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Beschreibung

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft im allgemei-
nen die Positionsbestimmung in Drucksystemen und
ein Steuersystem fiir eine Druckmaschine, das Relativ-
positionen von Antriebseinheiten in der Druckmaschine
regelt.

[0002] Da von herkdmmlichen Rollenrotationsdruck-
maschinen, z. B. von den fir den Zeitungsdruck verwen-
deten Maschinen, traditionell kein Druck von hoher
Qualitdt oder Bildscharfe erwartet wurde, ist in der
Druckindustrie die Toleranzschwelle flir den Druckqua-
litdtsverlust relativ hoch gewesen. Jedoch ist es in zu-
nehmendem Mafle erwlinscht, die Qualitdt und Bild-
scharfe von Druckprodukten zu verbessern, so dal ein
Bedarf an Druckmaschinen besteht, die Druckprodukte
von hoher Qualitét und Bildscharfe liefern kdnnen. Nor-
malerweise geht mit der Produktion von Produkten in
hoher Qualitét eine Verringerung der Druckgeschwin-
digkeit einher. Dennoch ist es in der Druckindustrie er-
wunscht, daf Druckmaschinen mit hohen Geschwindig-
keiten betrieben werden kdnnen. Es hat sich jedoch her-
ausgestellt, dal es eine sehr schwierige Aufgabe ist,
den Erfordernissen flir Qualitat, Bildscharfe und Ge-
schwindigkeit gleichzeitig gerecht zu werden.

[0003] Eine herkémmliche Druckmaschine besteht
normalerweise aus einer Reihe von Druckwerken. Die
Relativpositionen von Antriebswellen dieser Druckwer-
ke miUssen akkurat geregelt werden, um eine genaue
Registerhaltigkeit der verschiedenen Druckwerke zu
gewahrleisten, so dal Fehler, wie Druckregisterfehler,
Bahnspannungsfehler, Bahn-zu-Bahn-Registerfehler
und/oder Signaturabschnittfehler verhindert werden
kénnen. Solche Fehler treten namlich bei hohen Druck-
geschwindigkeiten verstarkt auf.

[0004] In gewissen Druckmaschinen besitzt jede
Gruppe von Druckwerken eine Antriebseinheit mit einer
Antriebswelle, die mit einer Abtriebswelle eines Elektro-
motors fur diese Gruppe verbunden ist und von dieser
angetrieben wird. Eine Geschwindigkeitssteuereinheit
erzeugt ein Geschwindigkeitssteuersignal zur Steue-
rung der Drehgeschwindigkeit der Abtriebswelle des
Elektromotors. Weitere Gruppen von Druckwerken so-
wie auch nicht druckende Stellen in der Druckmaschine
kénnen ebenfalls Antriebseinheiten besitzen. Gewohn-
lich wird eine Antriebseinheit der Maschine zum "Leit-
antrieb" bestimmt, der ein Signal empfangt, das die ge-
wiinschte Geschwindigkeit der durch die Druckmaschi-
ne laufenden Papierbahn anzeigt. Dieses Signal der ge-
wiinschten Geschwindigkeit wird an das Geschwindig-
keitssteuerorgan des Leitantriebs zur Steuerung der
Geschwindigkeit der Antriebswelle des Leittantriebs ge-
sandt. Signale, die die Ist-Geschwindigkeit und Position
der Antriebswelle des Leitantriebs anzeigen, werden
auf die anderen, als "Folgeantriebe" bezeichnete An-
triebseinheiten Ubertragen. Das Geschwindigkeitssteu-
erorgan einer jeden Folgeantriebseinheit sendet ein Ge-
schwindigkeitssteuersignal, das auf der Ist-Position der
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Antriebswellen der Folgeantriebe und der Antriebswelle
des Leitantriebs beruht, an den Elektromotor des Fol-
geantriebs, was bewirkt, daf3 die Antriebswelle des je-
weiligen Folgeantriebs der Geschwindigkeit und Positi-
on der Antriebswelle des Leitantriebs folgt. Im idealen
Fall ist die Antriebswelle jeder Folgeantriebseinheit in
der gleichen Position und hat die gleiche Geschwindig-
keit wie die Antriebswelle der Leitantriebseinheit.
[0005] DE 41 37 979 beschreibt einen Antrieb fir eine
Druckmaschine mit mehreren Druckwerken, wobei die
einzelnen Druckwerke oder Druckwerksgruppen me-
chanisch voneinander entkoppelt sind, wobei jedem
Druckwerk bzw. jeder Druckwerksgruppe ein Antriebs-
motor zugeordnet ist und wobei an jedem Druckwerk
bzw. an jeder Druckwerksgruppe eine Vorrichtung zur
Drehzahlund/oder Drehwinkelermittiung angeordnet ist.
Es ist weiterhin eine Vorrichtung zur Winkelregelung
vorgesehen, die eine zulassige Drehwinkelabweichung
der einzelnen Druckwerke bzw. Druckwerksgruppen
von einem vorgegebenen Winkelsollwert derart be-
misst, dass sie zumindest bei der Drehwinkelstellung,
bei der eine Bogenilibergabe erfolgt, minimal ist. Dabei
wird die jeweilige Winkelstellung zweier Druckwerke ei-
nem Mikrorechner zugeflihrt, welcher weiterhin von ei-
ner Sollwertvorgabe einen Drehzahlsollwert und einen
Winkelsollwert erhalt, bei dem die Bogenibergabe statt-
finden soll, wobei der Mikrorechner anhand einer Win-
keldifferenz zwischen dem vorgegebenen Winkelsoll-
wert und den Winkelstellungen der Druckwerke Dreh-
momentsollwerte berechnet, derart, dass die zulassige
Drehwinkelabweichung der jeweiligen Druckwerke von
dem vorgegebenen Sollwert bei der Bogeniibergabe
minimal ist.

[0006] DD 115069 offenbart ein Verfahren zur Anfahr-
registerregelung an Druckmaschinen mit mehreren
Druckwerken, wobei laufend die Stellung von Elemen-
ten, beispielsweise Zahnradern an wenigstens zwei
Druckwerken durch Impulsgeber abgetastet wird, die
Phasenlage bzw. Phasenverschiebung eines Impulses
gegeniiber dem anderen Impuls, dem Bezugsimpuls,
nach GréRe und Richtung elektronisch ermittelt wird
und der ermittelte Wert zur Verstellung eines Stellglie-
des ausgewertet wird.

[0007] Es gibtviele Arten von Regeleinrichtungen, um
die Position der Antriebswelle eines Folgeantriebs rela-
tiv zur Position der Antriebswelle eines Leitantriebs zu
regeln, wie beispielsweise phasenstarre Regler und
Gleichlaufregler. Ein Gleichlaufregler umfalRt normaler-
weise einen Drehmelder, um die Winkelposition der An-
triebswelle des Folgeantriebs in ein elektrisches Aus-
gangssignal umzuwandeln. Die Position der Folgean-
triebswelle relativ zur Position der Leitantriebswelle wird
dann in Entsprechung des vom Gleichlaufregler erzeug-
ten elektrischen Ausgangssignals geregelt. Regelein-
richtungen mit einem Steuerungsausgleich, wie bei-
spielsweise "Zwangssteuerung", "Drehzahl-Soll-Wert"
und "dp/dt Vorsteuerung" sind ebenfalls bekannt. Au-
Rerdem kann auch ein "Typ-3" Regler verwendet wer-
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den, der ein Positionsfehlersignal (d. h. einen Differenz-
wert in den Positionen der Folgeantriebswelle und der
Leitantriebswelle) doppelt integriert. Solch ein Regler ist
in US 5,049,798, erteilt am 17. September 1991, be-
schrieben.

[0008] Fig. 1 zeigt eine herkdmmliche Druckmaschi-
ne 10 mit Einzugswerken 12 und 14, eine Gruppe 207
von Druckwerken 200 - 206 und eine Gruppe 23 von
Druckwerken 16 - 22, einen Trockner 24, Kiihleinheiten
25 und 26 und Falzeinheiten 28 und 30. Jede der Druck-
werksgruppen 207 und 23 und Falzeinheiten 28 und 30
besitzt eine Antriebseinheit. Von einer Leit-Bezugssi-
gnalquelle 32 wird ein Signal, d. h. ein Geschwindig-
keitsbefehlssignal erzeugt, das der Antriebseinheit der
Gruppe 207 eine gewinschte Druckmaschinenge-
schwindigkeit anzeigt. Die Antriebseinheit der Gruppe
207 wird als Leitantriebseinheit designiert. Die zur Grup-
pe 23 gehdrenden anderen Antriebseinheiten und die
Falzeinheiten 28 und 30 werden als Folgedruckwerke
designiert, die der Positition und Geschwindigkeit des
Leitdruckwerks folgen.

[0009] Fig. 2 zeigt Details bezlglich der inneren Kom-
ponenten der Antriebseinheiten in den Gruppen 207
und 23 und den Falzeinheiten 28 und 30 und Verbindun-
gen zwischen den Antriebseinheiten und der Leitbe-
zugssignalquelle 32. Insbesondere wird das von der
Leitbezugssignalquelle 32 kommende Geschwindig-
keitsbefehlssignal in ein Geschwindigkeitssteuerorgan
210 der Leitantriebseinheit in der Gruppe 207 eingege-
ben, um die Geschwindigkeit des Motors 260 zu steu-
ern. Das Geschwindigkeitsbefehlssignal kann ein ana-
loges oder ein digitales Signal sein. Ein Positionskodie-
rer 230 bestimmt den Positions-Ist-Wert einer Antriebs-
welle 240, die vom Motor 260 der Leitantriebseinheit an-
getrieben wird. Da die vom Positionskodierer 230 aus-
gegebene Positionsinformation zur Ermittlung von Ge-
schwindigkeitsinformation benutzt werden kann, so
kann der Positionskodierer 230 alternativ auch einen
Ist-Wert an das Geschwindigkeitssteuerorgan 210 zu-
ricksenden, um zu gewahrleisten, dall die Ist-Ge-
schwindigkeit der Antriebswelle 240 der Leitantriebsein-
heit der gewlinschten Geschwindigkeit entspricht.
[0010] Die Geschwindigkeiten und Positionen der An-
triebswellen 242-246 der Folgeantriebseinheiten wer-
den derart gesteuert, daf} sie der Geschwindigkeit und
Position der Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit
angepalt sind. Dies wird durch Verwendung der Ge-
schwindigkeit der Antriebswelle 240 der Leitantriebsein-
heit zusammen mit der Rlickmeldung beztglich der Po-
sitionen der Antriebswellen 242-248 der Folgeantriebs-
einheiten relativ zur Position der Antriebswelle 240 der
Leitantriebseinheit erzielt.

[0011] Wie in Fig. 2 gezeigt, weisen die Folgean-
triebseinheiten Motoren 262-266 auf, die die Antriebs-
wellen 242-246 antreiben. Positionskodierer 232-236
bestimmen die Ist-Positionen der Antriebswellen
242-246 und senden entsprechende Riickmeldesignale
an Regler 222-226, die die bestimmten Positionen an-
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zeigen. Wie oben bezuglich des Positionskodierers 230
der Leitantriebseinheit erwahnt, kann die von den Posi-
tionskodierern 232-236 erzeugte Information fir die Be-
stimmung sowohl der Geschwindigkeiten als auch der
Positionen der korrespondierenden Antriebswellen
242-246 verwendet werden. Das vom Positionskodierer
230 erzeugte Outputsignal, das die Ist-Position der An-
triebswelle 240 der Leitantriebseinheit anzeigt, wird als
ein Bezugspositionssignal an die Regler 222-226 der
Folgeantriebseinheiten der Druckwerksgruppe 23 und
an die Falzeinheiten 28 und 30 gesandt, wie in Fig. 2
gezeigt. Die Regler 222-226 vergleichen das Ausgangs-
signal des Positionskodierers 230 der Leitantriebsein-
heit mit den Ausgangssignalen der Positionskodierer
232-236 und senden auf der Basis dieses Vergleichs
Befehlssignale an die Geschwindigkeitssteuerorgane
212-216, um die Geschwindigkeit der Motoren 262-266
derart zu steuern, daf3 die Antriebswellen 242-246 der
Folgeantriebseinheiten der Geschwindigkeit und Posi-
tion der Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit fol-
gen.

[0012] GemalR einem Ausflihrungsbeispiel des Posi-
tionskondierers 230 erzeugt dieser einen Impuls fir je-
den Winkelzuwachs der sich drehenden Antriebswelle
240 der Leitantriebseinheit. Wahrend sich also die An-
triebswelle dreht, erzeugt der Positionskodierer 230 ei-
nen Strom von Impulsen. Die vom Positionskodierer
230 wahrend eines Zeitintervalls erzeugte Anzahl von
Impulsen deutet an, um welchen Betrag die Antriebs-
welle 240 ihre Position wahrend dieses Zeitintervalls
verandert hat. Die Durchschnittsgeschwindigkeit wah-
rend des Zeitintervalls kann mihelos bestimmt werden,
indem der Wert der Positionsveranderung durch die
Dauer des Zeitintervalls dividiert wird.

[0013] Der einem Impuls entsprechende Winkelzu-
wachs ist festgelegt, so dafl} der Positionskodierer 230
wahrend jeder vollstandigen Umdrehung 2.048 Impulse
erzeugt. Der Positionskodierer 230 wird Gberwacht und
die durch ihn erzeugten Impulse werden mittels eines
nicht gezeigten Zahlers gezahlt. Der Zahler springt ge-
wohnlich bei Beendigung einer Umdrehung wieder auf
Null zurlick, nachdem er bis 2.048 gezahlt hat. Bei man-
chen Ausflihrungen ist eine andere Anzahl von Impul-
sen pro Umdrehung maRRgebend und bei anderen Aus-
fuhrungen springt der Zahler weniger haufig als nach
jeder Umdrehung auf Null zurlick. Die Positionskodierer
232-236 sind in gleicher Weise wie der Positionskodie-
rer 230 ausgeflhrt. Die Positionen der Kodierer 230-236
kénnen synchronisiert werden, indem die korrespondie-
renden Zahler gleichzeitig auf Null zurlickgesetzt wer-
den, z. B. dann, wenn sich die Papierbahn mit langsa-
mer und konstanter Geschwindigkeit durch die Druck-
maschine bewegt. Danach bedeutet jegliche Wertdiffe-
renz der Zahler eine Phasen- oder Positionsdifferenz.
Wenn beispielsweise der mit dem Positionskodierer 230
der Leitantriebseinheit korrespondierende Zahler zu ei-
nem bestimmten Zeitpunkt einen Wert von 1.000 an-
zeigt und der Wert des mit dem Positionskodierer 232
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der Folgeantriebseinheit korrespondierenden Zahlers
795 ist, dann bleibt zu diesem Zeitpunkt die Antriebs-
welle 242 der Folgeantriebseinheit hinter der Position
der Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit um 205
Winkelzuwachspunkte oder um 36° zurlick. Durch Com-
puter-Software werden beim Zuriickschalten der Zahler
vorhandene Phasendifferenzen prézise verfolgt, auch
wenn diese grofler als eine vollstdndige Umdrehung
sind. In der in Fig. 2 gezeigten Druckmaschine besitzt
jeder der Regler 222-226 einen nicht gezeigten Zahler,
der die vom Positionskodierer 230 der Leitantriebsein-
heit erzeugten Impulse zahlt und einen nicht gezeigten
Zahler, der die von einem der Positionskodierer 232-236
der Folgeantriebseinheiten erzeugten Impulse zahlt. In
manchen Ausfiihrungen befinden sich die Zahler inner-
halb oder in der Néhe der korrespondierenden Positi-
onskodierer.

[0014] Obwohl die Regler 222-226 fiir das Synchro-
nisieren der Geschwindigkeiten und Positionen der An-
triebswellen der Folgeantriebseinheiten mit denen der
Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit konzipiert
sind, kdnnen sie nicht verwendet werden fir Probleme,
die durch mechanische Stérungen oder Steuerungsfeh-
ler an der Antriebswelle 240 der Leitantriebseinheit ent-
stehen. Solche Steuerungsfehler werden auf die. Fol-
geantriebseinheiten Gbertragen und es besteht die Ten-
denz, daR sich diese Fehler wiederholen. Somit kann
ein Steuerungsfehler an der Leitantriebswelle die Funk-
tion der Folgeantriebseinheiten sehr beeintrachtigen.
Bei groRen Stoérungen ist die Regler-Leistung unterbro-
chen oder gefahrdet, so dal® Probleme im Druckbetrieb,
z. B. durch Registerfehler auftreten kénnen.

[0015] Zu den Ereignissen, die wahrend des Druck-
betriebs Geschwindigkeits- und Positionsstérungen
verursachen kdnnen, gehort z. B. eine "Gummituch-Wa-
sche". Beim Waschen eines Gummituchs wird ange-
sammelter Schmutz und Fusseln von der Gummituch-
walze in der Druckmaschine abgewaschen oder abge-
burstet. Wenn eine Gummituchwéasche an einer Leitan-
triebseinheit durchgefuhrt wird, kdnnen Stérungen in
der Geschwindigkeit und Position der Antriebswelle 240
der Leitantriebseinheit auftreten, die dann auf die Fol-
geeinheiten Ubertragen werden, so dal} der reibungslo-
se Druckbetrieb der Maschine nicht mehr mdglich ist
und Makulatur und eine geringere Druckqualitat die Fol-
gen sind. Andere Vorgange im Druckbetrieb kénnen
ebenfalls Stérungen verursachen, so z. B. wenn eine
neue Papierbahn mit der vorhandenen Bahn verbunden
wird oder wenn die Bahn beim Falzvorgang geschnitten
wird.

[0016] Da Fehler an einer Leiteinheit auf die Folge-
einheiten Ubertragen werden, wird gewdhnlich eine Ein-
heit der Druckmaschine, an welcher die wenigsten Feh-
ler und die geringsten FehlergréfRen auftreten, als Leit-
einheit gewahlt. Wenn z. B. eine Druckmaschine Zu-
fihreinheiten, Druckwerke, Trockeneinheiten, Kiihlwal-
zeneinheiten und Falzeinheiten umfaft, wie in Fig. 1 ge-
zeigt, wird gewohnlich eines der Druckwerke anstelle ei-
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ne der Falzeinheiten als Leiteinheit gewahlt, weil der
Schneidvorgang an einer Falzeinheit eine viel groliere
Ubergangsstérung als der Gummituch-Waschvorgang
in einem Druckwerk verursachen kann.

[0017] Wenn auch die bedienenden Personen versu-
chen, den Betrieb von Druckmaschinen so stol3¥frei wie
mdglich zu halten und somit die an der Leitantriebsein-
heit auftretenden Ubergangsstérungen zu minimieren,
treten diese dennoch auf. Wenn Stérungen in Erschei-
nung treten, werden filternde Netzwerke und Bezugs-
wert-Totzonen solange verwendet, bis die Stérungen
identifiziert und korrigiert sind. Die sich durch die Sto-
rungen ergebende Makulatur und geringere Druckqua-
litdt werden als selbstverstandlich in Kauf genommen.
Es ist jedoch wiinschenswert, eine Druckmaschine zu
schaffen, bei der die Effekte von Ubergangsstérungen
reduziert oder eliminiert sind, so dal} eine verbesserte
Druckqualitat und weniger Makulatur auch bei héheren
Maschinengeschwindigkeiten erzielt werden kann.
[0018] Die vorliegende Erfindung betrifft ein Verfah-
ren und eine Vorrichtung, die es ermdglichen, stérungs-
freie Geschwindigkeits- und Positions-Bezugswertsi-
gnale an Antriebseinheiten in einer Druckmaschine, z.
B. Druckwerke, zu senden.

[0019] Eine erfindungsgemaRe Vorrichtung zur
Steuerung des Druckprozesses einer Druckmaschine
mit einer ersten und mindestens einer zweiten Antriebs-
einheit mit einem jeweiligen Motor und einer jeweiligen
Antriebswelle; einem ersten und mindestens einem
zweiten Positionscodierer, welche jeweils die Ist-Positi-
on der jeweiligen Antriebswelle bestimmen und minde-
stens ein jeweiliges Positionskodierer-Signal erzeugen;
einer ersten und mindestens einer zweiten Geschwin-
digkeitssteuereinheit, die die Geschwindigkeit der je-
weiligen Antriebswelle steuern; und einem ersten Reg-
ler, zeichnet sich dadurch aus, daR die Vorrichtung eine
Einzelposition-Bezugwert-Einheit aufweist, die minde-
stens ein Einzelposition-Bezugssignal auf der Basis der
gewiinschten Druckmaschinengeschwindigkeit er-
zeugt, das frei von durch den Druckbetrieb ausgeldsten
Storungen ist, und an den ersten und mindestens zwei-
ten Regler sendet, wobei die Regler an die jeweilige Ge-
schwindigkeitssteuereinheit ein auf dem Einzelposition-
Bezugssignal und dem jeweiligen Positionskodierer-Si-
gnal basierendes Steuersignal senden, und dal} das
Einzelposition-Bezugssignal und die Positionskodierer-
Signale jeweils eine Anzahl von Impulsen umfassen.
[0020] Dabei ist eine Einzelposition-Bezugswert-Ein-
heit vorgesehen, die ein Signal empfangt, das die ge-
wilinschte Geschwindigkeit einer durch die Druckma-
schine laufenden Bahn anzeigt. Die Einzelposition-Be-
zugswert-Einheit erzeugt Signale die eine fehlerfreie
Bezugsgeschwindigkeit und eine fehlerfreie Bezugspo-
sition darstellen und die die Druckmaschinen-Antriebs-
einheiten, z. B. die Druckwerke, steuern, ohne daf} Feh-
ler, die sich aus den mit mechanischen Stérungen im
Druckbetrieb zusammenhéngenden Ubergangszustan-
den ergeben, vergrofRert werden. Die gleichen Bezugs-
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signale kdnnen an alle Antriebseinheiten ergehen. Al-
ternativ kdnnen separate Bezugssignale fur jede An-
triebseinheit erzeugt werden und zwischen den einzel-
nen, fiir die verschiedenen Antriebseinheiten erzeugten
Bezugssignalen auftretende Ungenauigkeiten kénnen
durch Fehlerkorrektur-Schaltkreise korrigiert werden.
[0021] Ein erfindungsgemales Verfahren zum Steu-
ern des Druckprozesses einer Druckmaschine, mit den
folgenden Schritten:

Bestimmen der Position einer jeweiligen Antriebs-
welle einer ersten und mindestens einer zweiten
Antriebseinheit der Druckmaschine mit einem je-
weiligen Positionskodierer und Senden eines jewei-
ligen Positionskodierer-Signals an einen Regler;
und Steuern der Drehzahl der jeweiligen Antriebs-
welle mit einer jeweiligen Geschwindigkeitssteuer-
einheit, zeichnet sich aus durch:

Erzeugen eines auf der gewtlinschten Druck-
maschinengeschwindigkeit basierten Einzel-
position-Bezugssignals, das frei von durch den
Druckbetrieb ausgeldsten Stérungen ist, und
eine Anzahl von Impulsen umfallt;

Senden des Einzelpositions-Bezugssignals an
jeweilige Regler; und Senden eines jeweiligen
Signals auf der Basis des Einzelposition-Be-
zugssignals und des jeweiligen, eine Anzahl
von Impulsen umfassenden Positionskodierer-
Signals an die jeweilige Geschwindigkeitssteu-
ereinheit.

[0022] Die vorliegende Erfindung wird in der folgen-
den Beschreibung bevorzugter Ausfihrungsbeispiele
im Zusammenhang mit den beigefligten, nachstehend
aufgefihrten Zeichnungen naher erlautert:

[0023] Es zeigen:

Fig. 1 ein Blockdiagramm einer Druckmaschine des
oben beschriebenen Standes der Technik;
Fig. 2 ein Blockdiagramm, das die interne Konstruk-
tion einiger Elemente der in Fig. 1 dargestell-
ten Druckmaschine zeigt;

Fig. 3  ein Blockdiagramm einer Druckmaschine ge-
maf einem ersten Ausflihrungsbeispiel der
Erfindung;

Fig. 4 ein Blockdiagramm, das die interne Konstruk-
tion einiger in Fig. 3 dargestellten Druckwerke
zeigt;

Fig. 5 ein Blockdiagramm einer Druckmaschine ge-
maR einem zweiten Ausflihrungsbeispiel der
Erfindung;

Fig. 6. ein Blockdiagramm einer Druckmaschine ge-
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maR einem dritten Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung;
Fig. 7 ein Blockdiagramm einer Druckmaschine ge-
mafR einem vierten Ausflihrungsbeispiel der
Erfindung;

ein Blockdiagramm, das die interne Konstruk-
tion von in Fig. 7 dargestellten Reglern zeigt.

Fig. 8

[0024] Fig. 3 zeigt ein Ausflihrungsbeispiel einer
Druckmaschine, in welcher Elemente, die mit denen der
in Fig. 1 gezeigten Druckmaschine identisch sind, mit
den gleichen Bezugszeichen gekennzeichnet wurden.
Gemal den Ausflihrungsbeispielen der vorliegenden
Erfindung ist keine der Druckwerke einer Druckmaschi-
ne als Leitdruckwerk gekennzeichnet. Wie in Fig. 3 ge-
zeigt, ist eine Einzelposition-Bezugswert-Einheit 500
vorgesehen, die von einer Leitbezugssignalquelle 32
ein eine gewinschte Druckmaschinengeschwindigkeit
darstellendes Signal empfangt und ein Einzelposition-
Bezugssignal an jedes Druckwerk sendet. Im Gegen-
satz zu der in den Fig. 1 und 2 gezeigten Druckmaschi-
nen besitzt jedes der Druckwerke 200-206 und 16-22
und jede der Falzeinheiten 28 und30 eine separate An-
triebseinheit.

[0025] Wenn auch das in den Fig. 3 und 4 gezeigte
Ausfuhrungsbeispiel eine Antriebseinheit fur jedes
Druckwerk aufweist, ist es fir den Fachmann selbstver-
standlich, daf die Erfindung auch in einer Druckmaschi-
ne mit nur einer Antriebseinheit fiir alle Druckwerke oder
fur jede Gruppe von Druckwerken realisiert werden
kann. Eine einzige Antriebseinheit fir eine Gruppe von
Druckwerken kann in der gleichen Weise gesteuert wer-
den, wie eine Antriebseinheit flr ein einzelnes Druck-
werk in den hier beschriebenen Ausflihrungsbeispielen
gesteuert wird. Fig. 4 zeigt Einzelheiten des Druckma-
schine der Fig. 3, d. h. interne Komponenten der Druck-
werke 200-206 und Verbindungen zwischen diesen
Druckwerken, die Einzelposition-Bezugswert-Einheit
500.und die Leitbezugssignalquelle 32. Im Gegensatz
zudenin Fig. 2 gezeigten Komponenten ist die Antriebs-
einheit fir das Druckwerk 200 mit einem Regler 420
ausgestattet; somit ist die innere Konstruktion dieser
Antriebseinheit die gleiche wie die der in den Druckwer-
ken 202-206 gezeigten anderen Antriebseinheiten. Je-
der der Regler 420-426 in den Druckwerken 200-206
empfangt das Einzelposition-Bezugssignal von der Ein-
zelposition-Bezugswert-Einheit 500. Das Einzelpositi-
on-Bezugssignal kann ein analoges oder ein digitales
Signal sein.

[0026] Die Geschwindigkeiten und Positionen der An-
triebswellen 440-446 der Antriebseinheiten werden so
gesteuert, daB sie sich der von dem Einzelposition-Be-
zugssignal angezeigten Bezugsgeschwindigkeit und
-position anpassen, und zwar unter Verwendung der
Bezugsgeschwindigkeit, zusammen mit der Rickmel-
dung beziglich der Positionen der Antriebswellen
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440-446 der Antriebseinheiten relativ zur Bezugspositi-
on.

[0027] Wie in Fig. 4 gezeigt, weisen die Antriebsein-
heiten Motoren 460-466 auf, welche die Antriebswellen
440-446 antreiben. Positionskodierer 430-436 bestim-
men die Ist-Positionen der Antriebswellen 440-446 und
senden entsprechende Riickmeldesignale an die Reg-
ler 420-426, welche die bestimmten Positionen anzei-
gen. Wie oben mit Bezug auf den Positionskodierer 230
derinFig. 2 gezeigten Leitantriebseinheit erwahnt, kann
die von den Positionskodierern 430-436 ausgegebene
Information zur Bestimmung sowohl der Geschwindig-
keiten als auch der Positionen der korrespondierenden
Antriebswellen 440-446 verwendet werden. Die Regler
420-426 vergleichen das Einzelposition-Bezugssignal
mit dem Output der Positionskodierer 430-436 und sen-
den auf der Basis dieses Vergleichs Befehlssignale an
die Geschwindigkeitssteuereinheiten 410-416 zur
Steuerung der Geschwindigkeit der Motoren 460-466,
so daf} die Antriebswellen 440-446 der Antriebseinhei-
ten der von dem Einzelposition-Bezugssignal angezeig-
ten Geschwindigkeit und Position folgen. Somit werden
die Antriebswellen 440-446 von voriibergehenden me-
chanischen Stérungen im Druckbetrieb nicht beeinfluf3t.
Die Druckwerke 16-22 und die Falzeinheiten 28 und 30
sind von gleicher Konfiguration und bieten die gleichen
Vorteile.

[0028] Fig. 5 zeigt ein zweites Ausflihrungsbeispiel
der Erfindung mit einer exemplarischen inneren Konfi-
guration der Einzelposition-Bezugswert-Einheit 500, die
einen Schwingungserzeuger 502, eine Dividier-/Multi-
pliziereinrichtung 504 und eine Filter/Verstarkereinrich-
tung 506 umfaldt. Der Schwingungserzeuger 502 er-
zeugt ein Zeitsignal, das in Entsprechung des von der
Leitbezugssignalquelle 32 empfangenen Signals, wel-
ches die gewlinschte Druckmaschinengeschwindigkeit
darstellt, dividiert oder multipliziert wird. Die Filter-/Ver-
starkereinrichtung 506 filtert La&rm aus dem von der Di-
vidier-/Multipliziereinrichtung 504 ausgegebenen Si-
gnal und sendet das resultierende Einzelposition-Be-
zugssignal an die Regler der Druckwerke. Die Filter/Ver-
starkereinrichtung 506 verstarkt auch das Signal in je-
der vom Anwender gewiinschten Weise, so daf} es mit
den Reglern in den Druckwerken kompatibel ist. Die
Einzelposition-Bezugswert-Einheit 500 kann realisiert
werden, indem ausschlieBlich elektronische Kompo-
nenten verwendet werden, sie kann eine Festkdrperein-
richtung oder eine analog wirkende Einrichtung sein.
[0029] Jeder Impuls des von der Einzelposition-Be-
zugswert-Einheit 500 ausgegebenen Einzelposition-
Bezugssignals stellt einen Winkelzuwachs dar, um den
sich eine Antriebswelle bewegen muf3. Der Winkelzu-
wachs hat einen vorbestimmten Wert. Somit deutet die
Anzahl der in dem Einzelposition-Bezugssignal inner-
halb eines Zeitintervalls erfolgenden Impulse eine An-
derung der Bezugsposition wéhrend dieses Zeitinter-
valls an und die Frequenz der Impulse deutet eine Be-
zugsdrehzahl oder Bezugswinkelgeschwindigkeit an.
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[0030] Fig.5zeigtim Druckwerk 200 einen Zahler/Ab-
taster 508, der mit dem Regler 420 und dem Positions-
kodierer 430 verbunden ist und verwendet werden
kann, um die Verarbeitungsfahigkeit des Reglers 420 zu
erganzen und/oder Information vom Positionskodierer
430 in einer nuitzlicheren Form zu liefern. Der Zahler/
Abtaster 508 kann beispielsweise ein Signal erzeugen,
das die Anzahl der Positionszuwéachse, um welche sich
die Antriebswelle 440 wahrend eines Zeitintervalls be-
wegt hat, d. h. die Anzahl der Positionsédnderungen
wahrend des Zeitintervalls anzeigt.

[0031] Der Regler 420 enthalt einen Zahler (nicht ge-
zeigt), der die von der Einzelposition-Bezugswert-Ein-
heit 500 empfangenen Impulse z&hlt, die mit den von
dem Zahler/Abtaster 508 gezahlten Impulsen vergli-
chen werden kénnen, um eine mogliche Phasendiffe-
renz zwischen der Bezugsposition und der Position der
Antriebswelle 440 festzustellen. Alternativ kann der
Zahler auch innerhalb der Dividier/Multipliziereinrich-
tung 504 in der Einzelposition-Bezugswert-Einheit 500
angebracht sein, so da das Signaloutput der Einheit
500 eine Impulszahl ist. Der Regler 420 kann auch ein
Verzdgerungsausgleichssignal empfangen, um uner-
wiinschte Signalverzégerungen oder im System auftre-
tende Ungenauigkeiten zu kompensieren. Wenn sich
beispielsweise Druckwerke in unterschiedlichen Ab-
stédnden von der Einzelposition-Bezugswert-Einheit be-
finden und/oder mit einer Einzelposition-Bezugswert-
Einheit verbunden sind, die unterschiedliche Signal-
Ubertragungspfade verwendet, so wird das gleiche Si-
gnal von der Einzelposition-Bezugswert-Einheit auf-
grund der charakteristischen Unterschiede der Signal-
Ubertragungspfade, z. B. der Lange, zu unterschiedli-
chen Zeitpunkten bei den Druckwerken ankommen.
Diese Konfiguration trifft natirlich gleichermaRen auf
die Druckwerke 202-206 und 16-22 und auf die Falzein-
heiten 28 und30 zu.

[0032] Fig. 6 zeigt ein drittes Ausfiihrungsbeispiel der
Erfindung, das eine Konfiguration der Einzelposition-
Bezugswert-Einheit 600 enthalt, welche einen Motor
668, eine Antriebswelle 648, einen Positionskodierer
638, eine Geschwindigkeitssteuereinheit 618 und einen
Regler 628 umfalt. Die interne Konstruktion der Einzel-
position-Bezugswert-Einheit 600 ist &hnlich der, welche
in den Druckwerken 200-206 der Fig. 4 gezeigt ist, je-
doch mit einigen Unterschieden. Erstens ist die An-
triebswelle 648 mit keinem der Vorgange in der Druck-
maschine verbunden und somit keinen unerwilinschten
mechanischen Stérungen im Betrieb der Druckmaschi-
ne, beispielsweise Gummituchwaschen, unterworfen.
Die Antriebswelle 648 kann z. B. mit einem Betriebsvor-
gang (nicht gezeigt) verbunden werden, der unkompli-
zierte, berechenbare Verhaltenscharakteristiken auf-
weist und frei von Ubergangsstérungen ist, die Proble-
me im Maschinenbetrieb verursachen kdonnten. Zwei-
tens empféngt der Regler 628 das die gewilinschte
Druckmaschinengeschwindigkeit anzeigende Ge-
schwindigkeitsbefehlssignal von der Leitbezugssignal-
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quelle. Drittens ist das von dem Positionskodierer 638
ausgegebene Signal das Einzelposition-Bezugssignal,
welches an die Regler 420-426 der Druckwerke
200-206 gesandt wird. Der Motor 668 kann unabhangig
von anderen in der Druckmaschine verwendeten Moto-
ren gewahlt werden. Beispielsweise kann der Motor 668
kleiner als die Motoren 460-466 und ein Hilfsmotor sein.
[0033] Der Regler 628 der Einzelposition-Bezugs-
wert-Einheit 600 regelt die Geschwindigkeitssteuerein-
heit 618 dadurch, dal mittels einer Geschwindigkeits-
rickmeldung die Geschwindigkeit der Antriebswelle
648 so prazise wie mdglich aufrechterhalten wird, um
die gewilinschte Geschwindigkeit anzuzeigen. Im Ge-
gensatz dazu regeln die Regler 420-426 die jeweiligen
Geschwindigkeitssteuereinheiten  der  Druckwerke
200-206 in der Weise, daR die Antriebswellen 440-446
der Geschwindigkeit und Position der Antriebswelle 648
genau folgen.

[0034] Fig. 7 zeigtein viertes Ausflihrungsbeispiel der
Erfindung. Hier sendet die Leitbezugssignalquelle 32
ein die gewilinschte Druckmaschinengeschwindigkeit
darstellendes Geschwindigkeitsbefehlssignal direkt an
die Regler 720, 822, 724 und 726, die jeweils mit den
Druckwerken 200-206 korrespondieren. Die Einzelposi-
tion-Bezugswert-Einheit besteht eigentlich aus Kompo-
nenten, die sich innerhalb der Regler befinden, und aus
Verbindungen zwischen den Reglern. Das heil’t, daf je-
der der Regler intern ein Einzelposition-Bezugssignal
erzeugt, das auf das Geschwindigkeitsbefehlssignal
von der Leitbezugssignalquelle 32 basiert. In jedem
Regler wird das Einzelposition-Bezugssignal mit der
Antriebswellengeschwindigkeit und der Positionsinfor-
mation, die von dem Positionskodierer des korrespon-
dierenden Druckwerks erzeugt wird, verglichen. Auf der
Basis dieses Vergleichs erzeugt der Regler ein Befehls-
signal, das in eine korrespondierende Geschwindig-
keitssteuereinheit eingegeben wird, so dal® die An-
triebswelle der durch das Einzelposition-Bezugssignal
angezeigten Bezugsgeschwindigkeit und -position folgt.
[0035] Um Ungenauigkeiten, die sich in einem Zeit-
raum zwischen Einzelposition-Bezugssignalen erge-
ben, welche von verschiedenen Reglern erzeugt wer-
den, auszugleichen und um Probleme im DruckprozefR,
die solche Ungenauigkeiten zur Folge haben, zu ver-
meiden, kénnen die in den verschiedenen Reglern er-
zeugten Einzelposition-Bezugssignale periodisch korri-
giert oder standardisiert werden. In diesem Ausfiih-
rungsbeispiel ist das Druckwerk 200 als eine Standard-
einheit gewahlt und das von dessen Positionskodierer
430 ausgegebene Signal 700 wird von allen anderen
Druckwerken als ein Standard verwendet, an den das
Einzelposition-Bezugssignal eines jeden der Druckwer-
ke periodisch angepalt wird. GemaR den Ausfiihrungs-
beispielen werden die Einzelposition-Bezugssignale zu
einem Zeitpunkt korrigiert oder standardisiert, wenn das
als Standard gewahlte Druckwerk nicht von Ubergangs-
stérungen beeinflut ist.

[0036] Dieses Konzept kann beispielsweise auch
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dann verwendet werden, wenn die Erfindung in eine be-
stehende Druckmaschine integriert wird, die aufgrund
urspriinglicher baulicher Einschréankungen nicht auf all
ihre Antriebseinheiten das gleiche Einzelposition-Be-
zugssignal Ubertragen kann.

[0037] Fig. 8 zeigt die interne Konstruktion des Reg-
lers 822 der Fig. 7. Wie in Fig. 8 gezeigt, erzeugt ein
Schwingungserzeuger 800 ein Zeitsignal in ahnlicher
Weise wie die in Fig. 5 gezeigte Einzelposition-Bezugs-
wert-Einheit 500. Das Zeitsignal wird an eine Dividier/
Multipliziereinheit 802 gesandt, die das Zeitsignal, das
auf dem von der Leitbezugssignalquelle 32 Gber die Lei-
tung 304 empfangenen Geschwindigkeitsbefehlssignal
basiert, dividiert oder multipliziert, und die auch die Im-
pulse des dividierten oder multiplizierten Zeitsignals
zahlt. Eine Signaleinstelleinheit 804 filtert Ldrm aus dem
Impulszéhlsignal, das von der Dividier/Multiplizierein-
heit 802 ausgegeben wird, und verstarkt das Signal ent-
sprechend. Die Signaleinstelleinheit 804 kann auch das
Signal derart einstellen, daf} es mit dem Standardsignal
700 synchronisiert ist. Das von der Signaleinstelleinheit
804 ausgegebene Signal ist ein Einzelposition-Bezugs-
signal fur das Druckwerk 202 und wird an ein Positions-
register 808 gesandt. Das Positionsregister 808 emp-
fangt ebenfalls ein Signal von einem Zahler 806; dieses
Signal zeigt die erfaldte Anzahl von Impulsen an, die der
Zahler 806 von dem Positionskodierer 432 empfangen
hat. Wie dies beispielsweise bei dem Zahler/Abtaster
508 in Fig. 5 dargestellt ist, kann der Zahler 806 ein Si-
gnal erzeugen, das die Anzahl der Positionszuwachse,
um welche sich die Antriebswelle 442 wahrend eines
Zeitintervalls bewegt hat, d. h. die Anzahl der Positions-
anderungen wahrend des Zeitintervalls anzeigt.

[0038] Das Positionsregister 808 vergleicht die vom
Zahler 806 und von der Signaleinstelleinheit 804 zuge-
sandten Signale. Die Signale stellen jeweils eine Ande-
rung der Position der Antriebswelle 442 und eine Ande-
rung der Bezugsposition wahrend eines Zeitintervalls
darund zeigen auch die Bezugsgeschwindigkeit und die
Geschwindigkeit der Antriebswelle 442 an. Auf der Ba-
sis dieses Vergleichs erzeugt das Positionsregister 808
ein Befehlssignal, das an die Geschwindigkeitssteuer-
einheit 412 gesandt wird, wie dies nach den allgemei-
nen Grundsatzen wohlbekannter Regelfunktionen er-
folgt und beispielsweise in dem Regler 22 der in Fig. 2
gezeigten Druckmaschine des Standes der Technik ver-
wirklicht ist.

[0039] Eine exemplarische Ausfiihrung eines Schalt-
kreises zum Korrigieren oder Standardisieren des in
dem Regler 822 erzeugten Einzelposition-Bezugssi-
gnals umfallt einen Zahler 818, einen Komparator 812,
einen Fehlerdetektor 810, einen Fehlerkompensator
814 und einen Korrekturwert-Begrenzer 816. Der Zahler
818 funktioniert in gleicher Weise wie der Zahler/Abta-
ster 508 in Fig. 5 und der Zahler 806. Das Druckwerk
200 ist als Standarddruckwerk gewahlt. Somit erfal3t der
Zahler 818 die von dem Positionskodierer 430 des Stan-
darddruckwerks 200 empfangenen Impulse und er-
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zeugt ein Signal, das die Anzahl der Positionszuwéach-
se, um welche sich die Antriebswelle 440 wahrend eines
Zeitintervalls bewegt hat, also die Anzahl der Positions-
anderungen wahrend des Zeitintervalls anzeigt.

[0040] Das von dem Zahler 818 ausgegebene Signal
und das Einzelposition-Bezugssignal von der Signalein-
stelleinrichtung 804 werden in den Komparator 812 ein-
gegeben, der die beiden Signale vergleicht und auf der
Basis dieses Vergleichs ein Fehlersignal erzeugt. Das
vom Komparator 812 ausgegebene Signal wird in den
Fehlerdetektor 810 eingegeben, der das Vorhanden-
sein und die GréRe des Fehlers zwischen (a) dem Out-
put-Signal des Zahlers 818, d. h. der Position und Ge-
schwindigkeit der Antriebswelle 440 des Standard-
druckwerks 200, wie vom Positionskodierer 430 ange-
deutet, und (b) der Bezugsgeschwindigkeit und -positi-
on, wie durch das von der Signaleinstelleinheit 804 aus-
gegebene Einzelposition-Bezugssignal dargestellt, er-
fallt. Der Fehlerdetektor 810 erzeugt ein Signal, das den
bestimmten Fehler anzeigt, und das Signal wird in einen
Fehlerkompensator 814 eingegeben, der ein Steuersi-
gnal erzeugt, was die Signaleinstelleinrichtung 804 ver-
anlaf}t, das Einzelposition-Bezugssignal zu korrigieren
oder an die Position und Geschwindigkeit der Antriebs-
welle 440 des Standarddruckwerks 200 anzupassen.
Ein Korrekturwert-Begrenzer 816 kann mit dem Fehler-
kompensator 814 und der Signaleinstelleinrichtung 804
verbunden werden, um den Korrekturvorgang durch
Einschranken des Outputsignals des Fehlerkompensa-
tors 814 zu verlangsamen.

[0041] Alternativ kénnen die Komponenten eines je-
den Reglers, die ein Einzelposition-Bezugssignal fur die
mit dem Regler korrespondierende Antriebseinheit er-
zeugen, aullerhalb des Reglers angeordnet sein. Bei-
spielsweise kann der Regler 822 den Zahler 806 und
das Positionsregister 808 enthalten und ein Outputsi-
gnal vom Positionskodierer 432 und ein weiteres Out-
putsignal von der Signaleinstelleinrichtung 804 empfan-
gen. Komponenten, wie der Schwingungserzeuger 800,
die Dividier-/Multipliziereinheit 802, die Signaleinstell-
einheit 804, der Komparator 812, der Fehlerdetektor
810, der Fehlerkompensator 814, der Korrekturwert-Be-
grenzer 816 und der Zahler 818 kénnen an beliebiger
Stelle angeordnet sein, solange sie korrekt verbunden
bleiben und das Output der Signaleinstelleinheit 804 an
den Regler 822 ergeht, das Leitbezugssignal 304 an die
Dividier-/Multipliziereinheit 802 ergeht und das Stan-
dard-Positionskodierer-Signal 700 an den Zahler 818
ergeht.

[0042] Die weiteren Druckwerke 204, 206 kdnnen von
gleicher Konstruktion sein und in gleicher Weise betrie-
ben werden wie das Druckwerk 202. Wenn die Konfigu-
ration der Fig. 8 beispielsweise fir die in Fig. 2 gezeigte
Druckmaschine des Standes der Technik angewandt
werden soll, wird die Druckwerksgruppe 23 und die
Falzeinheiten 28 und 30 der in Fig. 2 gezeigten Druck-
maschine die gleiche Konstruktion aufweisen kénnen
wie das Druckwerk 202.
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LISTE DER BEZUGSZEICHEN

[0043]

16 Druckwerk (Fig. 1)

18  Druckwerk

20  Druckwerk

22 Druckwerk

28  Falzeinheit

30 Falzeinheit

32 Leitbezugssignalquelle

200  Druckwerk (Fig. 7)

202  Druckwerk

204  Druckwerk

206  Druckwerk

230 Positionskodierer (Fig. 2)

410 Geschwindigkeitssteuereinheit (Fig. 4)
412  Geschwindigkeitssteuereinheit
414  Geschwindigkeitssteuereinheit
416  Geschwindigkeitssteuereinheit
420 Regler

422  Regler

424  Regler

426  Regler

430 Positionskodierer

432  Positionskodierer

434  Positionskodierer

436  Positionskodierer

440  Antriebswelle

442  Antriebswelle

444  Antriebswelle

446  Antriebswelle

460 Motor

462  Motor

464  Motor

466  Motor

500 Einzelposition-Bezugswert-Einheit (Fig. 5)
502 Schwingungserzeuger

504  Dividier-/Multipliziereinheit
506 Filterverstarkereinheit

508  Zahler/Abtaster

600 Einzelposition-Bezugswert-Einheit (Fig. 6)
618  Geschwindigkeitssteuereinheit
628 Regler

638  Positionskodierer

648  Antriebswelle

668  Motor

700 Signal des Positionskodierers 430 (Fig. 7)
720 Regler

724  Regler

726  Regler

800 Schwingungserzeuger (Fig. 8)
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802  Dividier-/Multipliziereinheit
804  Signaleinstelleinheit

806  Zahler

808 Positionsregister

810 Fehlerdetektor

812  Komparator

814  Fehlerkompensator

816  Korrekturwert-Begrenzer
818  Zahler

822 Regler

Patentanspriiche

1. Vorrichtung zur Steuerung des Druckprozesses ei-

ner Druckmaschine mit einer ersten und minde-
stens einer zweiten Antriebseinheit mit einem je-
weiligen Motor (460-468) und einer jeweiligen An-
triebswelle (440-448); einem ersten und minde-
stens einem zweiten Positionscodierer (430-436,
638), welche jeweils die Ist-Position der jeweiligen
Antriebswelle bestimmen und mindestens ein je-
weiliges Positionskodierer-Signal erzeugen;

einer ersten und mindestens einer zweiten Ge-
schwindigkeitssteuereinheit (410-416, 618), die die
Geschwindigkeit der jeweiligen Antriebswelle
(440-446, 648) steuern; und

einem ersten Regler (420-426, 628, 720-726, 822),
dadurch gekennzeichnet,

daB die Vorrichtung eine Einzelposition-Bezug-
wert-Einheit (500) aufweist, die mindestens ein Ein-
zelposition-Bezugssignal auf der Basis der ge-
winschten Druckmaschinengeschwindigkeit er-
zeugt, das frei von durch den Druckbetrieb ausge-
I6sten Stérungen ist, und an den ersten und minde-
stens zweiten Regler (420-426, 628, 720-726, 822)
sendet, wobei die Regler (420-426, 628, 720-726,
822) an die jeweilige Geschwindigkeitssteuerein-
heit (410-416, 618) ein auf dem Einzelposition-Be-
zugssignal und dem jeweiligen Positionskodierer-
Signal basierendes Steuersignal senden, und daf}
das Einzelposition-Bezugssignal und die Positions-
kodierer-Signale (430-436, 638) jeweils eine An-
zahl von Impulsen umfassen.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB das Einzelposition-Bezugssignal mindestens
ein Bezugsgeschwindigkeitssignal und ein Be-
zugspositionssignal umfafit.

Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2,

dadurch gekennzeichnet,

daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit einen
Schwingungserzeuger (502) zum Erzeugen eines
Bezugssignals und eine Frequenz-Dividiereinheit
(504) zum Dividieren des auf der gewinschten
Druckmaschinengeschwindigkeit basierenden Be-

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

zugssignals umfafdt.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

daB die erste und die mindestens zweite Antriebs-
einheit ferner jeweils einen Zahler (508) umfalt, der
mit dem jeweiligen ersten und mindestens zweiten
Positionskodierer (430-436) und dem jeweiligen er-
sten und mindestens zweiten Regler (420-426)
operativ verbunden ist, um wahrend einer Abtast-
zeit eine Anderung der Position der jeweiligen An-
triebswelle (440-446) zu erfassen.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

daR das von dem jeweiligen ersten und mindestens
zweiten Regler (420-426) erzeugte Steuersignal
auch auf einem Verzdégerungsausgleichssignal fiir
eine Signalpfadverbindung zwischen der Einzelpo-
sition-Bezugswert-Einheit (500) und dem jeweili-
gen ersten und mindestens zweiten Regler
(420-426) basiert.

Vorrichtung nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet,

daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit
(500) folgendes umfalfdt:

einen von der Druckmaschine getrennten Mo-
tor (460) mit einer Abtriebswelle;

eine Geschwindigkeitssteuereinheit (410),
durch die die Geschwindigkeit der Abtriebswel-
le gesteuert wird;

einen Positionskodierer (430), der ein die Po-
sition der Abtriebswelle anzeigendes Signal er-
zeugt, wobei das Positionskodierer-Signal das
Einzelposition-Bezugssignal ist;

und einen Regler (420), der ein Steuersignal,
das auf dem Einzelposition-Bezugssignal und
der gewiinschten Druckmaschinengeschwin-
digkeit basiert, an die Geschwindigkeitssteuer-
einheit sendet.

Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriiche,

dadurch gekennzeichnet,

daB ferner eine Leitbezugssignalquelle (32) vorge-
sehenist, um ein die gewiinschte Druckmaschinen-
geschwindigkeit darstellendes Signal an die Einzel-
position-Bezugswert-Einheit (500) zu senden.

Vorrichtung nach Anspruch 7,

dadurch gekennzeichnet,

daB das von der Leitbezugssignalquelle erzeugte
Signal ein digitales Signal ist.
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Vorrichtung nach einem der vorhergehenden An-
spriche,

dadurch gekennzeichnet,

daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit (500)
ein elektronischer Baukdorper ist.

Vorrichtung nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit (500)
eine Vielzahl von auf der gewlinschten Druckma-
schinengeschwindigkeit basierten Einzelposition-
Bezugssignalen erzeugt, und dall die Vorrichtung
ferner umfafit:

eine Vielzahl von Antriebseinheiten (460-466)
mit einer jeweiligen Antriebswelle (440-446);
eine Geschwindigkeitssteuereinheit (410), die
die Geschwindigkeit der Antriebswelle (440)
steuert; einen Positionskodierer (430), der ein
die Position der Antriebswelle (440) anzeigen-
des Signal erzeugt; und einen Regler (720), der
ein Steuersignal an die Geschwindigkeitssteu-
ereinheit sendet, das auf dem Signal des Posi-
tionskodierers und auf mindestens einem der
Vielzahl von Einzelposition-Bezugssignalen
basiert.

Vorrichtung nach Anspruch 10,

dadurch gekennzeichnet,

daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit (500)
mindestens einen Fehlerkorrektur-Schaltkreis um-
faldt, um mindestens eines der Einzelposition-Be-
zugssignale, die auf dem Output eines Positionsko-
dierers einer aus einer Vielzahl von Antriebseinhei-
ten designierten Antriebseinheit basiert sind, zu
korrigieren.

Vorrichtung nach Anspruch 10 oder 11,

dadurch gekennzeichnet,

daR eine von der Vielzahl von Antriebseinheiten
(460-466) als Leitantriebseinheit designiert ist und
andere der Vielzahl von Antriebseinheiten
(460-466) als Folgeantriebseinheiten designiert
sind; und

daB die Einzelposition-Bezugswert-Einheit (500)
fur jede der Folgeantriebseinheiten folgendes um-
fafdt:

einen Schwingungserzeuger (502), der ein Si-
gnal erzeugt;

eine Frequenz-Dividiereinheit (504), die durch
Dividieren des Schwingungserzeuger-Signals,
das auf der gewlinschten Druckmaschinenge-
schwindigkeit basiert, ein Signal erzeugt;

eine Impuls-Addier-/Subtrahiereinheit zum Er-
zeugen des Einzelposition-Bezugssignals
durch Andern der Anzahl der Impulse in dem
von der Frequenz-Dividiereinheit (504) erzeug-
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ten Signal;

ein Komparator (812), der das von der Impuls-
Addier-/Subtrahiereinheit erzeugte Einzelposi-
tion-Bezugssignal mit dem von dem Positions-
kodierer der Leitantriebseinheit erzeugten Si-
gnal vergleicht und auf der Basis dieses Ver-
gleichs ein Signal erzeugt;

ein Fehlerdetektor (810), der einen Fehler zwi-
schen dem von der Impuls-Addier/Subtrahier-
einheit erzeugten Einzelposition-Bezugssignal
und dem von dem Positionskodierer der Leit-
antriebseinheit erzeugten Signal erfafst; und
eine Fehlerkorrektureinheit, die auf der Basis
des erfal’ten Fehlers ein Steuersignal zur
Steuerung der Impuls-Addier-/Subtrahierein-
heit erzeugt.

13. Verfahren zum Steuern des Druckprozesses einer

Druckmaschine, mit den folgenden Schritten:

Bestimmen der Position einer jeweiligen An-
triebswelle (440-446) einer ersten und minde-
stens einer zweiten Antriebseinheit (460-466)
der Druckmaschine mit einem jeweiligen Posi-
tionskodierer (430-436, 638) und Senden eines
jeweiligen Positionskodierer-Signals an einen
Regler (420-426, 628, 720-726, 822); und
Steuern der Drehzahl der jeweiligen Antriebs-
welle (440-446) mit einer jeweiligen Geschwin-
digkeitssteuereinheit (410-416, 618),
gekennzeichnet durch

Erzeugen eines auf der gewlinschten Druck-
maschinengeschwindigkeit basierten Einzel-
position-Bezugssignals, das frei von durch den
Druckbetrieb ausgeldsten Stérungen ist, und
eine Anzahl von Impulsen umfalfit;

Senden des Einzelpositions-Bezugssignals an
jeweilige Regler (420-426, 628, 720-726, 822);
und

14. Verfahren nach Anspruch 13,

dadurch gekennzeichnet,
daB der Schritt des Erzeugens des Einzelposition-
Bezugssignals folgendes umfaldt:

Erzeugen eines Zeitsignals mit einer vorbe-
stimmten Frequenz;

Dividieren des auf der gewlinschten Druckma-
schinengeschwindigkeit basierten Zeitsignals;
Ausfiltern von Larm aus dem Zeitsignal; und
Verstérken des Zeitsignals.

Senden eines jeweiligen Signals auf der Basis des
Einzelposition-Bezugssignals und des jeweiligen,
eine Anzahl von Impulsen umfassenden Positions-
kodierer-Signals an die jeweilige Geschwindig-
keitssteuereinheit (410-416, 618).
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Verfahren nach Anspruch 13 oder 14,

dadurch gekennzeichnet,

daR dieses ferner den Schritt des Feststellens einer
Anderung der Position der jeweiligen Antriebswelle
(440-446) wahrend einer Abtastzeit umfaft.

Verfahren nach einem der Anspriiche 13 bis 15,
dadurch gekennzeichnet,

daB das Steuern der Drehzahl der jeweiligen An-
triebswelle (440-446) auch auf einem Verzdge-
rungsausgleichssignal basiert.

Verfahren nach Anspruch 13,

dadurch gekennzeichnet,

daB das Erzeugen eines Einzelposition-Bezugssi-
gnals folgendes umfalt:

Bestimmen der Position einer von der Druck-
maschine getrennten

Antriebswelle (440-446);

Erzeugen des Einzelposition-Bezugssignals
auf der Basis der bestimmten Antriebswellen-
position; und

Steuern der Drehzahl der Antriebswelle
(440-446) auf der Basis des Einzelposition-Be-
zugssignals und der gewiinschten Druckma-
schinengeschwindigkeit.

Verfahren nach Anspruch 13,

gekennzeichnet durch

Bestimmen der Antriebswellenposition einer jeden
einer Vielzahl von Antriebseinheiten (460-466);
Erzeugen mindestens eines auf der gewunschten
Druckmaschinengeschwindigkeit basierten Einzel-
position-Bezugssignals fir jede der Vielzahl von
Antriebseinheiten (460-466); und

Steuern der Geschwindigkeit einer jeden Antriebs-
welle auf der Basis der bestimmten Antriebswellen-
position und des mindestens einen Einzelposition-
Bezugssignals.

Verfahren nach Anspruch 18,

dadurch gekennzeichnet,

daR dieses ferner den Schritt des Korrigierens des
mindestens einen Einzelposition-Bezugssignals,
das auf der bestimmten Antriebswellenposition ei-
ner aus einer Vielzahl von Antriebseinheiten
(460-466) designierten Antriebseinheit basiert, um-
fafdt.

Rollenrotationsdruckmaschine,

gekennzeichnet durch

eine Vorrichtung nach einem der Anspriiche 1 bis
12.
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Claims

Device for controlling the printing operation of a
printing press having

a first and at least one second drive unit with a re-
spective motor (460-468) and a respective drive
shaft (440-448);

a first and at least one second position encoder
(430-436, 638) which determine the respective ac-
tual position of the respective drive shaft and gen-
erate at least one respective position encoder sig-
nal;

a first and at least one second speed control unit
(410-416, 618) controlling the speed of the respec-
tive drive shaft (440-446, 648) and

a first regulator (420-426,628, 720-726, 822),
characterized in

that the device comprises an isolated position ref-
erence unit (500) that generates at least one isolat-
ed position reference signal based on the desired
printing press speed and isolated from disturbances
caused by the printing operation, and transmits the
isolated position reference signal to the first and to
the at least one second regulator (420-426, 628,
720-726, 822), the regulators (420-426, 628,
720-726, 822) transmitting a control signal to the re-
spective speed control unit (410-416, 618) based
on the isolated position reference signal and the re-
spective position encoder signal, and that the iso-
lated position reference signal and the position en-
coder signals (430-436, 638) each comprise a
number of pulses.

Device according to claim 1,

characterized in

that the isolated position reference signal compris-
es at least areference speed signal and a reference
position signal.

Device according to claim 1 or 2,

characterized in

that the isolated position reference unit comprises
an oscillator (502) for generating a reference signal
and a frequency divider unit (504) for dividing the
reference signal based on the desired press speed.

Device according to one of the preceding claims,
characterized in

that the first and the at least one second drive unit
each further comprise a counting unit (508) opera-
tively connected to the respective first and at least
one second position encoder (430-436) and to the
respective first and at least one second regulator
(420-426) to determine a position change of the re-
spective drive shaft (440-446) during sampling
time.

Device according to one of the preceding claims,
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characterized in

that the control signal generated by the respective
first and at least one second regulator (420-426) is
also based on a delay compensation signal for a
signal path connection between the isolated posi-
tion reference unit (500) and the respective first and
at least one second regulator (420-426).

Device according to claim 1,

characterized in

that the isolated position reference unit (500) com-
prises a motor (460) isolated from the printing press
and having a drive shaft; a speed control unit (410)
controlling the speed of the drive shaft; a position
encoder (430) generating a signal indicating the po-
sition of the drive shaft, the position encoder signal
being the isolated position reference signal; and a
regulator (420) transmitting a control signal to the
speed control unit based on the isolated position
reference signal and the desired printing press
speed.

Device according to one of the preceding claims,
characterized in

that a master reference signal source (32) is pro-
vided for transmitting a signal representing the de-
sired printing press speed to the isolated position
reference unit (500).

Device according to claim 7,

characterized in

that the signal generated by the master reference
signal source is a digital signal.

Device according to one of the preceding claims,
characterized in

that the isolated position reference unit (500) is a
solid state electronic device.

Device according to claim 1,

characterized in

that the isolated position reference unit (500) gen-
erates a plurality of isolated position reference sig-
nals based on the desired printing press speed, and
that the device further comprises

a plurality of drive units (460-466) having a respec-
tive drive shaft (440-446); a speed control unit (410)
controlling the speed of the drive shaft (440); a po-
sition encoder (430) generating a signal that indi-
cates the position of the drive shaft (440); and a reg-
ulator (720) transmitting a control signal to the
speed control unit, the control signal being based
on the signal of the position encoder and on at least
one of the plurality of isolated position reference sig-
nals.

Device according to claim 10,
characterized in
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that the isolated position reference unit (500) com-
prises at least one error correction circuit to correct
at least one of the isolated position reference sig-
nals based on the output of a position encoder of a
drive unit designated among a plurality of drive
units.

Device according to claim 10 or 11,

characterized in

that one of the plurality of drive units (460-466) is
designated as a master drive unit and others of the
plurality of drive units (460-466) are designated as
slave drive units, and

that the isolated position reference unit (500) for
each of the slave drive units comprises:

an oscillator (502) generating a signal;

a frequency divider (504) generating a signal
by dividing the oscillator signal based on the
desired printing press speed;

a pulse adding/subtracting unit for generating
the isolated position reference signal by chang-
ing the number of pulses in the signal generat-
ed by the frequency divider (504);

a comparator (812) comparing the isolated po-
sition reference signal generated by the pulse
adding/subtracting unit with the signal generat-
ed by the position encoder of the master drive
unit and generating a signal based on the com-
parison;

an error detector (810) detecting an error be-
tween the isolated position reference signal
generated by the pulse adding/subtracting unit
and the signal generated by the position encod-
er signal of the master drive unit; and

an error correction unit generating a control sig-
nal based on the detected error for controlling
the pulse adding/subtracting unit.

Method for controlling the printing operation of a
printing press comprising the following steps:

determining the position of a respective drive
shaft (440-446) of a first and at least one sec-
ond drive unit (460-466) of the printing press by
means of a respective position encoder
(430-436, 638) and transmitting a respective
position encoder signal to a regulator (420-426,
628, 720-726, 822); and

controlling the rotational speed of the respec-
tive drive shaft (440-446) by means of a respec-
tive speed control unit (410-416, 618)

characterized by

generating an isolated position reference signal that
is based on the desired printing press speed and
isolated from disturbances caused by the printing
process and comprises a number of pulses;
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transmitting the isolated position reference signal to
respective regulators (420-426, 628, 720-726,
822); and

transmitting a respective signal to the respective
speed control unit (410-416, 618) based on the iso-
lated position reference signal and on the respec-
tive position encoder signal comprising a number of
pulses.

Method according to claim 13,

characterized in

that the step of generating the isolated position ref-
erence signal comprises generating a clock signal
having a predetermined frequency; dividing the
clock signal based on the desired printing press
speed;

filtering noise from the clock signal; and
amplifying the clock signal.

Method according to claim 13 or 14,
characterized in

that the method further comprises the step of de-
termining a change in position of the drive shaft
(440-446) during a sample period.

Method according to one of claims 13 to 15,
characterized in

that the control of the rotational speed of the re-
spective drive shaft (440-446) is also based on a
delay compensation signal.

Method according to claim 13,

characterized in

that the generation of an isolated position reference
signal comprises determining the position of a drive
shaft (440-446) separated from the printing press;
generating the isolated position reference signal
based on the determined drive shaft position; and
controlling the rotational speed of the drive shaft
(440-446) on the basis of the isolated position ref-
erence signal and the desired printing press speed.

Method according to claim 13,

characterized by

determining the drive shaft position of each of a plu-
rality of drive units (460-466); generating at least
one isolated position reference signal for each of
the plurality of drive units (460-466) based on the
desired printing press speed; and

controlling the speed of each drive shaft on the ba-
sis of the determined drive shaft position and of the
at least one isolated position reference signal.

Method according to claim 18,

characterized in

that the method further comprises the step of cor-
recting the at least one isolated position reference
signal that is based on the determined drive shaft
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position of a designated one of a plurality of drive
units (460-466).

20. Web-fed rotary printing press

characterized by
a device according to one of claims 1 to 12.

Revendications

Dispositif de commande du processus d'impression
d'une machine a imprimer, comprenant

une premiére et au moins une seconde unité d'en-
trainement avec un moteur respectif (460-468) et
un arbre de transmission d'entrainement respectif
(440-448) ;

un premier et au moins un second codeur de posi-
tion (430-436, 638), qui déterminent chacun la po-
sition réelle de I'arbre de transmission d'entraine-
ment respectif et engendrent au moins un signal de
codeur de position respectif ;

une premiere et au moins une seconde unité de
commande de vitesse (410-416, 618) qui comman-
dent la vitesse de I'arbre de transmission d'entrai-
nement respectif (440-446, 648) ; et

un premier régulateur (420-426, 628, 720-726,
822),

caractérisé en ce que le dispositif comporte une
unité de valeur de référence de position individuelle
(500) engendrant au moins un signal de référence
de position individuelle se basant sur la vitesse de
machine a imprimer souhaitée, qui est libre de per-
turbations ou parasites déclenchés par le fonction-
nement en impression, et envoyant ce signal au
premier et audit au moins un second régulateur
(420-426, 628, 720-726, 822), les régulateurs
(420-426, 628, 720-726, 822) envoyant a l'unité de
commande de vitesse respective (410-416,618) un
signal de commande se basant sur le signal de ré-
férence de position individuelle et le signal de co-
deur de position respectif, et en ce que le signal de
référence de position individuelle et les signaux de
codeurs de position respectifs (430-436, 638) com-
portent respectivement un certains nombre d'impul-
sions.

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que le signal de référence de position individuel-
le comprend au moins un signal de vitesse de réfé-
rence et un signal de position de référence.

Dispositif selon la revendication 1 ou 2, caractérisé
en ce que |'unité de valeur de référence de position
individuelle comprend un générateur d'oscillations
ou oscillateur (502) pour engendrer un signal de ré-
férence et une unité de division de fréquence (504)
pour diviser le signal de référence se basant sur la
vitesse de machine a imprimer souhaitée.
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Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que la premiére et ladite au
moins une seconde unité d'entrainement compren-
nent par ailleurs respectivement un compteur (508)
qui est relié sur le plan opératoire avec le premier
et ledit au moins un second codeur de position res-
pectifs (430-436) et le premier et ledit au moins un
second régulateur respectifs (420-426), en vue de
relever pendant un temps d'exploration, une varia-
tion de la position de I'arbre de transmission d'en-
trainement respectif (440-446).

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que le signal de commande
engendré par le premier et ledit au moins un second
régulateur respectif (420-426), se base également
sur un signal de compensation de retard pour une
liaison de cheminement de signal entre l'unité de
valeur de référence de position individuelle (500) et
le premier et ledit au moins un second régulateur
respectifs (420-426).

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que l'unité de valeur de référence de position un
moteur (460) séparé de la machine a imprimer et
comportant un arbre de  transmission
d'entrainement ;

une unité de commande de vitesse (410) qui com-
mande la vitesse de l'arbre de transmission
d'entrainement ;

un codeur de position (430) qui engendre un signal
indiquant la position de I'arbre de transmission d'en-
trainement, le signal de codeur de position étant le
signal de référence de position individuelle ;

et un régulateur (420) qui envoie a l'unité de com-
mande de vitesse, un signal de commande se ba-
sant sur le signal de référence de position indivi-
duelle et la vitesse de machine a imprimer souhai-
tée.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que par ailleurs est prévue
une source de signal de référence pilote (32) pour
envoyer un signal représentant la vitesse de machi-
ne a imprimer souhaitée, a l'unité de valeur de ré-
férence de position individuelle (500).

Dispositif selon la revendication 7, caractérisé en
ce que le signal engendré par la source de signal
de référence pilote est un signal numérique.

Dispositif selon I'une des revendications précéden-
tes, caractérisé en ce que l'unité de valeur de ré-
férence de position individuelle (500) est un com-
posant électronique.

Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en
ce que l'unité de valeur de référence de position
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individuelle (500) engendre un grand nombre de si-
gnaux de référence de position individuelle se ba-
sant sur la vitesse de machine a imprimer souhai-
tée, et en ce que le dispositif comprend en outre :

un grand nombre d'unités d'entrainement
(460-466) avec un arbre de transmission d'en-
trainement respectif (440-446) ; une unité de
commande de vitesse (410) qui commande la
vitesse de l'arbre de transmission d'entraine-
ment (440) ; un codeur de position (430) quien-
gendre un signal indiquant la position de I'arbre
de transmission d'entrainement (440) ; et un
régulateur (720) qui envoie a l'unité de com-
mande de vitesse un signal de commande qui
se base sur le signal du codeur de position et
sur I'un au moins du grand nombre de signaux
de référence de position individuelle.

Dispositif selon la revendication 10, caractérisé en
ce que l'unité de valeur de référence de position
individuelle (500) comprend au moins un circuit de
correction d'erreur, en vue de corriger au moins un
des signaux de référence de position individuelle se
basant sur la sortie d'un codeur de position d'une
unité d'entrainement désignée parmi un grand
nombre d'unités d'entrainement.

Dispositif selon la revendication 10 ou 11, caracteé-
risé en ce que I'une parmile grand nombre d'unités
d'entrainement (460-466) est désignée en tant
qu'unité d'entrainement pilote, et d'autres parmi le
grand nombre d'unités d'entrainement (460-466) en
tant qu'unités d'entrainement secondaires ; et

en ce que |'unité de valeur de référence de position
individuelle (500) comprend pour chacune des uni-
tés d'entrainement secondaires, les éléments
suivants :

un générateur d'oscillations ou oscillateur (502)
qui engendre un signal ;

une unité de division de fréquence (504), qui,
par division du signal du générateur d'oscilla-
tion se basant sur la vitesse de machine a im-
primer souhaitée, engendre un signal ,

une unité d'addition/soustraction d'impulsions
destinée a engendrer un signal de référence de
position individuelle par variation du nombre
des impulsions dans le signal engendré par
I'unité de division de fréquence (504) ;

un comparateur (812) qui compare le signal de
référence de position individuelle engendré par
l'unité d'addition/soustraction d'impulsions
avec le signal engendré par le codeur de posi-
tion de I'unité d'entrainement pilote, et engen-
dre un signal se basant sur cette comparaison ;
un détecteur d'erreur (810) qui reléve une er-
reur entre le signal de référence de position in-
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dividuelle engendré par I'unité d'addition/sous-
traction d'impulsions et le signal engendré par
le codeur de position de I'unité d'entrainement
pilote ; et

une unité de correction d'erreur qui, en se ba-
sant sur I'erreur relevée, engendre un signal de
commande pour commander l'unité d'addition/
soustraction d'impulsions.

Procédé de commande du processus d'impression
d'une machine a imprimer, comprenant les étapes
suivantes :

détermination de la position de I'arbre de trans-
mission d'entrainement respectif (440-446)
d'une premiére et d'au moins une seconde uni-
té d'entrainement (460-466) de la machine a
imprimer avec un codeur de position respectif
(430-436, 638), et envoi d'un signal de codeur
de position respectif a un régulateur (420-426,
628, 720-726, 822) ; etcommande de la vitesse
de l'arbre de transmission d'entrainement res-
pectif (440-446) avec une unité de commande
de vitesse respective (410-416, 618),

caractérisé

par I'élaboration d'un signal de référence de posi-
tion individuelle se basant sur la vitesse de machine
a imprimer souhaitée, qui est libre de perturbations
ou parasites déclenchés par le fonctionnement en
impression et comporte un certain nombre
d'impulsions ;

et comporte un certain nombre d'impulsions ;

par I'envoi du signal de référence de position indi-
viduelle au régulateur respectif (420-426, 628,
720-726, 822) ; et

par I'envoi d'un signal respectif se basant sur le si-
gnal de référence de position individuelle, et le si-
gnal de codeur de position respectif comprenant un
certain nombre d'impulsions, a 'unité de comman-
de de vitesse respective (410-416, 618).

Procédé selon la revendication 13, caractérisé en
ce que I'étape de I'élaboration du signal de référen-
ce de position individuelle comprend :

I'élaboration d'un signal de temps avec une fré-
quence prédéterminée ;

la division du signal de temps se basant sur la
vitesse de machine a imprimer souhaitée ;

le filtrage du bruit du signal de temps ; et
I'amplification du signal.

Procédé selon la revendication 13 ou 14, caracté-
risé en ce que celui-ci comprend en outre I'étape
de la détection d'une variation de position de I'arbre
de transmission d'entrainement respectif (440-446)
pendant un temps d'exploration.
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Procédé selon I'une des revendications 13 a 15, ca-
ractérisé en ce que la commande de la vitesse de
rotation de l'arbre de transmission d'entrainement
respectif (440-446) se base également sur un si-
gnal de compensation de retard.

Procédé selon la revendication 13, caractérisé en
ce que I'élaboration d'un signal de référence de po-
sition individuelle comprend :

la détermination de la position d'un arbre de
machine a imprimer ;

I'élaboration du signal de référence de position
individuelle se basant sur la position détermi-
née de I'arbre de transmission d'entrainement ;
et

lacommande de la vitesse de rotation de I'arbre
de transmission d'entrainement (440-446) en
se basant sur le signal de référence de position
individuelle et la vitesse de machine a imprimer
souhaitée.

Procédé selon la revendication 13, caractérisé par
la détermination de la position de I'arbre de trans-
mission d'entrainement de chacune du grand nom-
bre d'unités d'entrainement (460-466) ;
I'élaboration d'au moins un signal de référence de
position individuelle se basant sur la vitesse de ma-
chine a imprimer souhaitée, pour chacune du grand
nombre d'unités d'entrainement (460-466) ; et

la commande de la vitesse de chaque arbre de
transmission d'entrainement en se basant sur la po-
sition déterminée de I'arbre de transmission d'en-
tralnement et ledit au moins un signal de référence
de position individuelle.

Procédé selon la revendication 18, caractérisé en
ce que celui-ci comprend en outre I'étape de cor-
rection dudit au moins un signal de référence de po-
sition individuelle, qui se base sur la position déter-
minée de l'arbre de transmission d'entrainement
d'une unité d'entrainement désignée parmi un
grand nombre d'unités d'entrainement (460-466).

Machine a imprimer rotative ou rotative d'impres-
sion a bobines, caractérisée par un dispositif selon
I'une des revendications 1 a 12.
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