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Beschreibung

Die Erfindung betrifft einen federnden Greifer fir
Bogenrotationsdruckmaschinen nach dem Oberbe-
griff des ersten Patentanspruchs.

Bekanntlich sind federnde Greifer so gestaltet, da®
sie den Zug, der vom Papier auf die Greifer ausgelibt
wird, (iber KraftschluR gleichmaBig aufnehmen kén-
nen. Da ein geringfiigiges Herausziehen des Papiers
aus dem Greifer Doublier- bzw. Passerprobleme her-
vorruft, ist man immer bestrebt, den Greifer mit der
maximalen Haltekraft auszulegen. Dies fiihrt dazu,
daR die Greiferfedern eine sehr steile Kennlinie ha-
ben. Die Lagerspiele aller Greifer miissen ebenfalls
sehr eng gehalten werden, da sich die geringste Luft
beim SchlieRen automatisch auf das Passen bzw.
Doublieren auswirkt. Mit diesem geringen Lagerspiel
ist zwangslaufig eine hohe Reibung der Greifer an der
Lagerstelle verbunden, d.h., daR ein Teil der SchlieRR-
federkraftim Lager selbst aufgezehrt wird. Ferner er-
gibt sich hieraus, daf3 die Lager der Greiferwelle sehr
stabil gehalten werden missen, um eine Verformung
beim impulsartigen SchlieRen der Greifer abzufan-
gen. Ein Nachteil hieraus ist das Entstehen sehr hoer
Massenkréfte.

Insgesamt kann man sagen, daf’ bekannte Greifer-
systeme zum Steuern sehr hohe Kréfte bendtigen,
die nur z.T. zur Haltekraft des Bogens genutzt wer-
den kénnen und/oder daR durch diese hohen Krafte,
schiagartig auftretend, Stérschwingungenin die Ma-
schine eingebracht werden.

Aus der gattungsbildenden CH-A 485 597 ist es
zwar bekannt, einen Greifer mittels Klemmstiick an
einer eine ortsfeste Achse aufweisenden schwenk-
baren Greiferwelle zu lagern und einen federnden
Greiferfinger in einer ersten Bewegungsphase eine
Kreisbewegung um die Greiferwellenachse und in
einer zweiten Bewegungsphase eine in bezug auf die
Greiferauflage anndhernd senkrechte Bewegung zu
erteilen. Diese Greiferanordnung wirkt aber mit einer
kraftschllissig arbeitenden parallelen Blattfederan-
ordnung und einem Greiferfinger zusammen, der kei-
ne groRen SchlieRkréfte ertrégt, ohne zu beulen. Der
Greiferistdemnach flirmdglichst hohe SchlieRBkrafte
véllig ungeeignet.

Ausder DD-PS 66 634 istes bekannt, einen eintei-
ligen Greiferhebel auf einer Greiferwelle abzustiitzen
und dessen Vorspannkraft durch zwei Druckfedern
einzustellen. Von Nachteil ist, daR der Greiferhebel
seine statisch bestimmte Lage verliert, wenn eine
méglichst vollstdndige Kompensation der Lagerkraft
erreicht werden soll. Bei sehr hohen Maschinenge-
schwindigkeiten und erhéhten Vorspannkréften ist
keine ausreichende Zentrierung, z.B. infolge Stor-
schwingungen, die in die Maschine eingebracht wer-
den, mehr méglich. Von Nachteil sind ferner der ver-
haltnismaRig groRe Tragheitsradius und die Masse
der schwingenden Teile fiir das Einleiten des Halte-
vorganges.

Aus der DE-PS 1 908 181 ist ein Greifer bekannt,
bei dem die Achse des Greiferfingergelenkes in
einem zur Greiferwelle parallelen Drehgelenk
schwenkbar gelagert ist, wobei die Achse des Grei-
ferfingergelenkes annéhernd auf der von der Greifer-
spitze wegweisenden Verlangerung einer Geraden
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gelegenist, welche die Abstutzfldche fiir die Greifer-
spitze mit der Achse der Greiferwelle verbindet. Aus
derinFig. 1 gezeigten Geometrie geht hervor, dafd die
von der Greiferspitze auf die Greiferauflage ausgeiib-
te Kraft weiterhin eine Komponente in Bogenlauf-
richtung aufweist. Die Gefahr des Verschiebens des
Bogens besteht dadurch, sowie durch eine mogliche
Torsion der Greiferwelle bei hohen Vorspannkréaften
auch weiterhin, wenn auch eine Verbesserung ge-
gentiber Ublichen Greifern mit kreisférmiger Bewe-
gung um die Greiferwellenachse erreichbar ist.

Ein senkrecht schlieBender Greifer mit einer ge-
steuerten Greiferwelle ist aus der DE-PS 2 030 040
bekannt. Von Nachteil ist die kraftschlissige Steue-
rung der Greiferwelle relativ zum Drehpunkt eines
Steuerhebels mittels einer Fihrung auf der Steuer-
kurve. Der zusétzliche Steuerungsaufwand fihrt zu
einer Erhéhung der Massenkrafte des mit groRem
Tragheitsradius schwingenden Systems und damit
zu einer Verminderung des Leistungsvermogens der
Druckmaschine. AuRerdem ist bei gréReren Ver-
schmutzungen der Steuerkurve keine exakte Fuh-
rung der zweiten, senkrechten Bewegungsphase
mehr méglich.

Ferner ist aus der DE-OS 3 130 689 bekannt, in
Verbindung mit einer weichen Greiferauflage einen
eine flache Greiferflugbahn ausfiihrenden und in der
letzten Bewegungsphase senkrecht schlielenden
Greiferfinger mit einer in dem Greiferfinger angeord-
neten.und gegen den Bogengreiferaufschlag wirken-
den federnden Anschlagschraube zu versehen. Eine
weitere Stellschraube ist erforderlich, um federnd
miteinander gekoppelte Halter einzustellen, mittels
denen der Greiferfinger der Greiferwelle einer wei-
chen Greiferauflage zugeordnet werden mufd und an-
zwei Stellschrauben umsténdliche Einstellungen er-
forderlich sind, um eine lagegenaue Ubergabe zu er-
reichen. Bei hoheren Maschinengeschwindigkeiten
wird der SchlieBvorgang unsauber eingeleitet.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, dem
Greiferfinger bei einem Greifer genannter Art ohne
Gefahr des Ausbeulens in der zweiten Bewegungs-
phase eine formschlissige Bewegung senkrecht zur
Greiferauflage mittels einer Geradflihrung zu ertei-
len.

Die Aufgabe wird durch die kennzeichnenden
Merkmale der Patentansprliche gel6st.

Die Vorteile der erfindungsgemaRen Lésung be-
stehen darin, daR sich in einem erweiterten Ge-
schwindigkeitsbereich bei erhhten Vorspannkraf-
ten und Uberdriickungen in Bogenlaufrichtung we-
der stérende Kréfte noch Schwingungen auswirken
kénnen. Der Halteeffekt wird durch eine exakte Ge-
radfiihrung des senkrechten SchlieRvorganges ver-
bessert, wobei der Greiferfinger stets seine statisch
bestimmte Lage behéit und nicht so trége reagiert.

Ein Ausflihrungsbeispiel der Erfindung wird nach-
folgend anhand einer Zeichnung néher beschrieben.

Es zeigen:

Fig. 1 eine Seitenansicht des Greifers,

Fig. 2 einen Schnitt A-A nach Fig. 1,

Fig. 3 eine Draufsicht auf den Greifer,

Fig. 4 den Greifer in gedffneter Stellung, schema-
tisch,

Fig. 5 den Greifer nach Ablauf der ersten Bewe-
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gungsphase wiahrend der senkrechten SchlieBbe-
wegung bei einer Offnung der Greiferspitze von ca.
1 mm,

Fig. 6 den Greifer in geschlossener Stellung.

Die Figuren 1 bis 3 zeigen den Aufbau des Greifers.
In einem Zylinder 1 ist eine Nut 2 eingearbeitet, in der
eine Greiferwelle 3 mit ortsfester Achse gelagertist.
Auf der Greiferwelle 3 ist ein Klemmstick 4 aufge-
klemmt. An einer Wand der Nut 2 ist eine Greiferauf-
lage 5 befestigt, deren Greiferauflageflache 6 sich
auf gleicher Héhe mit der Umfangsfldche des Zylin-
ders 1 befindet, sowie auBerdem eine Leiste 7 befe-
stigt, die eine Stellschraube 16 tragt, die als An-
schlag fiir ein Anschlagsttick 8 dient. Das Anschlag-
stlick 8 ist lose auf der Greiferwelle 3 gelagert und
wird durch das Klemmstick 4 axial sowie unter der
Wirkung einer Druckfeder 15 radial durch einen im
Klemmstlick 4 befestigten ersten Zylinderstift 9 in
seiner Bewegung begrenzt. An einem zweiten Zylin-
derstift 10, der ebenfalls im Klemmsttick4 befestigt
ist, stlitzt sich ein hakenférmiger Greiferfinger 11 mit
seinem unteren Ende ab. Der vorgespannte haken-
formige Greiferfinger 11 ist léngsbeweglich auf
einem Fiihrungsstift 12 des Anschlagstiickes 8 in
einer Kugelbuchse 13 in einer zweiten Bewegungs-
phase senkrecht schlief3end und (ber eine Druckfe-
der 14 abgefedert gelagert. Der hakenférmige Grei-
ferfinger 11 ist auRBerdem gegen Verdrehung im
Klemmstlick 4 paraliel geflihrt und mittels der Stell-
schraube 16 parallel zur Greiferauflage 5 mit der
Grundeinstellung versehbar. Bei Anschlag des An-
schlagstlickes 8 an der Stellschraube 16 kommt zu-
nachst der erste Zylinderstift 9 frei, so dal’ der haken-
férmige Greiferfinger 11 im Anschlu an die drehen-
de Bewegungsphase in der zweiten Bewegungspha-
se spielfrei senkrecht ldngsbeweglich zur Greiferauf-
lage 5 gefiihrt ist. Der zweite Zylinderstift 10 komnmt
am Ende der senkrechten Bewegungsphase frei, so-
bald der hakenférmige Greiferfinger 11 auf dem zu
greifenden Papier auf der Greiferauflage 5 aufliegt.

Inden Figuren 4 bis 6 ist der Greifer in drei verschie-
denen Stellungen schematisch gezeigt. Aus der ge-
éffneten Stellung (Fig. 4) schldgt das Anschiagstiick
8 beim Drehen der Greiferwelle 3 zunéchst an die
Stellschraube 16 in der Leiste 7 an, dabei ist die Grei-
ferspitze noch ca. 1 mm gedffnet. Gemaéss Fig. 5und
6 erfolgt in einer zweiten Bewegungsphase eine
Langsbewegung spielfrei senkrecht zur Greiferaufia-
ge 5 des hakenférmigen Greifers 11 auf dem Fiih-
rungsstift 12 des Anschlagsttickes 8, wobei dann die
Zylinderstifte 9 und 10 wie beschrieben freikom-
men, bis zur vollsténdigen SchlieBung des Greifers.
Dadurch wird eine lagegenaue Ubergabe zwischen
dem Zylinder 1 und einem zweiteren Zylinder oder
einer Trommel erreicht, wobei der hakenfdrmige
Greiferfinger 11 in der letzten Bewegungsphase mit
hoher Stabilitit und Genauigkeit senkrecht gefiihrt
ist. Auf diese Weise kénnen sich weder Kréfte noch
Schwingungen in Bogenlaufrichtung auswirken, so
daR ein schiebefreier SchlieBvorgang bei verbesser-
tem Halteeffekt gewdhrleistet ist. Toleranzen und
die sonst vorhandene Torsion der Greiferwelle 3 wir-
ken sich nicht mehr schéadlich auf die SchlieRkrafte
aus. Der Greifer steht nicht zu weit aus dem Umkreis
seines Zylinders 1 hervor und der Kanal kann schmal
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ausgebildet werden. AuBerdem ist das freie Umfah-
ren der Bogenvorderkante mit einem mdglichst klei-
nen Schwenkwinkel gewahrleistet, weil die Greifer-
welle 3 méglichst senkrecht unterhalb der Greifer-
auflage 5 gelagert werden kann. Der Greiferfinger 11
kann wie in Fig. 1 angedeutet mittels einer Abst(itz-
rolle 17, die durch exzentrische Lagerung in bekann-
ter Weise einstellbar ist, zuséatzlich seitlich an der
Greiferauflage 5 gestitzt sein, um die statisch be-
stimmte Lage des Greiferfingers 11 auch bei hich-
sten Biegebeanspruchungen zu erhalten.

Patentanspriiche

1. Federnder Greifer fiir Bogenrotationsdruckma-
schinen mit einem an der Greiferwelle (3) befestigten
Klemmstiick (4), welches (iber eine erste Feder (14}
mit einem schwenkbaren Greiferfinger (11) und Gber
eine zweite Feder (15) mit einem um die Greiferfinger
{11) lose gelagerten Anschlagsttick {8) gekoppelt
ist, das mittels einer Stellschraube {16) abgestitzt
ist, die an einem Zylinder (1), einer Trommel oder dgl.
befestigt ist, wobei der Greiferfinger (11) eine erste
drehende Bewegungsphase sowie eine zweite Be-
wegungsphase senkrecht zur Greiferauflage (5) auf-
weist, dadurch gekennzeichnet, daR® das Anschlag-
stiick (8) an einem im KlemmstUck (4} befestigten er-
sten Zylinderstift (9) abgesttitzt ist, daB ein haken-
férmiger Greiferfinger (11) mit seinem unteren Ende
an einem im Klemmsttick (4) befestigten zweiten Zy-
linderstift (10) abgestiitzt ist und daR der hakenfor-
mige Greiferfinger (11) durch die mit dem Anschlag-
stlick (8) zusammenwirkende Stellschraube (16}
parallel zur Greiferaufiage (5) etwas groBer als die
maximal zu verarbeitende Papierstérke eingestellt in
einer vorgespannten Kugelbuchse (13} auf einem
Flihrungsstift (12) spielfrei l&ngsbeweglich ist, wo-
bei bei Anschlag des Anschlagstiickes {8} an der
Stellschraube (16) der erste Zylinderstift (3} frei-
kommt, so daf der hakenférmige Greiferfinger (11}
in der zweiten Bewegungsphase senkrecht langsbe-
weglich zur Greiferaufiage (5) spielfrei geflhrt ist
und wobei der zweite Zylinderstift (10) freikommt,
sobald der hakenformige Greiferfinger {11} auf dem
Papier auf der Greiferauflage (5) aufliegt.

2. Federnder Greifer nach Anspruch 1, dadurch
gekennzeichnet, daR der hakenférmige Greiferfinger
{11) zusatzlich mittels einer verstellbaren Abstiitz-
rolle {17) seitlich an der Greiferauflage (5) gefihrtist.

Claims

1. Spring mounted gripper for sheet fed rotary
printing presses with a clamping piece (4) fixed tothe
gripper shaft {3) which is coupled via a first spring
{14) with a swingable gripper finger (11) and via a
second spring (15} with a stop piece 8 mounted
loosely around the gripper shaft (3), which is sup-
ported by means of a set screw {16), which is fixed
to a cylinder (1}, adrum, or the like, wherein the grip-
per finger (11) has a first turning movement phase,
as well as a second moving phase perpendicular to
the gripper support (5} characterised in that the stop
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piece (8) is supported on a first cylindrical post (9)
fixed in the clamping piece (4}, that a hook shaped
gripper finger (1 1) withits lower end, is supported on
a second cylindrical post {10) fixed in the clamping
piece (4) and that the hook shaped gripper finger {11)
is adjusted longitudinally movable play free on a
" guide post (12) in a pretensioned ball bush (13) by
the set screw (16) cooperating with the stop piece
(8) parallel to the grippers (5) somewhat larger than
the maximum paper thickness to be worked with,
wherein, on striking of the stop piece (8) on the set
screw {16), the first cylindrical post (9) comes free so
that the hook shaped gripper finger (11) is guided
play free in the second phase of movement perpen-
dicularly moving longitudinally relative to the gripper
support {5) and wherein the second cylindrical post
(10) comes free as soon as the hook shaped gripper
finger (11) lies on the paper on the gripper support
(5).

2. Spring mounted gripper according to Claim 1,
characterised in that the hook shaped gripper finger
(11) is guided additionally by means of an adjusta-
ble support roll (17) laterally on the gripper support
(5).

Revendications

1. Pince a ressort pour machines imprimantes ro-
tatives a feuilles, comportant une piéce de serrage
(4) a I'arbre de pince (3), laquelle est couplée, par
I'intermédiaire d’un premier ressort (14), 4 un doigt
de pince (11) pivotant, et, par l'intermé&diaire d’un
ressort {(15), & une piéce de butée (8) montée libre
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autour de I’arbre de pince (3), qui est supportée au

. moyen d’une vis de réglage (16), qui est fixée a un

cylindre (1), un tambour ou analogue, le doigt de
pince {11) présentant une premiére phase de mouve-
ment de rotation, ainsi qu'une seconde phase de
mouvement perpendiculairement & I’appui de pince
(5), caractérisée en ce que la piece de butée (8) est
appuyée sur une premiére goupille cylindrique (9)
fixée dans la piéce de serrage (4), en ce gqu’un doigt
de pince (11) en forme de crochet est appuyé, par
son extrémité inférieure, sur une seconde goupille
cylindrique (10) fixée dans la piéce de serrage (4), et
en ce que le doigt de pince (11) en forme de crochet,
réglé par la vis de réglage (16) coopérant avec la
piéce de butée (8) parallélement a1’appui de pince (5)
de fagon quelque peu plus écartée que |'épaisseur de
papier & traiter maximale, est mobile longitudinale-
ment sans jeu sur une broche de guidage (12) dans
une douille & billes (13) précontrainte, grace a quoi,
lors de la butée de la piece de butée (8) contre la vis
de réglage (16), la premigre goupille cylindrique (9)
est libérée, de sorte que le doigt de pince {11} en
forme de crochet, dans la seconde phase de mouve-
ment, est guidé sans jeu, perpendiculairement et de
fagon longitudinalement mobile, par rapport al’appui
de pince (B), et grace a quoi la seconde goupille cylin-
drique (10) est libérée, aussitot que le doigt de pince
(11) en forme de crochet repose sur le papier sur
1’appui de pince (5).

2. Pince aressort selon la revendication 1, carac-
térisée en ce que le doigt de pince (11) en forme de
crochet est guidé de plus latéralement sur |"appui
de pince (5) au moyen d'un galet d’appui régiable
(17).
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