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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zum
Steuern eines Stapelhubantriebes einer bogenverarbei-
tenden Maschine gemäß dem Oberbegriff von An-
spruch 1.
[0002] Bei Bogenoffsetdruckmaschinen werden die
zu bedruckenden Bogen von der Oberseite eines Bo-
genstapels entnommen, über einen Anlagetisch zu ei-
ner Anlage und von dort einem ersten Druckwerk zuge-
führt. Die bedruckten Bogen werden in der Auslage auf
der Oberseite eines Bogenstapels im Arbeitstakt der
Maschine abgelegt. Die den Anleger- bzw. Auslegersta-
pel tragenden Stapeltragplatten sind dabei durch zuge-
ordnete Stapelhubantriebe im Anleger bzw. Ausleger
höhenbeweglich gelagert. Insbesondere sind mit der
Oberseite des Bogenstapels zusammenwirkende Tast-
einrichtungen vorgesehen, vermittels der im Anleger die
Stapeltragplatte derartig verfahren wird, so daß die
Oberseite des Bogenstapels in einem vorgesehenen
Höhenbereich verbleibt. Analog erfolgt das Absenken
der Stapeltragplatte des Bogenstapels im Ausleger, wo-
bei auch hier entsprechend den Signalen der Stapelhö-
henabtastung die dem Motor des Stapelhubantriebes
zugeordnete Steuerung das Absenken der Stapeltrag-
platte veranlaßt.
[0003] Die Stapeltragplatten im Anleger sowie Ausle-
ger von Bogenoffsetdruckmaschinen sind aber nicht nur
hinsichtlich der Nachführbewegungen zum Ausgleich
der Bogenentnahme bzw. der Bogenablage ausgebil-
det, sondern insbesondere für einen automatischen
bzw. einen vollautomatischen Stapelwechsel (Non-
Stop-Betrieb) über größere, insbesondere program-
mierte Wegstrecken verfahrbar. Ferner muß beim ma-
nuellen Stapelwechsel im Anleger bzw. Ausleger die
Stapeltragplatte bis ganz an den Boden des Drucksaa-
les herabgefahren werden, um einen neuen Bogensta-
pel einzufahren bzw. im Ausleger den vollen Stapel von
der Stapeltragplatte zu entnehmen. Auch diese Verfahr-
vorgänge der Stapeltragplatten werden dabei nach ei-
ner Befehlseingabe durch eine Bedienperson program-
miert ausgeführt. Die entsprechenden Verfahrvorgänge
für die Stapeltragplatten sind dabei einerseits schnellst-
möglich auszuführen (Minimierung der Zeit für einen
Non-Stop-Stapelwechsel), andererseits darf aus Grün-
den des Personenschutzes bzw. zur Vermeidung von
Funktionsstörungen in bestimmten Bereichen eine vor-
gegebene maximale Geschwindigkeit nicht überschrit-
ten werden. Auch ist zu gewährleisten, daß die Stapel-
tragplatte stets nur im physikalisch möglichen Bereich
verfahren wird, um Beschädigungen des Hubantriebes
bzw. der Einrichtungen im Anleger bzw. Ausleger zu ver-
meiden.
[0004] Aus der DE 4 207 305 A1 ist eine Vorrichtung
zur Steuerung des Stapelträgers in Druckmaschinen
bekannt, bei welcher der Stapelträger mit einer elektri-
schen Wegmeßeinrichtung zur ständigen Erfassung
seiner Position und zur Übermittlung von Meßdaten an

einen programmierbaren Rechner verbunden ist. Ge-
mäß einer in dieser Schrift offenbarten Ausführungsva-
riante ist die Wegmeßeinrichtung als ein Drehpotentio-
meter ausgebildet, welches mit dem drehenden Ele-
ment (Rotor) der Stapelträgeraufhängung verbunden
ist. Vorzugsweise soll eine Verbindung mit der Ketten-
radwelle des Stapelhubantriebes vorgesehen sein. Die
Ankoppelung von Potentiometern erfolgt dabei unter
Zwischenschaltung eines Untersetzungsgetriebes.
[0005] Bei diesem Stand der Technik wird somit der
gesamte Verfahrweg der Stapeltragplatte auf ein oder
mehrere Umdrehungen des rotierenden Teiles (Rotors)
des Potentiometers übertragen, so daß in Abhängigkeit
der Stellung des Rotors ein die Stellung der Stapeltrag-
platte wiedergebender Meßwert vorliegt. Dieser
Meßwert kann sodann in einer der Meßerfassungsein-
richtung nachgeschalteten Steuerung zum Anfahren
vorgegebener Positionen der Stapeltragplatte verwen-
det werden. Nachteilig bei diesem Stand der Technik ist
jedoch, daß die Position des Drehpotentiometers ge-
genüber der Kettenradwelle beim Wechsel des Getrie-
bes, von Getriebeteilen oder dgl. und beim Ketten-
tausch stets neu eingestellt werden muß. Dieser zu be-
achtende Punkt wird dabei in der Schrift auch explizit
hervorgehoben.
[0006] Aus der DE-A 36 18 728 ist eine Steuereinrich-
tung für die Papierzuführung in einem Kopiergerät be-
kannt, bei welcher über die Impulse einer Codiereinrich-
tung die Bewegungshöhe der Stapeltragplatte während
jeder Auf- und Abwärtsbewegung erfaßbar ist. Weiter-
hin umfaßt die Steuerungseinrichtung eine Zähleinrich-
tung zum Zählen der Blätter, die nacheinander abgezo-
gen werden.
[0007] Aus der US-A-4,535,463 ist eine Einrichtung
zum Bestimmen der auf einer Stapeltragplatte befindli-
chen Blätter eines Stapels bekannt. Erfaßt wird die Hö-
he des Blattstapel auf der Stapeltragplatte in Verbin-
dung mit den pro Zeiteinheit bzw. während einer Nach-
führbewegung entnommenen Blätter.
[0008] Aus der GB-A- 2 255 246 ist eine Steuerung
für ein Hubsystem bekannt, bei dem über einen Refe-
renz-Sensor die unterste Position einer Stapeltragplatte
erfaßt wird. Diese Referenzposition wird in Verbindung
mit den Signalen eines Gebers ausgewertet.
[0009] Aus der GB-A- 2 108 677 ist eine Einrichtung
zur Positionerfassung für den Hubantrieb einer Stapel-
tragvorrichtung bekannt. Die Signale eines Inkremen-
talgebers werden in Verbindung mit den analogen Si-
gnalen eines entsprechenden Analoggebers ausgewer-
tet.
[0010] Aufgabe der vorliegenden Erfindung ist es da-
her, eine Einrichtung gemäß dem Oberbegriff von An-
spruch 1 derartig weiterzubilden, so daß unter Vermei-
dung der voranstehend genannten Nachteile die
Meßwerteinrichtung für den Stapelhubantrieb ohne zeit-
aufwendige Bedienhandlungen in einen funktionsfähi-
gen Zustand zum Verfahren der Stapeltragplatte ge-
bracht werden kann.
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[0011] Gelöst wird diese Aufgabe durch die kenn-
zeichnenden Merkmale von Anspruch 1. Weiterbildun-
gen der Erfindung ergeben sich aus den Unteransprü-
chen.
[0012] Gemäß der Erfindung ist vorgesehen, daß das
Signal der die Wegmeßeinrichtung auswertende Steue-
rung bzw. eine vorgeschaltete Auswerteeinheit bei einer
vorliegenden Stellung der Stapeltragplatte bei abge-
schaltetem Antriebsmotor ein der Stellung der Stapel-
tragplatte entsprechender Wert eingebbar ist, wobei
dieser Bezugswert in Verbindung mit dem aktuellen
Meßwert für die weiteren Verfahrvorgänge abspeichert
und auswertet wird. Somit kann insbesondere vorgese-
hen sein, als Bezugswert den Abstand der Oberkante
der Stapeltragplatte von beispielsweise der Unterkante
einer Einrichtung des Auslegers oder des Auslegerge-
häuses zu erfassen und über eine zuschaltbare Einga-
bevorrichtung (Laptop bzw. Handterminal) der Steue-
rung/Auswerteeinheit zuzuführen. Dabei kann vorgese-
hen sein, von diesen beispielsweise mittels Meßstab
bzw. Maßband erfaßten Wert noch einen vorgegebenen
Wert abzuziehen. Dieser eingegebene Wert wird dann
von der Steuerung/Auswerteeinheit dahingehend wei-
terverarbeitet, daß dieser Wert in Verbindung mit den
über die Meßwerteinrichtung erfaßten Meßwerte zu ei-
nem Bezugspunkt für die weiteren Verfahrvorgänge ver-
rechnet wird. Der Vorteil der Erfindung ist dabei insbe-
sondere darin zu sehen, daß beispielsweise nach einem
Tausch der Ketten oder sonstigen Eingriffen in das Sta-
pelhubwerk die Stapeltragplatte nicht in eine vorgege-
bene Stellung verbracht werden muß, um daraufhin das
insbesondere als Drehwinkelgeber ausgebildete
Meßsystem entsprechend zu justieren und zu fixieren.
[0013] Durch die erfindungsgemäße Ausbildung ist
es lediglich nötig, die Stellung der Stapeltragplatte zu
erfassen und über das angeschlossene Handterminal
bzw. über ein angeschlossenes Laptop der Steuerung
bzw. der Auswerteeinheit des Winkelcodierers zuzufüh-
ren. Aus dieser in 'mm' einzugebenden Position der Sta-
peltragplatte (gemessen von der Oberkante der Stapel-
tragplatte aus) ermittelt sodann die Steuerung bzw. die
dem Winkelcodierer nachgeschaltete Auswerteeinheit
in Verbindung mit der Parametierung hinsichtlich der
maximalen Verfahrhöhe der Stapeltragplatte, sonstigen
Ausstattungsmerkmalen (Maschine bzw. Anleger und/
oder Ausleger auf Sockel usw.) und dem vom insbeson-
dere Winkelgeber aktuell gelieferten Winkelwert zum
Zeitpunkt der Meßwerteingabe den Ausgangspunkt für
sämtliche weiteren Verfahrvorgänge der Stapeltragplat-
te. Da insbesondere vorgesehen ist, die Meßeinrichtung
als einen absolute Winkelwerte liefernden Winkelgeber
auszubilden und diesen über ein Untersetzungsgetrie-
be mit der Welle des Antriebsmotors bzw. dem Getriebe
des Stapelhubtriebes zu verbinden, entspricht jeder be-
liebigen Stellung der Stapeltragplatte innerhalb des
Auslegers bzw. des Anlegers genau ein digitaler Win-
kelwert. Wird diesem Winkelwert der aktuellen Position
der Stapeltragplatte sodann der über das Handterminal

bzw. Laptop einzugebende Meßwert der Stapeltragplat-
te zugeordnet, so sind sämtliche nachfolgenden Ver-
fahrvorgänge der Stapeltragplatte durch die Steuerung
durchführbar, da ein entsprechender Bezug geschaffen
worden ist.
[0014] Erfindungsgemäß ist es vorgesehen, den
Meßwert zur Schaffung des voranstehend erläuterten
Bezuges für die Verfahrvorgänge der Stapeltragplatte
über ein anzuschließendes Laptop bzw. Handterminal
vorzugeben. Ferner kann auch vorgesehen sein, diesen
Meßwert über den Leitstand der Druckmaschine in ei-
nem gesonderten Menümodus bzw. über eine an ande-
rer Stelle bereits vorhandene Eingabevorrichtung in
wählbaren Einheiten (z. B. mm oder inch) nebst entspre-
chender Umrechnung einzugeben. Bei der Meßwertein-
gabe über eine bereits vorhandene Eingabevorrichtung
ist dann ein spezielles Eingabemenü vorzusehen, wo-
bei über ein Display die Meßvorschrift für den einzuge-
benden Meßwert anzeigbar ist. Über ein derartiges Me-
nü können auch noch andere Parameter bzw. Einstel-
lungen für den Anleger bzw. den Ausleger sowie die ent-
sprechenden Verfahrvorgänge der Stapeltragplatte ein-
gebbar sein. Dies betrifft insbesondere eine Erweite-
rung der Verfahrmöglichkeiten, wenn Zusatzeinrichtun-
gen für insbesondere einen automatischen Stapelwech-
sel (Non-Stop-Betrieb) nachträglich installiert werden.
[0015] Des weiteren erfolgt ein Ausführungsbeispiel
der Erfindung anhand der Zeichnung.
Es zeigt:

Fig. 1 prinzipiell die Komponenten eines Stapelhub-
antriebes im Anleger/Ausleger einer Bogen-
offsetdruckmaschine, und

Fig. 2 die Art und Weise des am Ausleger einer Bo-
genoffsetdruckmaschine zu erfassenden
Meßwertes.

[0016] Ein auf einer Stapeltragplatte 1 befindlicher
Stapel 2 eines Anlegers oder Auslegers einer nicht dar-
gestellten Bogenoffsetdruckmaschine ist über mit der
Stapeltragplatte 1 verbundenen Ketten 3 vertikal ver-
fahrbar. Die Ketten 3 sind dabei in Wirkverbindung mit
einer antreibbaren Kettenradwelle 4, wobei diese über
ein Getriebe 5 mit einem Motor 6 gekoppelt ist. Dem Mo-
tor 6 ist dabei noch eine elektrisch auslösbare Bremse
zugeordnet, welche in der Figur nicht dargestellt ist, und
insbesondere bewerkstelligt, daß bei Abschalten des
Stromes oder sonstigen Not- bzw. Gefahrensituationen
die Stapeltragplatte 1 in der der jeweiligen Position ar-
retierbar ist.
[0017] Der Motor 6, insbesondere als bürstenloser
Gleichstrommotor mit entsprechender elektronischer
Kommutierung ausgebildet, ist beispielsweise direkt
über dessen Welle und einem Untersetzungsgetriebe 8
mit einem Absolutwerte liefernden Winkelgeber 9 über
eine Anzahl an Leitungen nach Art eines Parallelbus
verbunden. Die Untersetzung des Untersetzungsgetrie-
bes 8 zur Ankoppelung des Winkelgebers 9 ist dabei
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dergestalt, so daß der gesamte Verfahrweg der Stapel-
tragplatte 1 insbesondere zwischen dem Boden und ei-
ner maximal erreichbaren oberen Position innerhalb ei-
nes Anlegers bzw. Auslegers nicht ganz eine Umdre-
hung des Rotors des Winkelgebers 9 hervorruft. Ein
Verfahren der Stapeltragplatte 1 zwischen dem in der
Figur angedeuteten Boden und einer maximal erreich-
baren oberen Position bedeutet dabei, daß die digitalen
Werte des Winkelgebers stets unterschiedliche und die
Position der Stapeltragplatte 1 eindeutig wiedergeben-
de Werte annehmen. In diesem Ausführungsbeispiel ist
dabei der Winkelgeber 9 über das Untersetzungsgetrie-
be direkt mit der Welle des Motor 6 verbunden. Wie be-
reits voranstehend angedeutet kann dabei das Unter-
setzungsgetriebe 8 auch mit dem Getriebe 5 der Ket-
tenradwelle 4 bzw. an der Kettenradwelle 4 angebracht
sein. Erfindungsgemäß entscheidend ist dabei, daß der
gesamte Verfahrweg der Stapeltragplatte 1 weniger als
eine Umdrehung des Winkelgebers 9 hervorruft bzw.
daß sich der gesamte Verfahrweg der Stapeltragplatte
1 auf einen Bereich < 360° des Rotors des Winkelge-
bers 9 abbildet.
[0018] Der Winkelgeber 9 ist erfindungsgemäß als
Absolutwinkelgeber ausgebildet, d.h. diesem sind auf
einer Anzahl von binäre Signale liefernden Leitungen
oder in Form eines seriellen Datenstromes direkt nach
Einschalten der Einrichtungen dessen Rotorlage (Ge-
berscheibe) entsprechende digitale Signale entnehm-
bar. Der Winkelgeber 9 ist mit einer nachgeschalteten
Auswerteeinheit 10 verbunden, über welche nach Ein-
gabe eines Bezugswertes die aktuelle vertikale Position
der Stapeltragplatte 1 innerhalb des Anlegers bzw. Aus-
legers ermittelbar ist. Es erfolgt eine Zuordnung des ein-
gegebenen Bezugwertes zu dem bei der Eingabe aktu-
ell anliegenden digitalen Winkelwert, so daß nun sämt-
liche Stellungen (Positionen) der Stapeltragplatte 1 im
Anleger/Ausleger durch Vorgabe eines digitalen Win-
kelwertes bestimmbar und anfahrbbar sind. Die Aus-
werteeinheit 10, vermittels der die digitalen Signale des
Winkelgebers 9 entsprechend den vorangehend ge-
machten Angaben umgerechnet werden, steht mit einer
Steuerung 7 in Wirkverbindung, über welche entspre-
chend den Signalen des Winkelgebers 9 bzw. dessen
über die Auswerteeinheit 10 umgerechneten Werten
das Bestromen des Motors 6 zum Anfahren vorgegebe-
ner Positionen der Stapeltragplatte 1 erfolgt. Wie bereits
vorstehend angedeutet, können dabei diese Verfahrvor-
gänge durch manuelle Bedienkommandos oder auch
programmiert ausgeführt werden. Ferner vermag die
Steuerung 7 nicht nur eine Positionsregelung zum An-
fahren vorgegebener Positionen auszuführen, sondern
auch die aus einem Signal des Winkelgebers 9 ermit-
telbare Geschwindigkeit des Verfahrvorganges zur Ein-
haltung vorgegebener Geschwindigkeitswerte zu steu-
ern. Die Steuerung 7 steht dabei mit einer nicht darge-
stellten Steuerung der Druckmaschine in Wirkverbin-
dung, was in Fig. 1 angedeutet ist (Pfeil). Durch die
Steuerung 7 des Motors 6 sind dabei ferner auch noch

nicht dargestellte andere Antriebselemente des Anle-
gers bzw. Auslegers steuerbar.
[0019] An die den Winkelgeber 9 nachgeschaltete
Auswerteeinheit 10 ist gemäß Fig. 1 eine Eingabevor-
richtung 11 in Form eines Handterminals bzw. Laptops
mit Tastatur 12 sowie einer Anzeigevorrichtung 13 (Dis-
play) anschließbar. Dies erfolgt über eine genormte
Schnittstelle, welche im Bereich des Anlegers bzw. des
Auslegers zugänglich angebracht ist. Diese Schnittstel-
le (Steckverbindung) kann dabei auch an einem zur
Steuerung der Druckmaschine gehörenden Bus ange-
bracht sein, wobei die Auswerteeinheit 10 des Winkels-
gebers 9 an dieses Bussystem angeschlossen ist (in
Fig. 1 nicht dargestellt).
[0020] Fig. 2 zeigt prinzipiell einen Ausleger 14 einer
nicht weiter dargestellten Offsetdruckmaschine. In die-
sem Ausführungsbeispiel sei angenommen, daß nach
einem Eingriff in das Stapelhubwerk (beispielsweise
wurden die Ketten der Stapeltragplatten 1 gewechselt)
die Stapeltragplatte 1 auf dem Boden 16 aufliegt. So-
dann wird mittels eines Maßbandes bzw. eines Maßsta-
bes die Wegstrecke X zwischen der Oberkante der Sta-
peltragplatte 1 und der mit dem Bezugseichen 15 ge-
kennzeichneten Unterkante des Auslegers 14 gemes-
sen. Von diesem Meßwert X wird daraufhin noch ein vor-
gegebener Wert A abgezogen, so daß die Größe x=X-
A erhalten wird. In Fig. 2 stellt das Maß A den Abstand
von der Unterkante 15 des Auslegers 14 zu der obersten
und in Fig. 2 gestrichelt dargestellten Position der Sta-
peltragplatte 1' dar. Die Größe x=X-A ist somit der Ab-
stand der aktuellen Position der Stapeltragplatte 1 von
der maximal oberen Position innerhalb des Auslegers
14. Der gemäß den voranstehend gemachten Angaben
erhaltene Wert x wird sodann über die Eingabevorrich-
tung 11 der Auswerteeinheit 10 zugeführt, woraufhin
diese den eingegebenen Meßwert der aktuellen
erfaßbaren Winkelposition des Winkelgebers 9 zuord-
net und für die weiteren Positioniervorgänge entspre-
chend umrechnet.

Bezugszeichenliste

[0021]

1 Stapeltragplatte
1' Stapeltragplatte 1 in oberster Position
2 Stapel
3 Kette
4 Kettenradwelle
5 Getriebe (Kettenradwelle 4)
6 Motor
7 Steuerung
8 Untersetzungsgetriebe
9 Winkelgeber
10 Auswerteeinheit
11 Eingabevorrichtung
12 Tastatur
13 Anzeigevorrichtung
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14 Ausleger
15 Unterkante (Ausleger 14)
16 Boden

Patentansprüche

1. Einrichtung zum Steuern eines Stapelhubantriebes
einer bogenverarbeitenden Maschine, insbesonde-
re für den Anleger und/oder Ausleger einer Bogen-
offsetdruckmaschine, mit einem die Bewegung der
Stapeltragplatte (1) bewirkenden Motor (6) nebst
vorgeordneter Steuerung (7) und einer mit dem Sta-
pelhubantrieb gekoppelten Meßvorrichtung, (9),
wobei die Meßvorrichtung (9) einen Rotor aufweist,
durch den ein der Stellung der Stapeltragplatte (1)
entsprechendes Signal bildbar und der Steuerung
(7) zum Verfahren der Stapeltragplatte (1) auf vor-
gegebene Soll-Positionen zuführbar ist, wobei die
Steuerung (7) mit einer Auswerteeinheit (10) in
Wirkverbindung steht, durch welche eine Position
der Stapeltragplatte (1) den aktuellen Signalen der
Meßvorrichtung (9) zuordnenbar ist,
dadurch gekennzeichnet,
daß eine an die Auswerteeinheit (10) anschließbare
Eingabevorrichtung (11) vorgesehen ist, daß in die
Eingabevorrichtung (11) der durch Nachmessung
ermittelbare Meßwert (X;x=X-A) der aktuellen Po-
sition der Stapeltragplatte (1) eingebbar ist, daß der
Steuerung (7) das Signal der Meßvorrichtung (9) in
Verbindung mit dem über die angeschlossene Ein-
gabevorrichtung (11) eingebbaren und die Position
der Stapeltragplatte (1) einmalig wiedergebenden
Meßwert (X;x=X-A) zuführbar ist, und daß durch die
der Meßvorrichtung (9) nachgeordnete Auswerte-
einheit (10) die Signale der Meßvorrichtung (9) mit
dem einmal eingegebenen Meßwert (X;x=X-A) für
die weiteren Positioniervorgänge umrechenbar und
der Steuerung (7) zum Verfahren der Stapeltrag-
platte entsprechend der vorgegebenen Soll-Posi-
tionen umgerechnet zuführbar sind.

2. Einrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,
daß die Eingabevorrichtung (11) als Handterminal
bzw. Laptop ausgebildet und über eine vorgesehe-
ne Schnittstelle zeitweise an die Auswerteeinheit
(10) anschließbar ist.

3. Einrichtung nach Anspruch 1 oder 2,
dadurch gekennzeichnet,
daß als die Position der Stapeltragplatte (1) wieder-
gebender Meßwert (X;x=X-A) die Entfernung (x=X-
A) der tatsächlichen Position (X) der Stapeltragplat-
te (1) zu der im Hubwerk obersten Position der Sta-
peltragplatte (1) über die Eingabevorrichtung (11)
eingebbar und weiterverarbeitbar ist.

4. Einrichtung nach einem der vorhergehenden An-
sprüche,
dadurch gekennzeichnet,
daß die Meßvorrichtung als ein Winkelgeber (9)
ausgebildet ist, der über ein Untersetzungsgetriebe
mit dem Motor (6) des Stapelhubantriebes verbun-
den ist, wobei die Untersetzung des Untersetzungs-
getriebes (8) derartig gewählt ist, so daß der ge-
samte maximale Verfahrweg der Stapeltragplatte
(1) weniger als eine Umdrehung des Rotors des
Winkelgebers (9) hervorruft.

Claims

1. Device for controlling a pile lifting drive of a sheet
processing machine, particularly for the feeder and/
or delivery of an offset sheet printing press, with a
motor (6) effecting the movement of the pile carrier
plate (1) together with a prior arranged control (7)
and a measuring device (9) linked with the pile lifting
drive, wherein the measuring device (9) has a rotor
by which a signal corresponding to the position of
the pile carrier plate (1) can be formed and the con-
trol (7) can be fed to move the pile carrier plate (1)
to a predetermined desired position, wherein the
control (7) is operationally connected with an eval-
uation unit (10) by which a position of the pile carrier
plate (1) can be coordinated to the actual signals of
the measuring device (9), characterised in that an
input device (11) which can be connected to the
evaluation unit (10) is provided, that in the input de-
vice (11), the measured value (X;x=X-A) which can
be determined by subsequent measurement, of the
current position of the pile carrier plate (1) can be
input, that the signal of the measuring device (9) in
combination with the measured value (X;x=X-A)
once reproducing the position of the pile carrier
plate (1) and input via the connected input device
(11) can be fed to the control (7), and that by the
evaluation unit (10) arranged downstream of the
measuring device (9), the signals of the measuring.
device (9) can be combined with the once input
measured value (X;x=X-a) for the further position-
ing processes and can be fed to the control (7) to
move the pile carrier platen corresponding to the
preset desired position calculated.

2. Device according to Claim 1, characterised in that
the input device (11) is constructed as a hand-held
terminal or laptop and can be connected via an in-
terface provided from time to time with the evalua-
tion unit (10).

3. Device according to Claim 1 or 2, characterised in
that as the measured value (X;x=X-A) reproducing
the position of the pile carrier plate (1), the distance
(x=X-A) of the actual position (X) of the pile carrier
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plate (1) to the uppermost position of the pile carrier
plate (1) in the lifting unit can be input via the input
device (11) and can be further processed.

4. Device according to one of the preceding Claims,
characterised in that the measuring device is con-
structed as an angle sensor (9), which is connected
via a reduction gear with the motor (6) of the pile
lifting drive, wherein the reduction ratio of the reduc-
tion gear (8) is so chosen that the entire maximum
path of movement of the pile carrier plate (1) gen-
erates less than one revolution of the rotor of the
angle sensor (9).

Revendications

1. Dispositif pour commander un entraînement de le-
vage de pile d'une machine traitant des feuilles, en
particulier pour le margeur et/ou la sortie d'une ma-
chine d'impression offset à feuilles, comportant un
moteur (6) permettant le déplacement de la plaque
de support de pile (1), à côté d'une commande (7)
disposée en amont, et un dispositif de mesure (9)
couplé à l'entraînement de levage de pile, le dispo-
sitif de mesure (9) présentant un rotor grâce auquel
il peut être formé un signal correspondant à la po-
sition de la plaque de support de pile (1) et le signal
peut être amené à la commande (7) pour déplacer
la plaque de support de pile (1) en des positions de
consigne prédéfinies, la commande (7) étant en
liaison active avec une unité d'exploitation (10), grâ-
ce à laquelle une position de la plaque de support
de pile (1) peut être associée aux signaux actuels
du dispositif de mesure (9),
caractérisé en ce qu'il est prévu un dispositif d'en-
trée (11) pouvant être raccordé à l'unité d'exploita-
tion (10), en ce que, dans le dispositif d'entrée (11),
la valeur de mesure pouvant être déterminée par
contrôle de mesure (X ; x = X-A) de la position ac-
tuelle de la plaque de support de pile (1) peut être
entrée, en ce que le signal du dispositif de mesure
(9) peut être amené à la commande (7) en liaison
avec la valeur de mesure (X ; x = X-A) pouvant être
entrée par l'intermédiaire du dispositif d'entrée rac-
cordé (11) et reproduisant de façon unique la posi-
tion de la plaque de support de pile (1), et en ce
que, grâce à l'unité d'exploitation (10) disposée en
aval du dispositif de mesure (9), les signaux du dis-
positif de mesure (9) peuvent être convertis avec la
valeur de mesure entrée une fois (X ; x = X-A) pour
les autres processus de positionnement et être
amenés à la commande (7) pour déplacer la plaque
de support de pile en étant convertis de façon cor-
respondant aux positions de consigne prédéfinies.

2. Dispositif selon la revendication 1,
caractérisé en ce que le dispositif d'entrée (11) est

réalisé comme terminal manuel ou ordinateur por-
tatif et peut être raccordé, par l'intermédiaire d'une
interface prévue, temporairement à l'unité d'exploi-
tation (10).

3. Dispositif selon la revendication 1 ou 2,
caractérisé en ce que l'éloignement (x = X-A) de la
position effective (X) de la plaque de support de pile
(1) par rapport à la position, la plus haute dans l'uni-
té de levage, de la plaque de support de pile (1)
peut être entré par l'intermédiaire du dispositif d'en-
trée (11) et traité ultérieurement comme valeur de
mesure (X ; x = X-A) reproduisant la position de la
plaque de support de pile (1).

4. Dispositif selon une des revendications précéden-
tes,
caractérisé en ce que le dispositif de mesure est
réalisé comme capteur angulaire (9), qui est relié,
par l'intermédiaire d'un démultiplicateur, au moteur
(6) de l'entraînement de levage de pile, la démulti-
plication du démultiplicateur (8) étant choisie de
sorte que la course maximale totale de la plaque de
support de pile (1) provoque moins d'un tour du ro-
tor du capteur angulaire (9).
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