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69 Fedemder Greifer fiir Bogenrotationsdruckmaschinen.

@ Die Erfindung betrifft einen federnden Greifer fir Bogen- 9

rotationsdruckmaschinen, der aus einem eine Schwenkbewe- 4

gung ausfihrenden Klemmstick besteht und einen zum 3

Klemmstick federnd angeordneten Greiferfinger aufweist, \

dessen Vorspannkraft einstellbar ist. Aufgabe der Erfindung ist

es, den federnden Greifer hinsichtlich der Masse und der Trag- \

heitsradien der Bauteile zu optimieren und den Greiferfinger in

einer zweiten Bewegungsphase eine Bewegung senkrecht zur 7

Greiferauflage oder eine geringe Zugbewegung zu erteilen. Er- - ~]
€\ findungsgemas ist hierzu der Greiferfinger (2) mit dem Klemm-
< stiick (3) Gber vorgespannte Blattfedern (4, 5) verbunden und L

die Anlenkpunkte jeder Blattfeder (4 bzw. 5) liegen auf einer \
Verbindungslinie, die durch die ortsfeste Achse der Greifer-
welle (7) verlauft.
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Die Erfindung betrifft einen federnden Greifer fiir Bogen-
rotationsdruckmaschinen nach dem Oberbegriff des ersten
Patentanspruchs.

Bekanntlich sind federnde Greifer so gestaltet, dafl sie den
Zug, der vom Papier auf die Greifer ausgeiibt wird, iiber
Kraftschlufl gleichmdBig aufnehmen kdnnen. Da ein gering-
filigiges Herausziehen des Papiers aus dem Greifer Doublier-
bzw. Passerprobleme hervorruft, ist man immer bestrebt,

den Greifer mit der maximalen Haltekraft auszulegen. Dies
fiihrt dazu, dafl die Greiferfedern eine sehr steile Kenn-
linie haben. Die Lagerspiele aller Greifer miissen ebenfalls
sehr eng gehalten werden, da sich die geringste Luft beim
Schlieflen automatisch auf das Passen bzw. Doublieren aus-
wirkt. Mit diesem geringen Lagérspiel ist zwangslédufig eine
hohe Reibung der Greifer an der Lagerstelle verbunden, d.h.
dafl ein Teil der Schlieflifederkraft im Lager selbst aufge-
zehrt wird. Ferner ergibt sich hieraus, dafl die Lager der
Greiferwelle sehr stabil gehalten werden miissen, um eine
Verformung beim impulsartigen Schlieflen der Greifer aufzu-
fangen. Ein Nachteil hieraus ist das Entstehen sehr hoher
Massenkridfte.

Insgesamt kann man sagen, daB bekannte Greifersysteme zum
Steuern sehr hohe Kridfte bendtigen, die nur z.T. zur Halte-
kraft des Bogens genutzt werden kdnnen und/oder das durch
diese hohen Krdfte, schlagartig auftretend, Stdrschwingungen
in die Maschine eingebracht werden.

Aus der DD-PS 66 634 ist es bekannt, einen einteiligen Grei-
ferhebel auf einer Greiferwelle abzustiitzen und dessen Vor-
spannkraft durch zwei Druckfedern einzustellen. Von Nach-

teil ist, dafl der Greiferhebel seine statisch bestimmte
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Lage verliert, wenn eine mdglichst vollstdndige Kompen-
sation der Lagerkraft erreicht werden soll. Bei sehr
hohen Maschinengeschwindigkeiten und erhShten Vorspann-
krdften ist keine ausreichende Zentrierung, z.B. infolge
Stérschwingungen, die in die Maschine eingebracht werden,
mehr méglich. Von Nachteil sind ferner der verhdltnis-
médRig grofe Trdgheitsradius und die Masse der schwingen-
den Teile filir das Einleiten des Haltevorganges.

Aus der DE-0S 1 908 181 ist ein Greifer bekannt, bei dem
die Achse des Greiferfingergelenkes in einem zur Greifer-
welle parallelen Drehgelenk schwenkbar gelagert ist, wo-
bei die Achse des Greiferfingergelenks annidhernd auf der
von der Greiferspitze wegweisenden Verldngerung einer
Geraden gelegen ist, welche die Abstiitzfldche fir die
Greiferspitze mit der Achse der Greiferwelle verbindet.
Aus der in Fig. 1 gezeigten Geometrie geht hervor, daf
die von der Greiferspitze auf die Greiferauflage ausge-
tibte Kraft weiterhin eine Komponente in Bogenlaufrichtung
aufweist. Die Gefahr des Verschiebens des Bogens besteht
dadurch, sowie durch eine mdglich Torsion der Greifer-
welle bei hohen Vorspannkridften auch weiterhin, wenn

auch eine Verbesserung gegeniiber tiblichen Greifern mit
kreisférmiger Bewegung um die Greiferwellenachse erreich-
bar ist.

Aus der DD-PS 67 992 ist es bekannt, einen Greifer mittels
Klemmstiick an einer eine ortsfeste Achse aufweisenden
schwenkbaren Greiferwelle zu lagern und einer Greiferzunge
in einer ersten Bewegungsphase eine Kreisbewegung um die

Greiferwellenachse und in einer zweiten Bewegungsphase eine

in Bezug auf die Greiferauflage anndhernd senkrechte Be-
wegung zu erteilen. Diese Greiferanordnung wirkt aber mit
- 3 -
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einer kraftschliissig arbeitenden parallelen Blattfederan-
ordnung und einer Greiferzunge zusammen, die keine groflen
SchliefRkrdfte ertrdgt, ohne zu beulen. Der Greifer ist
demnach fiir méglichst hohe Schliefkrifte v6llig ungeeignet.

Ein senkrecht schlieBender Greifer mit einer gesteuerten
Greiferwelle ist aus der DE-PS 2 030 040 bekannt. Von Nach-
teil ist die kraftschliissige Steuerung der Greiferwelle
relativ zum Drehpunkt eines Steuerhebels mittels einer
Flihrung auf einer Steuerkurve. Der zus#dtzliche Steuerungs-
aufwand fihrt zu einer ErhShung der Massenkrifte des mit
groflem Trdgheitsradius schwingenden Systems und damit zu
einer Verminderung des Leistungsvermdgens der Druckmaschine.
AuBlerdem ist bei groBeren Verschmutzungen der Steuerkurve
keine exakte Fiihrung der zweiten senkrechten Bewegungsphase
mehr méglich.

Ferner ist es aus der DE-0S 3 130 689 bekannt, in Verbin-
dung mit einer weichen Greiferaufiage einen eine flache
Greiferflugbahn ausfiihrenden und in der letzten Bewegungs-
phase senkrecht schliefenden Greiferfinger mit einer in dem
Greiferfinger angeordneten und gegen den Bogengreiferauf-
schlag wirkenden federnden Anschlagschraube zu versehen.
Eine weitere Stellschraube ist erforderlich, um federnd
miteinander gekoppelte Halter einzustellen, mittels denen
der Greiferfinger der Greiferwelle zugeordnet ist. Von
Nachteil ist, daB der Greiferfinger einer weichen Greifer-
auflage zugeordnet werden mufl und an zwei Stellschrauben
umstédndliche Einstellungen erforderlich sind, um eine lage-
genaue Ubergabe zu erreichen. Bei héheren Maschinenge-
schwindigkeiten wird der Schlieflvorgang unsauber eingeleitet.

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, einen federnden
Greifer genannter Art hinsichtlich der Masse und der Trig-
- 4 -
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heitsradien der Bauteile zu optimieren und dem Greiferfinger
in einer zweiten Bewegungsphase eine Bewegung senkrecht zur
Greiferauflage oder eine geringe Zugbewegung zu erteilen.

Die Aufgabe wird durch die kennzeichnenden Merkmale des
ersten Patentanspruchs geldst. Weiterbildungen der Erfin-
dung ergeben sich aus dem Unteranspruch, der Zeichnung

und der Beschreibung.

Die Vorteile der erfindungsgemifien Ldsung bestehen darin,
dafl unabhingig von einer weichen Greiferauflage ohne Aus-
beulen der Greiferspitze in einem erweiterten Geschwindig-
keitsbereich bei hohen Vorspannkrdften und Uberdriickungen
in Bogenlaufrichtung sich weder stérende Kridfte noch
Schwingungen auswirken kénnen. Der Halteeffekt wird durch
einen erhShten Zwangslauf eines senkrechten oder mit ge-
ringer Zugbewegung erfolgenden SchlieBvorganges verbessert.
Der Greiferfinger behdlt seine statisch bestimmte Lage und
reagiert nicht so trége. Es ergeben sich ferner minimale
Greifermassen und minimale Beschleunigungskridfte.

Ein Ausfithrungsbeispiel der Erfindung wird nachfolgend an-
hand einer Zeichnung n#her beschrieben.

Hierzu zeigt:

Fig. 1 eine Seitenansicht eines Grei-
fers,

Fig. 2 eine Draufsicht auf Fig. 1,

Fig. 3 eine Seitenansicht eines weiteren
Greifers.
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Gemidfl Fig. 1 ist ein mit einer Greiferauflage 1 zusammen-
arbeitender Greiferfinger 2 mit einem Klemmstiick 3 iiber
vorgespannte Blattfedern 4, 5 elastisch verbunden. Das
Klemmstiick 3 ist auf einer Greiferwelle 7 befestigt, wel-
che mit ortsfester Achse innerhalb eines Zylinders 6 mdg-
lichst tief angeordnet werden kann. Die am Greiferfinger 2
befestigten Blattfedern 4, 5 weisen Anlenkpunkte auf, die
auf einer Verbindungslinie liegen, welche durch die orts-
feste Achse der Greiferwelle 7 verlduft und driicken den
Greiferfinger 2 nachgiebig gegen den zwischen Greiferauf-
lage 1 und einer Greiferspitze 8 liegenden Bogen 10. Im
geb6ffneten Zustand steht der Greiferfinger 2 unter einer
mit einer Anschlagschraube 9 regulierbaren Vorspannung.
Bereits durch geringe Verdnderung der Anlenkpunkte wird
die Bewegung der Greiferspitze 8 veridndert. Beim Schlieflen
des Greifers erfolgt eine leicht S-férmige Verformung der
Blattfeder 4 widhrend die Blattfeder 5 nicht nennenswert
verformt werden kann. Eine derart elastisch gesteuerte
Senkrechtbewegung oder geringe Zugbewegung des Greifer-
fingers 2 vermeidet jede Schiebebewegung zwischen Grei-
ferspitze 8 und Greiferauflage 1, ohne dafl bei groflen
Querkriften das elastische System undefiniert ausbeulen
kann und bewirkt zugleich ein verbessertes dynamisches
Verhalten des schwingenden Systems wegen der geringen
Masse und kleineren Trédgheitsradien der Bauteile.

Gemidf einer anderen in der Zeichnung in Fig. 3 dargestell-
ten Ausfithrung der Erfindung kann der mit der Greiferauf-
lage 1 zusammenarbeitende Greiferfinger 2 einstiickig als
Blechformteil durch iliber Anschlagschraube 8 und Anschlag
13 vorgespannte Lenker 11, 12 gebildet sein, die elastisch
verformbar sind. Die Lenker 11, 12 sind mit einem Klemm-
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stiick fest verbunden, welches aus vorgeformten ineinander
gehingten Blechstreifen 14, 15 besteht, die mittels einer
Schraube auf der Greiferwelle 7 klemmbar sind.

Die Lenker 11, 12 miissen ebenfalls eine Senkrechtbewegung
oder geringe Zugbewegung des Greiferfingers 2 in einer
zweiten Bewegungsphase steuern, die &hnlich der Bewegung'
ist, wie sie durch federnde Fihrungselemente in Form von
Blattfedern erzeugt wird. Hierzu sind entsprechende Ver-
bindungslinien der Lenker 11, 12 vorgesehen, welche eben-
falls durch die ortsfeste Achse der Greiferwelle 7 verlaufen.
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1.)

2.)

Federnder Greifer fiir Bogenrotationsdruckmaschinen, der
aus einem eine Schwenkbewegung ausfiihrenden Klemmstiick
besteht, das auf einer mit ortsfester Achse innerhalb
eines Zylinders oder einer Trommel m&glichst tief ge-
lagerten Greiferwelle befestigt ist und einen zum Klemm-
stiick federnd angeordneten Greiferfinger aufweist,
dessen Vorspannkraft einstellbar ist,

dadurch gekennzeilchnet,

daB der Greiferfinger (2) mit dem Klemmstiick (3) iiber
vorgespannte Blattfedern (4, 5) verbunden ist und dafl
die Anlenkpunkte jeder Blattfeder (4 bzw. 5) auf einer
Verbindungslinie liegen, die durch die ortsfeste Achse
der Greiferwelle (7) verlduft.

Federnder Greifer nach Anspruch 1,

dadurch gekennzeichnet,

daB der Greiferfinger (2) mit vorgespannten Lenkern
(11, 12) als ein Blechformteil ausgebildet mit dem
Klemmstiick (3) verbunden ist.
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