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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　主幹制御装置と、主幹制御装置により制御される複数の電動機駆動制御装置と電動機駆
動制御装置に内蔵された同期位置制御装置と、複数の電動機駆動制御装置に１対１に対応
して駆動制御される複数の電動機と、それぞれの電動機により駆動され、お互いの回転軸
が機械的に連結されていない複数の印刷機および折機および複数の駆動ロールからなるフ
ルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムであって、
　上記主幹制御装置は、増速、減速指令を含む速度・位置指令信号を出力する速度・位置
指令設定部を有する仮想マスター信号生成部を複数備え、
　上記各仮想マスター信号生成部は、それぞれの速度・位置指令設定部が出力する速度・
位置指令信号を相互に送受信するための高速通信手段と、
　それぞれの速度・位置指令設定部が出力する第１の速度・位置指令信号と、上記高速通
信手段を介して受信した他の仮想マスター信号生成部が出力する第２の速度・位置指令信
号を選択的に出力するための切換手段と、
　第１の速度・位置指令信号から第２の速度・位置指令信号へ、あるいは第２の速度・位
置指令信号から第１の速度・位置指令信号へ切り換える際の急激な変動を防止するための
変化率制限手段を備え、
　上記電動機駆動制御装置は、複数のグループに分けられ、上記複数の仮想マスター信号
生成部は、上記グループ分けされた各グループに割り当てられており、
　各グループに属する電動機駆動制御装置の同期位置制御装置は、上記複数の仮想マスタ
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ー信号生成部の内の、自グループに割り当てられた仮想マスター信号生成部から出力され
る速度・位置指令信号を受信し、上記印刷機、折機あるいは駆動ロールの回転速度・位置
を検出する速度・位置検出器からの速度・位置検出信号とを比較し、速度・位置指令信号
に速度・位置検出信号が追従するように制御する速度・位置制御部とを備えた
ことを特徴とするフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システム。
【請求項２】
　増速、減速指令を含む速度・位置指令信号を出力する仮想マスター信号生成部を複数備
える主幹制御装置と、
　上記複数の仮想マスター信号生成部から出力される速度・位置指令信号を受信し、上記
印刷機、折機あるいは駆動ロールの回転速度・位置を検出する速度・位置検出器からの速
度・位置検出信号とを比較し、速度・位置指令信号に速度・位置検出信号が追従するよう
に制御する速度・位置制御部とを備えた同期位置制御装置を内蔵し、上記主幹制御装置に
より制御される複数の電動機駆動制御装置と、
　上記複数の電動機駆動制御装置に１対１に対応して駆動制御される複数の電動機と、お
互いの回転軸が機械的に連結されていない複数の印刷機および折機および複数の駆動ロー
ルからなるフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムの運転制御方法であって、
　上記各仮想マスター信号生成部は、それぞれの速度・位置指令設定部が出力する速度・
位置指令信号を相互に送受信するための高速通信手段と、それぞれの速度・位置指令設定
部が出力する第１の速度・位置指令信号と、上記高速通信手段を介して受信した他の仮想
マスター信号生成部が出力する第２の速度・位置指令信号を選択的に出力するための切換
手段と、第１の速度・位置指令信号から第２の速度・位置指令信号へ、あるいは第２の速
度・位置指令信号から第１の速度・位置指令信号へ切り換える際の急激な変動を防止する
ための変化率制限手段を備えており、
　上記複数の電動機駆動制御装置を、複数のグループに分け、上記複数の仮想マスター信
号生成部を、上記グループ分けされた各々のグループの電動機駆動制御装置群に割り当て
、
　各グループに属する電動機駆動制御装置の同期位置制御装置は、上記複数の仮想マスタ
ー信号生成部の内の、自グループに割り当てられた仮想マスター信号生成部から出力され
る速度・位置指令信号を受信し、上記印刷機、折機あるいは駆動ロールの回転速度・位置
を検出する速度・位置検出器からの速度・位置検出信号とを比較し、速度・位置指令信号
に速度・位置検出信号が追従するように制御する
ことを特徴とするフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムの運転制御方法。
【請求項３】
　少なくとも給紙部、印刷部、駆動ロール、折機から構成されるフルシャフトレス式印刷
機の１セット内において、電動機駆動制御装置を複数のグループに分け、それぞれの仮想
マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により、各グループに属する電動機駆
動制御装置を制御させ、
　上記複数のグループの内の一部のグループの電動機駆動制御装置を運転して、印刷を行
うとともに他のグループを待機させ、
　上記一部のグループにより印刷を行なっている途中で、他のグループの電動機駆動制御
装置の駆動を開始して増速し、一部のグループの電動機駆動制御装置群に、他のグループ
の電動機駆動制御装置群を完全同期させた後、上記一部のグループの電動機駆動制御装置
群を離脱させて停止させる
ことを特徴とする請求項２に記載のフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムの
運転制御方法。
【請求項４】
　少なくとも給紙部、印刷部、駆動ロール、折機から構成されるフルシャフトレス式印刷
機の１セット内において、電動機駆動制御装置を複数のグループに分け、それぞれの仮想
マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により、各グループに属する電動機駆
動制御装置を制御させ、
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　グループ分けされた複数の電動機駆動制御装置群の内の一つのグループをマスターグル
ープとして、それぞれのグループの電動機駆動制御装置群を個別に同期運転して、マスタ
ーグループ以外のグループの電動機駆動制御装置群を、マスターグループの電動機駆動制
御装置群の速度と異なった速度で運転させ、
　ついで、マスターグループの電動機駆動制御装置群に、マスターグループ以外のグルー
プの電動機駆動制御装置群の速度を同調させて位置合わせを行い、最終的にマスターグル
ープの電動機駆動制御装置群と完全同期させて運転する
ことを特徴とする請求項２に記載のフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムの
運転制御方法。
【請求項５】
　少なくとも給紙部、印刷部、駆動ロール、折機から構成されるフルシャフトレス式印刷
機の１セットを構成する電動機駆動制御装置群を１グループとして、該グループを複数設
け、
　複数の電動機駆動制御装置群の内の一つのグループをマスターグループとして、それぞ
れのグループの仮想マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により、各グルー
プに属する電動機駆動制御装置を制御させ、各グループの電動機駆動制御装置群により、
それぞれ印刷を行い、
　ついで、マスターグループの電動機駆動制御装置群に、マスターグループ以外のグルー
プの電動機駆動制御装置群の速度を同調させて位置合わせを行い、複数のグループの電動
機駆動制御装置を同一速度、同一位置で高精度同期位置制御で運転させる
ことを特徴とする請求項２に記載のフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムの
運転制御方法。
【請求項６】
　あるグループの電動機駆動制御装置群に、他のグループの電動機駆動制御装置群の速度
を同調させて位置合わせを行う際、上記切換え手段を切り換えて、上記他のグループの電
動機駆動制御装置群への速度・位置指令信号を、第１の速度・位置指令信号から第２の速
度・位置指令信号へ切り換える
ことを特徴とする請求項２，３，４または請求項５に記載のフルシャフトレス式印刷機の
同期位置制御システムの運転制御方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、主幹制御装置と複数の電動機駆動制御装置と複数の電動機により駆動され、
お互いの回転軸が機械的に連結されていない複数の印刷機および折機および複数の駆動ロ
ールにより構成されるフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムおよびその運転
制御方法に関する。
【背景技術】
【０００２】
　フルシャフトレス式印刷機は、給紙部・インフィード部・複数印刷部・乾燥部・冷却部
・複数駆動ロール・折機等より構成され、これらを制御する主幹制御装置によって生成さ
れた速度位置指令信号を同時に複数の電動機駆動制御装置に与え、この速度位置指令信号
に各電動機の速度位置検出信号が追従するように制御し、複数の印刷機、折機、複数の駆
動ロールを高精度で同期運転することを可能にしている。
　すなわち、電動機駆動制御装置内の同期位置制御装置において、上記速度位置指令信号
と、電動機の回転速度を検出する速度位置検出器からの速度位置検出信号とを比較し、速
度位置指令信号に速度位置検出信号が追従するようなトルク指令を演算し、演算結果であ
るトルク指令信号をインバータ制御部に与えることにより、それぞれの電動機の速度・位
置（位相) を同期制御している。なお、以下では、上記速度位置指令信号を仮想マスター
指令信号という。
【０００３】
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　ここで、新聞輪転機や商業用オフセット輪転機においては、印刷物のページ増加に対応
するため、1 台の主幹制御装置により制御されるマスター印刷機で印刷された印刷紙と、
別の主幹制御装置により制御されるスレーブ印刷機で印刷された印刷紙とを、重ね合わせ
てマスター折機で同時に折りたたみ、切断処理できるようにすることが必要不可欠である
。
　フルシャフトレス式印刷機において、上記増ページに対応させるため、特許文献１に記
載のものでは、３台の回転指令発生装置と1 台の信号分配切換器を設けることにより、３
台の印刷機を個別または任意の組み合わせで同期位置制御することを可能としている。
　また特許文献２に記載のものでは、マスターステーションとバス転轍器と複数のスレー
ブセクションを同期化バスで直列に結び、同様に構成された他の２台のマスターステーシ
ョンからの同期化バスをバス転轍機に接続することで、折機故障時のバックアップを可能
としている。
【特許文献１】特開２００７－２０２３５７号公報
【特許文献２】特表平１１－５１１４０７号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　フルシャフトレス式印刷機においては、例えば複数セットのシャフトレス式印刷機の印
刷運転中の版交換や並列運転等のため、以下のように、運転を継続したまま速度、位置（
位相）を同調させて同期運転へ参入させたり、同期運転から離脱できるようにすることが
望まれている。
（１）フルシャフトレス式印刷機の１セット内において、グループ分けされた駆動制御装
置の同期運転への参入・離脱
　給紙部・インフィード部・複数の印刷機・乾燥部・冷却部・複数の駆動ロール・折機等
により構成されるシャフトレス式印刷機１セット内において、印刷機等を駆動制御する駆
動制御装置を複数のグループに分け、各グループを、それぞれに対応した仮想マスター指
令信号で高精度同期位置制御運転し、同期運転中に、一部のグループに属する駆動制御装
置を同期運転から離脱させたり、あるいは他のグループの駆動制御装置を同期運転に参入
されることにより、印刷運転中に版を交換したり、ブランケット洗浄を行う。
【０００５】
（２）複数セットのフルシャフトレス式印刷機の並列同期運転
　それぞれに対応した仮想マスター指令信号で、それぞれが任意の速度および位置（位相
）で個別に印刷運転されている複数セットのフルシャフトレス式印刷機（各セットのシャ
フトレス印刷機は、例えば、給紙部・インフィード部・複数印刷部・乾燥部・冷却部・複
数駆動ロール・折機により構成される）において、それぞれのセットのシャフトレス式印
刷機の同期印刷運転中に、任意のマスターとなるセットに、他のスレーブのセットの速度
を徐々に同調させ、位相合わせを行い、複数の印刷機セット同士を同一速度、同一位置（
位相）で高精度同期位置制御で運転させる。
　その後、走行紙の走行ルートを変更し、複数の印刷紙をマスター折機で折りたたむこと
で、印刷ページ数を増加させる。
【０００６】
　仮想マスター指令信号の切り換えについては、たとえば、特許文献１に記載のものでは
信号分配切換器により、特許文献２に記載のものではバス転轍器を用いて、切り換えを行
っているが、何れも印刷機が停止中に仮想マスターを切り換えるものであって、同期位置
制御による印刷中に仮想マスターを切り換えることはできない。また、信号分配切換器や
バス転轍器などのハードウェアー機器を必要としている。
【０００７】
　以上のように、従来から、複数セットのフルシャフトレス式印刷機、あるいは、同一セ
ット内のグループ分けされた駆動制御装置において、同期運転を継続したまま速度、位置
（位相）を同調させて同期運転へ参入させたり、同期運転から離脱できるようにすること
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が望まれているが、実現していないのが現状である。
　本発明は上述した事情によりなされたものであって、本発明の目的は、フルシャフトレ
ス式印刷機の同期位置制御システムにおいて、複数セットのシャフトレス式印刷機、ある
いは、シャフトレス式印刷機の一セット内でグループ分けされた駆動制御装置のそれぞれ
の同期運転を継続したまま、一部のフルシャフトレス式印刷機あるいは一部のグループの
駆動制御装置の速度、位置（位相）を、他のセットあるいはグループの速度、位置（位相
）に同調させてスムースに同期運転へ参入させたり、同期運転から離脱させることを可能
とし、運転を継続したまま、複数セットあるいは単一セット内の機械群の組み換え、運転
態様の変更、一部の装置の交換、等の柔軟な運用を容易に実現できるようにすることであ
る。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　本発明においては、前記課題を次のように解決する。
（１）主幹制御装置と、主幹制御装置により制御される複数の電動機駆動制御装置と電動
機駆動制御装置に内蔵された同期位置制御装置と、複数の電動機駆動制御装置に１対１に
対応して駆動制御される複数の電動機と、それぞれの電動機により駆動され、お互いの回
転軸が機械的に連結されていない複数の印刷機および折機および複数の駆動ロールからな
るフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムにおいて、上記主幹制御装置に、増
速、減速指令を含む速度・位置指令信号を出力する速度・位置指令設定部を有する仮想マ
スター信号生成部を複数設ける。
　そして、上記各仮想マスター信号生成部に、それぞれの速度・位置指令設定部が出力す
る速度・位置指令信号を相互に送受信するための高速通信手段と、それぞれの速度・位置
指令設定部が出力する第１の速度・位置指令信号と、上記高速通信手段を介して受信した
他の仮想マスター信号生成部が出力する第２の速度・位置指令信号を選択的に出力するた
めの切換手段と、第１の速度・位置指令信号から第２の速度・位置指令信号へ、あるいは
第２の速度・位置指令信号から第１の速度・位置指令信号へ切り換える際の急激な変動を
防止するための変化率制限手段を設ける。
　そして、上記電動機駆動制御装置を複数のグループに分け、上記複数の仮想マスター信
号生成部を、上記グループ分けされた各グループに割り当てる。
　各グループに属する電動機駆動制御装置の同期位置制御装置は、上記複数の仮想マスタ
ー信号生成部の内の、自グループに割り当てられた仮想マスター信号生成部から出力され
る速度・位置指令信号を受信し、上記印刷機、折機あるいは駆動ロールの回転速度・位置
を検出する速度・位置検出器からの速度・位置検出信号とを比較し、速度・位置指令信号
に速度・位置検出信号が追従するように制御する。
（２）増速、減速指令を含む速度・位置指令信号を出力する仮想マスター信号生成部を複
数備える主幹制御装置と、上記複数の仮想マスター信号発生部の内の選択された仮想マス
ター信号生成部から出力される速度・位置指令信号を受信し、上記印刷機、折機あるいは
駆動ロールの回転速度・位置を検出する速度・位置検出器からの速度・位置検出信号とを
比較し、速度・位置指令信号に速度・位置検出信号が追従するように制御する速度・位置
制御部とを備えた同期位置制御装置を内蔵し、上記主幹制御装置により制御される複数の
電動機駆動制御装置と、上記複数の電動機駆動制御装置に１対１に対応して駆動制御され
る複数の電動機と、お互いの回転軸が機械的に連結されていない複数の印刷機および折機
および複数の駆動ロールからなるフルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムの運
転制御方法において、上記各仮想マスター信号生成部は、それぞれの速度・位置指令設定
部が出力する速度・位置指令信号を相互に送受信するための高速通信手段と、それぞれの
速度・位置指令設定部が出力する第１の速度・位置指令信号と、上記高速通信手段を介し
て受信した他の仮想マスター信号生成部が出力する第２の速度・位置指令信号を選択的に
出力するための切換手段と、第１の速度・位置指令信号から第２の速度・位置指令信号へ
、あるいは第２の速度・位置指令信号から第１の速度・位置指令信号へ切り換える際の急
激な変動を防止するための変化率制限手段を備えており、上記複数の電動機駆動制御装置



(6) JP 5014246 B2 2012.8.29

10

20

30

40

50

を、複数のグループに分け、上記複数の仮想マスター信号生成部を、上記グループ分けさ
れた各々のグループの電動機駆動制御装置群に割り当て、各グループに属する電動機駆動
制御装置の同期位置制御装置は、上記複数の仮想マスター信号生成部の内の、自グループ
に割り当てられた仮想マスター信号生成部から出力される速度・位置指令信号を受信し、
上記印刷機、折機あるいは駆動ロールの回転速度・位置を検出する速度・位置検出器から
の速度・位置検出信号とを比較し、速度・位置指令信号に速度・位置検出信号が追従する
ように制御する。
（３）上記（２）において、少なくとも給紙部、印刷部、駆動ロール、折機から構成され
るフルシャフトレス式印刷機の１セット内において、電動機駆動制御装置を複数のグルー
プに分け、それぞれの仮想マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により、各
グループに属する電動機駆動制御装置を制御させ、上記複数のグループの内の一部のグル
ープの電動機駆動制御装置を運転して、印刷を行うとともに他のグループを待機させる。
　そして、上記一部のグループにより印刷を行なっている途中で、他のグループの電動機
駆動制御装置の駆動を開始して増速し、一部のグループの電動機駆動制御装置群に、他の
グループの電動機駆動制御装置群を完全同期させた後、上記一部のグループの電動機駆動
制御装置群を離脱させて停止させる。
　上記のように制御すれば、例えば８台の印刷ユニットを４台＋４台の２グループに分け
、かつ折機・駆動ロール部をひとつのグループとし、それぞれのグループを個別の仮想マ
スター信号で制御し、８台中４台の印刷ユニットを待機させ、他の４台の印刷ユニットで
印刷し、運転中に待機していた４台の印刷ユニットを増速し速度同調、位置（位相）合わ
せを行い、先行印刷していた印刷ユニットを離脱停止させると同時に、同期完了した４台
の印刷機で印刷を始めることが可能となり、このような運転を全速度領域について、同期
位置制御で実現することができる。
（４）上記（２）において、少なくとも給紙部、印刷部、駆動ロール、折機から構成され
るフルシャフトレス式印刷機の１セット内において、電動機駆動制御装置を複数のグルー
プに分け、それぞれの仮想マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により、各
グループに属する電動機駆動制御装置を制御させ、グループ分けされた複数の電動機駆動
制御装置群の内の一つのグループをマスターグループとして、それぞれのグループの電動
機駆動制御装置群を個別に同期運転して、マスターグループ以外のグループの電動機駆動
制御装置群を、マスターグループの電動機駆動制御装置群の速度と異なった速度で運転さ
せる。
　ついで、マスターグループの電動機駆動制御装置群に、マスターグループ以外のグルー
プの電動機駆動制御装置群の速度を同調させて位置合わせを行い、最終的にマスターグル
ープの電動機駆動制御装置群と完全同期させて運転する。
　上記のように制御すれば、ブランケットロール高速洗浄が可能となる。すなわち、印刷
機と折機をそれぞれの仮想マスター信号で運転させ、ブランケットロール高速洗浄指令に
より、折機を減速させるとともに、印刷機を高速洗浄速度で運転し、印刷機と折機の速度
差により印刷部のブランケットロールの洗浄を行い、ついで、印刷機を洗浄液除去速度に
まで増速し、一定時間その速度を維持し洗浄液を除去したのち、印刷機を元の速度まで減
少させるとともに折機の速度を元の速度まで増速し、同期運転を開始させることができる
。また、このような運転を全速度領域について、同期位置制御で実現することができる。
（５）上記（２）において、少なくとも給紙部、印刷部、駆動ロール、折機から構成され
るフルシャフトレス式印刷機の１セットを構成する電動機駆動制御装置群を１グループと
して、該グループを複数設ける。
　そして、複数の電動機駆動制御装置群の内の一つのグループをマスターグループとして
、それぞれのグループの仮想マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により、
各グループに属する電動機駆動制御装置を制御させ、各グループの電動機駆動制御装置群
により、それぞれ印刷を行う。
　ついで、マスターグループの電動機駆動制御装置群に、マスターグループ以外のグルー
プの電動機駆動制御装置群の速度を同調させて位置合わせを行い、複数のグループの電動



(7) JP 5014246 B2 2012.8.29

10

20

30

40

50

機駆動制御装置を同一速度、同一位置で高精度同期位置制御で運転させる。
　上記のように制御すれば、複数セットのフルシャフトレス式印刷機を個別に同期印刷運
転することができると共に、上位より与えられる並列印刷指令により、運転を継続したま
ま、複数セットのフルシャフトレス式印刷機の並列印刷を行うことができる。
　すなわち、任意に選択された一式のフルシャフトレス式印刷機をマスターとして同期印
刷運転しながら、他の複数のシャフトレス式印刷機は、それぞれマスター機と徐々に速度
を同調させ、位置（位相）合わせを行い、走行紙の走行ルートを変更し、最終的にマスタ
ー機と完全同期して印刷運転を行い、走行紙をマスター機の折機で一緒に処理することで
、増ページが可能となる。
（６）上記（２）（３）（４）（５）において、あるグループの電動機駆動制御装置群に
、他のグループの電動機駆動制御装置群の速度を同調させて位置合わせを行う際、上記切
換え手段を切り換えて、上記他のグループの電動機駆動制御装置群への速度・位置指令信
号を、第１の速度・位置指令信号から第２の速度・位置指令信号へ切り換える。
【発明の効果】
【０００９】
　本発明では以下の効果を得ることができる。
（１）増速、減速指令を含む速度・位置指令信号を出力する仮想マスター信号生成部を複
数設け、それぞれのが出力する速度・位置指令信号を相互に送受信できるようにしたので
、フルシャフトレス式印刷機の同期位置制御システムにおいて、複数セットのシャフトレ
ス式印刷機、あるいは、シャフトレス式印刷機の一セット内でグループ分けされた駆動制
御装置のそれぞれの同期運転を継続したまま、一部のフルシャフトレス式印刷機あるいは
一部のグループの駆動制御装置の速度、位置（位相）を同調させて同期運転へ参入させた
り、同期運転から離脱できる。
　このため、運転を継続したまま、複数セットあるいは単一セット内の機械群の組み換え
、運転態様の変更、一部の装置の交換等の柔軟な運用を容易に実現することができる。
（２）フルシャフトレス式印刷機の１セット内において、電動機駆動制御装置を複数のグ
ループに分け、それぞれの仮想マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により
、各グループに属する電動機駆動制御装置を制御させ、上記複数のグループの内の一部の
グループの電動機駆動制御装置を運転して、印刷を行うとともに他のグループを待機させ
、一部のグループにより印刷を行なっている途中で、他のグループの電動機駆動制御装置
の駆動を開始して増速し、一部のグループの電動機駆動制御装置群に、他のグループの電
動機駆動制御装置群を完全同期させた後、上記一部のグループの電動機駆動制御装置群を
離脱させて停止させることができる。
　このため、シャフトレス印刷機の運転を停止することなく、全速度領域で同期位置制御
を行いながら、印刷運転中に版の交換を行うことができる。
（３）フルシャフトレス式印刷機の１セット内において、電動機駆動制御装置を複数のグ
ループに分け、それぞれの仮想マスター信号生成部が出力する速度・位置指令信号により
、各グループに属する電動機駆動制御装置を制御させ、グループ分けされた複数の電動機
駆動制御装置群の内の一つのグループをマスターグループとして、それぞれのグループの
電動機駆動制御装置群を個別に同期運転して、マスターグループ以外のグループの電動機
駆動制御装置群を、マスターグループの電動機駆動制御装置群の速度と異なった速度で運
転させ、マスターグループの電動機駆動制御装置群に、マスターグループ以外のグループ
の電動機駆動制御装置群の速度を同調させて位置合わせを行い、最終的にマスターグルー
プの電動機駆動制御装置群と完全同期させて運転することができる。
　このため、印刷機のブランケットロールの洗浄を、印刷機の運転を停止させることなく
、同期運転を継続したまま行うことができる。
（４）複数セットで構成されるシャフトレス式印刷機において、それぞれのセットのシャ
フトレス式印刷機を、単独システムとして個別に印刷運転することが可能であると共に、
個別に印刷運転しながら、任意のセットのシャフトレス印刷機をマスターとして、スレー
ブとなる他のセットのシャフトレス印刷機を、同期位置制御を維持したまま緩やかに速度
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同調し、位相合わせを行い、マスターとスレーブのシャフトレス印刷機を完全に同期位置
制御させることが可能である。
　このため、特別なハードウェア（信号分配切換器、バス転轍器など）を設けずに、印刷
運転中に複数の印刷システムを同期して運転させることが可能となり、印刷中のページ追
加が容易に実現できる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１０】
　図１にシャフトレス式印刷機の単独システムの構成例を示し、図２に図１に示す印刷機
、折機などを制御する制御装置の構成例を示し、図３に図２に示す同期位置制御装置の構
成例を示す。
　図１は４色カラー両面同時印刷用フルシャフトレス式印刷機の単独システム構成例であ
る。１は給紙部巻き出しロール、２は巻き出しロールより繰り出される印刷用連続紙、３
は印刷張力を安定にするインフィードロール装置、４ａ～４ｄはそれぞれが機械的に接続
されていない４色カラー両面同時印刷用フルシャフトレス式印刷機、５はインクを加熱し
て乾燥させるための乾燥機、６は熱を冷ます冷却部冷却ロール、７は連続紙を引っ張るド
ラッグロール、８は紙を切断し折り畳む折機、９ａ～９ｄ，９ｉは主電動機、１０ａ～１
０ｄ，１０ｉは電動機駆動制御装置、１３は仮想マスター信号生成部１１を含む主幹制御
装置、１２は主幹制御装置１３と各電動機駆動制御装置１０ａ～１０ｄ，１０ｉ間の高速
通信手段である。
【００１１】
　給紙部巻き出しロール１より繰り出された印刷用連続紙２は、印刷張力安定化用インフ
ィードロール装置３を通り、印刷機４ａ～４ｄで４色両面同時印刷され、乾燥部５で加熱
によりインクを乾燥させ、冷却部６の冷却ロールで熱を冷まし、ドラッグロール７で連続
紙２を引っ張り、折機８で連続紙を切断し折り畳み、デリバリーより搬出させる。
　主幹制御装置１３の仮想マスター信号生成部１１で生成された速度および位置（位相）
指令信号（仮想マスター信号）は、高速通信手段１２により、各電動機駆動制御装置１０
ａ～１０ｄ，１０ｉへ配信され、各電動機駆動制御装置１０ａ～１０ｄ，１０ｉは、同時
に与えられた速度および位置（位相）データに従い、高精度同期位置制御を行い、各主電
動機９ａ～９ｄ，９ｉを駆動する。
【００１２】
　図２は、上記電動機駆動制御装置を含む制御装置の構成例を示す図である。
　図２において、４ａ，４ｂは印刷機、８は折機、２１は印刷機の版胴、２２は折機の折
胴、２３は減速機、９ａ，９ｂ，９ｉは主電動機であり、印刷機の版胴２１、折機の折胴
２２等は、各主電動機９ａ，９ｂ，９ｉによりそれぞれ駆動されるが、後述するように同
期位置制御装置により各軸は同期制御される。２４はロータリーエンコーダであり、主電
動機９ａ，９ｂ，９ｉの回転を検出する。
　１１は速度位置指令信号（仮想マスター信号）３３を出力する仮想マスター信号生成部
、３１は同期位置制御装置、３０は主電動機２８を駆動制御するインバータ制御装置であ
り、３２はロータリーエンコーダよりの速度位置フィードバック信号である。
　１２は仮想マスタ信号生成部１１と各同期位置制御装置３１間の高速通信手段であり、
この通信手段を介して、前記速度位置指令信号３３が各同期位置制御装置へ送られる。
【００１３】
　仮想マスター信号生成部１１は印刷機２１、折機２２などを同期駆動するための速度位
置指令信号３３を生成し、同期位置制御装置３１に出力する。
　同期位置制御装置３１には、上記速度位置指令信号３３と、ロータリーエンコーダ２４
からの速度位置フィードバック信号３２が入力され、速度位置指令信号３３と速度位置フ
ィードバック信号３２等に基づき、各主電動機９ａ，９ｂ，９ｉの速度、回転位置を一致
させるためのトルク指令または電流指令を演算して出力する。
　トルク指令または電流指令は、各インバータ制御３０に与えられ、各インバータ制御装
置３０はトルク指令または電流指令に基づき各主電動機９ａ，９ｂ，９ｉを駆動する。
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【００１４】
　図３は同期位置制御装置の構成例を示す図であり、１１は仮想マスター信号生成部、こ
の仮想マスター信号生成部１１が出力する速度位置指令信号３３は、速度指令及び位置指
令パルス信号４１として、同期位置制御装置３１に入力される。
　３２はロータリーエンコーダ２４が出力する速度位置フィードバック信号であり、速度
フィードバック及び位置フィードバックパルス信号４２として、同期位置制御装置３１に
入力される。
　４３は、上記速度指令及び位置指令パルス信号４１を積算する位置指令積算カウンター
、４４は上記速度フィードバック及び位置フィードバックパルス信号４２を積算する位置
フィードバック積算カウンターである。
　また、４５は位置誤差パルス、４６は該位置誤差パルスを増幅する位置誤差増幅器であ
り、位置誤差増幅器４６の出力は、速度指令及び位置指令パルス信号４１と速度フィード
バック及び位置フィードバックパルス信号４２との差である速度誤差と加算され、速度制
御回路４７に入力される。
　速度制御回路４７は、該位置誤差と速度誤差の加算結果を増幅し、前記したインバータ
制御装置３０に出力する。
【００１５】
　図２、図３において、同期位置制御装置３１は、仮想マスター信号生成部１１から送ら
れてくる速度指令及び位置指令パルス信号４１を受け、また、主電動機４ａ，４ｂ，４ｉ
に取り付けたロータリーエンコーダ２４からの速度フィードバック及び位置フィードバッ
ク信号３６を受け、これらに基づき、同期位置制御演算を行い、インバータ制御装置３０
へトルク指令を与えて、主電動機４ａ，４ｂ，４ｉを同期運転する。
　すなわち、仮想マスター信号生成部からの速度指令及び位置指令パルス信号３３を同期
位置制御装置３１の位置指令積算カウンター３７で積算する。
　一方、主電動機４ａ，４ｂ，４ｉに取り付けたロータリーエンコーダ２４から得られる
速度フィードバック及び位置フィードバック信号３２を位置フィードバック積算カウンタ
ー３８で積算する。
【００１６】
　そして、上記積算カウンター３７，３８のカウント値の差を演算して位置誤差４５を得
て、これを位置誤差増幅器４６で増幅する。
　さらに、上記速度指令及び位置指令パルス信号３３と速度フィードバック及び位置フィ
ードバック信号３２の差である速度誤差を求め、上記位置誤差と加算して、この信号を速
度制御回路４７で速度制御演算し、インバータ制御装置３０へトルク指令を与える。
　これにより、主電動機４a ，４b ，４ｉの回転は、仮想マスター信号生成部１１が出力
する速度指令及び位置指令信号３３に高精度で同期し、駆動軸を機械的に接続することな
く同期運転させることができる。
【００１７】
　図４は、図１～図３に示したシャフトレス式印刷機の単独システムにおいて機械を印刷
部Ａ・印刷部Ｂ・折畳部Ｃと３分割し、それぞれのグループごとに仮想マスター信号生成
部を設け、全体を同じ速度・同じ位置（位相）で高精度で印刷運転することを可能にする
とともに、グループごとに異なる速度、異なる位置（位相）で運転することを可能にした
システム構成例である。
　印刷機８台は例えば印刷部Ａと印刷部Ｂにグループ分けされ、印刷部Ａは４台（４色）
の印刷機４ａ～４ｄで構成され、印刷部Ｂは４台（４色）の印刷機４ｅ～４ｈで構成され
ている。
　印刷部Ａの印刷機４ａ～４ｄは、それぞれ主電動機９ａ～９ｄおよび電動機駆動制御装
置１０ａ～１０ｄにより駆動され、印刷部Ｂの印刷機４ｅ～４ｈは、それぞれ主電動機９
ｅ～９ｈおよび電動機駆動制御装置１０ｅ～１０ｈにより駆動される。折畳部Ｃの折機８
は、主電動機９ｉおよび電動機駆動制御装置１０ｉにより駆動される。
　主幹制御装置２０には、本実施例では３台の仮想マスター信号生成部１１ａ，１１ｂ，
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１１ｃが設けられ、後述する図５で説明するように、複数の仮想マスター信号生成部同士
は高速通信手段１２で結ばれ、任意の仮想マスター信号生成部の速度指令および位置（位
相）指令は他の仮想マスター信号生成部へ送られる。
　仮想マスターデータである速度指令情報・位置指令情報（位相情報）は複数の仮想マス
ター信号生成部１１ａ，１１ｂ，１１ｃより出力され、それぞれ印刷部Ａ、印刷部Ｂ、折
畳部Ｃへ高速通信手段１２で送信され、印刷部Ａ、印刷部Ｂ、折畳部Ｃを同一速度・位置
（位相）で駆動または個別の速度・位置（位相）で駆動することができる。
【００１８】
　図５は、本発明の実施例の仮想マスター信号生成部の構成例を示す図であり、仮想マス
ター信号生成部が２台設けられている場合を示している。
　仮想マスター信号生成部１１ａ内部では、外部よりの運転・増減速指令に基づき速度設
定器１１１ａで速度指令Ｖ１を生成し、同時に位相発生器１１２ａにより現在の位置（位
相）指令θ１を生成する。これらの情報を通信インターフェース１１３ａを介して高速通
信手段１２によりスレーブセクションとなるシャフトレス式印刷機の電動機駆動制御装置
１０ａ，１０ｂ，…，へ送信する。また、これと同時に仮想マスター生成部１１ｂへ高速
通信手段１２を介して同指令データを送信する。
【００１９】
　仮想マスター信号生成部１１ｂにおいては、仮想マスター生成部１１ａとは無関係に単
独システムとして運用する場合には、リレーＲＹ１をオフ、ＲＹ２をオン、ＲＹ３をオフ
、ＲＹ４をオンに設定して使用する。
　これにより仮想マスター信号生成部１１ａと同様に、仮想マスター信号生成部１１ｂは
、外部よりの運転・増減速指令に基づき速度設定器１１１ｂで速度指令Ｖ２を生成し、同
時に位相発生器１１２ｂにより現在の位置（位相）指令θ２を生成する。これらの情報を
通信インターフェース１１３ｃを介して高速通信手段１２によりスレーブセクションとな
るシャフトレス式印刷機の電動機駆動制御装置１０へ送信する。
【００２０】
　それぞれが単独システムで運転中に、仮想マスター信号生成部１１ａと仮想マスター信
号生成部１１ｂを同期させる場合には、仮想マスター信号生成部１１ａから送信される速
度指令Ｖ１、位相指令θ１を通信インターフェース１１３ｂを介して受信し、速度指令、
位相指令を切り換える。
　すなわち、リレーＲＹ１をオンに設定して、仮想マスター信号生成部１１ｂの速度指令
Ｖ２から仮想マスター信号生成部１１ａの速度指令Ｖ１に切り換える。また、切り換え時
ショックレスでスムーズに速度指令が変化するように、リレーＲＹ２をオフとし、変化率
制限回路１１４ａで、速度指令の変化速度を制限し、速度指令をＶ２からＶ１にゆっくり
と変化させる。
　この速度指令データは、通信インターフェース１１３ｃを介して、仮想マスター１１ｂ
のスレーブセクションへ高速通信手段１２により送信される。
【００２１】
　速度Ｖ１と速度Ｖ２が一致すると、リレーＲＹ２をオンとし、速度の変化率制限回路１
１４ａをバイパスする。次にリレーＲＹ３をオンにして仮想マスター１１ａの位相（位置
）θ１を選択する。
　すなわち、単独システムで運転時は、位相発生器１１２ｂは速度指令データＶ２に基づ
き仮想マスター信号生成部１１ｂ独自の位相（位置）データθ２を生成しているが、仮想
マスター信号生成部１１ａと同期する際には、上記のようにリレーＲＹ３をオンにして、
位相（位置）データθ１に切り換える。
　また、θ２からθ１への切り換え時、ショックレスでスムーズに位相（位置）データが
変化するように、リレーＲＹ４をオフとし変化率制限回路１１４ｂで、位相指令の変化速
度を制限する。
　この位相（位置）データは通信インターフェース１１３ｃを介して、仮想マスター信号
生成部１１ｂのスレーブセクションへ高速通信手段１２により送信される。
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【００２２】
　さらに、仮想マスター信号生成部１１ａと仮想マスター信号生成部１１ｂを初め（停止
中）から同期して運転する場合には、リレーＲＹ１をオン、リレーＲＹ２をオン、リレー
ＲＹ３をオン、リレーＲＹ４をオンに設定する。これにより、仮想マスター信号生成部１
１ｂの速度指令、位置（位相）指令は、仮想マスター信号生成部１１ａの指令と同一にな
り、仮想マスター信号生成部１１ａと仮想マスター信号生成部１１ｂに接続されるスレー
ブ群は全て同一速度、同一位置（位相）で運転される。
　なお、図５では、仮想マスター信号生成部が２台の場合について示したが、３台以上あ
る場合にも、図５に示した仮想マスター信号生成部１１ｂと同様の装置を設け、通信イン
ターフェースを介して、速度指令、位相指令を従属する仮想マスター信号生成部へ送信す
ることにより実現することができる。
【００２３】
　図６は、図４に示したシャフトレス式印刷機システムにおいて、印刷機の印刷運転中の
版交換の際の速度－時間チャート図である。
　図４に示した装置構成において、主管制御装置１３内の仮想マスター信号生成部１１ａ
，１１ｂ，１１ｃは、図５に示したようにリレーＲＹ１～ＲＹ４、変化率制限回路、通信
インターフェース等を備え、通信インターフェース及び高速通信手段を介して、仮想マス
ター速度指令、位相指令を他の仮想マスター信号生成部へ送信し、また、他の仮想マスタ
ー信号生成部から送られてきた速度指令、位相指令に、自仮想マスター信号生成部が出力
する速度指令、位相指令を追従させることができるように構成されている。
【００２４】
　このような構成において、印刷部Ａと折畳部Ｃを用いた運転から、印刷部Ｂと折畳部Ｃ
を用いた運転への切り替えることによる、印刷中に紙面内容を更新する印刷機の版交換は
、次のように行われる。
（１）印刷部Ａ（印刷機４ａ～４ｄ）と折畳部Ｃ（折機８）が仮想マスター信号生成部１
１ａ、１１ｃが出力する速度・位置（位相）指令によりＶ３＝Ｖ１の速度で印刷運転中、
待機していた印刷部Ｂ（印刷機４ｅ～４ｈ）の運転を開始する。
（２）印刷部Ｂ（印刷機４ｅ～４ｈ）は、仮想マスター信号生成部１１ｂが出力する速度
指令Ｖ２、位相指令θ２により運転されるが、この速度指令Ｖ２、位相指令θ２を増速し
、折畳部Ｃの折機８の速度指令Ｖ３および位相（位置）指令θ３に、速度指令Ｖ２、位相
指令θ２を同期させ、印刷を開始する。
（３）仮想マスター信号生成部１１ａの速度・位置（位相）指令により印刷運転していた
印刷部Ａを印刷状態から離脱させ、仮想マスター信号生成部１１ａの速度指令Ｖ１および
位相（位置）指令θ１を徐々に減速して停止させる。
【００２５】
　図７は、シャフトレス式印刷機を構成する要素を印刷部と折畳部のグループに分割し、
それぞれのグループ毎に仮想マスター信号生成部を設けた構成例を示し、図８は、図７に
示すシャフトレス式印刷機のブランケット高速洗浄（印刷機のゴムロールを高速で洗浄す
るモード）の際の速度－時間チャート図である。
　図７に示した装置構成において、前述したように、仮想マスター信号生成部１１ａ，１
１ｂは、図５に示したようにリレーＲＹ１～ＲＹ４、変化率制限回路、通信インターフェ
ース等を備え、仮想マスター速度指令、位相指令を他の仮想マスター信号生成部へ送信し
、また、他の仮想マスター信号生成部から送られてきた速度指令、位相指令に、自仮想マ
スター信号生成部が出力する速度指令、位相指令を追従させることができるように構成さ
れている。
【００２６】
　このような構成において、ブランケット高速洗浄（印刷部と折畳部の速度差による印刷
部のブランケットロールの洗浄、印刷部の増速による洗浄液除去処理）は、次のように行
われる。
（１）印刷部（４ａ～４ｄ）と折畳部が、仮想マスター１１ａ，１１ｂの速度・位置（位
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相）指令により同一速度・同一位置（位相）で印刷運転中、ブランケットロール高速洗浄
指令により、減速を開始し、印刷部は高速洗浄速度で一定速度になり、折畳部は最低速度
まで減速する。この印刷部と折畳部の速度差により印刷部のブランケットロールの洗浄が
行われる。
（２）次に洗浄液除去開始指令により印刷部は洗浄液除去速度まで増速し、一定時間その
速度を維持し洗浄液を除去する。洗浄液除去終了指令により印刷部は元の高速洗浄速度ま
で減速する。
（３）一方折畳部は、折畳部速度復帰指令により元の印刷速度まで増速する。印刷部は、
高速洗浄速度を維持しているが、折畳部が増速し高速洗浄速度を通過する時、印刷部は折
畳部とともに元の印刷速度へ向かって増速を開始する。折畳部と印刷部が元の印刷速度に
復帰完了し位置（位相）が一致したら印刷を再開する。
【００２７】
　図９は、同期位置制御から速度制御に切り換えた場合の位置（位相）の時間変化を示し
た図である。縦軸が位置（位相）であり、横軸が時間である。速度が一定の場合、同期位
置制御が有効な領域では、位置（位相）データは崩れることなく一定値を示す。ここで速
度制御に切り換えると位置（位相）が崩れ、同図の点線に示すように、時間の経過ととも
に直線的に位置（位相）が、増加または減少する。印刷部でブランケットロール高速洗浄
を行う際には、この速度制御による複数のブランケットロール間の位置（位相）の変化が
走行紙に影響を及ぼす。本発明のように、全域同期位置制御を行えば、この問題は発生し
ない。
【００２８】
　図１０は、４色カラー両面同時印刷用フルシャフトレス式印刷機を２セットをそれぞれ
単独運転しているときの構成例を示す図、図１１は４色カラー両面同時印刷用フルシャフ
トレス式印刷機を２セット同時に並列運転する場合の構成例を示す図である。図１０、図
１１において、印刷機Ａ－１、Ａ－２の構成要素は図１と同じである。
　図１０は印刷機Ａ－１、Ａ－２がそれぞれ個別の速度で高精度同期位置制御により運転
された状態を示しており、図１１は、図１０の状態から印刷機Ａ－１、Ａ－２の速度を同
調させて、位相（位置）合わせを行い、印刷機Ａ－１をマスター印刷機、印刷機Ａ－２を
スレーブ印刷機として、２セット同時に並列運転した場合を示している。
【００２９】
　本来、マスター印刷機Ａ－１とスレーブ印刷機Ａ－２は、図１０に示すように、それぞ
れ個別の速度で高精度同期位置制御にて運転され、別々の印刷物を印刷するが、ある時点
で上位よりの指令により、両印刷機が印刷運転状態のまま、マスター印刷機にスレーブ印
刷機が徐々に速度を合わせ、速度同調後、位置（位相）合わせを行い、並列運転に移行す
る。
　図１１に示す並列運転を行う場合には、マスター側（Ａ－１）側の仮想マスター信号生
成部１１ａの速度および位置（位相）指令をスレーブ側（Ａ－２）側の仮想マスター信号
生成部１１ｂへ高速通信手段１２により送信し、スレーブ印刷機Ａ－２をマスター印刷機
Ａ－１と同一速度、同一位置（位相）で印刷運転し、スレーブ側印刷機Ａ－２の冷却部６
より出力された印刷紙は、ターンバーや途中の駆動ロールに導かれ、マスター側印刷機Ａ
－１の冷却部６より出力された印刷紙と合流し、一緒にマスタードラッグロール７で引っ
張られ、マスター折畳部８で切断・折畳まれ搬出される。
【００３０】
　図１２は、図１０、図１１において、シャフトレス式印刷機を単独運転から並列運転へ
切り換える際の速度－時間チャート図である。
　シャフトレス式印刷機の単独運転から並列運転への切り換えは、前記図５に示した仮想
マスター生成部により、次のように行われる。
（１）印刷機Ａ－１，Ａ－２は、仮想マスター信号生成部１１ａと仮想マスター信号生成
部１１ｂが出力する速度指令、位相（位置）指令により、個別の速度（Ｖ１、Ｖ２）で印
刷運転している。
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　この状態で、仮想マスター同期開始指令により、リレーＲＹ１がオンとなり仮想マスタ
ー信号生成部１１ｂの速度指令Ｖ２を、徐々に仮想マスター信号生成部１１ａの速度Ｖ１
に合わせていく。
（２）速度Ｖ１と速度Ｖ２が一致すると、リレーＲＹ２をオンとし、速度の変化率制限回
路１１４ａをバイパスする。次にリレーＲＹ３をオンにして仮想マスター１１ａの位相（
位置）θ１を選択する。
　このときリレーＲＹ４はオフとし、位相（位置）の変化率制限回路１１４ｂを有効にし
ておく。
（３）仮想マスター信号生成回路１１ａの位相（位置）データθ１と、仮想マスター信号
生成回路１１ｂの位相（位置）データθ２が一致するとリレーＲＹ４をオンにして変化率
制限回路１１４ｂをバイパスすることで、仮想マスター間の同期位置制御が確立する。
（４）同期位置制御を解除する場合には、位相の一致を解除し、速度の変化率制限回路１
１４ａを有効にし、仮想マスター信号生成部１１ｂの速度指令を、徐々に変化させる。
【産業上の利用可能性】
【００３１】
　本発明は、高精度同期位置制御で運転される機械装置において、内部の回転体を複数の
グループに分け、それぞれに速度・位置指令信号である仮想マスター信号を生成する仮想
マスター信号生成部を設け、それぞれが同一速度・同一位置（位相）から異なる速度・異
なる位置（位相）に、あるいは異なる速度・異なる位置（位相）から同一速度・同一位置
（位相）に連続的に切り換えて運転することが必要な用途に適用可能である。
【図面の簡単な説明】
【００３２】
【図１】フルシャフトレス式印刷機の単独システムの構成例を示す図である。
【図２】図１に示す電動機駆動制御装置を含む制御装置の構成例を示す図である。
【図３】同期位置制御装置の構成例を示す図である。
【図４】シャフトレス式印刷機を構成する要素を３グループに分割し、それぞれのグルー
プ毎に仮想マスター信号生成部を設けた構成例を示す図である。
【図５】本発明の実施例の仮想マスター信号生成部の構成例を示す図である。
【図６】印刷機の印刷運転中の版交換の際の速度－時間チャート図である。
【図７】シャフトレス式印刷機を構成する要素を２グループに分割し、それぞれのグルー
プ毎に仮想マスター信号生成部を設けた構成例を示す図である。
【図８】ブランケット高速洗浄の際の速度－時間チャート図である。
【図９】同期位置制御から速度制御に切り換えた場合の位置（位相）の変化を表した図で
ある。
【図１０】４色カラー両面同時印刷用フルシャフトレス式印刷機を２セットをそれぞれ単
独運転しているときの構成例を示す図である。
【図１１】４色カラー両面同時印刷用フルシャフトレス式印刷機を２セット同時に並列運
転する場合の構成例を示す図である。
【図１２】シャフトレス式印刷機を単独運転から並列運転へ切り換える際の速度－時間チ
ャート図である。
【符号の説明】
【００３３】
　１        　　　巻き出しロール紙
  ２        　　　走行紙
  ３        　　　インフィードロール
  ４ａ～４ｄ  　　印刷機
  ５        　　　乾燥部
  ６        　　　冷却部
  ７        　　　ドラッグロール
  ８        　　　折機
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  ９，９a ～９ｉ　電動機
　１０，１０a ～１０ｉ  電動機駆動制御装置
　１１，１１ａ～１１ｃ　仮想マスター信号生成部
　１２        　　高速通信手段
　１３        　　主幹制御装置
　２１　　　　　　印刷機の版胴
  ２２　　　　　　折機の折胴
　２３　　　　　　減速機
　２４　　　　　　ロータリーエンコーダ
　３０　　　　　　インバータ制御装置
　３１　　　　　　同期位置制御装置
　３２　　　　　　速度位置フィードバック信号　
　３３　　　　　　速度位置指令信号
　４１　　　　　　速度位置指令バックパルス信号
　４２　　　　　　速度位置指令パルス信号
　４３　　　　　　位置指令積算カウンタ
　４４　　　　　　位置フィードバック積算カウンタ
　４５　　　　　　位置誤差パルス
　４６　　　　　　位置誤差増幅器
　４７　　　　　　速度制御回路
　１１１ａ～１１１ｂ　速度設定器
　１１２ａ～１１２ｂ　位相発生器
　１１３ａ～１１３ｃ　通信インターフェース
　１１４ａ～１１４ｂ　変化率制限装置
　Ａ，Ｂ　　　　　印刷部
　Ｃ　　　　　　　折畳部
　ＲＹ１～ＲＹ４　リレー
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【図１】 【図２】

【図３】 【図４】
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【図５】 【図６】

【図７】 【図８】
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【図９】 【図１０】

【図１１】 【図１２】
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