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(57)【要約】
【課題】インキ・ツボ・キーの開き量やインキ・ツボ・
ローラの回転速度の自動調整を、予め測定した線状部の
幅や面積に応じて可能にして、オペレータの負担を軽減
すると共に損紙の発生量を削減してコストダウンが図れ
る凸版印刷機のインキ供給量調整方法及び装置を提供す
る。
【解決手段】インキを貯えるインキ・ツボ１と、前記イ
ンキ・ツボから供給されるインキ量を調整するインキ・
ツボ・キー３（３－１～３ｎ）及びインキ・ツボ・ロー
ラ４と、を備えた凸版印刷機において、前記凸版印刷機
で印刷された紙Ｗの線状部の幅を測定する線幅測定カメ
ラ４４を備え、前記凸版印刷機で印刷された紙の線状部
の幅を測定し、測定した線状部の幅より前記インキ・ツ
ボ・キー３（３－１～３ｎ）の開き量やインキ・ツボ・
ローラ４の回転速度を制御する。
【選択図】図１（ａ）
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の線状部の幅を測定する幅測定手段を備え、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の線状部の幅を測定し、
　測定した線状部の幅より前記インキ供給量調整手段を制御することを特徴とする凸版印
刷機のインキ供給量調整方法。
【請求項２】
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の予め定められた範囲の印刷部の面積を測定する
面積測定手段を備え、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の予め定められた範囲の印刷部の面積を測定し、
　測定した印刷部の面積より前記インキ供給量調整手段を制御することを特徴とする凸版
印刷機のインキ供給量調整方法。
【請求項３】
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の線状部の幅を測定する幅測定手段を備え、
　前記幅測定手段によって測定した線状部の幅より前記インキ供給量調整手段を制御する
制御手段を備えたことを特徴とする凸版印刷機のインキ供給量調整装置。
【請求項４】
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の予め定められた範囲の印刷部の面積を測定する
面積測定手段を備え、
　前記面積測定手段によって測定した印刷部の面積より前記インキ供給量調整手段を制御
する制御手段を備えたことを特徴とする凸版印刷機のインキ供給量調整装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、凸版印刷機のインキ供給量調整方法及び装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来、凸版印刷においては、インキ供給量の過多あるいは過少によって、印刷される絵
柄部分の周辺にインキがはみ出したり、絵柄部分の中に印刷されない部分ができ、正常な
印刷物が印刷できないことが知られている。
【０００３】
　例えば、凸部のインキ量が過多の場合、版凸部からインキがはみ出し、過少の場合、イ
ンキが付かない所が有ったり線がかすれる又は細くなる等の印刷障害が発生するのである
。
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００４】
　そこで、従来は、オペレータは何度も印刷を繰り返して印刷物を確認し、インキ・ツボ
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・キーの開き量やインキ・ツボ・ローラの回転速度を調製してインキ供給量を調整してい
る為、オペレータに負担がかかると共に、オペレータが勘で調整している為、調整ミスに
より品質にばらつきが起こると共に大量の損紙が発生してコストアップを招来するという
問題点があった。
【０００５】
　本発明の目的は、インキ・ツボ・キーの開き量やインキ・ツボ・ローラの回転速度の自
動調整を、予め測定した線状部の幅や面積に応じて可能にして、オペレータの負担を軽減
すると共に損紙の発生量を削減してコストダウンが図れる凸版印刷機のインキ供給量調整
方法及び装置を提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００６】
　前記目的を達成するための本発明に係る凸版印刷機のインキ供給量調整方法は、
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の線状部の幅を測定する幅測定手段を備え、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の線状部の幅を測定し、
　測定した線状部の幅より前記インキ供給量調整手段を制御することを特徴とする。
【０００７】
　また、
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の予め定められた範囲の印刷部の面積を測定する
面積測定手段を備え、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の予め定められた範囲の印刷部の面積を測定し、
　測定した印刷部の面積より前記インキ供給量調整手段を制御することを特徴とする。
【０００８】
　前記目的を達成するための本発明に係る凸版印刷機のインキ供給量調整装置は、
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の線状部の幅を測定する幅測定手段を備え、
　前記幅測定手段によって測定した線状部の幅より前記インキ供給量調整手段を制御する
制御手段を備えたことを特徴とする。
【０００９】
　また、
　インキを貯えるインキ貯留部と、
　前記インキ貯留部から供給されるインキ量を調整するインキ供給量調整手段と、
を備えた凸版印刷機において、
　前記凸版印刷機で印刷された印刷部材の予め定められた範囲の印刷部の面積を測定する
面積測定手段を備え、
　前記面積測定手段によって測定した印刷部の面積より前記インキ供給量調整手段を制御
する制御手段を備えたことを特徴とする。
【発明の効果】
【００１０】
　前記構成の凸版印刷機のインキ供給量調整方法及び装置によれば、印刷された線状部の
幅や印刷された印刷部材の予め定められた範囲の印刷部の面積を測定カメラ等で測定し、
その測定結果に応じてインキ供給量を自動で調整するようにしたので、インキ供給量の過
不足により、印刷される絵柄部分の周辺にインキがはみ出したり、絵柄部分の中に印刷さ
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れない部分ができる等の不具合が未然に回避できる。依って、オペレータの負担を軽減す
ると共に、手動による調整ミスを回避して損紙の発生量を削減することができる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００１１】
　以下、本発明に係る凸版印刷機のインキ供給量調整方法及び装置を実施例により図面を
用いて詳細に説明する。
【実施例１】
【００１２】
　図１（ａ）及び図１（ｂ）は本発明の実施例１を示すインキ供給量制御装置の制御ブロ
ック図、図２はインキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図、図３はインキ・ツ
ボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図、図４（ａ）乃至図４（ｃ）はインキ供給
量制御装置の動作フロー図、図５（ａ）乃至図５（ｄ）はインキ供給量制御装置の動作フ
ロー図、図６（ａ）乃至図６（ｃ）はインキ供給量制御装置の動作フロー図、図７はイン
キ供給量制御装置の動作フロー図、図８（ａ）及び図８（ｂ）はインキ・ツボ・キー開き
量制御装置の動作フロー図、図９はインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の動作フロー
図、図３７は各色の印刷ユニット内のインキ供給装置の要部を示す図、図３８（ａ）乃至
図３８（ｃ）は画像判断の説明図である。
【００１３】
　図３７に示すように、凸版（輪転）印刷機における各色の印刷ユニット内のインキ供給
装置（インカー）においては、インキ・ツボ（インキ貯留部）１内に貯えられたインキ２
は、インキ・ツボ・キー（インキ供給量調整手段）３（３－１～３－Ｎ）の開きによりイ
ンキ・ツボ・ローラ（インキ供給量調整手段）４に供給され、ここからインキ移しローラ
５及びインキローラ群６を介して版胴７に装着された刷版８に供給されるようになってい
る。
【００１４】
　そして、インキ・ツボ・キー３－１～３－Ｎの開き量の調整によってインキ・ツボ１内
よりインキ・ツボ・ローラ４に供給されるインキの供給量を調整し、このインキ・ツボ・
ローラ４の回転速度の調整によってインキ・ツボ・ローラ４よりインキローラ群６を介し
て刷版８へ供給されるインキの供給量を調整し、この刷版８に供給されたインキを紙（印
刷部材）に印刷するようになっている。
【００１５】
　インキ・ツボ・キー３－１～３－Ｎの開き量は、インキ・ツボ・キー３－１～３－Ｎに
対応する刷版８の各エリアの絵柄面積率に応じ、予め設定されている「絵柄面積率－イン
キ・ツボ・キー開き量変換カーブ（テーブル）」に従って設定される。また、インキ・ツ
ボ・ローラ４の回転速度（インキ送り量）は、予め設定されている基準インキ送り量に従
って設定される。
【００１６】
　また、インキ・ツボ・キー３－１～３－Ｎの開き量の設定及びインキ・ツボ・ローラ４
の回転速度の設定は各色の印刷ユニット毎に行われる。即ち、「絵柄面積率－インキ・ツ
ボ・キー開き量変換カーブ（テーブル）」や基準インキ送り量は、各色毎に固定的に定め
られているのである。
【００１７】
　そして、本実施例では、前記インキ・ツボ・キー３－１～３－Ｎとインキ・ツボ・ロー
ラ４とは、それぞれ専用のモータ６１，７９（図２，図３参照）で駆動され、これらモー
タ６１，７９は、後述するインキ供給量制御装置（制御手段）３０，インキ・ツボ・キー
開き量制御装置（制御手段）５０－（１－１）～５０－（Ｍ－Ｎ），インキ・ツボ・ロー
ラ回転速度制御装置（制御手段）７０－１～７０－Ｍにより駆動制御される。
【００１８】
　前記インキ供給量制御装置３０は、図１（ａ）及び図１（ｂ）に示すように、ＣＰＵ３
１とＲＡＭ３２とＲＯＭ３３と各入出力装置３４～３６，３８とインタフェース３７とが
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共にＢＵＳ線３９で接続されてなる。また、このＢＵＳ線３９には、印刷ユニットＭのイ
ンキ色ICm記憶用メモリＭ１と各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmn記
憶用メモリＭ２とカウント値Ｍ記憶用メモリＭ３とカウント値Ｎ記憶用メモリＭ４と絵柄
面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブル記憶用メモリＭ５と各インキ・ツボ・キ
ーの開き量Kmn記憶用メモリＭ６とインキ・ツボ・キーの総数Nmax記憶用メモリＭ７と基
準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリＭ８とインキ・ツボ・ロー
ラの回転速度比率IFRRFm記憶用メモリＭ９と印刷ユニット総数Mmax記憶用メモリＭ１０と
が接続される。
【００１９】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタの値
記憶用メモリＭ１１と線幅測定カメラの天地方向の現在位置記憶用メモリＭ１２と線幅測
定カメラによって測定すべき線状部の天地方向の位置記憶用メモリＭ１３と線幅測定カメ
ラの左右方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メモリＭ１４と線幅測定カメラの左右
方向の現在位置記憶用メモリＭ１５と線幅測定カメラによって測定すべき線状部の左右方
向の位置記憶用メモリＭ１６と二値化された画像信号用フレーム・メモリＭ１７とカウン
ト値Ｙ記憶用メモリＭ１８とカウント値Ｘ記憶用メモリＭ１９と線幅測定用カウント値Ｃ
記憶用メモリＭ２０とが接続される。
【００２０】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線幅測定カメラの左右方向の総検出画素数ＤPXmax記憶用
メモリＭ２１と線幅測定カメラの上下方向の総検出画素数ＤPYmax記憶用メモリＭ２２とX
方向のライン上の線幅カウント値XCｙ記憶用メモリＭ２３とX方向のライン上の最大線幅
カウント値XCmax記憶用メモリＭ２５と線幅LW記憶用メモリＭ２６と基準線幅LWF記憶用メ
モリＭ２７と線幅差LWD記憶用メモリＭ２８とが接続される。
【００２１】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線幅差－インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm補正
量変換テーブル記憶用メモリＭ２９とインキ・ツボ・ローラの回転速度比率補正量記憶用
メモリＭ３０と目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリＭ３
１と印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダに接続されたＡ/Ｄ変換器の出力記憶用
メモリＭ３２と現在の印刷機の回転速度Ｒ記憶用メモリＭ３３とインキ・ツボ・ローラの
回転速度IFRm記憶用メモリＭ３４とが接続される。
【００２２】
　入出力装置３４には、キーボード等の入力装置４０とＣＲＴやディスプレイ等の表示器
４１とプリンタやフロッピーディスク（登録商標）ドライブ等の出力装置４２とが接続さ
れる。また、入出力装置３５には二値化用ＯＰアンプ４３を介して線幅測定用の線幅測定
カメラ（幅測定手段）４４が接続される。また、入出力装置３６にはＡ／Ｄ変換器４５及
びＦ／Ｖ変換器４６を介して印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ４７が接続され
る。
【００２３】
　入出力装置３８には、線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０を介して線幅測
定用天地方向移動用モータ９１が接続されると共に線幅測定カメラの天地方向の現在位置
測定用カウンタ９２を介して前記モータ９１に駆動連結された線幅測定用天地方向移動用
モータ用ロータリ・エンコーダ９３が接続される。また、線幅測定カメラの天地方向原点
位置検出器９４が接続される。
【００２４】
　更に、入出力装置３８には、線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５を介して
線幅測定用左右方向移動用モータ９６が接続されると共に線幅測定カメラの左右方向の現
在位置測定用カウンタ９７を介して前記モータ９６に駆動連結された線幅測定用左右方向
移動用モータ用ロータリ・エンコーダ９８が接続される。また、線幅測定カメラの左右方
向原点位置検出器９９が接続される。
【００２５】
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　そして、インタフェース３７には、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開
き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量
制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と、第１（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制
御装置７０－１～第Ｍ（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０
－Ｍとが接続される。
【００２６】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)は、
図２に示すように、ＣＰＵ５１とＲＡＭ５２とＲＯＭ５３との他に、受信したインキ・ツ
ボ・キーの開き量記憶用メモリＭ５４，目標とするインキ・ツボ・キーの開き量記憶用メ
モリＭ５５，カウンタのカウント値記憶用メモリＭ５６，現在のインキ・ツボ・キーの開
き量記憶用メモリＭ５７が、入出力装置５８及びインタフェース５９と共にＢＵＳ線６０
で接続されてなる。
【００２７】
　入出力装置５８には、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６１がインキ・ツボ・キー駆動
用モータ・ドライバ６２を介して接続されると共に、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６
１に駆動連結されたインキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ６３がカウ
ンタ６４を介して接続される。また、インキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エン
コーダ６３の検出信号はインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ６２にも入力される
。そして、インタフェース５９に上述したインキ供給量制御装置３０が接続される。
【００２８】
　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・
ローラ回転速度制御装置７０－Ｍは、図３に示すように、ＣＰＵ７１とＲＡＭ７２とＲＯ
Ｍ７３との他に、受信したインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７４，目標とす
るインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７５が、入出力装置７６及びインタフェ
ース７７と共にＢＵＳ線７８で接続されてなる。
【００２９】
　入出力装置７６には、インキ・ツボ・ローラ駆動用モータ７９がインキ・ツボ・ローラ
駆動用モータ・ドライバ８０を介して接続されると共に、インキ・ツボ・ローラ駆動用モ
ータ７９に駆動連結されたインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８
１がＦ／Ｖ変換器８２及びＡ／Ｄ変換器８３を介して接続される。また、インキ・ツボ・
ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８１の検出信号はインキ・ツボ・ローラ駆動
用モータ・ドライバ８０にも入力される。そして、インタフェース７７に上述したインキ
供給量制御装置３０が接続される。
【００３０】
　そして、本実施例では、前記インキ供給量制御装置３０（厳密には、第１の印刷ユニッ
トの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの
第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と第１のインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－Ｍを含
む）により、印刷された紙Ｗの線状部の最大幅を測定する幅測定手段としての線幅測定カ
メラ４４の測定結果に応じて、前述した各色の印刷ユニット内のインキ供給装置における
インキ・ツボ・ローラ４の回転速度をそれぞれ自動で調整（補正）し得るようになってい
る。
【００３１】
　前記線幅測定カメラ４４は、ＣＣＤカメラ等からなり、機外の検査装置本体（図示略）
上に、天地方向移動用モータと左右方向移動用モータ等により、天地及び左右方向に移動
可能に設けられる。そして、図３８（ａ）～図３８（ｃ）に示すように、検査装置本体上
に載せられた紙（印刷部材）Ｗにおける線状部（図中ハッチング領域）の最大幅を直接測
定し得るようになっている（詳しくは後述する動作フロー図の説明参照）。尚、図３８（
ａ）～図３８（ｃ）中ＬＷＦは基準線幅である。
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【００３２】
　このように構成されるため、インキ供給量制御装置３０は、図４（ａ）乃至図４（ｃ）
，図５（ａ）乃至図５（ｄ），図６（ａ）乃至図６（ｃ），図７に示す動作フローにした
がって動作する。
【００３３】
　先ず、ステップＰ１で印刷ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応
する範囲の絵柄面積率IRmnが入力されたか否かを判断し、可であればステップＰ２で印刷
ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnを
入力し、メモリＭ１及びＭ２に記憶する一方、否であればステップＰ３に移行する。
【００３４】
　次に、ステップＰ３でインキ・プリセット・スイッチがONされたか否かを判断し、可で
あればステップＰ４でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込み、否であればステップＰ
３０に移行する。
【００３５】
　次に、ステップＰ５でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ６で
印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込み、次いで、ステップＰ７でイン
キ色ICmに対応する絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルをメモリＭ５か
ら読み込む。
【００３６】
　次に、ステップＰ８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の
絵柄面積率IＲmnをメモリＭ２から読み込んだ後、ステップＰ９でインキ色ICmに対応する
絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルを用いて、印刷ユニットＭのＮ番目
のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnより、印刷ユニットＭのＮ番目の
インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを求め、各インキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリ
Ｍ６の印刷ユニットＭのＮ番目のアドレス位置に記憶する。
【００３７】
　次に、ステップＰ１０でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ１１で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７から読み込み
、次いで、ステップＰ１２でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数
Nmaxか否かを判断する。
【００３８】
　次に、ステップＰ１２で可であればステップＰ１３でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
加算し、上書きする一方、否であればステップＰ６に戻る。この後、ステップＰ１４で印
刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ステップＰ１５でカウント値Ｍ＞
印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【００３９】
　次に、ステップＰ１５で可であればステップＰ１６でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
書き込む一方、否であればステップＰ５に戻る。この後、ステップＰ１７でメモリＭ４の
カウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ１８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・
ツボ・キーの開き量KmnをメモリＭ６から読み込む。
【００４０】
　次に、ステップＰ１９で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置
に、インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを送信した後、ステップＰ２０で印刷ユニットＭの
Ｎ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置より受信確認信号が送信されると、ステップ
Ｐ２１でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きする。
【００４１】
　次に、ステップＰ２２で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７
から読み込んだ後、ステップＰ２３でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キ
ーの総数Nmaxか否かを判断し、可であればステップＰ２４で印刷ユニットＭのインキ色IC
mをメモリＭ１から読み込む一方、否であればステップＰ１８に戻る。
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【００４２】
　次に、ステップＰ２５でインキ色ICmに対応する基準のインキ・ツボ・ローラの回転速
度比率IFRRFmをメモリＭ８から読み込んだ後、ステップＰ２６でインキ色ICmに対応する
基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFmを、インキ・ツボ・ローラの回転速度
比率IFRRm記憶用メモリＭ９の印刷ユニットM用のアドレスに書き込む。
【００４３】
　次に、ステップＰ２７でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ２８で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ２
９でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステップＰ３０に
移行する一方、否であればステップＰ１７に戻る。
【００４４】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～５０－（
Ｍ－Ｎ）へ、各インキ・ツボ・キーの開き量Ｋｍｎが送信されると共に、各インキ・ツボ
・ローラの回転速度比率IFRRmのプリセット値が求められる。
【００４５】
　次に、ステップＰ３０で線幅測定スイッチがONされたか否かを判断し、可であればステ
ップＰ３１でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込む一方、否であればステップＰ１１
７に移行する。
【００４６】
　次に、ステップＰ３２で線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２の値
を読込み、メモリＭ１１に記憶した後、ステップＰ３３で読込んだ線幅測定カメラの天地
方向の現在位置測定用カウンタ９２の値より、線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置
を演算し、メモリＭ１２に記憶する。
【００４７】
　次に、ステップＰ３４で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の天
地方向の位置を、メモリＭ１３から読込んだ後、ステップＰ３５で線幅測定カメラ４４の
天地方向の現在位置＝線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の天地方
向の位置か否かを判断し、可であればステップＰ４９に移行する一方、否であればステッ
プＰ３６で線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置＜線幅測定カメラによって測定すべ
きインキ色ICmの線状部の天地方向の位置か否かを判断する。
【００４８】
　次に、ステップＰ３６で可であればステップＰ３７で線幅測定用天地方向移動用モータ
・ドライバ９０に正転指令を出力した後、ステップＰ３８で線幅測定カメラの天地方向の
現在位置測定用カウンタ９２の値を読込み、メモリＭ１１に記憶する。
【００４９】
　次に、ステップＰ３９で読込んだ線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ
９２の値より、線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置を演算し、メモリＭ１２に記憶
した後、ステップＰ４０で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の天
地方向の位置をメモリＭ１３から読込む。
【００５０】
　次に、ステップＰ４１で線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ICmの線状部の天地方向の位置か否かを判断し、可であればス
テップＰ４２で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０への正転指令出力を停止
した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であればステップＰ３８に戻る。
【００５１】
　次に、ステップＰ３６で否であればステップＰ４３で線幅測定用天地方向移動用モータ
・ドライバ９０に逆転指令を出力した後、ステップＰ４４で線幅測定カメラの天地方向の
現在位置測定用カウンタ９２の値を読込み、メモリＭ１１記憶する。
【００５２】
　次に、ステップＰ４５で読込んだ線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ
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９２の値より、線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置を演算し、メモリＭ１２に記憶
した後、ステップＰ４６で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の天
地方向の位置をメモリＭ１３から読込む。
【００５３】
　次に、ステップＰ４７で線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ICmの線状部の天地方向の位置か否かを判断し、可であればス
テップＰ４８で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０への逆転指令出力を停止
した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であればステップＰ４４に戻る。
【００５４】
　次に、ステップＰ４９で線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７の値
を読込み、メモリＭ１４に記憶した後、ステップＰ５０で読込んだ線幅測定カメラの左右
方向の現在位置測定用カウンタ９７の値より、線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置
を演算し、メモリＭ１５に記憶する。
【００５５】
　次に、ステップＰ５１で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の左
右方向の位置を、メモリＭ１６から読込んだ後、ステップＰ５２で線幅測定カメラ４４の
左右方向の現在位置＝線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の左右方
向の位置か否かを判断し、可であればステップＰ６６に移行する一方、否であればステッ
プＰ５３で線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置＜線幅測定カメラによって測定すべ
きインキ色ICmの線状部の左右方向の位置か否かを判断する。
【００５６】
　次に、ステップＰ５３で可であればステップＰ５４で線幅測定用左右方向移動用モータ
・ドライバ９５に正転指令を出力した後、ステップＰ５５で線幅測定カメラの左右方向の
現在位置測定用カウンタ９７の値を読込み、メモリＭ１４に記憶する。
【００５７】
　次に、ステップＰ５６で読込んだ線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ
９７の値より、線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置を演算し、メモリＭ１５に記憶
した後、ステップＰ５７で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の左
右方向の位置をメモリＭ１６から読込む。
【００５８】
　次に、ステップＰ５８で線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ICmの線状部の左右方向の位置か否かを判断し、可であればス
テップＰ５９で線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５への正転指令出力を停止
した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であればステップＰ５５に戻る。
【００５９】
　次に、ステップＰ５３で否であればステップＰ６０で線幅測定用左右方向移動用モータ
・ドライバ９５に逆転指令を出力した後、ステップＰ６１で線幅測定カメラの左右方向の
現在位置測定用カウンタ９７の値を読込み、メモリＭ１４に記憶する。
【００６０】
　次に、ステップＰ６２で読込んだ線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ
９７の値より、線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置を演算し、メモリＭ１５に記憶
した後、ステップＰ６３で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の左
右方向の位置をメモリＭ１６から読込む。
【００６１】
　次に、ステップＰ６４で線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ICmの線状部の左右方向の位置か否かを判断し、可であればス
テップＰ６５で線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５への逆転指令出力を停止
した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であればステップＰ６１に戻る。
【００６２】
　次に、ステップＰ６６で線幅測定カメラ４４に測定信号を出力した後、ステップＰ６７
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で線幅測定カメラ４４からの2値化された画像信号を入力し、フレーム・メモリＭ１７の
インキ色ICm用のアドレス位置に記憶する。
【００６３】
　次に、ステップＰ６８でメモリＭ３のカウント値Ｍに1を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ６９で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ７
０でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【００６４】
　次に、ステップＰ７０で可であればステップＰ７１で線幅測定用左右方向移動用モータ
・ドライバ９５に逆転指令を出力する一方、否であればステップＰ３２に戻る。
【００６５】
　次に、ステップＰ７２で線幅測定カメラ４４の左右方向原点位置検出器９９の出力がON
されると、ステップＰ７３で線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５への逆転指
令出力を停止し、次いで、ステップＰ７４で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ
９０に逆転指令を出力する。
【００６６】
　次に、ステップＰ７５で線幅測定カメラ４４の天地方向原点位置検出器９４の出力がON
されると、ステップＰ７６で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０への逆転指
令出力が停止される。
【００６７】
　以上のステップで、各インキ色ＩＣｍの線状部の、線幅測定カメラ４４からの２値化さ
れた画像信号が入力される。
【００６８】
　次に、ステップＰ７７でメモリＭ３のカウント値Ｍに1を書き込み、ステップＰ７８で
メモリＭ１８のカウント値Ｙに1を書き込み、ステップＰ７９でメモリＭ１９のカウント
値Ｘに1を書き込んだ後、ステップＰ８０で線幅測定用カウント値Ｃ記憶用メモリＭ２０
に、0を書き込む。
【００６９】
　次に、ステップＰ８１で印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込み、次
いで、ステップＰ８２でフレーム・メモリＭ１７内のインキ色ICm用の(X,Y)のアドレスの
画像データIxyを読み込んだ後、ステップＰ８３で画像データIxyは１か否かを判断する。
【００７０】
　次に、ステップＰ８３で可であればステップＰ８４で線幅測定用カウント値Ｃをメモリ
Ｍ２０から読み込む一方、否であればステップＰ８６に移行する。次に、ステップＰ８５
で線幅測定用カウント値Ｃに1を加算して線幅測定用カウント値Ｃ記憶用メモリＭ２０に
上書きした後、ステップＰ８６でメモリＭ１９のカウント値Ｘに1を加算し、上書きする
。
【００７１】
　次に、ステップＰ８７で線幅測定カメラの左右方向の総検出画素数DPXmaxをメモリＭ２
１から読み込んだ後、ステップＰ８８でカウント値Ｘ＞線幅測定カメラの左右方向の総検
出画素数DPXmaxか否かを判断し、可であればステップＰ８９で線幅測定用カウント値Ｃ記
憶用メモリＭ２０の値を読み込み、否であればステップＰ８１に戻る。
【００７２】
　次に、ステップＰ９０で線幅測定用カウント値Ｃを、Ｘ方向のライン上の線幅カウント
値XCy記憶用メモリＭ２３のＹ番目のアドレス位置に上書きした後、ステップＰ９１でメ
モリＭ１８のカウント値Ｙに1を加算し、上書きする。
【００７３】
　次に、ステップＰ９２で線幅測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxをメモリＭ２
２から読み込んだ後、ステップＰ９３でカウント値Ｙ＞線幅測定カメラの上下方向の総検
出画素数DPYmaxか否かを判断し、可であればステップＰ９４でメモリＭ１８のカウント値
Ｙに2を書き込む一方、否であればステップＰ７９に戻る。
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【００７４】
　以上のステップで、上下方向（Ｙ方向）の各左右方向（Ｘ方向）のライン上の線幅に相
当する画素数が求められる。
【００７５】
　次に、ステップＰ９５で各Ｘ方向のライン上の線幅カウント値XCy記憶用メモリＭ２３
の1番目のアドレス位置の値を読み込んだ後、ステップＰ９６で各Ｘ方向のライン上の線
幅カウント値XCy記憶用メモリＭ２３の1番目のアドレス位置の値XC1を、Ｘ方向のライン
上の最大線幅カウント値XCmax記憶用メモリＭ２５に書き込む。
【００７６】
　次に、ステップＰ９７でＸ方向のライン上の最大線幅カウント値XCmacを読み込み、ス
テップＰ９８で各Ｘ方向のライン上の線幅カウント値記憶用メモリＭ２３のＹ番目のアド
レス位置の値を読み込んだ後、ステップＰ９９で各Ｘ方向のライン上の線幅カウント値記
憶用メモリのＹ番目のアドレス位置の値＞Ｘ方向のライン上の最大線幅カウント値XCmax
か否かを判断する。
【００７７】
　次に、ステップＰ９９で可であればステップＰ１００で各Ｘ方向のライン上の線幅カウ
ント値記憶用メモリＭ２３のＹ番目のアドレス位置の値を、Ｘ方向のライン上の最大線幅
カウント値XCmax記憶用メモリＭ２５に上書きすると共に、ステップＰ１０１でメモリＭ
１８のカウント値Ｙに1を加算し、上書きする一方、否であれば直にステップＰ１０１に
移行する。
【００７８】
　次に、ステップＰ１０２で測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxをメモリＭ２２
から読み込んだ後、ステップＰ１０３でカウント値Ｙ＞測定カメラの上下方向の総検出画
素数DPYmaxか否かを判断し、可であればステップＰ１０４でＸ方向のライン上の最大線幅
カウント値XCmaxをメモリＭ２５から読み込む一方、否であればステップＰ９７に戻る。
【００７９】
　以上のステップで、各左右方向（Ｘ方向）のライン上の最大線幅に相当する画素数が求
められる。
【００８０】
　次に、ステップＰ１０５でＸ方向のライン上の最大線幅カウント値XCmaxより線幅LWを
演算し、メモリＭ２６に記憶した後、ステップＰ１０６で基準線幅LWFをメモリＭ２７か
ら読み込み、次いで、ステップＰ１０７で線幅LWより基準線幅LWFを減算して線幅差LWDを
演算し、メモリＭ２８に記憶する。
【００８１】
　次に、ステップＰ１０８で印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込んだ
後、ステップＰ１０９でインキ色ICmの線幅差－インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFR
Rm補正量変換テーブルをメモリＭ２９から読み込み、次いで、ステップＰ１１０でインキ
色ICmの線幅差－インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm補正量変換テーブルを用いて
、線幅差LWDより、印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率補正量を求め
、メモリＭ３０の印刷ユニットＭ用のアドレス位置に記憶する。
【００８２】
　次に、ステップＰ１１１で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRR
mをメモリＭ９から読み込んだ後、ステップＰ１１２で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・
ローラの回転速度比率IFRRmに印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率補
正量を加算し、印刷ユニットＭの目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm
を演算し、メモリＭ３１の印刷ユニットＭ用のアドレス位置に記憶する。
【００８３】
　次に、ステップＰ１１３で印刷ユニットＭの目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速
度比率IFRRmを、インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリ９の印刷ユニッ
トＭ用のアドレス位置に上書きした後、ステップＰ１１４でメモリＭ３のカウント値Ｍに
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１を加算し、上書きする。
【００８４】
　次に、ステップＰ１１５で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１１６でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ７８に戻る。
【００８５】
　以上のステップで、各印刷ユニットの線状部の最大線幅の差に応じて補正された各イン
キ・ツボ・ローラの回転速度比率ＩＦＲＲｍが求められる。
【００８６】
　ステップＰ１、ステップＰ３、ステップＰ３０で否の場合、ステップＰ１１７でメモリ
Ｍ３のカウント値Ｍに１を書き込んだ後、ステップＰ１１８で印刷機の原動モータ用ロー
タリ・エンコーダ４７に接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力を読み込み、メモリＭ３２に
記憶し、次いで、ステップＰ１１９で印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ４７に
接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力より、現在の印刷機の回転速度Ｒを演算し、メモリＭ
３３に記憶する。
【００８７】
　次に、ステップＰ１２０で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRR
mをメモリＭ９から読み込んだ後、ステップＰ１２１で現在の印刷機の回転速度Ｒに印刷
ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRmを乗算し、印刷ユニットＭのイ
ンキ・ツボ・ローラ回転速度IFRmを演算してメモリＭ３４の印刷ユニットＭ用のアドレス
位置に記憶する。
【００８８】
　次に、ステップＰ１２２で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７
０－１～７０－Ｍに、印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを送信した
後、ステップＰ１２３で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置より、
受信確認信号が送信されると、ステップＰ１２４でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算
し、上書きする。
【００８９】
　次に、ステップＰ１２５で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１２６でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ１１８に戻る。以後、これを繰り返すのであ
る。
【００９０】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－１～７０－Ｍへ、
現在の印刷機の回転速度Ｒに応じた各インキ・ツボ・ローラの回転速度ＩＦＲｍが送信さ
れる。
【００９１】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）から第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（Ｍ－Ｎ）
は、図８（ａ）及び図８（ｂ）に示す動作フローにしたがって動作する。
【００９２】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０より、インキ・ツボ・キーの開き量Km
nが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを受信して受信したイ
ンキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ５４に記憶し、その後ステップＰ３でイン
キ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【００９３】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを、目標とするインキ
・ツボ・キーの開き量（位置）記憶用メモリＭ５５に書き込んだ後、ステップＰ５でカウ
ンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶し、その後ステップＰ６でカウンタ
６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの開き量（位置）を演算し、メモリＭ
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５７に記憶する。
【００９４】
　次に、ステップＰ７で目標とするインキ・ツボ・キーの位置＝現在のインキ・ツボ・キ
ーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１に戻り、否であればステップＰ８で目
標とするインキ・ツボ・キーの位置＞現在のインキ・ツボ・キーの位置か否かを判断する
。
【００９５】
　ステップＰ８で可であればステップＰ９でインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ
６２に正転指令を出力し、否であればステップＰ１０でインキ・ツボ・キー駆動用モータ
・ドライバ６２に逆転指令を出力する。
【００９６】
　次に、ステップＰ１１でカウンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶した
後、ステップＰ１２でカウンタ６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの位置
を演算し、メモリＭ５７に記憶する。
【００９７】
　次に、ステップＰ１３で現在のインキ・ツボ・キーの位置＝目標とするインキ・ツボ・
キーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１４でインキ・ツボ・キー駆動用モー
タ・ドライバ６２に停止指令を出力した後、ステップＰ１に戻り、否であればステップＰ
１１に戻る。以後、これを繰り返す。
【００９８】
　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置から第Ｍのインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置は、図９に示す動作フローにしたがって動作する。
【００９９】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０よりインキ・ツボ・ローラの回転速度
IFRmが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを受信して受
信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRm記憶用メモリＭ７４に記憶し、その後ステッ
プＰ３でインキ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【０１００】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを、目標とするイ
ンキ・ツボ・ローラの回転速度記憶用メモリＭ７５に書き込み、記憶した後、ステップＰ
５で目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度をメモリＭ７５から読み込む。
【０１０１】
　次に、ステップＰ６でインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ・ドライバ８０に、目標とす
るインキ・ツボ・ローラの回転速度の回転速度指令を出力してステップＰ１に戻る。以後
、これを繰り返す。
【０１０２】
　このようにして本実施例では、印刷された線状部の最大幅を線幅測定カメラ４４で測定
し、その測定結果に応じてインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・ローラ回
転速度制御装置７０－１～７０－Ｍ）がモータ７９を駆動制御して、インキ・ツボ・ロー
ラ４の回転速度を自動で調整するようにしたので、インキ供給量の過不足により、印刷さ
れる絵柄部分の周辺にインキがはみ出したり、絵柄部分の中に印刷されない部分ができる
等の不具合が未然に回避できる。依って、オペレータの負担を軽減すると共に、手動によ
る調整ミスを回避して損紙の発生量を削減することができる。
【実施例２】
【０１０３】
　図１０（ａ）及び図１０（ｂ）は本発明の実施例２を示すインキ供給量制御装置の制御
ブロック図、図１１はインキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図、図１２はイ
ンキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図、図１３（ａ）乃至図１３（ｃ）
はインキ供給量制御装置の動作フロー図、図１４（ａ）乃至図１４（ｄ）はインキ供給量
制御装置の動作フロー図、図１５（ａ）乃至図１５（ｄ）はインキ供給量制御装置の動作
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フロー図、図１６はインキ供給量制御装置の動作フロー図、図１７（ａ）及び図１７（ｂ
）はインキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図、図１８はインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置の動作フロー図である。
【０１０４】
　これは、実施例１におけるインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置７０－１～７０－Ｍ）が、印刷された線状部の最大幅に応じてインキ・
ツボ・ローラ４の回転速度を自動で調整することに代えて、印刷された線状部の平均幅に
応じてインキ・ツボ・キー３（３－１～３－Ｎ）の開き量を自動で調整するようにした例
である。
【０１０５】
　即ち、インキ供給量制御装置３０は、図１０（ａ）及び図１０（ｂ）に示すように、Ｃ
ＰＵ３１とＲＡＭ３２とＲＯＭ３３と各入出力装置３４～３６，３８とインタフェース３
７とが共にＢＵＳ線３９で接続されてなる。また、このＢＵＳ線３９には、印刷ユニット
Ｍのインキ色ICm記憶用メモリＭ１と各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率I
Rmn記憶用メモリＭ２とカウント値Ｍ記憶用メモリＭ３とカウント値Ｎ記憶用メモリＭ４
と絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブル記憶用メモリＭ５と各インキ・ツ
ボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ６とインキ・ツボ・キーの総数Nmax記憶用メモリＭ
７と基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFm記憶用メモリＭ８とインキ・ツボ
・ローラの回転速度比率IFRRFm記憶用メモリＭ９と印刷ユニット総数Mmax記憶用メモリＭ
１０とが接続される。
【０１０６】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタの値
記憶用メモリＭ１１と線幅測定カメラの天地方向の現在位置記憶用メモリＭ１２と線幅測
定カメラによって測定すべき線状部の天地方向の位置記憶用メモリＭ１３と線幅測定カメ
ラの左右方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メモリＭ１４と線幅測定カメラの左右
方向の現在位置記憶用メモリＭ１５と線幅測定カメラによって測定すべき線状部の左右方
向の位置記憶用メモリＭ１６と二値化された画像信号用フレーム・メモリＭ１７とカウン
ト値Ｙ記憶用メモリＭ１８とカウント値Ｘ記憶用メモリＭ１９と線幅測定用カウント値Ｃ
記憶用メモリＭ２０とが接続される。
【０１０７】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線幅測定カメラの左右方向の総検出画素数ＤPXmax記憶用
メモリＭ２１と線幅測定カメラの上下方向の総検出画素数ＤPYmax記憶用メモリＭ２２とX
方向のライン上の線幅カウント値XCｙ記憶用メモリＭ２３とＸ方向のライン上の線幅カウ
ント値XCｙの合計値XCS記憶用メモリＭ３５とＸ方向のライン上の線幅カウント値XCｙの
平均値XCA記憶用メモリＭ３６と線幅LW記憶用メモリＭ２６と基準線幅LWF記憶用メモリＭ
２７と線幅差LWD記憶用メモリＭ２８とが接続される。
【０１０８】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線幅差－インキ・ツボ・キーの開き量Kmnの補正比率変換
テーブル記憶用メモリＭ３７とインキ・ツボ・キーの開き量Kmnの補正比率記憶用メモリ
Ｍ３８と目標とするインキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ３９と印刷機の原動
モータ用ロータリ・エンコーダに接続されたＡ/Ｄ変換器の出力記憶用メモリＭ３２と現
在の印刷機の回転速度Ｒ記憶用メモリＭ３３とインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRm記憶
用メモリＭ３４とが接続される。
【０１０９】
　入出力装置３４には、キーボード等の入力装置４０とＣＲＴやディスプレイ等の表示器
４１とプリンタやフロッピーディスク（登録商標）ドライブ等の出力装置４２とが接続さ
れる。また、入出力装置３５には二値化用ＯＰアンプ４３を介して線幅測定用の線幅測定
カメラ（幅測定手段）４４が接続される。また、入出力装置３６にはＡ／Ｄ変換器４５及
びＦ／Ｖ変換器４６を介して印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ４７が接続され
る。
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【０１１０】
　入出力装置３８には、線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０を介して線幅測
定用天地方向移動用モータ９１が接続されると共に線幅測定カメラの天地方向の現在位置
測定用カウンタ９２を介して前記モータ９１に駆動連結された線幅測定用天地方向移動用
モータ用ロータリ・エンコーダ９３が接続される。また、線幅測定カメラの天地方向原点
位置検出器９４が接続される。
【０１１１】
　更に、入出力装置３８には、線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５を介して
線幅測定用左右方向移動用モータ９６が接続されると共に線幅測定カメラの左右方向の現
在位置測定用カウンタ９７を介して前記モータ９６に駆動連結された線幅測定用左右方向
移動用モータ用ロータリ・エンコーダ９８が接続される。また、線幅測定カメラの左右方
向原点位置検出器９９が接続される。
【０１１２】
　そして、インタフェース３７には、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開
き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量
制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と、第１（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制
御装置７０－１～第Ｍ（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０
－Ｍとが接続される。
【０１１３】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)は、
図１１に示すように、ＣＰＵ５１とＲＡＭ５２とＲＯＭ５３との他に、受信したインキ・
ツボ・キーの開き量記憶用メモリＭ５４，目標とするインキ・ツボ・キーの開き量記憶用
メモリＭ５５，カウンタのカウント値記憶用メモリＭ５６，現在のインキ・ツボ・キーの
開き量記憶用メモリＭ５７が、入出力装置５８及びインタフェース５９と共にＢＵＳ線６
０で接続されてなる。
【０１１４】
　入出力装置５８には、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６１がインキ・ツボ・キー駆動
用モータ・ドライバ６２を介して接続されると共に、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６
１に駆動連結されたインキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ６３がカウ
ンタ６４を介して接続される。また、インキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エン
コーダ６３の検出信号はインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ６２にも入力される
。そして、インタフェース５９に上述したインキ供給量制御装置３０が接続される。
【０１１５】
　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・
ローラ回転速度制御装置７０－Ｍは、図１２に示すように、ＣＰＵ７１とＲＡＭ７２とＲ
ＯＭ７３との他に、受信したインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７４，目標と
するインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７５が、入出力装置７６及びインタフ
ェース７７と共にＢＵＳ線７８で接続されてなる。
【０１１６】
　入出力装置７６には、インキ・ツボ・ローラ駆動用モータ７９がインキ・ツボ・ローラ
駆動用モータ・ドライバ８０を介して接続されると共に、インキ・ツボ・ローラ駆動用モ
ータ７９に駆動連結されたインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８
１がＦ／Ｖ変換器８２及びＡ／Ｄ変換器８３を介して接続される。また、インキ・ツボ・
ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８１の検出信号はインキ・ツボ・ローラ駆動
用モータ・ドライバ８０にも入力される。そして、インタフェース７７に上述したインキ
供給量制御装置３０が接続される。
【０１１７】
　そして、本実施例では、前記インキ供給量制御装置３０（厳密には、第１の印刷ユニッ
トの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの
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第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と第１のインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－Ｍを含
む）により、印刷された紙Ｗの線状部の平均幅を測定する幅測定手段としての線幅測定カ
メラ４４の測定結果に応じて、前述した各色の印刷ユニット内のインキ供給装置における
インキ・ツボ・キー３（３－１～３－ｎ）の開き量をそれぞれ自動で調整（補正）し得る
ようになっている。
【０１１８】
　前記線幅測定カメラ４４は、ＣＣＤカメラ等からなり、機外の検査装置本体（図示略）
上に、天地方向移動用モータと左右方向移動用モータ等により、天地及び左右方向に移動
可能に設けられる。そして、図３８（ａ）～図３８（ｃ）に示すように、検査装置本体上
に載せられた紙（印刷部材）Ｗにおける線状部（図中ハッチング領域）の平均幅を直接測
定し得るようになっている（詳しくは後述する動作フロー図の説明参照）。尚、図３８（
ａ）～図３８（ｃ）中ＬＷＦは基準線幅である。
【０１１９】
　このように構成されるため、インキ供給量制御装置３０は、図１３（ａ）乃至図１３（
ｃ），図１４（ａ）乃至図１４（ｄ），図１５（ａ）乃至図１５（ｄ），図１６に示す動
作フローにしたがって動作する。
【０１２０】
　先ず、ステップＰ１で印刷ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応
する範囲の絵柄面積率IRmnが入力されたか否かを判断し、可であればステップＰ２で印刷
ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnを
入力し、メモリＭ１及びＭ２に記憶する一方、否であればステップＰ３に移行する。
【０１２１】
　次に、ステップＰ３でインキ・プリセット・スイッチがONされたか否かを判断し、可で
あればステップＰ４でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込み、否であればステップＰ
３０に移行する。
【０１２２】
　次に、ステップＰ５でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ６で
印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込み、次いで、ステップＰ７でイン
キ色ICmに対応する絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルをメモリＭ５か
ら読み込む。
【０１２３】
　次に、ステップＰ８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の
絵柄面積率IＲmnをメモリＭ２から読み込んだ後、ステップＰ９でインキ色ICmに対応する
絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルを用いて、印刷ユニットＭのＮ番目
のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnより、印刷ユニットＭのＮ番目の
インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを求め、各インキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリ
Ｍ６の印刷ユニットＭのＮ番目のアドレス位置に記憶する。
【０１２４】
　次に、ステップＰ１０でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ１１で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７から読み込み
、次いで、ステップＰ１２でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数
Nmaxか否かを判断する。
【０１２５】
　次に、ステップＰ１２で可であればステップＰ１３でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
加算し、上書きする一方、否であればステップＰ６に戻る。この後、ステップＰ１４で印
刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ステップＰ１５でカウント値Ｍ＞
印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【０１２６】
　次に、ステップＰ１５で可であればステップＰ１６でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
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書き込む一方、否であればステップＰ５に戻る。この後、ステップＰ１７でメモリＭ４の
カウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ１８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・
ツボ・キーの開き量KmnをメモリＭ６から読み込む。
【０１２７】
　次に、ステップＰ１９で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置
に、インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを送信した後、ステップＰ２０で印刷ユニットＭの
Ｎ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置より受信確認信号が送信されると、ステップ
Ｐ２１でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きする。
【０１２８】
　次に、ステップＰ２２で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７
から読み込んだ後、ステップＰ２３でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キ
ーの総数Nmaxか否かを判断し、可であればステップＰ２４で印刷ユニットＭのインキ色IC
mをメモリＭ１から読み込む一方、否であればステップＰ１８に戻る。
【０１２９】
　次に、ステップＰ２５でインキ色ICmに対応する基準のインキ・ツボ・ローラの回転速
度比率IFRRFmをメモリＭ８から読み込んだ後、ステップＰ２６でインキ色ICmに対応する
基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFmを、インキ・ツボ・ローラの回転速度
比率IFRRm記憶用メモリＭ９の印刷ユニットM用のアドレスに書き込む。
【０１３０】
　次に、ステップＰ２７でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ２８で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ２
９でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステップＰ３０に
移行する一方、否であればステップＰ１７に戻る。
【０１３１】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～５０－（
Ｍ－Ｎ）へ、各インキ・ツボ・キーの開き量Ｋｍｎが送信されると共に、各インキ・ツボ
・ローラの回転速度比率IFRRmのプリセット値が求められる。
【０１３２】
　次に、ステップＰ３０で線幅測定スイッチがONされたか否かを判断し、可であればステ
ップＰ３１ａでメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込むと共にステップＰ３１ｂでメモ
リＭ４のカウント値Ｎに１を書き込む一方、否であればステップＰ１２３に移行する。
【０１３３】
　次に、ステップＰ３２で線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２の値
を読込み、メモリＭ１１に記憶した後、ステップＰ３３で読込んだ線幅測定カメラの天地
方向の現在位置測定用カウンタ９２の値より、線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置
を演算し、メモリＭ１２に記憶する。
【０１３４】
　次に、ステップＰ３４で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の
線状部の天地方向の位置を、メモリＭ１３から読込んだ後、ステップＰ３５で線幅測定カ
メラ４４の天地方向の現在位置＝線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ
番目の線状部の天地方向の位置か否かを判断し、可であればステップＰ４９に移行する一
方、否であればステップＰ３６で線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置＜線幅測定カ
メラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置か否かを判断
する。
【０１３５】
　次に、ステップＰ３６で可であればステップＰ３７で線幅測定用天地方向移動用モータ
・ドライバ９０に正転指令を出力した後、ステップＰ３８で線幅測定カメラの天地方向の
現在位置測定用カウンタ９２の値を読込み、メモリＭ１１に記憶する。
【０１３６】
　次に、ステップＰ３９で読込んだ線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ
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９２の値より、線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置を演算し、メモリＭ１２に記憶
した後、ステップＰ４０で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の
線状部の天地方向の位置をメモリＭ１３から読込む。
【０１３７】
　次に、ステップＰ４１で線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置か否かを判断し、可
であればステップＰ４２で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０への正転指令
出力を停止した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であればステップＰ３８に戻る。
【０１３８】
　次に、ステップＰ３６で否であればステップＰ４３で線幅測定用天地方向移動用モータ
・ドライバ９０に逆転指令を出力した後、ステップＰ４４で線幅測定カメラの天地方向の
現在位置測定用カウンタ９２の値を読込み、メモリＭ１１記憶する。
【０１３９】
　次に、ステップＰ４５で読込んだ線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ
９２の値より、線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置を演算し、メモリＭ１２に記憶
した後、ステップＰ４６で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の
線状部の天地方向の位置をメモリＭ１３から読込む。
【０１４０】
　次に、ステップＰ４７で線幅測定カメラ４４の天地方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置か否かを判断し、可
であればステップＰ４８で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０への逆転指令
出力を停止した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であればステップＰ４４に戻る。
【０１４１】
　次に、ステップＰ４９で線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７の値
を読込み、メモリＭ１４に記憶した後、ステップＰ５０で読込んだ線幅測定カメラの左右
方向の現在位置測定用カウンタ９７の値より、線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置
を演算し、メモリＭ１５に記憶する。
【０１４２】
　次に、ステップＰ５１で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の
線状部の左右方向の位置を、メモリＭ１６から読込んだ後、ステップＰ５２で線幅測定カ
メラ４４の左右方向の現在位置＝線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ
番目の線状部の左右方向の位置か否かを判断し、可であればステップＰ６６に移行する一
方、否であればステップＰ５３で線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置＜線幅測定カ
メラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置か否かを判断
する。
【０１４３】
　次に、ステップＰ５３で可であればステップＰ５４で線幅測定用左右方向移動用モータ
・ドライバ９５に正転指令を出力した後、ステップＰ５５で線幅測定カメラの左右方向の
現在位置測定用カウンタ９７の値を読込み、メモリＭ１４に記憶する。
【０１４４】
　次に、ステップＰ５６で読込んだ線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ
９７の値より、線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置を演算し、メモリＭ１５に記憶
した後、ステップＰ５７で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の
線状部の左右方向の位置をメモリＭ１６から読込む。
【０１４５】
　次に、ステップＰ５８で線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置か否かを判断し、可
であればステップＰ５９で線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５への正転指令
出力を停止した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であればステップＰ５５に戻る。
【０１４６】
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　次に、ステップＰ５３で否であればステップＰ６０で線幅測定用左右方向移動用モータ
・ドライバ９５に逆転指令を出力した後、ステップＰ６１で線幅測定カメラの左右方向の
現在位置測定用カウンタ９７の値を読込み、メモリＭ１４に記憶する。
【０１４７】
　次に、ステップＰ６２で読込んだ線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ
９７の値より、線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置を演算し、メモリＭ１５に記憶
した後、ステップＰ６３で線幅測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の
線状部の左右方向の位置をメモリＭ１６から読込む。
【０１４８】
　次に、ステップＰ６４で線幅測定カメラ４４の左右方向の現在位置＝線幅測定カメラに
よって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置か否かを判断し、可
であればステップＰ６５で線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５への逆転指令
出力を停止した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であればステップＰ６１に戻る。
【０１４９】
　次に、ステップＰ６６で線幅測定カメラ４４に測定信号を出力した後、ステップＰ６７
ａで線幅測定カメラ４４からの2値化された画像信号を入力し、フレーム・メモリＭ１７
のインキ色ICmのＮ番目用のアドレス位置に記憶する。
【０１５０】
　次に、ステップＰ６７ｂでメモリＭ４のカウント値Ｎに1を加算し、上書きした後、ス
テップＰ６７ｃで各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数ＮmaxをメモリＭ７から読
み込む。次いで、ステップＰ６７ｄでカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キ
ーの総数Ｎmaxか否かを判断し、可であればステップＰ６８に移行する一方、否であれば
ステップＰ３２に戻る。
【０１５１】
　次に、ステップＰ６８でメモリＭ３のカウント値Ｍに1を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ６９で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ７
０でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【０１５２】
　次に、ステップＰ７０で可であればステップＰ７１で線幅測定用左右方向移動用モータ
・ドライバ９５に逆転指令を出力する一方、否であればステップＰ３１ｂに戻る。
【０１５３】
　次に、ステップＰ７２で線幅測定カメラ４４の左右方向原点位置検出器９９の出力がON
されると、ステップＰ７３で線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５への逆転指
令出力を停止し、次いで、ステップＰ７４で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ
９０に逆転指令を出力する。
【０１５４】
　次に、ステップＰ７５で線幅測定カメラ４４の天地方向原点位置検出器９４の出力がON
されると、ステップＰ７６で線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０への逆転指
令出力が停止される。
【０１５５】
　以上のステップで、各インキ色ＩＣｍの各インキ・ツボ・キーに対応した線状部の、線
幅測定カメラ４４からの２値化された画像信号が入力される。
【０１５６】
　次に、ステップＰ７７ａでメモリＭ３のカウント値Ｍに1を書き込み、ステップＰ７７
ｂでメモリＭ４のカウント値Ｎに1を書き込み、ステップＰ７８でメモリＭ１８のカウン
ト値Ｙに1を書き込み、ステップＰ７９でメモリＭ１９のカウント値Ｘに1を書き込んだ後
、ステップＰ８０で線幅測定用カウント値Ｃ記憶用メモリＭ２０に、0を書き込む。
【０１５７】
　次に、ステップＰ８１で印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込み、次
いで、ステップＰ８２でフレーム・メモリＭ１７内のインキ色ICmのＮ番目用の(X,Y)のア
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ドレスの画像データIxyを読み込んだ後、ステップＰ８３で画像データIxyは１か否かを判
断する。
【０１５８】
　次に、ステップＰ８３で可であればステップＰ８４で線幅測定用カウント値Ｃをメモリ
Ｍ２０から読み込む一方、否であればステップＰ８６に移行する。次に、ステップＰ８５
で線幅測定用カウント値Ｃに1を加算して線幅測定用カウント値Ｃ記憶用メモリＭ２０に
上書きした後、ステップＰ８６でメモリＭ１９のカウント値Ｘに1を加算し、上書きする
。
【０１５９】
　次に、ステップＰ８７で線幅測定カメラの左右方向の総検出画素数DPXmaxをメモリＭ２
１から読み込んだ後、ステップＰ８８でカウント値Ｘ＞線幅測定カメラの左右方向の総検
出画素数DPXmaxか否かを判断し、可であればステップＰ８９で線幅測定用カウント値Ｃ記
憶用メモリＭ２０の値を読み込み、否であればステップＰ８１に戻る。
【０１６０】
　次に、ステップＰ９０で線幅測定用カウント値Ｃを、Ｘ方向のライン上の線幅カウント
値XCy記憶用メモリＭ２３のＹ番目のアドレス位置に上書きした後、ステップＰ９１でメ
モリＭ１８のカウント値Ｙに1を加算し、上書きする。
【０１６１】
　次に、ステップＰ９２で線幅測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxをメモリＭ２
２から読み込んだ後、ステップＰ９３でカウント値Ｙ＞線幅測定カメラの上下方向の総検
出画素数DPYmaxか否かを判断し、可であればステップＰ９４でＸ方向のライン上の線幅カ
ウント値XCｙの合計値XCS記憶用メモリＭ３５を初期化する一方、否であればステップＰ
７９に戻る。
【０１６２】
　以上のステップで、上下方向（Ｙ方向）の各左右方向（Ｘ方向）のライン上の線幅に相
当する画素数が求められる。
【０１６３】
　次に、ステップＰ９５でメモリＭ１８のカウント値Ｙに１を書き込んだ後、ステップＰ
９６でＸ方向のライン上の線幅カウント値XCｙ記憶用メモリＭ２３のＹ番目のアドレス位
置の値を読み込み、次いで、ステップＰ９７でＸ方向のライン上の線幅カウント値XCｙの
合計値XCSをメモリＭ３５から読み込む。
【０１６４】
　次に、ステップＰ９８でＸ方向のライン上の線幅カウント値XCｙの合計値XCSに、Ｘ方
向のライン上の線幅カウント値XCｙ記憶用メモリＭ２３のＹ番目のアドレス位置の値を加
算し、Ｘ方向のライン上の線幅カウント値XCｙの合計値XCS記憶用メモリＭ３５に上書き
した後、ステップＰ９９でメモリＭ１８のカウント値Ｙに１を加算し、上書きする。
【０１６５】
　次に、ステップＰ１００で測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxをメモリＭ２２
から読み込んだ後、ステップＰ１０１でカウント値Ｙ＞測定カメラの上下方向の総検出画
素数DPYmaxか否かを判断し、可であればステップＰ１０２でＸ方向のライン上の線幅カウ
ント値XCｙの合計値XCSをメモリＭ３５から読み込む一方、否であればステップＰ９６に
戻る。
【０１６６】
　次に、ステップＰ１０３で測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxをメモリＭ２２
から読み込んだ後、ステップＰ１０４でＸ方向のライン上の線幅カウント値XCｙの合計値
XCSを測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxで除算し、Ｘ方向のライン上の線幅カ
ウント値XCｙの平均値XCAを演算してメモリＭ３６に記憶する。
【０１６７】
　以上のステップで、各左右方向（Ｘ方向）のライン上の平均線幅に相当する画素数が求
められる。
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【０１６８】
　次に、ステップＰ１０５でＸ方向のライン上の線幅カウント値XCｙの平均値XCAより、
線幅LWを演算し、メモリＭ２６に記憶した後、ステップＰ１０６で基準線幅LWFをメモリ
Ｍ２７から読み込み、次いで、ステップＰ１０７で線幅LWより基準線幅LWFを減算し、線
幅差LWDを演算してメモリＭ２８に記憶する。
【０１６９】
　次に、ステップＰ１０８で印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込んだ
後、ステップＰ１０９でインキ色ICmの線幅差－インキ・ツボ・キーの開き量Kmの補正比
率変換テーブルをメモリＭ３７から読み込み、次いで、ステップＰ１１０でインキ色ICm
の線幅差－インキ・ツボ・キーの開き量Kmの補正比率変換テーブルを用いて、線幅差LWD
より、印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Kmnの補正比率を求め、メ
モリＭ３８に記憶する。
【０１７０】
　次に、ステップＰ１１２で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Kmn
に印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Kmnの補正比率を乗算し、目標
とする印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを求めてメモリＭ３９
の印刷ユニットＭのＮ番目用のアドレス位置に記憶する。
【０１７１】
　次に、ステップＰ１１３で目標とする印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの
開き量Kmnを、インキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ６の印刷ユニットＭのＮ番
目のアドレス位置に記憶した後、ステップＰ１１４で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・
ツボ・キー開き量制御装置に、印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Km
nを送信する。
【０１７２】
　次に、ステップＰ１１５で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装
置より受信確認信号が送信されると、ステップＰ１１６でメモリＭ４のカウント値Ｎに１
を加算し、上書きし、次いで、ステップＰ１１７でインキ・ツボ・キーの総数Ｎmaxをメ
モリＭ７から読み込む。
【０１７３】
　次に、ステップＰ１１８でカウント値Ｎ＞インキ・ツボ・キーの総数Ｎmaxか否かを判
断し、可であればステップＰ１１９でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きす
る一方、否であればステップＰ７８に戻る。
【０１７４】
　次に、ステップＰ１２０で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１２１でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ７７ｂに戻る。
【０１７５】
　以上のステップで、各印刷ユニットの各インキ・ツボ・キーの開き量Ｋｍｎが、それぞ
れに対応する線状部の平均線幅の差に応じて補正された開き量に設定される。
【０１７６】
　ステップＰ１、ステップＰ３、ステップＰ３０で否の場合、ステップＰ１２２でメモリ
Ｍ３のカウント値Ｍに１を書き込んだ後、ステップＰ１２３で印刷機の原動モータ用ロー
タリ・エンコーダ４７に接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力を読み込み、メモリＭ３２に
記憶し、次いで、ステップＰ１２４で印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ４７に
接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力より、現在の印刷機の回転速度Ｒを演算し、メモリＭ
３３に記憶する。
【０１７７】
　次に、ステップＰ１２５で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRR
mをメモリＭ９から読み込んだ後、ステップＰ１２６で現在の印刷機の回転速度Ｒに印刷
ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRmを乗算し、印刷ユニットＭのイ
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ンキ・ツボ・ローラ回転速度IFRmを演算してメモリＭ３４の印刷ユニットＭ用のアドレス
位置に記憶する。
【０１７８】
　次に、ステップＰ１２７で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置に
、印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを送信した後、ステップＰ１２
８で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置より、受信確認信号が送信
されると、ステップＰ１２９でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きする。
【０１７９】
　次に、ステップＰ１３０で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１３１でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ１２３に戻る。以後、これを繰り返すのであ
る。
【０１８０】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・ローラ回転制御装置７０－１～７０－Ｍへ、現在
の印刷機の回転速度Ｒに応じた各インキ・ツボ・ローラの回転速度比率ＩＦＲＲｍが求め
られる。
【０１８１】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）から第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（Ｍ－Ｎ）
は、図１７（ａ）及び図１７（ｂ）に示す動作フローにしたがって動作する。
【０１８２】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０より、インキ・ツボ・キーの開き量Km
nが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを受信して受信したイ
ンキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ５４に記憶し、その後ステップＰ３でイン
キ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【０１８３】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを、目標とするインキ
・ツボ・キーの開き量（位置）記憶用メモリＭ５５に書き込んだ後、ステップＰ５でカウ
ンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶し、その後ステップＰ６でカウンタ
６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの開き量（位置）を演算し、メモリＭ
５７に記憶する。
【０１８４】
　次に、ステップＰ７で目標とするインキ・ツボ・キーの位置＝現在のインキ・ツボ・キ
ーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１に戻り、否であればステップＰ８で目
標とするインキ・ツボ・キーの位置＞現在のインキ・ツボ・キーの位置か否かを判断する
。
【０１８５】
　ステップＰ８で可であればステップＰ９でインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ
６２に正転指令を出力し、否であればステップＰ１０でインキ・ツボ・キー駆動用モータ
・ドライバ６２に逆転指令を出力する。
【０１８６】
　次に、ステップＰ１１でカウンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶した
後、ステップＰ１２でカウンタ６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの位置
を演算し、メモリＭ５７に記憶する。
【０１８７】
　次に、ステップＰ１３で現在のインキ・ツボ・キーの位置＝目標とするインキ・ツボ・
キーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１４でインキ・ツボ・キー駆動用モー
タ・ドライバ６２に停止指令を出力した後、ステップＰ１に戻り、否であればステップＰ
１１に戻る。以後、これを繰り返す。
【０１８８】
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　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置から第Ｍのインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置は、図１８に示す動作フローにしたがって動作する。
【０１８９】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０よりインキ・ツボ・ローラの回転速度
IFRmが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを受信して受
信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRm記憶用メモリＭ７４に記憶し、その後ステッ
プＰ３でインキ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【０１９０】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを、目標とするイ
ンキ・ツボ・ローラの回転速度記憶用メモリＭ７５に書き込み、記憶した後、ステップＰ
５で目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度をメモリＭ７５から読み込む。
【０１９１】
　次に、ステップＰ６でインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ・ドライバ８０に、目標とす
るインキ・ツボ・ローラの回転速度の回転速度指令を出力してステップＰ１に戻る。以後
、これを繰り返す。
【０１９２】
　このようにして本実施例では、印刷された線状部の平均幅を線幅測定カメラ４４で測定
し、その測定結果に応じてインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・キー開き
量制御装置５０－（１－１）～５０－（Ｍ－Ｎ））がモータ６１を駆動制御して、インキ
・ツボ・キー３（３－１～３－ｎ）の開き量を自動で調整するようにしたので、インキ供
給量の過不足により、印刷される絵柄部分の周辺にインキがはみ出したり、絵柄部分の中
に印刷されない部分ができる等の不具合が未然に回避できる。依って、オペレータの負担
を軽減すると共に、手動による調整ミスを回避して損紙の発生量を削減することができる
。
【実施例３】
【０１９３】
　図１９（ａ）及び図１９（ｂ）は本発明の実施例３を示すインキ供給量制御装置の制御
ブロック図、図２０はインキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図、図２１はイ
ンキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図、図２２（ａ）乃至図２２（ｃ）
はインキ供給量制御装置の動作フロー図、図２３（ａ）乃至図２３（ｄ）はインキ供給量
制御装置の動作フロー図、図２４（ａ）乃至図２４（ｃ）はインキ供給量制御装置の動作
フロー図、図２５はインキ供給量制御装置の動作フロー図、図２６（ａ）及び図２６（ｂ
）はインキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図、図２７はインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置の動作フロー図である。
【０１９４】
　これは、実施例１におけるインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置７０－１～７０－Ｍ）が、印刷された線状部の最大幅に応じてインキ・
ツボ・ローラ４の回転速度を自動で調整することに代えて、印刷された線状部の面積に応
じてインキ・ツボ・ローラ４の回転速度を自動で調整するようにした例である。
【０１９５】
　即ち、インキ供給量制御装置３０は、図１９（ａ）及び図１９（ｂ）に示すように、Ｃ
ＰＵ３１とＲＡＭ３２とＲＯＭ３３と各入出力装置３４～３６，３８Ａとインタフェース
３７とが共にＢＵＳ線３９で接続されてなる。また、このＢＵＳ線３９には、印刷ユニッ
トＭのインキ色ICm記憶用メモリＭ１と各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積
率IRmn記憶用メモリＭ２とカウント値Ｍ記憶用メモリＭ３とカウント値Ｎ記憶用メモリＭ
４と絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブル記憶用メモリＭ５と各インキ・
ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ６とインキ・ツボ・キーの総数Nmax記憶用メモリ
Ｍ７と基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFm記憶用メモリＭ８とインキ・ツ
ボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリＭ９と印刷ユニット総数Mmax記憶用メモリ
Ｍ１０とが接続される。
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【０１９６】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウン
タの値記憶用メモリＭ１１ａと線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置記憶用メモリ
Ｍ１２ａと線状部面積測定カメラによって測定すべき線状部の天地方向の位置記憶用メモ
リＭ１３Ａａと線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メ
モリＭ１４Ａａと線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置記憶用メモリＭ１５Ａａと
線状部面積測定カメラによって測定すべき線状部の左右方向の位置記憶用メモリＭ１６Ａ
ａと二値化された画像信号用フレーム・メモリＭ１７と印刷部の面積測定用カウント値IA
C記憶用メモリＭ４０とカウント値Ｙ記憶用メモリＭ１８とカウント値Ｘ記憶用メモリＭ
１９とが接続される。
【０１９７】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線状部面積測定カメラの左右方向の総検出画素数ＤPXmax
記憶用メモリＭ２１Ａａと線状部面積測定カメラの上下方向の総検出画素数ＤPYmax記憶
用メモリＭ２２Ａａと印刷部の面積IA記憶用メモリＭ４１と印刷部の基準面積IAF記憶用
メモリＭ４２と印刷部の面積差IAD記憶用メモリＭ４３と面積差－インキ・ツボ・ローラ
の回転速度比率IFRRm補正量変換テーブル記憶用メモリＭ４４とが接続される。
【０１９８】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、インキ・ツボ・ローラの回転速度比率補正量記憶用メモリ
Ｍ３０と目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリＭ３１と印
刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダに接続されたＡ/Ｄ変換器の出力記憶用メモリ
Ｍ３２と現在の印刷機の回転速度Ｒ記憶用メモリＭ３３とインキ・ツボ・ローラの回転速
度IFRm記憶用メモリＭ３４とが接続される。
【０１９９】
　入出力装置３４には、キーボード等の入力装置４０とＣＲＴやディスプレイ等の表示器
４１とプリンタやフロッピーディスク（登録商標）ドライブ等の出力装置４２とが接続さ
れる。また、入出力装置３５には二値化用ＯＰアンプ４３を介して線状部面積測定用の線
状部面積測定カメラ（面積定手段）４４Ａが接続される。また、入出力装置３６にはＡ／
Ｄ変換器４５及びＦ／Ｖ変換器４６を介して印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ
４７が接続される。
【０２００】
　入出力装置３８Ａには、線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０Ａを介
して線状部面積測定用天地方向移動用モータ９１Ａが接続されると共に線状部面積測定カ
メラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａを介して前記モータ９１Ａに駆動連結さ
れた線状部面積測定用天地方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ９３Ａが接続される
。また、線状部面積測定カメラの天地方向原点位置検出器９４Ａが接続される。
【０２０１】
　更に、入出力装置３８Ａには、線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５
Ａ介して線状部面積測定用左右方向移動用モータ９６Ａが接続されると共に線状部面積測
定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａを介して前記モータ９６Ａに駆動連
結された線状部面積測定用左右方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ９８Ａが接続さ
れる。また、線状部面積測定カメラの左右方向原点位置検出器９９Ａが接続される。
【０２０２】
　そして、インタフェース３７には、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開
き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量
制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と、第１（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制
御装置７０－１～第Ｍ（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０
－Ｍとが接続される。
【０２０３】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)は、
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図２０に示すように、ＣＰＵ５１とＲＡＭ５２とＲＯＭ５３との他に、受信したインキ・
ツボ・キーの開き量記憶用メモリＭ５４，目標とするインキ・ツボ・キーの開き量記憶用
メモリＭ５５，カウンタのカウント値記憶用メモリＭ５６，現在のインキ・ツボ・キーの
開き量記憶用メモリＭ５７が、入出力装置５８及びインタフェース５９と共にＢＵＳ線６
０で接続されてなる。
【０２０４】
　入出力装置５８には、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６１がインキ・ツボ・キー駆動
用モータ・ドライバ６２を介して接続されると共に、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６
１に駆動連結されたインキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ６３がカウ
ンタ６４を介して接続される。また、インキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エン
コーダ６３の検出信号はインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ６２にも入力される
。そして、インタフェース５９に上述したインキ供給量制御装置３０が接続される。
【０２０５】
　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・
ローラ回転速度制御装置７０－Ｍは、図２１に示すように、ＣＰＵ７１とＲＡＭ７２とＲ
ＯＭ７３との他に、受信したインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７４，目標と
するインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７５が、入出力装置７６及びインタフ
ェース７７と共にＢＵＳ線７８で接続されてなる。
【０２０６】
　入出力装置７６には、インキ・ツボ・ローラ駆動用モータ７９がインキ・ツボ・ローラ
駆動用モータ・ドライバ８０を介して接続されると共に、インキ・ツボ・ローラ駆動用モ
ータ７９に駆動連結されたインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８
１がＦ／Ｖ変換器８２及びＡ／Ｄ変換器８３を介して接続される。また、インキ・ツボ・
ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８１の検出信号はインキ・ツボ・ローラ駆動
用モータ・ドライバ８０にも入力される。そして、インタフェース７７に上述したインキ
供給量制御装置３０が接続される。
【０２０７】
　そして、本実施例では、前記インキ供給量制御装置３０（厳密には、第１の印刷ユニッ
トの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの
第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と第１のインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－Ｍを含
む）により、印刷された紙Ｗの線状部の面積を測定する面積測定手段としての線状部面積
測定カメラ４４Ａの測定結果に応じて、前述した各色の印刷ユニット内のインキ供給装置
におけるインキ・ツボ・ローラ４の回転速度をそれぞれ自動で調整（補正）し得るように
なっている。
【０２０８】
　前記線状部面積測定カメラ４４Ａは、ＣＣＤカメラ等からなり、機外の検査装置本体（
図示略）上に、天地方向移動用モータと左右方向移動用モータ等により、天地及び左右方
向に移動可能に設けられる。そして、図３８（ａ）～図３８（ｃ）に示すように、検査装
置本体上に載せられた紙（印刷部材）Ｗにおける線状部（図中ハッチング領域）の面積を
直接測定し得るようになっている（詳しくは後述する動作フロー図の説明参照）。尚、図
３８（ａ）～図３８（ｃ）中ＬＷＦは基準線幅である。
【０２０９】
　このように構成されるため、インキ供給量制御装置３０は、図２２（ａ）乃至図２２（
ｃ），図２３（ａ）乃至図２３（ｄ），図２４（ａ）乃至図２４（ｃ），図２５に示す動
作フローにしたがって動作する。
【０２１０】
　先ず、ステップＰ１で印刷ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応
する範囲の絵柄面積率IRmnが入力されたか否かを判断し、可であればステップＰ２で印刷
ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnを
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入力し、メモリＭ１及びＭ２に記憶する一方、否であればステップＰ３に移行する。
【０２１１】
　次に、ステップＰ３でインキ・プリセット・スイッチがONされたか否かを判断し、可で
あればステップＰ４でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込み、否であればステップＰ
３０に移行する。
【０２１２】
　次に、ステップＰ５でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ６で
印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込み、次いで、ステップＰ７でイン
キ色ICmに対応する絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルをメモリＭ５か
ら読み込む。
【０２１３】
　次に、ステップＰ８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の
絵柄面積率IＲmnをメモリＭ２から読み込んだ後、ステップＰ９でインキ色ICmに対応する
絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルを用いて、印刷ユニットＭのＮ番目
のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnより、印刷ユニットＭのＮ番目の
インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを求め、各インキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリ
Ｍ６の印刷ユニットＭのＮ番目のアドレス位置に記憶する。
【０２１４】
　次に、ステップＰ１０でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ１１で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７から読み込み
、次いで、ステップＰ１２でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数
Nmaxか否かを判断する。
【０２１５】
　次に、ステップＰ１２で可であればステップＰ１３でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
加算し、上書きする一方、否であればステップＰ６に戻る。この後、ステップＰ１４で印
刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ステップＰ１５でカウント値Ｍ＞
印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【０２１６】
　次に、ステップＰ１５で可であればステップＰ１６でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
書き込む一方、否であればステップＰ５に戻る。この後、ステップＰ１７でメモリＭ４の
カウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ１８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・
ツボ・キーの開き量KmnをメモリＭ６から読み込む。
【０２１７】
　次に、ステップＰ１９で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置
に、インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを送信した後、ステップＰ２０で印刷ユニットＭの
Ｎ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置より受信確認信号が送信されると、ステップ
Ｐ２１でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きする。
【０２１８】
　次に、ステップＰ２２で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７
から読み込んだ後、ステップＰ２３でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キ
ーの総数Nmaxか否かを判断し、可であればステップＰ２４で印刷ユニットＭのインキ色IC
mをメモリＭ１から読み込む一方、否であればステップＰ１８に戻る。
【０２１９】
　次に、ステップＰ２５でインキ色ICmに対応する基準のインキ・ツボ・ローラの回転速
度比率IFRRFmをメモリＭ８から読み込んだ後、ステップＰ２６でインキ色ICmに対応する
基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFmを、インキ・ツボ・ローラの回転速度
比率IFRRm記憶用メモリＭ９の印刷ユニットM用のアドレスに書き込む。
【０２２０】
　次に、ステップＰ２７でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ２８で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ２
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９でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステップＰ３０に
移行する一方、否であればステップＰ１７に戻る。
【０２２１】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～５０－（
Ｍ－Ｎ）へ、各インキ・ツボ・キーの開き量Ｋｍｎが送信されると共に、各インキ・ツボ
・ローラの回転速度比率IFRRmのプリセット値が求められる。
【０２２２】
　次に、ステップＰ３０で線状部面積測定スイッチがONされたか否かを判断し、可であれ
ばステップＰ３１でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込む一方、否であればステップ
Ｐ１０５に移行する。
【０２２３】
　次に、ステップＰ３２で線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９
２Ａの値を読込み、メモリＭ１１ａに記憶した後、ステップＰ３３で読込んだ線状部面積
測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａの値より、線状部面積測定カメラ
４４Ａの天地方向の現在位置を演算し、メモリＭ１２ａに記憶する。
【０２２４】
　次に、ステップＰ３４で線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状
部の天地方向の位置を、メモリＭ１３Ａａから読込んだ後、ステップＰ３５で線状部面積
測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置＝線状部面積測定カメラによって測定すべきイン
キ色ICmの線状部の天地方向の位置か否かを判断し、可であればステップＰ４９に移行す
る一方、否であればステップＰ３６で線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置
＜線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の天地方向の位置か否
かを判断する。
【０２２５】
　次に、ステップＰ３６で可であればステップＰ３７で線状部面積測定用天地方向移動用
モータ・ドライバ９０Ａに正転指令を出力した後、ステップＰ３８で線状部面積測定カメ
ラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａの値を読込み、メモリＭ１１ａに記憶する
。
【０２２６】
　次に、ステップＰ３９で読込んだ線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カ
ウンタ９２Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１２ａに記憶した後、ステップＰ４０で線状部面積測定カメラによって測定すべき
インキ色ICmの線状部の天地方向の位置をメモリＭ１３Ａａから読込む。
【０２２７】
　次に、ステップＰ４１で線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置＝線状部面
積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の天地方向の位置か否かを判断し
、可であればステップＰ４２で線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０Ａ
への正転指令出力を停止した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であればステップＰ
３８に戻る。
【０２２８】
　次に、ステップＰ３６で否であればステップＰ４３で線状部面積測定用天地方向移動用
モータ・ドライバ９０Ａに逆転指令を出力した後、ステップＰ４４で線状部面積測定カメ
ラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａの値を読込み、メモリＭ１１ａ記憶する。
【０２２９】
　次に、ステップＰ４５で読込んだ線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カ
ウンタ９２Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１２ａに記憶した後、ステップＰ４６で線状部面積測定カメラによって測定すべき
インキ色ICmの線状部の天地方向の位置をメモリＭ１３Ａａから読込む。
【０２３０】
　次に、ステップＰ４７で線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置＝線状部面
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積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の天地方向の位置か否かを判断し
、可であればステップＰ４８で線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０Ａ
への逆転指令出力を停止した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であればステップＰ
４４に戻る。
【０２３１】
　次に、ステップＰ４９で線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９
７Ａの値を読込み、メモリＭ１４Ａａに記憶した後、ステップＰ５０で読込んだ線状部面
積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａの値より、線状部面積測定カメ
ラ４４Ａの左右方向の現在位置を演算し、メモリＭ１５Ａａに記憶する。
【０２３２】
　次に、ステップＰ５１で線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状
部の左右方向の位置を、メモリＭ１６Ａａから読込んだ後、ステップＰ５２で線状部面積
測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置＝線状部面積測定カメラによって測定すべきイン
キ色ICmの線状部の左右方向の位置か否かを判断し、可であればステップＰ６６に移行す
る一方、否であればステップＰ５３で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置
＜線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の左右方向の位置か否
かを判断する。
【０２３３】
　次に、ステップＰ５３で可であればステップＰ５４で線状部面積測定用左右方向移動用
モータ・ドライバ９５Ａに正転指令を出力した後、ステップＰ５５で線状部面積測定カメ
ラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａの値を読込み、メモリＭ１４Ａａに記憶す
る。
【０２３４】
　次に、ステップＰ５６で読込んだ線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カ
ウンタ９７Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１５Ａａに記憶した後、ステップＰ５７で線状部面積測定カメラによって測定すべ
きインキ色ICmの線状部の左右方向の位置をメモリＭ１６Ａａから読込む。
【０２３５】
　次に、ステップＰ５８で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置＝線状部面
積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の左右方向の位置か否かを判断し
、可であればステップＰ５９で線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５Ａ
への正転指令出力を停止した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であればステップＰ
５５に戻る。
【０２３６】
　次に、ステップＰ５３で否であればステップＰ６０で線状部面積測定用左右方向移動用
モータ・ドライバ９５Ａに逆転指令を出力した後、ステップＰ６１で線状部面積測定カメ
ラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａの値を読込み、メモリＭ１４Ａａに記憶す
る。
【０２３７】
　次に、ステップＰ６２で読込んだ線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カ
ウンタ９７Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１５Ａａに記憶した後、ステップＰ６３で線状部面積測定カメラによって測定すべ
きインキ色ICmの線状部の左右方向の位置をメモリＭ１６Ａａから読込む。
【０２３８】
　次に、ステップＰ６４で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置＝線状部面
積測定カメラによって測定すべきインキ色ICmの線状部の左右方向の位置か否かを判断し
、可であればステップＰ６５で線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５Ａ
への逆転指令出力を停止した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であればステップＰ
６１に戻る。
【０２３９】
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　次に、ステップＰ６６で線状部面積測定カメラ４４Ａに測定信号を出力した後、ステッ
プＰ６７で線状部面積測定カメラ４４Ａからの2値化された画像信号を入力し、フレーム
・メモリＭ１７のインキ色ICm用のアドレス位置に記憶する。
【０２４０】
　次に、ステップＰ６８でメモリＭ３のカウント値Ｍに1を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ６９で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ７
０でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【０２４１】
　次に、ステップＰ７０で可であればステップＰ７１で線状部面積測定用左右方向移動用
モータ・ドライバ９５Ａに逆転指令を出力する一方、否であればステップＰ３２に戻る。
【０２４２】
　次に、ステップＰ７２で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向原点位置検出器９９Ａ
の出力がONされると、ステップＰ７３で線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドライ
バ９５Ａへの逆転指令出力を停止し、次いで、ステップＰ７４で線状部面積測定用天地方
向移動用モータ・ドライバ９０Ａに逆転指令を出力する。
【０２４３】
　次に、ステップＰ７５で線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向原点位置検出器９４Ａ
の出力がONされると、ステップＰ７６で線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドライ
バ９０Ａへの逆転指令出力が停止される。
【０２４４】
　以上のステップで、各インキ色ＩＣｍの線状部の、線状部面積測定カメラ４４Ａからの
２値化された画像信号が入力される。
【０２４５】
　次に、ステップＰ７７でメモリＭ３のカウント値Ｍに1を書き込んだ後、ステップＰ７
８で印刷部の面積測定用カウント値IAC記憶用メモリ４０に０を書き込み、次いで、ステ
ップＰ７９でメモリＭ１８のカウント値Ｙに1を書き込むと共にステップＰ８０でメモリ
Ｍ１９のカウント値Ｘに1を書き込む。
【０２４６】
　次に、ステップＰ８１で印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込んだ後
、ステップＰ８２でフレーム・メモリＭ１７内のインキ色ICm用の(X,Y)のアドレスの画像
データIxyを読み込み、次いで、ステップＰ８３で画像データIｘｙは１か否かを判断する
。
【０２４７】
　次に、ステップＰ８３で可であればステップＰ８４で印刷部の面積測定用カウント値IA
CをメモリＭ４０から読み込む一方、否であればステップＰ８６に移行する。
【０２４８】
　次に、ステップＰ８５で印刷部の面積測定用カウント値IACに１を加算して印刷部の面
積測定用カウント値IAC記憶用メモリＭ４０に上書きした後、ステップＰ８６でメモリＭ
１９のカウント値Ｘに1を加算し、上書きする。
【０２４９】
　次に、ステップＰ８７で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の総検出画素数DPXmax
をメモリＭ２１Ａａから読み込んだ後、ステップＰ８８でカウント値Ｘ＞線状部面積測定
カメラの左右方向の総検出画素数DPXmaxか否かを判断し、可であればステップＰ８９でメ
モリＭ１８のカウント値Ｙに１を加算し、上書きする一方、否であればステップＰ８１に
戻る。
【０２５０】
　次に、ステップＰ９０で線状部面積測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxをメモ
リＭ２２Ａａから読み込んだ後、ステップＰ９１でカウント値Ｙ＞線状部面積測定カメラ
の上下方向の総検出画素数DPYmaxか否かを判断し、可であればステップＰ９２で印刷部の
面積測定用カウント値IACをメモリＭ４０から読み込む一方、否であればステップＰ８０
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に戻る。
【０２５１】
　次に、ステップＰ９３で印刷部の面積測定用カウント値IACより、印刷ユニットＭの印
刷部の面積IAを演算し、メモリＭ４１の印刷ユニットＭ用のアドレス位置に記憶した後、
ステップＰ９４で印刷部の基準面積IAFをメモリＭ４２から読み込む。
【０２５２】
　次に、ステップＰ９５で印刷ユニットＭの印刷部の面積IAより印刷部の基準面積IAFを
減算し、印刷ユニットＭの印刷部の面積差IADを演算してメモリＭ４３の印刷ユニットＭ
用のアドレス位置に記憶した後、ステップＰ９６で印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモ
リＭ１から読み込む。
【０２５３】
　次に、ステップＰ９７でインキ色ICmの印刷部の面積差－インキ・ツボ・ローラの回転
速度比率IFRRm補正量変換テーブルをメモリＭ４４から読み込んだ後、ステップＰ９８で
インキ色ICmの印刷部の面積差－インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm補正量変換テ
ーブルを用いて、印刷部の面積差IADより、インキ・ツボ・ローラの回転速度比率補正量
を求め、メモリＭ３０の印刷ユニットＭ用のアドレス位置に記憶する。
【０２５４】
　次に、ステップＰ９９で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm
をメモリＭ９から読み込んだ後、ステップＰ１００で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ロ
ーラの回転速度比率IFRRmに印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率補正
量を加算し、印刷ユニットＭの目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRmを
演算してメモリＭ３１の印刷ユニットＭ用のアドレス位置に記憶する。
【０２５５】
　次に、ステップＰ１０１で印刷ユニットＭの目標とする印刷ユニットＭのインキ・ツボ
・ローラの回転速度比率IFRRmを、インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモ
リＭ９の印刷ユニットＭ用のアドレス位置に上書きした後、ステップＰ１０２でメモリＭ
３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きする。
【０２５６】
　次に、ステップＰ１０３で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１０４でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ７８に戻る。
【０２５７】
　以上のステップで、各印刷ユニットの線状部の面積の差に応じて補正された各インキ・
ツボ・ローラの回転速度比率ＩＦＲＲｍが求められる。
【０２５８】
　ステップＰ１、ステップＰ３、ステップＰ３０で否の場合、ステップＰ１０５でメモリ
Ｍ３のカウント値Ｍに１を書き込んだ後、ステップＰ１０６で印刷機の原動モータ用ロー
タリ・エンコーダ４７に接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力を読み込み、メモリＭ３２に
記憶し、次いで、ステップＰ１０７で印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ４７に
接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力より、現在の印刷機の回転速度Ｒを演算し、メモリＭ
３３に記憶する。
【０２５９】
　次に、ステップＰ１０８で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRR
mをメモリＭ９から読み込んだ後、ステップＰ１０９で現在の印刷機の回転速度Ｒに印刷
ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRmを乗算し、印刷ユニットＭのイ
ンキ・ツボ・ローラ回転速度IFRmを演算してメモリＭ３４の印刷ユニットＭ用のアドレス
位置に記憶する。
【０２６０】
　次に、ステップＰ１１０で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置に
、印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを送信した後、ステップＰ１１
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１で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置より、受信確認信号が送信
されると、ステップＰ１１２でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きする。
【０２６１】
　次に、ステップＰ１１３で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１１４でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ１０６に戻る。以後、これを繰り返すのであ
る。
【０２６２】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－１～７０－Ｍへ、
現在の印刷機の回転速度Ｒに応じた各インキ・ツボ・ローラの回転速度ＩＦＲｍが送信さ
れる。
【０２６３】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）から第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（Ｍ－Ｎ）
は、図２６（ａ）及び図２６（ｂ）に示す動作フローにしたがって動作する。
【０２６４】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０より、インキ・ツボ・キーの開き量Km
nが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを受信して受信したイ
ンキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ５４に記憶し、その後ステップＰ３でイン
キ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【０２６５】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを、目標とするインキ
・ツボ・キーの開き量（位置）記憶用メモリＭ５５に書き込んだ後、ステップＰ５でカウ
ンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶し、その後ステップＰ６でカウンタ
６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの開き量（位置）を演算し、メモリＭ
５７に記憶する。
【０２６６】
　次に、ステップＰ７で目標とするインキ・ツボ・キーの位置＝現在のインキ・ツボ・キ
ーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１に戻り、否であればステップＰ８で目
標とするインキ・ツボ・キーの位置＞現在のインキ・ツボ・キーの位置か否かを判断する
。
【０２６７】
　ステップＰ８で可であればステップＰ９でインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ
６２に正転指令を出力し、否であればステップＰ１０でインキ・ツボ・キー駆動用モータ
・ドライバ６２に逆転指令を出力する。
【０２６８】
　次に、ステップＰ１１でカウンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶した
後、ステップＰ１２でカウンタ６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの位置
を演算し、メモリＭ５７に記憶する。
【０２６９】
　次に、ステップＰ１３で現在のインキ・ツボ・キーの位置＝目標とするインキ・ツボ・
キーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１４でインキ・ツボ・キー駆動用モー
タ・ドライバ６２に停止指令を出力した後、ステップＰ１に戻り、否であればステップＰ
１１に戻る。以後、これを繰り返す。
【０２７０】
　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置から第Ｍのインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置は、図２７に示す動作フローにしたがって動作する。
【０２７１】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０よりインキ・ツボ・ローラの回転速度
IFRmが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを受信して受
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信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRm記憶用メモリＭ７４に記憶し、その後ステッ
プＰ３でインキ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【０２７２】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを、目標とするイ
ンキ・ツボ・ローラの回転速度記憶用メモリＭ７５に書き込み、記憶した後、ステップＰ
５で目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度をメモリＭ７５から読み込む。
【０２７３】
　次に、ステップＰ６でインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ・ドライバ８０に、目標とす
るインキ・ツボ・ローラの回転速度の回転速度指令を出力してステップＰ１に戻る。以後
、これを繰り返す。
【０２７４】
　このようにして本実施例では、印刷された線状部の面積を線状部面積測定カメラ４４Ａ
で測定し、その測定結果に応じてインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・ロ
ーラ回転速度制御装置７０－１～７０－Ｍ）がモータ７９を駆動制御して、インキ・ツボ
・ローラ４の回転速度を自動で調整するようにしたので、インキ供給量の過不足により、
印刷される絵柄部分の周辺にインキがはみ出したり、絵柄部分の中に印刷されない部分が
できる等の不具合が未然に回避できる。依って、オペレータの負担を軽減すると共に、手
動による調整ミスを回避して損紙の発生量を削減することができる。
【実施例４】
【０２７５】
　図２８（ａ）及び図２８（ｂ）は本発明の実施例４を示すインキ供給量制御装置の制御
ブロック図、図２９はインキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図、図３０はイ
ンキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図、図３１（ａ）乃至図３１（ｃ）
はインキ供給量制御装置の動作フロー図、図３２（ａ）乃至図３２（ｄ）はインキ供給量
制御装置の動作フロー図、図３３（ａ）乃至図３３（ｃ）はインキ供給量制御装置の動作
フロー図、図３４はインキ供給量制御装置の動作フロー図、図３５（ａ）及び図３５（ｂ
）はインキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図、図３６はインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置の動作フロー図である。
【０２７６】
　これは、実施例１におけるインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置７０－１～７０－Ｍ）が、印刷された線状部の最大幅に応じてインキ・
ツボ・ローラ４の回転速度を自動で調整することに代えて、印刷された線状部の面積に応
じてインキ・ツボ・キー３（３－１～３－Ｎ）の開き量を自動で調整するようにした例で
ある。
【０２７７】
　即ち、インキ供給量制御装置３０は、図２８（ａ）及び図２８（ｂ）に示すように、Ｃ
ＰＵ３１とＲＡＭ３２とＲＯＭ３３と各入出力装置３４～３６，３８Ａとインタフェース
３７とが共にＢＵＳ線３９で接続されてなる。また、このＢＵＳ線３９には、印刷ユニッ
トＭのインキ色ICm記憶用メモリＭ１と各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積
率IRmn記憶用メモリＭ２とカウント値Ｍ記憶用メモリＭ３とカウント値Ｎ記憶用メモリＭ
４と絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブル記憶用メモリＭ５と各インキ・
ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ６とインキ・ツボ・キーの総数Nmax記憶用メモリ
Ｍ７と基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFm記憶用メモリＭ８とインキ・ツ
ボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリＭ９と印刷ユニット総数Mmax記憶用メモリ
Ｍ１０とが接続される。
【０２７８】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウン
タの値記憶用メモリＭ１１ａと線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置記憶用メモリ
Ｍ１２ａと線状部面積測定カメラによって測定すべき線状部の天地方向の位置記憶用メモ
リＭ１３ａと線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メモ
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リＭ１４ａと線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置記憶用メモリＭ１５ａと線状部
面積測定カメラによって測定すべき線状部の左右方向の位置記憶用メモリＭ１６ａと二値
化された画像信号用フレーム・メモリＭ１７とカウント値Ｙ記憶用メモリＭ１８とカウン
ト値Ｘ記憶用メモリＭ１９と印刷部の面積測定用カウント値IAC記憶用メモリＭ４０とが
接続される。
【０２７９】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、線状部面積測定カメラの左右方向の総検出画素数ＤPXmax
記憶用メモリＭ２１ａと線状部面積測定カメラの上下方向の総検出画素数ＤPYmax記憶用
メモリＭ２２Ａａと印刷部の面積IA記憶用メモリＭ４１と印刷部の基準面積IAF記憶用メ
モリＭ４２と印刷部の面積差IAD記憶用メモリＭ４３と面積差－インキ・ツボ・キーの開
き量Kmnの補正比率変換テーブル記憶用メモリＭ４５とが接続される。
【０２８０】
　さらに、ＢＵＳ線３９には、インキ・ツボ・キーの開き量Kmnの補正比率記憶用メモリ
Ｍ３８と目標とするインキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ３９と印刷機の原動
モータ用ロータリ・エンコーダに接続されたＡ/Ｄ変換器の出力記憶用メモリＭ３２と現
在の印刷機の回転速度Ｒ記憶用メモリＭ３３とインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRm記憶
用メモリＭ３４とが接続される。
【０２８１】
　入出力装置３４には、キーボード等の入力装置４０とＣＲＴやディスプレイ等の表示器
４１とプリンタやフロッピーディスク（登録商標）ドライブ等の出力装置４２とが接続さ
れる。また、入出力装置３５には二値化用ＯＰアンプ４３を介して線状部面積測定用の線
状部面積測定カメラ（面積測定手段）４４Ａが接続される。また、入出力装置３６にはＡ
／Ｄ変換器４５及びＦ／Ｖ変換器４６を介して印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコー
ダ４７が接続される。
【０２８２】
　入出力装置３８Ａには、線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドライバ９０Ａを介
して線状部面積測定用天地方向移動用モータ９１Ａが接続されると共に線状部面積測定カ
メラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａを介して前記モータ９１Ａに駆動連結さ
れた線状部面積測定用天地方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ９３Ａが接続される
。また、線状部面積測定カメラの天地方向原点位置検出器９４Ａが接続される。
【０２８３】
　更に、入出力装置３８Ａには、線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドライバ９５
Ａ介して線状部面積測定用左右方向移動用モータ９６Ａが接続されると共に線状部面積測
定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａを介して前記モータ９６Ａに駆動連
結された線状部面積測定用左右方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ９８Ａが接続さ
れる。また、線状部面積測定カメラの左右方向原点位置検出器９９Ａが接続される。
【０２８４】
　そして、インタフェース３７には、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開
き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量
制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と、第１（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制
御装置７０－１～第Ｍ（の印刷ユニット）のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０
－Ｍとが接続される。
【０２８５】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）～第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)は、
図２９に示すように、ＣＰＵ５１とＲＡＭ５２とＲＯＭ５３との他に、受信したインキ・
ツボ・キーの開き量記憶用メモリＭ５４，目標とするインキ・ツボ・キーの開き量記憶用
メモリＭ５５，カウンタのカウント値記憶用メモリＭ５６，現在のインキ・ツボ・キーの
開き量記憶用メモリＭ５７が、入出力装置５８及びインタフェース５９と共にＢＵＳ線６
０で接続されてなる。
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【０２８６】
　入出力装置５８には、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６１がインキ・ツボ・キー駆動
用モータ・ドライバ６２を介して接続されると共に、インキ・ツボ・キー駆動用モータ６
１に駆動連結されたインキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ６３がカウ
ンタ６４を介して接続される。また、インキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エン
コーダ６３の検出信号はインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ６２にも入力される
。そして、インタフェース５９に上述したインキ供給量制御装置３０が接続される。
【０２８７】
　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・
ローラ回転速度制御装置７０－Ｍは、図３０に示すように、ＣＰＵ７１とＲＡＭ７２とＲ
ＯＭ７３との他に、受信したインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７４，目標と
するインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリＭ７５が、入出力装置７６及びインタフ
ェース７７と共にＢＵＳ線７８で接続されてなる。
【０２８８】
　入出力装置７６には、インキ・ツボ・ローラ駆動用モータ７９がインキ・ツボ・ローラ
駆動用モータ・ドライバ８０を介して接続されると共に、インキ・ツボ・ローラ駆動用モ
ータ７９に駆動連結されたインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８
１がＦ／Ｖ変換器８２及びＡ／Ｄ変換器８３を介して接続される。また、インキ・ツボ・
ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ８１の検出信号はインキ・ツボ・ローラ駆動
用モータ・ドライバ８０にも入力される。そして、インタフェース７７に上述したインキ
供給量制御装置３０が接続される。
【０２８９】
　そして、本実施例では、前記インキ供給量制御装置３０（厳密には、第１の印刷ユニッ
トの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～第Ｍの印刷ユニットの
第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－(Ｍ－Ｎ)と第１のインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置７０－１～第Ｍのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－Ｍを含
む）により、印刷された紙Ｗの線状部の面積を測定する面積測定手段としての線状部面積
測定カメラ４４Ａの測定結果に応じて、前述した各色の印刷ユニット内のインキ供給装置
におけるインキ・ツボ・キー３（３－１～３－ｎ）の開き量をそれぞれ自動で調整（補正
）し得るようになっている。
【０２９０】
　前記線状部面積測定カメラ４４Ａは、ＣＣＤカメラ等からなり、機外の検査装置本体（
図示略）上に、天地方向移動用モータと左右方向移動用モータ等により、天地及び左右方
向に移動可能に設けられる。そして、図３８（ａ）～図３８（ｃ）に示すように、検査装
置本体上に載せられた紙（印刷部材）Ｗにおける線状部（図中ハッチング領域）の面積を
直接測定し得るようになっている（詳しくは後述する動作フロー図の説明参照）。尚、図
３８（ａ）～図３８（ｃ）中ＬＷＦは基準線幅である。
【０２９１】
　このように構成されるため、インキ供給量制御装置３０は、図３１（ａ）乃至図３１（
ｃ），図３２（ａ）乃至図３２（ｄ），図３３（ａ）乃至図３３（ｃ），図３４に示す動
作フローにしたがって動作する。
【０２９２】
　先ず、ステップＰ１で印刷ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応
する範囲の絵柄面積率IRmnが入力されたか否かを判断し、可であればステップＰ２で印刷
ユニットＭのインキ色ICm及び各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnを
入力し、メモリＭ１及びＭ２に記憶する一方、否であればステップＰ３に移行する。
【０２９３】
　次に、ステップＰ３でインキ・プリセット・スイッチがONされたか否かを判断し、可で
あればステップＰ４でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込み、否であればステップＰ
３０に移行する。
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【０２９４】
　次に、ステップＰ５でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ６で
印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込み、次いで、ステップＰ７でイン
キ色ICmに対応する絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルをメモリＭ５か
ら読み込む。
【０２９５】
　次に、ステップＰ８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の
絵柄面積率IＲmnをメモリＭ２から読み込んだ後、ステップＰ９でインキ色ICmに対応する
絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブルを用いて、印刷ユニットＭのＮ番目
のインキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmnより、印刷ユニットＭのＮ番目の
インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを求め、各インキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリ
Ｍ６の印刷ユニットＭのＮ番目のアドレス位置に記憶する。
【０２９６】
　次に、ステップＰ１０でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ１１で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７から読み込み
、次いで、ステップＰ１２でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数
Nmaxか否かを判断する。
【０２９７】
　次に、ステップＰ１２で可であればステップＰ１３でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
加算し、上書きする一方、否であればステップＰ６に戻る。この後、ステップＰ１４で印
刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ステップＰ１５でカウント値Ｍ＞
印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【０２９８】
　次に、ステップＰ１５で可であればステップＰ１６でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を
書き込む一方、否であればステップＰ５に戻る。この後、ステップＰ１７でメモリＭ４の
カウント値Ｎに１を書き込んだ後、ステップＰ１８で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・
ツボ・キーの開き量KmnをメモリＭ６から読み込む。
【０２９９】
　次に、ステップＰ１９で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置
に、インキ・ツボ・キーの開き量Kmnを送信した後、ステップＰ２０で印刷ユニットＭの
Ｎ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装置より受信確認信号が送信されると、ステップ
Ｐ２１でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きする。
【０３００】
　次に、ステップＰ２２で各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数NmaxをメモリＭ７
から読み込んだ後、ステップＰ２３でカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キ
ーの総数Nmaxか否かを判断し、可であればステップＰ２４で印刷ユニットＭのインキ色IC
mをメモリＭ１から読み込む一方、否であればステップＰ１８に戻る。
【０３０１】
　次に、ステップＰ２５でインキ色ICmに対応する基準のインキ・ツボ・ローラの回転速
度比率IFRRFmをメモリＭ８から読み込んだ後、ステップＰ２６でインキ色ICmに対応する
基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFmを、インキ・ツボ・ローラの回転速度
比率IFRRm記憶用メモリＭ９の印刷ユニットM用のアドレスに書き込む。
【０３０２】
　次に、ステップＰ２７でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ２８で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ２
９でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステップＰ３０に
移行する一方、否であればステップＰ１７に戻る。
【０３０３】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１）～５０－（
Ｍ－Ｎ）へ、各インキ・ツボ・キーの開き量Ｋｍｎが送信されると共に、各インキ・ツボ
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・ローラの回転速度比率IFRRmのプリセット値が求められる。
【０３０４】
　次に、ステップＰ３０で線状部面積測定スイッチがONされたか否かを判断し、可であれ
ばステップＰ３１ａでメモリＭ３のカウント値Ｍに１を書き込むと共にステップＰ３１ｂ
でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を書き込む一方、否であればステップＰ１１０に移行す
る。
【０３０５】
　次に、ステップＰ３２で線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９
２Ａの値を読込み、メモリＭ１１ａに記憶した後、ステップＰ３３で読込んだ線状部面積
測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａの値より、線状部面積測定カメラ
４４Ａの天地方向の現在位置を演算し、メモリＭ１２ａに記憶する。
【０３０６】
　次に、ステップＰ３４で線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ
番目の線状部の天地方向の位置を、メモリＭ１３ａから読込んだ後、ステップＰ３５で線
状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置＝線状部面積測定カメラによって測定す
べきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置か否かを判断し、可であればステ
ップＰ４９に移行する一方、否であればステップＰ３６で線状部面積測定カメラ４４Ａの
天地方向の現在位置＜線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目
の線状部の天地方向の位置か否かを判断する。
【０３０７】
　次に、ステップＰ３６で可であればステップＰ３７で線状部面積測定用天地方向移動用
モータ・ドライバ９０Ａに正転指令を出力した後、ステップＰ３８で線状部面積測定カメ
ラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａの値を読込み、メモリＭ１１ａに記憶する
。
【０３０８】
　次に、ステップＰ３９で読込んだ線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カ
ウンタ９２Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１２ａに記憶した後、ステップＰ４０で線状部面積測定カメラによって測定すべき
インキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置をメモリＭ１３ａから読込む。
【０３０９】
　次に、ステップＰ４１で線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置＝線状部面
積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置か否
かを判断し、可であればステップＰ４２で線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドラ
イバ９０Ａへの正転指令出力を停止した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であれば
ステップＰ３８に戻る。
【０３１０】
　次に、ステップＰ３６で否であればステップＰ４３で線状部面積測定用天地方向移動用
モータ・ドライバ９０Ａに逆転指令を出力した後、ステップＰ４４で線状部面積測定カメ
ラの天地方向の現在位置測定用カウンタ９２Ａの値を読込み、メモリＭ１１ａ記憶する。
【０３１１】
　次に、ステップＰ４５で読込んだ線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カ
ウンタ９２Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１２ａに記憶した後、ステップＰ４６で線状部面積測定カメラによって測定すべき
インキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置をメモリＭ１３ａから読込む。
【０３１２】
　次に、ステップＰ４７で線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向の現在位置＝線状部面
積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の天地方向の位置か否
かを判断し、可であればステップＰ４８で線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドラ
イバ９０Ａへの逆転指令出力を停止した後、ステップＰ４９に移行する一方、否であれば
ステップＰ４４に戻る。
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【０３１３】
　次に、ステップＰ４９で線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９
７Ａの値を読込み、メモリＭ１４ａに記憶した後、ステップＰ５０で読込んだ線状部面積
測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａの値より、線状部面積測定カメラ
４４Ａの左右方向の現在位置を演算し、メモリＭ１５ａに記憶する。
【０３１４】
　次に、ステップＰ５１で線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ
番目の線状部の左右方向の位置を、メモリＭ１６ａから読込んだ後、ステップＰ５２で線
状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置＝線状部面積測定カメラによって測定す
べきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置か否かを判断し、可であればステ
ップＰ６６に移行する一方、否であればステップＰ５３で線状部面積測定カメラ４４Ａの
左右方向の現在位置＜線状部面積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目
の線状部の左右方向の位置か否かを判断する。
【０３１５】
　次に、ステップＰ５３で可であればステップＰ５４で線状部面積測定用左右方向移動用
モータ・ドライバ９５Ａに正転指令を出力した後、ステップＰ５５で線状部面積測定カメ
ラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａの値を読込み、メモリＭ１４ａに記憶する
。
【０３１６】
　次に、ステップＰ５６で読込んだ線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カ
ウンタ９７Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１５ａに記憶した後、ステップＰ５７で線状部面積測定カメラによって測定すべき
インキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置をメモリＭ１６ａから読込む。
【０３１７】
　次に、ステップＰ５８で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置＝線状部面
積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置か否
かを判断し、可であればステップＰ５９で線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドラ
イバ９５Ａへの正転指令出力を停止した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であれば
ステップＰ５５に戻る。
【０３１８】
　次に、ステップＰ５３で否であればステップＰ６０で線状部面積測定用左右方向移動用
モータ・ドライバ９５Ａに逆転指令を出力した後、ステップＰ６１で線状部面積測定カメ
ラの左右方向の現在位置測定用カウンタ９７Ａの値を読込み、メモリＭ１４ａに記憶する
。
【０３１９】
　次に、ステップＰ６２で読込んだ線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カ
ウンタ９７Ａの値より、線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置を演算し、メ
モリＭ１５ａに記憶した後、ステップＰ６３で線状部面積測定カメラによって測定すべき
インキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置をメモリＭ１６ａから読込む。
【０３２０】
　次に、ステップＰ６４で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の現在位置＝線状部面
積測定カメラによって測定すべきインキ色ＩＣｍのＮ番目の線状部の左右方向の位置か否
かを判断し、可であればステップＰ６５で線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドラ
イバ９５Ａへの逆転指令出力を停止した後、ステップＰ６６に移行する一方、否であれば
ステップＰ６１に戻る。
【０３２１】
　次に、ステップＰ６６で線状部面積測定カメラ４４Ａに測定信号を出力した後、ステッ
プＰ６７ａで線状部面積測定カメラ４４Ａからの2値化された画像信号を入力し、フレー
ム・メモリＭ１７のインキ色ICmのＮ番目用のアドレス位置に記憶する。
【０３２２】



(38) JP 2009-882 A 2009.1.8

10

20

30

40

50

　次に、ステップＰ６７ｂでメモリＭ４のカウント値Ｎに1を加算し、上書きした後、ス
テップＰ６７ｃで各印刷ユニットのインキ・ツボ・キーの総数ＮmaxをメモリＭ７から読
み込む。次いで、ステップＰ６７ｄでカウント値Ｎ＞各印刷ユニットのインキ・ツボ・キ
ーの総数Ｎmaxか否かを判断し、可であればステップＰ６８に移行する一方、否であれば
ステップＰ３２に戻る。
【０３２３】
　次に、ステップＰ６８でメモリＭ３のカウント値Ｍに1を加算し、上書きした後、ステ
ップＰ６９で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込み、次いで、ステップＰ７
０でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断する。
【０３２４】
　次に、ステップＰ７０で可であればステップＰ７１で線状部面積測定用左右方向移動用
モータ・ドライバ９５Ａに逆転指令を出力する一方、否であればステップＰ３１ｂに戻る
。
【０３２５】
　次に、ステップＰ７２で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向原点位置検出器９９Ａ
の出力がONされると、ステップＰ７３で線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドライ
バ９５Ａへの逆転指令出力を停止し、次いで、ステップＰ７４で線状部面積測定用天地方
向移動用モータ・ドライバ９０Ａに逆転指令を出力する。
【０３２６】
　次に、ステップＰ７５で線状部面積測定カメラ４４Ａの天地方向原点位置検出器９４Ａ
の出力がONされると、ステップＰ７６で線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドライ
バ９０Ａへの逆転指令出力が停止される。
【０３２７】
　以上のステップで、各インキ色ＩＣｍの各インキ・ツボ・キーに対応した線状部の、線
状部面積測定カメラ４４Ａからの２値化された画像信号が入力される。
【０３２８】
　次に、ステップＰ７７ａでメモリＭ３のカウント値Ｍに1を書き込んだ後、ステップＰ
７７ｂでメモリＭ４のカウント値Ｎに1を書き込み、次いで、ステップＰ７８で印刷部の
面積測定用カウント値IAC記憶用メモリＭ４０に０を書き込む。
【０３２９】
　次に、ステップＰ７９でメモリＭ１８のカウント値Ｙに1を書き込んだ後、ステップＰ
８０でメモリＭ１９のカウント値Ｘに1を書き込み、次いで、ステップＰ８１で印刷ユニ
ットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込む。
【０３３０】
　次に、ステップＰ８２でフレーム・メモリＭ１７内のインキ色ICmのＮ番目用の(X,Y)の
アドレスの画像データIxyを読み込んだ後、ステップＰ８３で画像データIｘｙは１か否か
を判断し、可であればステップＰ８４で印刷部の面積測定用カウント値IACをメモリＭ４
０から読み込み、否であればステップＰ８６に移行する。
【０３３１】
　次に、ステップＰ８５で印刷部の面積測定用カウント値IACに１を加算して印刷部の面
積測定用カウント値IAC記憶用メモリＭ４０に上書きした後、ステップＰ８６でメモリＭ
１９のカウント値Ｘに1を加算し、上書きする。
【０３３２】
　次に、ステップＰ８７で線状部面積測定カメラ４４Ａの左右方向の総検出画素数DPXmax
をメモリＭ２１ａから読み込んだ後、ステップＰ８８でカウント値Ｘ＞線状部面積測定カ
メラの左右方向の総検出画素数DPXmaxか否かを判断し、可であればステップＰ８９でメモ
リＭ１８のカウント値Ｙに１を加算し、上書きする一方、否であればステップＰ８１に戻
る。
【０３３３】
　次に、ステップＰ９０で線状部面積測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmaxをメモ
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リＭ２２Ａａから読み込んだ後、ステップＰ９１でカウント値Ｙ＞線状部面積測定カメラ
の上下方向の総検出画素数DPYmaxか否かを判断し、可であればステップＰ９２に移行する
一方、否であればステップＰ８０に戻る。
【０３３４】
　次に、ステップＰ９２で印刷部の面積測定用カウント値IACをメモリＭ４０から読み込
んだ後、ステップＰ９３で印刷部の面積測定用カウント値IACより、印刷ユニットＭのＮ
番目の印刷部の面積IAを演算し、メモリＭ４１の印刷ユニットＭ用のＮ番目のアドレス位
置に記憶する。
【０３３５】
　次に、ステップＰ９４で印刷部の基準面積IAFをメモリＭ４２から読み込んだ後、ステ
ップＰ９５で印刷ユニットＭのＮ番目の印刷部の面積IAより印刷部の基準面積IAFを減算
し、印刷ユニットＭのＮ番目の印刷部の面積差IADを演算し、メモリＭ４３の印刷ユニッ
トＭのＮ番目用のアドレス位置に記憶する。
【０３３６】
　次に、ステップＰ９６で印刷ユニットＭのインキ色ICmをメモリＭ１から読み込んだ後
、ステップＰ９７でインキ色ICmの印刷部の面積差－インキ・ツボ・キーの開き量Ｋｍｎ
の補正比率変換テーブルをメモリＭ４５から読み込む。
【０３３７】
　次に、ステップＰ９８でインキ色ICmの印刷部の面積差－インキ・ツボ・キーの開き量K
mｎの補正比率変換テーブルを用いて、印刷ユニットＭのＮ番目の印刷部の面積差IADより
、印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Kmの補正比率を求め、メモリＭ
３８の印刷ユニットＭのＮ番目用のアドレス位置に記憶した後、ステップＰ９９で印刷ユ
ニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量KmｎをメモリＭ６から読み込む。
【０３３８】
　次に、ステップＰ１００で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Kmn
に印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き量Kmnの補正比率を乗算し、印刷
ユニットＭのＮ番目の目標とするインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを求め、メモリＭ３９
の印刷ユニットＭのＮ番目用のアドレス位置に記憶した後、ステップＰ１０１で印刷ユニ
ットＭのＮ番目の目標とするインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを、インキ・ツボ・キーの
開き量Kmn記憶用メモリＭ６の印刷ユニットＭのＮ番目のアドレス位置に記憶する。
【０３３９】
　次に、ステップＰ１０２で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キー開き量制御装
置５０－１～５０－（Ｍ×Ｎ）に、印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キーの開き
量Kmnを送信した後、ステップＰ１０３で印刷ユニットＭのＮ番目のインキ・ツボ・キー
開き量制御装置５０－１～５０－（Ｍ×Ｎ）より受信確認信号が送信されると、ステップ
Ｐ１０４でメモリＭ４のカウント値Ｎに１を加算し、上書きする。
【０３４０】
　次に、ステップＰ１０５でインキ・ツボ・キーの総数ＮmaxをメモリＭ７から読み込ん
だ後、ステップＰ１０６でカウント値Ｎ＞インキ・ツボ・キーの総数Ｎmaxか否かを判断
し、可であればステップＰ１０７でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きする
一方、否であればステップＰ７８に戻る。
【０３４１】
　次に、ステップＰ１０８で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１０９でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ７７ｂに戻る。
【０３４２】
　以上のステップで、各印刷ユニットの各インキ・ツボ・キーの開き量Ｋｍｎが、それぞ
れに対応する線状部の面積の差に応じて補正された開き量に設定される。
【０３４３】
　ステップＰ１、ステップＰ３、ステップＰ３０で否の場合、ステップＰ１１０でメモリ
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Ｍ３のカウント値Ｍに１を書き込んだ後、ステップＰ１１１で印刷機の原動モータ用ロー
タリ・エンコーダ４７に接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力を読み込み、メモリＭ３２に
記憶し、次いで、ステップＰ１１２で印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ４７に
接続されたＡ/Ｄ変換器４５の出力より、現在の印刷機の回転速度Ｒを演算し、メモリＭ
３３に記憶する。
【０３４４】
　次に、ステップＰ１１３で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRR
mをメモリＭ９から読み込んだ後、ステップＰ１１４で現在の印刷機の回転速度Ｒに印刷
ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRmを乗算し、印刷ユニットＭのイ
ンキ・ツボ・ローラ回転速度IFRmを演算してメモリＭ３４の印刷ユニットＭ用のアドレス
位置に記憶する。
【０３４５】
　次に、ステップＰ１１５で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置に
、印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを送信した後、ステップＰ１１
６で印刷ユニットＭのインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置より、受信確認信号が送信
されると、ステップＰ１１７でメモリＭ３のカウント値Ｍに１を加算し、上書きする。
【０３４６】
　次に、ステップＰ１１８で印刷ユニット総数MmaxをメモリＭ１０から読み込んだ後、ス
テップＰ１３２でカウント値Ｍ＞印刷ユニット総数Mmaxか否かを判断し、可であればステ
ップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ１１１に戻る。以後、これを繰り返すのであ
る。
【０３４７】
　以上のステップで、各インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置７０－１～７０－Ｍへ、
現在の印刷機の回転速度Ｒに応じた各インキ・ツボ・ローラの回転速度ＩＦＲｍが送信さ
れる。
【０３４８】
　また、第１の印刷ユニットの第１のインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（１－１
）から第Ｍの印刷ユニットの第Ｎのインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０－（Ｍ－Ｎ）
は、図３５（ａ）及び図３５（ｂ）に示す動作フローにしたがって動作する。
【０３４９】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０より、インキ・ツボ・キーの開き量Km
nが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを受信して受信したイ
ンキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリＭ５４に記憶し、その後ステップＰ３でイン
キ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【０３５０】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・キーの開き量Kmnを、目標とするインキ
・ツボ・キーの開き量（位置）記憶用メモリＭ５５に書き込んだ後、ステップＰ５でカウ
ンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶し、その後ステップＰ６でカウンタ
６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの開き量（位置）を演算し、メモリＭ
５７に記憶する。
【０３５１】
　次に、ステップＰ７で目標とするインキ・ツボ・キーの位置＝現在のインキ・ツボ・キ
ーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１に戻り、否であればステップＰ８で目
標とするインキ・ツボ・キーの位置＞現在のインキ・ツボ・キーの位置か否かを判断する
。
【０３５２】
　ステップＰ８で可であればステップＰ９でインキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ
６２に正転指令を出力し、否であればステップＰ１０でインキ・ツボ・キー駆動用モータ
・ドライバ６２に逆転指令を出力する。
【０３５３】



(41) JP 2009-882 A 2009.1.8

10

20

30

40

50

　次に、ステップＰ１１でカウンタ６４のカウント値を読込み、メモリＭ５６に記憶した
後、ステップＰ１２でカウンタ６４のカウント値より、現在のインキ・ツボ・キーの位置
を演算し、メモリＭ５７に記憶する。
【０３５４】
　次に、ステップＰ１３で現在のインキ・ツボ・キーの位置＝目標とするインキ・ツボ・
キーの位置か否かを判断し、可であればステップＰ１４でインキ・ツボ・キー駆動用モー
タ・ドライバ６２に停止指令を出力した後、ステップＰ１に戻り、否であればステップＰ
１１に戻る。以後、これを繰り返す。
【０３５５】
　また、第１のインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置から第Ｍのインキ・ツボ・ローラ
回転速度制御装置は、図１８に示す動作フローにしたがって動作する。
【０３５６】
　即ち、ステップＰ１でインキ供給量制御装置３０よりインキ・ツボ・ローラの回転速度
IFRmが送信されると、ステップＰ２でインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを受信して受
信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRm記憶用メモリＭ７４に記憶し、その後ステッ
プＰ３でインキ供給量制御装置３０に受信確認信号を送信する。
【０３５７】
　次に、ステップＰ４で受信したインキ・ツボ・ローラの回転速度IFRmを、目標とするイ
ンキ・ツボ・ローラの回転速度記憶用メモリＭ７５に書き込み、記憶した後、ステップＰ
５で目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度をメモリＭ７５から読み込む。
【０３５８】
　次に、ステップＰ６でインキ・ツボ・ローラ駆動用モータ・ドライバ８０に、目標とす
るインキ・ツボ・ローラの回転速度の回転速度指令を出力してステップＰ１に戻る。以後
、これを繰り返す。
【０３５９】
　このようにして本実施例では、印刷された線状部の面積を線状部面積測定カメラ４４Ａ
で測定し、その測定結果に応じてインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・キ
ー開き量制御装置５０－（１－１）～５０－（Ｍ－Ｎ））がモータ６１を駆動制御して、
インキ・ツボ・キー３（３－１～３－ｎ）の開き量を自動で調整するようにしたので、イ
ンキ供給量の過不足により、印刷される絵柄部分の周辺にインキがはみ出したり、絵柄部
分の中に印刷されない部分ができる等の不具合が未然に回避できる。依って、オペレータ
の負担を軽減すると共に、手動による調整ミスを回避して損紙の発生量を削減することが
できる。
【０３６０】
　尚、本発明は上記各実施例に限定されず、本発明の要旨を逸脱しない範囲で、各種変更
が可能であることはいうまでもない。例えば、実施例１において、印刷された線状部の平
均値に応じてインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・ローラ回転速度制御装
置７０－１～７０－Ｍ））がモータ７９を駆動制御して、インキ・ツボ・ローラ４の回転
速度を自動で調整するようにしても良いし、実施例２において、印刷された線状部の最大
幅に応じてインキ供給量制御装置３０（厳密にはインキ・ツボ・キー開き量制御装置５０
－（１－１）～５０－（Ｍ－Ｎ））がモータ６１を駆動制御して、インキ・ツボ・キー３
（３－１～３－ｎ）の開き量を自動で調整するようにしても良い。
【図面の簡単な説明】
【０３６１】
【図１（ａ）】本発明の実施例１を示すインキ供給量制御装置の制御ブロック図である。
【図１（ｂ）】インキ供給量制御装置の制御ブロック図である。
【図２】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図である。
【図３】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図である。
【図４（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図４（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
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【図４（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図５（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図５（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図５（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図５（ｄ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図６（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図６（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図６（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図７】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図８（ａ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
【図８（ｂ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
【図９】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の動作フロー図である。
【図１０（ａ）】本発明の実施例２を示すインキ供給量制御装置の制御ブロック図である
。
【図１０（ｂ）】インキ供給量制御装置の制御ブロック図である。
【図１１】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図である。
【図１２】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図である。
【図１３（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１３（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１３（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１４（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１４（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１４（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１４（ｄ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１５（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１５（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１５（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１５（ｄ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１６】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図１７（ａ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
【図１７（ｂ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
【図１８】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の動作フロー図である。
【図１９（ａ）】本発明の実施例３を示すインキ供給量制御装置の制御ブロック図である
。
【図１９（ｂ）】インキ供給量制御装置の制御ブロック図である。
【図２０】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図である。
【図２１】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図である。
【図２２（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２２（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２２（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２３（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２３（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２３（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２３（ｄ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２４（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２４（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２４（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２５】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図２６（ａ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
【図２６（ｂ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
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【図２７】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の動作フロー図である。
【図２８（ａ）】本発明の実施例４を示すインキ供給量制御装置の制御ブロック図である
。
【図２８（ｂ）】インキ供給量制御装置の制御ブロック図である。
【図２９】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の制御ブロック図である。
【図３０】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の制御ブロック図である。
【図３１（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３１（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３１（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３２（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３２（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３２（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３２（ｄ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３３（ａ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３３（ｂ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３３（ｃ）】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３４】インキ供給量制御装置の動作フロー図である。
【図３５（ａ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
【図３５（ｂ）】インキ・ツボ・キー開き量制御装置の動作フロー図である。
【図３６】インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置の動作フロー図である。
【図３７】各色の印刷ユニット内のインキ供給装置の要部を示す図である。
【図３８（ａ）】画像判断の説明図である。
【図３８（ｂ）】画像判断の説明図である。
【図３８（ｃ）】画像判断の説明図である。
【符号の説明】
【０３６２】
　１　インキ・ツボ（インキ貯留部）
　２　インキ
　３（３－１～３－Ｎ）　インキ・ツボ・キー
　４　インキ・ツボ・ローラ（インキ供給量調整手段）
　５　インキ移しローラ
　６　インキローラ群
　７　版胴
　８　刷版
　３０　インキ供給量制御装置
　３１　ＣＰＵ
　３２　ＲＡＭ
　３３　ＲＯＭ
　３４～３６　入出力装置
　３７　インタフェース
　３８　入出力装置
　３８Ａ　入出力装置
　３９　ＢＵＳ線
　４０　入力装置
　４１　表示器
　４２　出力装置
　４３　二値化用ＯＰアンプ
　４４　線幅測定カメラ
　４４Ａ　線状部面積測定カメラ
　４５　Ａ／Ｄ変換器
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　４６　Ｆ／Ｖ変換器
　４７　印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダ
　５０－（１－１）～５０－（Ｍ－Ｎ）　インキ・ツボ・キー開き量制御装置
　５１　ＣＰＵ
　５２　ＲＡＭ
　５３　ＲＯＭ
　５８　入出力装置
　５９　インタフェース
　６０　ＢＵＳ線
　６１　インキ・ツボ・キー駆動用モータ
　６２　インキ・ツボ・キー駆動用モータ・ドライバ
　６３　インキ・ツボ・キー駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ
　６４　カウンタ
　７０－１～７０－Ｍ　インキ・ツボ・ローラ回転速度制御装置
　７１　ＣＰＵ
　７２　ＲＡＭ
　７３　ＲＯＭ
　７６　入出力装置
　７７　インタフェース
　７８　ＢＵＳ線
　７９　インキ・ツボ・ローラ駆動用モータ
　８０　インキ・ツボ・ローラ駆動用モータ・ドライバ
　８１　インキ・ツボ・ローラ駆動用モータ用ロータリ・エンコーダ
　８２　Ｆ／Ｖ変換器
　８３　Ａ／Ｄ変換器
　９０　線幅測定用天地方向移動用モータ・ドライバ
　９１　線幅測定用天地方向移動用モータ
　９２　線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ
　９３　線幅測定用天地方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ
　９４　線幅測定カメラの天地方向原点位置検出器
　９５　線幅測定用左右方向移動用モータ・ドライバ
　９６　線幅測定用左右方向移動用モータ
　９７　線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ
　９８　線幅測定用左右方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ
　９９　線幅測定カメラの左右方向原点位置検出器
　９０Ａ　線状部面積測定用天地方向移動用モータ・ドライバ
　９１Ａ　線状部面積測定用天地方向移動用モータ
　９２Ａ　線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタ
　９３Ａ　線状部面積測定用天地方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ
　９４Ａ　線状部面積測定カメラの天地方向原点位置検出器
　９５Ａ　線状部面積測定用左右方向移動用モータ・ドライバ
　９６Ａ　線状部面積測定用左右方向移動用モータ
　９７Ａ　線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタ
　９８Ａ　線状部面積測定用左右方向移動用モータ用ロータリ・エンコーダ
　９９Ａ　線状部面積測定カメラの左右方向原点位置検出器
　Ｗ　紙
　Ｍ１　印刷ユニットＭのインキ色ICm記憶用メモリ
　Ｍ２　各インキ・ツボ・キーに対応する範囲の絵柄面積率IRmn記憶用メモリ
　Ｍ３　カウント値Ｍ記憶用メモリ
　Ｍ４　カウント値Ｎ記憶用メモリ
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　Ｍ５　絵柄面積率－インキ・ツボ・キー開き量変換テーブル記憶用メモリ
　Ｍ６　各インキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリ
　Ｍ７　インキ・ツボ・キーの総数Nmax記憶用メモリ
　Ｍ８　基準のインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRFm記憶用メモリ
　Ｍ９　インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリ
　Ｍ１０　印刷ユニット総数Mmax記憶用メモリ
　Ｍ１１　線幅測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メモリ
　Ｍ１２　線幅測定カメラの天地方向の現在位置記憶用メモリ
　Ｍ１３　線幅測定カメラによって測定すべき線状部の天地方向の位置記憶用メモリ
　Ｍ１４　線幅測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メモリ
　Ｍ１５　線幅測定カメラの左右方向の現在位置記憶用メモリ
　Ｍ１６　線幅測定カメラによって測定すべき線状部の左右方向の位置記憶用メモリ
　Ｍ１１ａ　線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メモ
リ
　Ｍ１２ａ　線状部面積測定カメラの天地方向の現在位置記憶用メモリ
　Ｍ１３ａ　線状部面積測定カメラによって測定すべき線状部の天地方向の位置記憶用メ
モリ
　Ｍ１４ａ　線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置測定用カウンタの値記憶用メモ
リ
　Ｍ１５ａ　線状部面積測定カメラの左右方向の現在位置記憶用メモリ
　Ｍ１６ａ　線状部面積測定カメラによって測定すべき線状部の左右方向の位置記憶用メ
モリ
　Ｍ１７　二値化された画像信号用フレーム・メモリ
　Ｍ１８　カウント値Ｙ記憶用メモリ
　Ｍ１９　カウント値Ｘ記憶用メモリ
　Ｍ２０　線幅測定用カウント値Ｃ記憶用メモリ
　Ｍ２１　線幅測定カメラの左右方向の総検出画素数DPXmax記憶用メモリ
　Ｍ２２　線幅測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmax記憶用メモリ
　Ｍ２１ａ　線状部面積測定カメラの左右方向の総検出画素数DPXmax記憶用メモリ
　Ｍ２２ａ　線状部面積測定カメラの上下方向の総検出画素数DPYmax記憶用メモリ
　Ｍ２３　X方向のライン上の線幅カウント値XCy記憶用メモリ
　Ｍ２４　X方向のライン上の最大線幅カウント値XCmax記憶用メモリ
　Ｍ２６　線幅LW記憶用メモリ
　Ｍ２７　基準線幅LWF記憶用メモリ
　Ｍ２８　線幅差LWD記憶用メモリ
　Ｍ２９　線幅差－インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm補正量変換テーブル記憶
用メモリ
　Ｍ３０　インキ・ツボ・ローラの回転速度比率補正量記憶用メモリ
　Ｍ３１　目標とするインキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm記憶用メモリ
　Ｍ３２　印刷機の原動モータ用ロータリ・エンコーダに接続されたＡ/Ｄ変換器の出力
記憶用メモリ
　Ｍ３３　現在の印刷機の回転速度Ｒ記憶用メモリ
　Ｍ３４　インキ・ツボ・ローラの回転速度IFRm記憶用メモリ
　Ｍ３５　Ｘ方向のライン上の線幅カウント値XCyの合計値XCS記憶用メモリ
　Ｍ３６　Ｘ方向のライン上の線幅カウント値XCyの平均値XCA記憶用メモリ
　Ｍ３７　線幅差－インキ・ツボ・キーの開き量Kmの補正比率変換テーブル記憶用メモリ
　Ｍ３８　インキ・ツボ・キーの開き量Kmnの補正比率記憶用メモリ
　Ｍ３９　目標とするインキ・ツボ・キーの開き量Kmn記憶用メモリ
　Ｍ４０　印刷部の面積測定用カウント値IAC記憶用メモリ
　Ｍ４１　印刷部の面積IA記憶用メモリ
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　Ｍ４２　印刷部の基準面積IAF記憶用メモリ
　Ｍ４３　印刷部の面積差IAD記憶用メモリ
　Ｍ４４　面積差－インキ・ツボ・ローラの回転速度比率IFRRm補正量変換テーブル記憶
用メモリ
　Ｍ４５　面積差－インキ・ツボ・キーの開き量Kmの補正比率変換テーブル記憶用メモリ
　Ｍ５４　受信したインキ・ツボ・キーの開き量記憶用メモリ
　Ｍ５５　目標とするインキ・ツボ・キーの開き量記憶用メモリ
　Ｍ５６　カウンタのカウント値記憶用メモリ
　Ｍ５７　現在のインキ・ツボ・キーの開き量記憶用メモリ
　Ｍ７４　受信したインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリ
　Ｍ７５　目標とするインキ・ツボ・ローラ回転速度記憶用メモリ
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