transport eines Drucktragers,
der dem Druckmodul zum Zwecke des Bedruckens zugefiihrt wird. Die Sensoren des Gutverarbeitungsgerats schliefen
einen Taster 19, die beiden Sensoren LSy90 und LSy91 firr eine Bewegung des Schlittens parallel zur y-Richtung sowie
den Sensor LSz fiir eine Bewegung des Druckwagens parallel zur z-Richtung ein. Der Taster 19 soll ein Offnen einer
Klappe detektieren, die vor einem Auswechseln einer Kartusche gedffnet werden muss. Der Sensor LSz ist mit dem
Bezugszeichen 253841 gekennzeichnet (Fig.2, Detail E). Der erste Antriebsmotor M1 ist beispielsweise ein Linear-
schrittmotor 252, dessen Achse mit dem Mittel 251 (Fig. 2) gekoppelt ist, um eine vorbestimmte vertikale Bewegung
des Druckwagens 14 (Fig. 2) ausfiihren zu kénnen. Der Druckwagen 14 ist in z-Richtung und entgegengesetzt dazu
verfahrbar und legt eine Wegstrecke von 0,254mm pro Vollschritt vertikal in z-Richtung und entgegengesetzt dazu zuriick
(Fig. 2).

[0048] Der zweite Antriebsmotor M2 ist beispielsweise ein Schrittmotor, welcher iber eine Gewindespindel auf ein
Schraubenmuttergewinde des Schlittens - in an sich bekannter Weise - wirkt, um eine Verstellung der Position des
Schlittens parallel zur y-Richtung zu ermdglichen. Der Schlitten 13 istin y-Richtung und entgegengesetzt dazu verfahrbar.
[0049] InderFig. 4 wird ein FluBplan 20 zur Auswahl eines Ansteuerverfahrens als Prinzipbild dargestellt. Nach einem
Befehl zum Ausschalten des Druckergerats wird der Druckwagen in die Dichtposition D verfahren noch bevor es zu
einem Energieabfall kommt. Nach dem Start im Schritt 20.0 erfolgt zundchst in einem folgenden Schritt 20.1 eine
Einschaltreferenzierung. AnschlieRend werden Abfrageschritte 20.2 bis 20.6 durchlaufen, um eine Auswahl eines An-
steuerverfahrens flr unterschiedliche Aktionen zu ermdglichen, wobei - mit Ausnahme der Auswahl eines Druckens -
das ausgewahlte jeweilige Ansteuerverfahren 20.20 bis 20.60 unmittelbar nach der Einschaltreferenzierung gestartet
und der Tintenstrahldruckkopf dabei aus der Dichtposition D heraus verfahren wird. Nach der Auswahl 20.3 eines
Druckens wird zunachst ein Programm 20.30 zur Ansteuerung der Druckposition und direkt anschlieRend ein Programm
20.40 zur Ansteuerung der Reinigungs- bzw. Wartungsposition eines Tintenstrahldruckkopfes automatisch aufgerufen
und erst danach kann ein Programm ein Drucken steuern, wenn am Ende des Programms 20.40 der Tintenstrahldruck-
kopf in die Druckposition zurlickgefahren worden ist. Nach dem Ansteuern einer Position wird jeweils der folgende
Abfrageschritt aufgerufen, auler nach dem Programm 20.20 zum Kartuschenwechsel, weil nach dem Verfahren in die
Position A noch nicht in die Position B verfahren werden kann, sondern zunachst direkt auf das Programm 20.40 zur
Ansteuerung der Reinigungs- bzw. Wartungsposition eines Tintenstrahldruckkopfes automatisch gesprungen wird, bevor
der nachstfolgende Abfrageschritt 20.5 zur Auswahl eines Abdichtens des Tintenstrahldruckkopfes aufgerufen wird.
Nach einem nachfolgenden Schritt 20.50 erfolgt ein Abdichten des Tintenstrahldruckkopf. Danach sind optional weitere
Abfrageschritte 20.6 und zugehdrige Programme 20.60 mdglich (gestrichelt gezeichnet), bevor ein Riicksprung zum
Eingang des Schrittes 20.2 zum Kartuschenwechseln erfolgt.

[0050] DerProgrammablauf20.1 einer Einschaltreferenzierung geht aus der Fig. 5 hervor. Nach einem Start im Schritt
20.10 der Einschaltreferenzierung 20.1 werden in einem Schritt 20.11 Parameter einem Unterprogramm 21 (Fig. 6) zum
vertikalen Verfahren des Druckwagens Ubergeben. In der Fig. 5 wird das am Beispiel einer Verwendung eines Schritt-
motors als Antriebsmotor M1 naher beschrieben. Ein entsprechender Parameter, wie die Schrittanzahl n = n; und
Richtung 6 sowie ein Abbruchkriterium werden dem Unterprogramm 21 zur Programmdurchfiihrung tibergeben. Wahrend
einer Einschaltreferenzierung ist die Richtung 6 = positiv, d.h. diese zeigt in z-Richtung, und die Schrittanzahl fiir den
Schrittmotor wird mit n = n; = max. vorgegeben, um aus der Dichtposition in eine Anschlagposition zu gelangen. Die
Anschlagsposition in z-Richtung ist bekannt und deren Koordinaten kénnen deshalb nichtfllichtig gespeichert werden.
Zun&chst wird also der Antriebsmotor M1 durch die Steuerung 7 (Fig. 3) angesteuert, um den Druckwagen vertikal in
z-Richtung zu verfahren, bis ein Anschlag in der héchsten x/y Ebene erreicht wird.

[0051] Der Druckwagen kann nicht nur aus der Dichtposition sondern auch aus jeder anderen Position zu dem vor-
genannten Anschlag verfahren werden (Fig. 9).

[0052] In der Nahe der Dichtposition D liegt nur einer der beiden Sensoren die entlang dem Verfahrweg parallel zur
y-Richtung angeordnet sind, beispielsweise eine Lichtschranke LSy90. Der Prozessor 1 der Steuereinheit 7 fragt deshalb
in einem Abfrageschritt 20.12 (Fig. 5) ein Signal ab, das von der Lichtschranke LSy90 ausgesendet wird. Wenn der
Lichtstrahl der Lichtschranke LSy90 durch eine Schaltfahne 137 des Schlittens unterbrochen ist, dann ist die Licht-
schranke LSy90 nicht frei und es wird auf den Schritt 20.13 verzweigt. Der Antriebsmotor M2 wird durch die Steuerung
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7 (Fig. 3) angesteuert, um den Schlitten zu verfahren. Vorzugsweise wird ebenfalls ein Schrittmotor als Antriebsmotor
M2 verwendet. Solche Parameter, wie die Schrittanzahl n = n,, als Betrag und eine Bewegungsrichtung sowie ein
Abbruchkriterium werden einem Unterprogramm 22 (Fig. 7) zum horizontalen Verfahren des Schlittens iibergeben. Der
Schlitten mit dem Druckwagen wird im Schritt 20.13 horizontal entgegengesetzt zur y-Richtung verfahren. Das Unter-
programm 22 prift wahrend der Programmdurchfiihrung, ob die Bedingung des Abbruchkriteriums erfullt ist.

[0053] In einem nachfolgenden Schritt 20.14 werden dem Unterprogramm 22 ein entsprechender - auf einen anderen
vorbestimmten Wert gesetzter - Parameter Schrittzahl n = ny und eine Richtung 6 zur Programmdurchfiihrung Gbergeben.
In beiden Schritten 20.13, 20.14 wird der Schlitten in die negative Richtung, also entgegengesetzt zur y-Richtung ver-
fahren. AnschlieRend wird vom Schritt 20.14 zum Schritt 20.15 verzweigt.

[0054] Anderenfalls, wenn der Lichtstrahl der Lichtschranke LSy90 durch eine Schaltfahne 137 des Schlittens nicht
unterbrochen ist, dann ist die Lichtschranke LSy90 frei und es wird vom Abfrageschritt 20.12 direkt zum Schritt 20.15
verzweigt. Im Schritt 20.15 wird der Druckwagen in die positive y-Richtung verfahren, bis die Bedingung des Abbruch-
kriteriums erfillt ist. Dazu werden im Schritt 20.15 und im Nachfolgeschritt 20.16 Unterprogramme 22 aufgerufen, wobei
dem Unterprogramm 22 im Schritt 20.15 ein entsprechender - auf einen vorbestimmten Wert gesetzter - Parameter n
= n4 und eine Richtung 6 sowie ein Abbruchkriterium und dem Unterprogramm 22 im Schritt 20.15 ein entsprechender
- auf einen vorbestimmten Wert gesetzter - Parameter n = ng und die Richtung 6 = positiv zur Programmdurchfiihrung
Ubergeben werden.

[0055] Der Schlitten mit dem Druckwagen wird also in den Schritten 20.13 bis 20.16 horizontal entgegengesetzt zur
y-Richtung und anschlieRen in y-Richtung solange verfahren, bis eine bekannte y-Koordinate der Position des Schlittens
erreicht worden ist und gespeichert werden kann. Einem Unterprogramm 22 (Fig.6) werden dazu in einem Schritt 2202
jeweils ein entsprechender - auf einen vorbestimmten Wert gesetzter - Parameter, wie die Schrittanzahl n, eine Richtung
0 und gegebenenfalls ein Abbruchkriterium zur Programmdurchfiihrung Gbergeben. Nach dem Durchlaufen der Unter-
programme 21 und 22 in den vorgenannten Schritten 20.11 bis 20.16 wird im Schritt 20.17 eine negative Richtung 6 =
(-) zur vertikalen Verstellung des Druckwagens 14 festgelegt und ein entsprechenderauf einen vorbestimmten Wert
gesetzter - Parameter n = ng sowie ein Abbruchkriterium dem Unterprogramm 21 des Ansteuerverfahrens zur vertikalen
Verstellung tUbergeben. Als Abbruchkriterium wird, wahrend das Unterprogramm 21 anschlielend durchlaufen wird,
gepruft, ob die Bedingung eingetroffen ist, hier also eine positive Flanke im Signal der Lichtschranke LSz aufgetreten ist.
[0056] Im Nachfolgeschritt 20.18 wird ebenfalls das Unterprogramm 21 aufgerufen, wobei dem Unterprogramm 21
ein entsprechender - auf einen vorbestimmten Wert gesetzter - Parameter n = n; und die Richtung 6 = negativ, aber
kein Abbruchkriterium zur Programmdurchfiihrung tibergeben werden. Damit endet im nachfolgenden Schritt 20.19 das
Programm 20.1 der Einschaltreferenzierung.

[0057] Die negative Richtung 6 =(-) soll hier bedeuten, dass der Druckwagen entgegengesetzt zur z-Richtung verfahren
wird. Dagegen wirde bei Festsetzung einer positiven Richtung 6 = (+) der Druckwagen in z-Richtung verfahren werden,
was jedoch in der Anschlagsposition nicht méglich ist. Die Richtung 6 und der Betrag der Verstellung beim Positionieren
des Tintendruckkopfes sind von der gewlinschten Verstellposition y1, z1 abhangig, die ausgehend von der aktuellen
Position y,, z, im Ergebnis erreicht werden soll. Somit gilt:

0 = f{(yo, Zo) > (y1, z1)} (1)

[0058] Im Ergebnis der Einschaltreferenzierung ist nicht nur wieder die Dichtposition D erreicht, sondern auch die
erreichte Position des 1-Zoll Tintenstrahldruckkopfes ist als aktuelle y-Koordinate des Schlittens und z-Koordinate des
Druckwagens - in einer nicht nadher gezeigten Weise - im Schritt 20.1 (Fig. 4) gespeichert worden. Anschliefend wird
auf Eingabebefehle 20.2, 20.3, 20.4, 20.5 oder 20.6 usw. gewartet und danach wird der Programmablauf zu einem
entsprechenden weiteren Programmschritt/Unterprogramm verzweigt. Am Ende jedes der Programmschritte 20.1 fir
die Einschaltreferenzierung, 20.20 fiir die Kartuschenwechselposition, 20.30 fiir die Druckposition, 20.40 fiir die Reini-
gungsposition und 20.50 fir die Dichtposition sowie 20.60 fiir den Fall von weiteren Eingaben erfolgt - in einer nicht
naher gezeigten Weise - eine Speicherung der aktuellen Position des Druckkopfes im nichtfliichtigen Speicher 5 (Fig. 3).
[0059] Die Fig. 6zeigtim Detail die Schritte des Unterprogramms 21 des Ansteuerverfahrens zur vertikalen Verstellung
des Druckwagens 14. Nach einem Startschritt 2101 werden im Schritt 2102 die Parameter vorgegeben. Die Sollschrittzahl
n wird auf eine maximale Schrittanzahl entsprechend einem Betrag der Verstellung des Druckwagens parallel zur z-
Richtung gesetzt und es wird die Bewegungsrichtung 6 vorgegeben sowie ein Schleifenzahler zuriick aufi = Null gesetzt.
Der Betrag der Verstellung beim Positionieren des Druckwagens ist sowohl von den Abmalfien des Druckergerats und
der Bewegungsmechanik, als auch von der Art des Antriebsmotors M1 (Fig. 3) und dessen Ansteuerung abhangig. In
dem Fall, dass der Antriebsmotor M1 ein Linearschrittmotor 252 (Fig. 2) vom Typ PL25LMNB mit einem Hub von
mindestens 13mm und mit Vollschritt-Ansteuerung ist, legt der Druckwagen 14 einen vertikalen Weg von ca. 0,0254mm
pro Vollschritt zuriick. Fiir die Uberwindung eines Abstandes h1+k2 = 11,5mm (Fig. 1) werden dann n = 453 Schritte
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als Sollschrittzahl festgelegt. Die beispielsweise im Schritt 20.11 des Programmablaufs 20.1 der Einschaltreferenzierung
vorgegebene Bewegungsrichtung 0 ist positiv. Aber die beispielsweise im Schritt 20.18 des Programmablaufs 20.1 der
Einschaltreferenzierung vorgegebene Bewegungsrichtung 6 ist negativ, also entgegengesetzt zur z-Richtung vorgege-
ben. Im Schritt 2103 wird vom Prozessor (Fig. 3) der Antriebsmotor M1 angesteuert, um den Druckwagen einen Schritt
weiter in eine neue Position in Bewegungsrichtung 6 parallel zur z-Richtung zu verfahren. Dazu wird ein Linearschrittmotor
252 (Fig. 2) mit mindestens einem Impuls einer vorbestimmten Frequenz und einem vorbestimmten Strom beaufschlagt.
[0060] Nach dem Schritt 2103 wird vom Prozessor (Fig. 3) im Schritt 2104 der Schleifenzahler um Eins inkrementiert
i =i+1. Nach jedem Schritt wird in einem Abfrageschritt 2105 iberprift, ob ein Abbruchkriterium vorliegt. Zum Beispiel
im Schritt 20.18 des Programmablaufs 20.1 der Einschaltreferenzierung (Fig.5) liegt kein Abbruchkriterium vor. Folglich
wird auf den Abfrageschritt 2108 verzweigt. Anderenfalls, beispielsweise im Schritt 20.17 des Programmablaufs 20.1
der Einschaltreferenzierung (Fig.5) liegt ein Abbruchkriterium vor. In einem solchen Fall wird gemafR Fig. 6 von dem
Abfrageschritt 2105 auf einen Abfrageschritt 2106 verzweigt, in welchem Uberprift wird, ob eine maximale Schrittzahl
n gemafl dem Abbruchkriterium erreicht worden ist. In einem auf den Abfrageschritt 2106 folgenden Schritt 2107 wird
vom Prozessor eine Fehlerausgabe vorgenommen, fur den Fall Nein, dass die maximale Schrittzahl erreicht wurde. Im
anderen Fall JA liegt die Schrittzahl unter der maximalen Schrittzahl n und ein weiterer Abfrageschritt 2109 wird erreicht.
Im Abfrageschritt 2109 wird Prozessor Uberprift, ob im LSz-Signal eine positive Flanke detektiert wird. Eine positive
Flanke verlauft von Low zu High (LH-Flanke), wenn eine Oberkante der Schaltfahne 2514 den Lichtstrahl der Licht-
schranke LSz freigibt. Die Oberkante ist diejenige Kante der Schaltfahne 2514, die in z-Richtung zeigt. Ein Ende-Schritt
2111 wird erreicht, nachdem im LSz-Signal eine positive Flanke detektiert wurde. Im anderen Fall NEIN liegt keine
positive Flanke vor und es wird ein Abfrageschritt 2110 erreicht, mit welchem Uberprift wird, ob im LSz-Signal eine
negative Flanke detektiert wurde. Ist das der Fall, dann wird auf den Ende-Schritt 2111 verzweigt. Ist das nicht der Fall,
dann wird auf den Beginn des Schritts 2103 zurtickverzweigt. In einem anderen Fall wird in einem Abfrageschritt 2108
Uberprift, ob die Sollschrittzahl n erreicht worden ist. Der Schleifenzahler hat einen Wert i < n, falls die Sollschrittzahl
n noch nicht erreicht worden ist. Es wird ebenfalls auf den Beginn des Schritts 2103 zurlickverzweigt, wenn der in dem
Abfrageschritt 2108 abgefragte Schleifenzahler hat einen Wert hat, der kleiner als die Sollschrittzahl n ist. Das zwischen
zwei Punkten s und t liegende Unterprogramm 21 kann nicht nur Programmablauf 20.1 einer Einschaltreferenzierung
mehrfach, sondern auch in anderen Programmen mehrfach verwendet werden.

[0061] Die Fig. 7 zeigt ein Unterprogramm 22 des Ansteuerverfahrens zur horizontalen Verstellung des Schlittens.
Die Schritte 2201 bis 2208 des Unterprogramms 22 gleichen den Schritten 2101 bis 2108 des Unterprogramms 21 mit
dem einzigen Unterschied, dass im Schritt 2103 der Antriebsmotor M1, aber im Schritt 2203 der Antriebsmotor M2 vom
Prozessor (Fig. 3) angesteuert wird, um den Schlitten eine vorbestimmte Anzahl von Schritten weiter in die gleiche
Bewegungsrichtung 0 parallel zur z-Richtung in eine neue Position zu verfahren. Beispielsweise im Schritt 20.13 des
Programmablaufs 20.1 der Einschalteferenzierung (Fig.5) liegt ein Abbruchkriterium vor. In einem solchen Fall wird
gemal Fig. 7 von dem Abfrageschritt 2205 auf einen Abfrageschritt 2206 verzweigt, in welchem Uberprift wird, ob eine
maximale Schrittzahl n gemafl dem Abbruchkriterium erreicht worden ist. In einem auf den Abfrageschritt 2206 folgenden
Schritt 2207 wird vom Prozessor eine Fehlerausgabe vorgenommen, fiir den Fall Nein, dass die maximale Schrittzahl
erreicht wurde. Im anderen Fall JA liegt die Schrittzahl unter der maximalen Schrittzahl n und ein weiterer Abfrageschritt
2209 wird erreicht. Bei einem positiven Abfrageergebnis in dem Abfrageschritt 2206 wird in einem folgenden Schritt
2209 die Lichtschranke LSy91 abgefragt, wie das beispielsweise in einem Programmablauf nach Fig. 8 zum Verfahren
des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Dichtposition in eine Kartuschenwechselposition erforderlich ist, was weiter unter
naher erlautert wird. Wenn es sich ergibt, dass der Abfrageschritt 2209, d.h. die Lichtschranke LSy91 nicht abgefragt
werden soll, also im Fall NEIN dann wird der Abfrageschritt 2210 erreicht. Im Abfrageschritt 2210 wird geprift, ob die
Lichtschranke LSy90 abgefragt werden soll. Im Fall NEIN, sollen beide Lichtschranken LSy90 und LSy91 nicht abgefragt
werden, sondern es wird auf den Beginn des Schritts 2203 zurtickverzweigt. Im anderen Fall JA soll eine der beiden
Lichtschranken LSy90 und LSy91 abgefragt werden, wie in den Schritten 20.13 und 20.15 des Programmablauf 20.1
der Einschaltreferenzierung (Fig. 5) erldutert wurde oder wie weiter unten in den Schritten 20.24 des Programmablaufs
20.20 (Fig. 8) und 20.34 des Programmablaufs 20.30 (Fig. 10) noch néher erldutert wird. Im Fall JA wird in den Schritten
2211 bzw. 2212 das Signal der durch die Ubergebenen Bedingungen jeweilig vorbestimmten Lichtschranke daraufhin
Uberprift, ob eine positive bzw. negative Flanke auftritt. Ist das nicht der Fall, dann wird zum Beginn des Schritts 2203
zurlickverzweigt. Anderenfalls ist im Schritt 2213 das Ende des Unterprogramms 22 erreicht. In einem anderen Fall
wurde im Schritt 2295 festgestellt, dass kein Abbruchkriterium vorgegeben worden ist und somit wird in einem Abfra-
geschritt 2208 Uberprift, ob die Sollschrittzahl n erreicht worden ist. Der Schleifenzéhler hat einen Wert i < n, falls die
Sollschrittzahl n noch nicht erreicht worden ist. Folglich wird auf den Beginn des Schrittes 2203 zurtickverzweigt. Im Fall
NEIN trifft die Bedingung i < njedoch nicht zu und der Schritt 2213 und somitdas Ende des Unterprogramms 22 ist erreicht.
[0062] Das zwischen zwei Punkten u und v liegende Unterprogramm 22 kann nicht nur im Programmablauf 20.1 einer
Einschaltreferenzierung mehrfach, sondern auch in anderen Programmen mehrfach verwendet werden.

[0063] Inder Fig. 8 ist ein Programmablauf 20.20 zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Dichtposition
in eine Kartuschenwechselposition dargestellt. Nach einem Startschritt 20.21 wird ein Schritt 20.22 erreicht. Im Schritt
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20.22 werden die Parameter Schrittanzahl n = ng, Richtung 6 = positiv und als ein Abbruchkriterium die Bedingung des
Auftretens einer positiven Flanke der Lichtschranke LSz vorgegeben sowie das Unterprogramm 21 durchgefiihrt. Wah-
rend der Durchfiihrung des Unterprogramms 21 wird vom Prozessor (Fig. 3) der Antriebsmotor M1 angesteuert, um den
Druckwagen eine vorbestimmte Anzahl von ng Schritten weiter in eine neue Position in die positive Bewegungs-richtung
0 parallel zur z-Richtung zu verfahren. Danach wird ein Schritt 20.23 erreicht. Im Schritt 20.23 werden die Parameter
Schrittanzahl n = ng und Richtung 6 = positiv vorgegeben sowie das Unterprogramm 21 durchgefihrt. Wahrend der
Durchfiihrung des Unterprogramms 21 wird vom Prozessor (Fig. 3) der Antriebsmotor M1 angesteuert, um den Druck-
wagen eine vorbestimmte Anzahl von ng Schritten weiter in eine neue Position in die positive Bewegungsrichtung 0
parallel zur z-Richtung zu verfahren. Danach wird ein Schritt 20.24 erreicht. Im Schritt 20.24 werden die Parameter
Schrittanzahl n = n4g, Richtung 6 = negativ und als ein Abbruchkriterium die Bedingung des Auftretens einer positiven
positiver Flanke der Lichtschranke LSy91 vorgegeben sowie das Unterprogramm 22 durchgeflihrt. Wahrend der Durch-
fuhrung des Unterprogramms 22 wird vom Prozessor (Fig. 3) der Antriebsmotor M2 angesteuert, um den Druckwagen
eine vorbestimmte Anzahl von n,, Schritten weiter in eine neue Position in die negative Bewegungsrichtung 6 parallel
zur y-Richtung zu verfahren. Danach wird ein Schritt 20.25 erreicht. Im Schritt 20.25 werden die Parameter Schrittanzahl
n = n44, Richtung 6 = negativ vorgegeben und das Unterprogramm 22 durchgefiihrt. Wahrend der Durchfiihrung des
Unterprogramms 22 wird vom Prozessor (Fig. 3) der Antriebsmotor M2 angesteuert, um den Druckwagen eine vorbe-
stimmte Anzahl von n,4 Schritten weiter in eine neue Position in die negative Bewegungsrichtung 6 parallel zur y-Richtung
zu verfahren. Danach wird ein Ende des Programms im Schritt 20.26 erreicht.

[0064] Die Fig. 9 zeigt einen Programmablauf 26 zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Kartuschen-
wechselposition in eine der anderen Positionen. Im Unterschied zu dem Programm 20 (Fig. 4) sind jeweils die Aus-
gangspositionen verschieden. Eine Einschaltreferenzierung wird hier nicht benétigt. Im Programmablauf 26 wird nach
einem Startschritt 26.0 ein Schritt 26.1 erreicht, um ein Aufrufen der Parameter n fiir die Wechselposition und ein Aufrufen
oder Berechnen der Parameter n flr alle anderen Positionen zu erméglichen, wobei die Parameter n vorliegen, wenn
nun in den nachfolgenden Abfrageschritten 26.3, 26.4, 26.5 und 26.6 eine Auswahl getroffen wird, ob ein Drucken,
Reinigen, Abdichten oder weitere Aktionen erfolgen sollen. Falls im Ergebnis der Abfrage ein JA resultiert, dann ist in
einem Abfrageschritt eine Auswabhl erfolgt, aber falls ein NEIN resultiert, dann ist dem Abfrageschritt keine Auswahl
erfolgt und es wird zum nachstfolgenden Abfrageschritt verzweigt. Bei einer Auswahl des Druckens im Abfrageschritt
26.3 wird zunadchst automatisch auf einen Schritt 26.40 zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus der Wechsel-
position in eine Druckposition verzweigt. AnschlieBend wird automatisch ein Schritt 26.30 zum Verfahren des Tinten-
strahldruckkopfes aus der Druckposition in die Reinigungsposition und zurtick erreicht. Bei einer Auswahl des Reinigens
im Abfrageschritt 26.4 wird ein Schritt 26.40 zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus der Wechselposition in die
Reinigungsposition erreicht. Bei einer Auswahl des Reinigens im Abfrageschritt 26.5 wird ein Schritt 26.50 zum Verfahren
des Tintenstrahldruckkopfes aus der Wechselposition in die Abdichtposition erreicht. Bei einer Auswahl einer weiteren
Eingabe im Abfrageschritt 26.6 wird ein Schritt 26.60 zur Durchfiihrung der ausgewahlten Aktion erreicht. Bei einem
NEIN wird von dem Abfrageschritt wird zum Beginn des Schrittes 26.1 zurlickverzweigt.

[0065] Die Fig. 10 zeigt einen Programmablauf 20.30 zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Dichtpo-
sition in eine Druckposition. Nach dem Startim Schritt 20.31 wird ein Schritt 20.32 erreicht. Im Schritt 20.32 werden die
Parameter Schrittanzahl n = ny,, Richtung 6 = positiv und als ein Abbruchkriterium die Bedingung des Auftretens einer
positiven Flanke der Lichtschranke LSz vorgegeben sowie das Unterprogramm 21 durchgefiihrt. Dieser Schritt 20.32
unterscheidet sich von dem Schritt 20.22 nach Fig. 8 lediglich in dem Parameter Schrittanzahl n = n, statt Schrittanzahl
n = ng. Wéhrend der Durchfiihrung des Unterprogramms 21 wird vom Prozessor (Fig. 3) der Antriebsmotor M1 ange-
steuert, um den Druckwagen eine vorbestimmte Anzahl von n,, Schritten weiter in eine neue Position in die positive
Bewegungsrichtung 6 parallel zur z-Richtung zu verfahren. Danach wird ein Schritt 20.33 erreicht. Im Schritt 20.32
werden die Parameter Schrittanzahl n = n43, Richtung 0 = positiv vorgegeben sowie das Unterprogramm 21 durchgefihrt.
Der Unterscheid zum vorherigen Schritt und dem &quivalenten Schritt 20.23 nach Fig. 8 besteht lediglich in dem Para-
meter Schrittanzahl n = ny5. Die Summe der Schrittanzahlen n4, + n43 entsprechen einer zu tberwindenden Héhe h3
(Fig. 1) beim Positionieren des Druckwagens parallel zur z-Richtung. Auch die nachfolgenden Schritte 20.34, 20.35
nach Fig. 10 sind aquivalent zu den Schritten 20.24, 20.25 nach Fig. 8 und unterscheiden sich nur in den Parametern
Schrittanzahlen n = nq4 und n = ny5. In beiden Schritten wird vom Prozessor (Fig. 3) der Antriebsmotor M2 angesteuert,
um den Schlitten eine vorbestimmte Anzahl von Schritten weiter in eine neue Position in die gleiche hier negative
Bewegungsrichtung 6 parallel zur y-Richtung zu verfahren. Die Schrittanzahlen n entsprechen der Wegstrecke, um den
Schlitten mit dem Tintenstrahldruckkopf des Druckwagens weiter, beispielsweise wahrend der Ansteuerung einer Druck-
position B aus einer Dichtposition D heraus, entgegen der y-Richtung horizontal zu verfahren. Die Summe der Schrit-
tanzahlen ny4 + ny5 entsprechen der Summe der gesamten Wegstrecke A+c+d (Fig. 1) beim Positionieren des Schlittens
parallel zur y-Richtung. Danach wird ein Ende des Programms im Schritt 20.36 erreicht.

[0066] Die Fig. 11 zeigt einen Programmablauf zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Kartuschen-
wechselposition in eine Druckposition, mit einem unmittelbar anschlieBenden Verfahren in eine Reinigungsposition,
einem Reinigen und Riickkehr in die Druckposition. Nach einem Startschritt 26.41 werden im nachfolgenden Schritt
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20.42 eine positive Bewegungsrichtung 6 und eine Sollschrittzahl n = n,g entsprechend einem Betrag zur Verstellung
des Schlittens 13 in y-Richtung und ein Auftreten negativen Flanke im Signal des Sensor LSy91 als Abbruchkriterium
fur das Unterprogramm 22 vorgegeben. Im Unterprogramm 22 (Fig. 7) wird nach dem Startschritt 2201 ein Schritt 2202
erreicht, in welchem die Sollschrittzahl n entsprechend einem Betrag zur Verstellung des Schlittens 13 in zur y-Richtung
und eine positive Bewegungsrichtung 6 vorgegeben sowie ein Schleifenzéhler zurlck auf i = Null gesetzt wird. Der
Betrag der Verstellung beim Positionieren des Schlittens 13 ist sowohl von den Abmafien des Druckergerats und der
Bewegungsmechanik, als auch von der Art des Antriebsmotors M2 (Fig. 3) und dessen Ansteuerung abhangig. Der
Betrag kann berechnet werden, welcher beim Wechsel der Positionen erforderlich ist. Nach dem Ende des Unterpro-
gramms 22 (Fig. 7) im Schritt 20.42 hat die Hinterkante der Schaltfahne 137 den Lichtstrahl bereits unterbrochen. Im
nachfolgenden Schritt 20.43 wird eine positive Bewegungsrichtung 6 und eine Sollschrittzahl n = n4, aber kein Abschalt-
kriterium fir das Unterprogramm 22 vorgegeben, das wiederholt aufgerufen wird. Im Schritt 20.43 wird der Schlitten
folglich noch eine Wegstrecke in dieselbe positive Bewegungsrichtung 6 weiterverfahren, bevorder Tintenstrahldruckkopf
in eine Position vertikal iber der Druckposition gelangt. In diesem Zustand 137By hat die Vorderkante der Schaltfahne
137 einen Abstand A zu der y-Koordinate yg nach Fig.1 erreicht. Nun wird ein Schritt 20.44 erreicht, in welchem eine
negative Bewegungsrichtung 6 und eine Sollschrittzahl n = n,g und ein Auftreten negativen Flanke im Signal des Sensor
LSz als Abbruchkriterium fiir das Unterprogramm 21 vorgegeben wird. Die Parameter werden vom Prozessor (Fig. 3)
dem Antriebsmotor M1 (Fig. 3) tibergeben, um den Druckwagen von der ersten x/y-Ebene auf die zweite x/y-Ebene
herunterzufahren. Der Prozessor (Fig. 3) beendet das Unterprogramm 21, wenn ein Auftreten einer negativen Flanke
im Signal des Sensor LSz festgestellt wird. Nach dem Schritt 20.44 wird der Schritt 20.45 erreicht und der Druckwagen
noch eine Wegstrecke in dieselbe negative Bewegungsrichtung 6 weiterverfahren, bevor der Tintenstrahldruckkopf in
der Druckposition angelangt ist. Zu diesem Zweck wird im Schritt 20.45 wieder die negative Bewegungsrichtung 6 und
eine Sollschrittzahl n = n4g, aber kein Abschaltkriterium fiir das Unterprogramm 21 vorgegeben und dem Unterprogramm
21 uUbergeben. Nach dem Schritt 20.45 wird der Schritt 20.46 erreicht, in welchem der Schlitten zwischen den zwei
Positionen B und C hin- und hergefahren wird, um die Disen des Tintenstrahldruckkopfes mittels eines Wischblattes
der Wartungsstation zu reinigen. In dem Schritt 20.46 wird eine Anzahl an Subschritten ausgefihrt. In einem ersten
Subschritt 20.461 wird ein zweiter Schleifenzahler zuriick auf j = Null gesetzt. In einem nachfolgenden zweiten Subschritt
20.462 wird der Schleifenzéhler um Eins inkrementiert. Dann wird ein dritter Subschritt 20.463 erreicht, in welchem eine
positive Bewegungs-richtung 6 und eine Sollschrittzahl n = n,g und ein Auftreten einer positiven Flanke im Signal des
Sensor LSy91 als Abbruchkriterium fiir das Unterprogramm 22 vorgegeben wird. Die Parameter werden vom Prozessor
(Fig. 3) dem Unterprogramm 22 fiir den Antriebsmotor M2 (Fig. 3) Ubergeben, um den Schlitten in y-Richtung bis zur
Freigabe der Lichtschranke LSy91 zu verfahren. AnschlieRend wird im vierten Subschritt 20.464 eine positive Bewe-
gungsrichtung 6 und eine Sollschrittzahl n = n,4, aber kein Abbruchkriterium fir das Unterprogramm 22 vorgegeben
und an das Unterprogramm 22 fiir den Antriebsmotor M2 (Fig. 3) Ubergeben, um den Schlitten in y-Richtung eine
Wegstrecke von 68,86mm bis zu der y-Koordinate yc zu verfahren. Danach wird ein fiinfter Subschritt 20.465 erreicht,
in welchem eine negative Bewegungsrichtung 6 und eine Sollschrittzahl n = n,, und ein Auftreten einer negativen Flanke
im Signal des Sensor LSy91 als Abbruchkriterium fiir das Unterprogramm 22 vorgegeben wird. Die Parameter werden
vom Prozessor (Fig. 3) dem Unterprogramm 22 fir den Antriebsmotor M2 (Fig. 3) Ubergeben, um den Schlitten entgegen
der y-Richtung bis zum Auslésen der Lichtschranke LSy91 zu verfahren. Nach dem fiinften Subschritt 20.465 wird ein
sechster Subschritt 20.466 erreicht, in welchem der Schlitten weiter in dieselbe Richtung bewegt wird, bis wieder der
Zustand 137By nach Fig. 1 erreicht ist, in welchem die Vorderkante der Schaltfahne 137 einen Abstand A zu der y-
Koordinate yg hat. In einem Abfrageschritt 20.467 wird abgefragt, ob der Schleifenzéhler einen Zahlwert j < 2 hat. Im
positiven Fall JA wird auf den Beginn des zweiten Subschritts 20.462 zurlickverzweigt. Im anderen Fall NEIN wird der
Schritt 20.46 beendet. Nach dem Schritt 20.46 steht der Tintenstrahldruckkopf wieder in der Druckposition und ein Ende-
Schritt 20.47 ist erreicht.

[0067] Im vorgenannten Ausfiihrungsbeispiel ist das Gutverarbeitungsgerat als eine Frankiermasche realisiert, die
Antriebsmotoren sind Schrittmotoren und die Parameter zu deren Ansteuerung sind die Schrittanzahl von Schritten des
jeweiligen Schrittmotors, die Bewegungsrichtung. Es soll dadurch aber nicht ausgeschlossen werden, dass die Bewe-
gungsgeschwindigkeit ein weiterer Parameter ist. Auch andere Realisierungsmdglichkeiten sollen dadurch nicht aus-
geschlossen werden. Bei der Verwendung von Servomotoren Antriebsmotoren sind weitere Sensoren flr eine genaue
Einstellung der Positionen des Druckmoduls erforderlich. Natirlich missen die Unterprogramme zum vertikalen Ver-
stellen an die Anzahl der benétigten Sensoren angepasst werden, in dem weitere Abbruchkriterien beriicksichtigt werden.
[0068] Auch wenn im vorgenannten Ausfiihrungsbeispiel nach der Fig. 11 zuerst die Druckposition angefahren wird
und dann der Tintenstrahldruckkopf gereinigt und danach in die Druckposition zurtick gefahren wird, kann alternativ
auch zuerst die Reinigungsposition angefahren werden und dann erst die Druckposition.

[0069] Auch sollenweitere x/y-Ebenen fur weitere Positionen des Druckmoduls nicht dadurch ausgeschlossen werden,
dass anhand der Figur 1 nur eine Lésung fir drei x/y-Ebenen néher erldutert wurde. Es kénnen leicht jeweils eine
Zwischenebene zwischen die x/y-Ebenen eingefligt werden, die in der Figur 1 dargestellt worden sind, und alternative
Programmvarianten geschaffen werden, beispielsweise um die Wartung weiter zu verbessern, indem die Uberdeckung
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der Wischlippe mit den Diisen der Disenplatte verandert wird. Bei allen diesen Programmvarianten werden Unterpro-
gramme benétigt, die ein vertikales Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes ermdglichen.

[0070] Die zusatzliche Erzeugung einer vertikalen Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes kann auch wahrend des
Verfahrens des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Wechselposition oder Dichtposition in mindestens eine andere Po-
sition, insbesondere Druckposition oder Reinigungsposition vorgesehen sein.

[0071] Die Erfindung ist nicht auf die vorliegend erlduterte Ausfihrungsform beschrankt, da offensichtlich weitere
andere Ausfiihrungen der Erfindung entwickelt bzw. eingesetzt werden kdnnen, die - vom gleichen Grundgedanken der
Erfindung ausgehend - von den anliegenden Schutzanspriichen umfasst werden.

Patentanspriiche

1. Ansteuerverfahren fir ein Gutverarbeitungsgerat mit einem Tintenstrahldruckkopf, mit einem Verfahren des Tinten-
strahldruckkopfes in y-Richtung eines kartesischen Koordinatensystems in eine Wechselposition, Druckposition,
Reinigungsposition oder Dichtposition, gekennzeichnet durch eine Ansteuerung eines Antriebsmotors (M1) zur
Erzeugung einer vertikalen Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes zuséatzlich zu einem Verfahren des Tintenstrahl-
druckkopfes aus einer Wechselposition oder Dichtposition in mindestens eine andere Position, insbesondere Druck-
position oder Reinigungsposition.

2. Ansteuerverfahren, nach Anspruch 1, gekennzeichnet dadurch, dass die Ansteuerung des Antriebsmotors (M1)
programmgesteuert erfolgt, wobei in mindestens einem Programmschritt eines Programms ein Unterprogramm (21)
des Ansteuerverfahrens zur vertikalen Verstellung eines Druckwagens (14) eines Druckmoduls (10) aufgerufen wird.

3. Ansteuerverfahren, nach den Anspriichen 1 und 2, gekennzeichnet dadurch, dass das Unterprogramm (21) des
Ansteuerverfahrens zur vertikalen Verstellung des Druckwagens (14) mehrfach in Programmen aufgerufen wird.

4. Ansteuerverfahren, nach den Anspriichen 1 und 2, gekennzeichnet dadurch, dass die Wechselposition oder
Dichtposition Ausgangspositionen sind und dass ein Programm zur Einschaltreferenzierung zum Einschaltzeitpunkt
vor einem Verfahren in eine Ausgangsposition erfolgt, falls eine Positionsinformation in einem Speicher fehlt, dass
der Druckwagen erst dann in eine andere Position verfahren wird, wenn klargestellt ist, in welcher Position sich der
Druckwagen zum Einschaltzeitpunkt gerade befindet.

5. Ansteuerverfahren, nach den Anspriichen 1 bis 4, gekennzeichnet dadurch, dass das Unterprogramm (21) des
Ansteuerverfahrens zur vertikalen Verstellung des Druckwagens (14) und ein Unterprogramm (22) des Ansteuer-
verfahrens zum horizontalen Verfahren eines Schlittens (13) des Druckmoduls (10) in y-Richtung oder entgegen-
gesetzt dazu mehrfach in dem Programm (20.1) zur Einschaltreferenzierung aufgerufen wird.

6. Ansteuerverfahren, nach den Anspriichen 1 bis 5, gekennzeichnet dadurch, dass in einem jeden Programmschritt
eines Programms Bewegungsdaten fir ein Unterprogramm (21), (22) bereitgestellt werden, wobei die Bewegungs-
daten mindestens Parameter zur Motorsteuerung, die Bewegungsrichtung und mindestens ein Abbruchkriterium
umfassen.

7. Ansteuerverfahren, nach den Anspriichen 1 bis 6, gekennzeichnet dadurch, dass die Parameter zur Motorsteu-
erung vom Typ des Antriebsmotors und von den AbmaRen der Druckvorrichtung des Gutverarbeitungsgerats ab-
hangig sind.

8. Ansteuerverfahren, nach den Anspriichen 1 bis 7, gekennzeichnet dadurch, dass die Parameter zur Motorsteu-
erung eines Schrittmotors die Sollschrittanzahl n und die Bewegungsrichtung umfassen.

9. Ansteuerverfahren, nach den Anspriichen 1 bis 6, gekennzeichnet dadurch, dass ein Auftreten einer vorbestimm-
ten positiven oder negativen Flanke in einem Sensorsignal als Abbruchkriterium gewertet wird.

10. Gutverarbeitungsgerat mit einem Tintenstrahldruckkopf, der vor einem Drucken in y-Richtung eines kartesischen
Koordinatensystems und entgegengesetzt dazu verfahrbar und wahrend des Druckes stationar angeordnet ist, mit
Mitteln zum Verfahren des Tintenstrahldruckkopfes in eine Wechselposition, Druckposition, Reinigungsposition oder
Dichtposition, gekennzeichnet dadurch, dass Mittel fir eine Ansteuerung eines Antriebsmotors (M1) zur Erzeu-
gung einer vertikalen Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes zusatzlich zu einem Verfahren des Tintenstrahldruck-
kopfes aus einer Wechselposition oder Dichtposition in mindestens eine andere Position, insbesondere Druckpo-
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sition oder Reinigungsposition vorgesehen sind.

Gutverarbeitungsgerat, nach Anspruch 10, gekennzeichnet dadurch, dass das Mittel fir eine Ansteuerung eines
Antriebsmotors (M1) eine Steuereinheit (7) ist, dessen Prozessor (1) durch ein Programm zum Verfahren des
Tintenstrahldruckkopfes programmiert ist, dass ein erster Antriebsmotor (M1) und ein zweiter Antriebsmotor (M2)
zu deren Ansteuerung vor dem Drucken elektrisch mit der Steuereinheit (7) verbunden sind sowie dass Sensoren
(LSy90, LSy91, LSz) zur Positionsdetektion elektrisch mit der Steuereinheit (7) verbunden sind, dass die Steuer-
einheit (7) zur Erzeugung einer zweidimensionalen Bewegung des Tintenstrahldruckkopfes orthogonal zu der Trans-
portrichtung x der Drucktrager programmiert ist und dass eine Bewegungsmechanik (25) zum vertikalen Anheben
und Absenken eines Druckwagens (14) in einem Gestell des Gutverarbeitungsgerats angeordnet ist, wobei die
Bewegungsmechanik (25) mit dem ersten Antriebsmotor (M1) kraftschliissig gekoppelt ist, um die Bewegungsme-
chanik (25) wahrend des Verfahrens des Tintenstrahldruckkopfes aus einer Wechselposition oder Dichtposition in
mindestens eine der Positionen Druckposition oder Reinigungsposition dazu anzutreiben, eine vertikale Bewegung
des Tintenstrahldruckkopfes auszufiihren.

Gutverarbeitungsgerat, nach Anspruch 11, gekennzeichnet dadurch, dass der Antriebsmotor (M1) ein Schrittmotor
oder ein Linearschrittmotor (252) ist.

Gutverarbeitungsgerat, nach Anspruch 11, gekennzeichnet dadurch, dass der Druckwagen (14) eine Kavitat zum
Einstecken eines Tintenstrahldruckkopfes bzw. einer Tintenkartusche mit einem Tintenstrahldruckkopf aufweist.

Gutverarbeitungsgerat, nach Anspruch 11, gekennzeichnet dadurch, dass in einem nicht-flichtigen Speicher (5)
der Steuereinheit (7) des Gutverarbeitungsgerats Bewegungsdaten gespeichert vorliegen, die von dem Prozessor
(1) der Steuereinheit (7) aus dem Speicher positionsabhangig von der aktuellen Position des Druckmoduls und
abhéangig von der jeweils neuen Position abgerufen werden, zu welcher das Druckmodul verfahren werden soll.

Gutverarbeitungsgerat, nach einem der Anspriiche 10 bis 14 gekennzeichnet dadurch, dass das Gutverarbei-

tungsgerat eine Frankiermaschine mit einem 1 Zoll-Tintenstrahldruckkopf bzw. mit einer Tintenkartusche mit einem
1-Zoll-Tintenstrahldruckkopf ist.
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nach dem Anmeldedatum verdffentlicht worden ist
D : in der Anmeldung angefiihrtes Dokument
L : aus anderen Griinden angefiihrtes Dokument

& : Mitglied der gleichen Patentfamilie, Gibereinstimmendes
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ANHANG ZUM EUBOPI\ISCHEN RECHERCHENBERICHT
UBER DIE EUROPAISCHE PATENTANMELDUNG NR. EP 18 20 1449

In diesem Anhang sind die Mitglieder der Patentfamilien der im obengenannten europaischen Recherchenbericht angefuhrten
Patentdokumente angegeben.

Die Angaben Uber die Familienmitglieder entsprechen dem Stand der Datei des Europaischen Patentamts am

Diese Angaben dienen nur zur Unterrichtung und erfolgen ohne Gewahr.

01-03-2019

Im Recherchenbericht Datum der Mitglied(er) der Datum der
angeflihrtes Patentdokument Verdffentlichung Patentfamilie Verdffentlichung
US 2015116394 Al 30-04-2015 JP 2015080946 A 27-04-2015
US 2015116394 Al 30-04-2015
US 2015202904 Al 23-07-2015 CN 104786651 A 22-07-2015
CN 107323092 A 07-11-2017
JP 6291854 B2 14-03-2018
JP 2015134447 A 27-07-2015
US 2015202904 Al 23-07-2015
US 2016297220 Al 13-10-2016

Far nahere Einzelheiten zu diesem Anhang : siehe Amtsblatt des Europaischen Patentamts, Nr.12/82
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EP 3 476 608 A1
IN DER BESCHREIBUNG AUFGEFUHRTE DOKUMENTE
Diese Liste der vom Anmelder aufgefiihrten Dokumente wurde ausschlie3lich zur Information des Lesers aufgenommen
und ist nicht Bestandteil des europdischen Patentdokumentes. Sie wurde mit gré3ter Sorgfalt zusammengestellt; das
EPA tibernimmt jedoch keinerlei Haftung fiir etwaige Fehler oder Auslassungen.
In der Beschreibung aufgefiihrte Patentdokumente
« US 6106095 A [0003] e US 9177424 B2 [0010] [0024]

« EP 2576224 B1 [0004]  DE 202017106430 [0011]
* US 8262178 B2 [0007]

26



	Bibliographie
	Zusammenfasung
	Beschreibung
	Ansprüche
	Zeichnungen
	Recherchenbericht
	Aufgeführte Dokumente

