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(57)【要約】
【課題】切欠部を有する回転体の回転ムラをなくす制動
手段を効果的に配設して印刷障害の発生を防止すること
ができる印刷機の駆動方法及び装置を提供する。
【解決手段】印刷機の原動モータ１０によって駆動され
るゴム胴ギア６と、切欠部を備えゴム胴ギアによって回
転駆動されるゴム胴２と、ゴム胴ギアを介して印刷機の
原動モータによって回転駆動される版胴ギア７と、ゴム
胴の切欠部に対応する位置に切欠部が設けられ版胴ギア
によって回転駆動される版胴３と、を備えた印刷機にお
いて、前記版胴又は版胴ギアに負荷モータ１７ａ（～１
７ｄ）を設け、前記印刷機の原動モータにかかる負荷に
応じて、前記負荷モータの制動力を制御する。
【選択図】図４９
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　第１の駆動手段によって駆動される第１の被駆動手段と、
　切欠部を備え、前記第１の被駆動手段によって回転駆動される第１の回転体と、
　前記第１の被駆動手段を介して前記第１の駆動手段によって回転駆動される第２の被駆
動手段と、
　前記第１の回転体の切欠部に対応する位置に切欠部が設けられ、前記第２の被駆動手段
によって回転駆動される第２の回転体と、
　を備えた印刷機において、
　前記第２の回転体又は前記第２の被駆動手段又は前記第２の被駆動手段によって回転駆
動される第３の被駆動手段に制動手段を設け、
　前記第１の駆動手段にかかる負荷に応じて、前記制動手段の制動力を制御することを特
徴とする印刷機の駆動方法。
【請求項２】
　前記第１の回転体の切欠部と前記第２の回転体の切欠部が対向する時の前記制動手段の
制動力が、前記第１の回転体の周面部と前記第２の回転体の周面部が対向する時の前記制
動手段の制動力より大きいことを特徴とする請求項１記載の印刷機の駆動方法。
【請求項３】
　前記制動手段が、負荷モータであることを特徴とする請求項１記載の印刷機の駆動方法
。
【請求項４】
　前記第１の駆動手段が電動モータであり、
　前記負荷モータによって発生される電力が、前記電動モータを駆動する為の電力として
使用されることを特徴とする請求項３記載の印刷機の駆動方法。
【請求項５】
　前記第１の回転体が、オフセット印刷機のゴム胴であり、
　前記第２の回転体が、オフセット印刷機の版胴であることを特徴とする請求項１記載の
印刷機の駆動方法。
【請求項６】
　前記オフセット印刷機の版胴に支持された刷版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　印刷時、前記第１の駆動手段と前記第２の駆動手段の回転速度が、同期制御されること
を特徴とする請求項５記載の印刷機の駆動方法。
【請求項７】
　前記第１の回転体が、凹版印刷機の凹圧胴であり、
　前記第２の回転体が、凹版印刷機の渡胴であることを特徴とする請求項１記載の印刷機
の駆動方法。
【請求項８】
　前記凹版印刷機の凹版胴に支持された凹版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　印刷時、前記第１の駆動手段と前記第２の駆動手段の回転速度が、同期制御されること
を特徴とする請求項７記載の印刷機の駆動方法。
【請求項９】
　第１の駆動手段によって駆動される第１の被駆動手段と、
　切欠部を備え、前記第１の被駆動手段によって回転駆動される第１の回転体と、
　前記第１の被駆動手段を介して前記第１の駆動手段によって回転駆動される第２の被駆
動手段と、
　前記第１の回転体の切欠部に対応する位置に切欠部が設けられ、前記第２の被駆動手段
によって回転駆動される第２の回転体と、
　を備えた印刷機において、
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　前記第２の回転体又は前記第２の被駆動手段又は前記第２の被駆動手段によって回転駆
動される第３の被駆動手段に制動手段を設けると共に、
　前記第１の駆動手段にかかる負荷に応じて、前記制動手段の制動力を制御する制御手段
を設けたことを特徴とする印刷機の駆動装置。
【請求項１０】
　前記制御手段は、前記第１の回転体の切欠部と前記第２の回転体の切欠部が対向する時
の前記制動手段の制動力が、前記第１の回転体の周面部と前記第２の回転体の周面部が対
向する時の前記制動手段の制動力より大きくなるように制御することを特徴とする請求項
９記載の印刷機の駆動装置。
【請求項１１】
　前記制動手段が、負荷モータであることを特徴とする請求項９記載の印刷機の駆動装置
。
【請求項１２】
　前記第１の駆動手段が電動モータであり、
　前記制御手段は、前記負荷モータによって発生される電力を、前記電動モータを駆動す
る為の電力として回収することを特徴とする請求項１１記載の印刷機の駆動装置。
【請求項１３】
　前記第１の回転体が、オフセット印刷機のゴム胴であり、
　前記第２の回転体が、オフセット印刷機の版胴であることを特徴とする請求項９記載の
印刷機の駆動装置。
【請求項１４】
　前記オフセット印刷機の版胴に支持された刷版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　前記制御手段は、印刷時、前記第１の駆動手段の回転速度と前記第２の駆動手段の回転
速度を同期制御することを特徴とする請求項１３記載の印刷機の駆動装置。
【請求項１５】
　前記第１の回転体が、凹版印刷機の凹圧胴であり、
　前記第２の回転体が、凹版印刷機の渡胴であることを特徴とする請求項９記載の印刷機
の駆動装置。
【請求項１６】
　前記凹版印刷機の凹版胴に支持された凹版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　前記制御手段は、印刷時、前記第１の駆動手段の回転速度と前記第２の駆動手段の回転
速度を同期制御することを特徴とする請求項１５記載の印刷機の駆動装置。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、オフセット印刷機や凹版印刷機等の駆動方法及び装置に関する。
【背景技術】
【０００２】
　従来のオフセット輪転印刷機は、印刷機本体のみならず、版胴を介してインキ装置をも
原動モータで駆動している。これは、版胴にインキ装置側の負荷を与える機能も達成して
いる。このため、原動モータにかかる負荷が大きく、原動モータとして容量の大きいもの
を使用しなければならず、その結果、高価なモータを使用しなければならないと共に高速
運転化にも十分に対応することができない、という問題があった。
【０００３】
　また、近年では、特許文献１や特許文献２で開示されているように、インキ洗浄等のイ
ンキ装置側に関する作業をゴム胴や圧胴の洗浄等の印刷機本体側の作業と、タイミングや
速度を異ならせて同時に行う為、原動モータとは別にインキ装置用の単独駆動用モータを
別途設けたものがある。
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【０００４】
【特許文献１】特開昭６３－３０９４４７号公報
【特許文献２】特開昭６３－３１５２４４号公報
【発明の開示】
【発明が解決しようとする課題】
【０００５】
　しかしながら、特許文献１のように、印刷時、印刷機本体を原動モータで駆動すると共
にインキ装置を単独駆動用モータで駆動し、原動モータと単独駆動用モータを同期駆動す
るようにしても、版胴とゴム胴間の負荷変動（版胴の周面部とゴム胴の周面部が接し、互
いに接触圧がかかっている状態と、版胴の切欠部とゴム胴の切欠部が対向し、互いに接触
圧がかかっていない状態の間の負荷変動）によって、互いの駆動ギア間の隙間による回転
ムラが発生し、ダブリ等の印刷障害が発生するという問題点がある。
【０００６】
　また、特許文献２のように、印刷機本体の駆動系とインキ装置の駆動系の間にクラッチ
を設け、インキ装置を単独で駆動する場合にはクラッチを切って単独駆動用モータで駆動
し、印刷時はクラッチを入れてインキ装置も原動モータで駆動するようにすれば、印刷時
には、インキ装置の大きな負荷が版胴にかかる為、前記したような回転ムラが発生しなく
なりますが、印刷時には、結局、大容量の高価なモータを使用しなければならないと共に
高速運転化にも対応することができないという前述した問題が依然として残存する。
　また、凹版印刷機では、インキ装置を単独駆動とした場合、凹版胴と凹圧胴間で同じよ
うに回転ムラが発生する。
【０００７】
　そこで、本発明の目的は、切欠部を有する回転体の回転ムラをなくす制動手段を効果的
に配設して印刷障害の発生を防止することができる印刷機の駆動方法及び装置を提供する
ことにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　前記目的を達成するための本発明に係る印刷機の駆動方法は、
　第１の駆動手段によって駆動される第１の被駆動手段と、
　切欠部を備え、前記第１の被駆動手段によって回転駆動される第１の回転体と、
　前記第１の被駆動手段を介して前記第１の駆動手段によって回転駆動される第２の被駆
動手段と、
　前記第１の回転体の切欠部に対応する位置に切欠部が設けられ、前記第２の被駆動手段
によって回転駆動される第２の回転体と、
　を備えた印刷機において、
　前記第２の回転体又は前記第２の被駆動手段又は前記第２の被駆動手段によって回転駆
動される第３の被駆動手段に制動手段を設け、
　前記第１の駆動手段にかかる負荷に応じて、前記制動手段の制動力を制御することを特
徴とする。
【０００９】
　また、
　前記第１の回転体の切欠部と前記第２の回転体の切欠部が対向する時の前記制動手段の
制動力が、前記第１の回転体の周面部と前記第２の回転体の周面部が対向する時の前記制
動手段の制動力より大きいことを特徴とする。
【００１０】
　また、
　前記制動手段が、負荷モータであることを特徴とする。
【００１１】
　また、
　前記第１の駆動手段が電動モータであり、
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　前記負荷モータによって発生される電力が、前記電動モータを駆動する為の電力として
使用されることを特徴とする。
【００１２】
　また、
　前記第１の回転体が、オフセット印刷機のゴム胴であり、
　前記第２の回転体が、オフセット印刷機の版胴であることを特徴とする。
【００１３】
　また、
　前記オフセット印刷機の版胴に支持された刷版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　印刷時、前記第１の駆動手段と前記第２の駆動手段の回転速度が、同期制御されること
を特徴とする。
【００１４】
　また、
　前記第１の回転体が、凹版印刷機の凹圧胴であり、
　前記第２の回転体が、凹版印刷機の渡胴であることを特徴とする。
【００１５】
　また、
　前記凹版印刷機の凹版胴に支持された凹版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　印刷時、前記第１の駆動手段と前記第２の駆動手段の回転速度が、同期制御されること
を特徴とする。
【００１６】
　前記目的を達成するための本発明に係る印刷機の駆動装置は、
　第１の駆動手段によって駆動される第１の被駆動手段と、
　切欠部を備え、前記第１の被駆動手段によって回転駆動される第１の回転体と、
　前記第１の被駆動手段を介して前記第１の駆動手段によって回転駆動される第２の被駆
動手段と、
　前記第１の回転体の切欠部に対応する位置に切欠部が設けられ、前記第２の被駆動手段
によって回転駆動される第２の回転体と、
　を備えた印刷機において、
　前記第２の回転体又は前記第２の被駆動手段又は前記第２の被駆動手段によって回転駆
動される第３の被駆動手段に制動手段を設けると共に、
　前記第１の駆動手段にかかる負荷に応じて、前記制動手段の制動力を制御する制御手段
を設けたことを特徴とする。
【００１７】
　また、
　前記制御手段は、前記第１の回転体の切欠部と前記第２の回転体の切欠部が対向する時
の前記制動手段の制動力が、前記第１の回転体の周面部と前記第２の回転体の周面部が対
向する時の前記制動手段の制動力より大きくなるように制御することを特徴とする。
【００１８】
　また、
　前記制動手段が、負荷モータであることを特徴とする。
【００１９】
　また、
　前記第１の駆動手段が電動モータであり、
　前記制御手段は、前記負荷モータによって発生される電力を、前記電動モータを駆動す
る為の電力として回収することを特徴とする。
【００２０】
　また、
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　前記第１の回転体が、オフセット印刷機のゴム胴であり、
　前記第２の回転体が、オフセット印刷機の版胴であることを特徴とする。
【００２１】
　また、
　前記オフセット印刷機の版胴に支持された刷版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　前記制御手段は、印刷時、前記第１の駆動手段の回転速度と前記第２の駆動手段の回転
速度を同期制御することを特徴とする。
【００２２】
　また、
　前記第１の回転体が、凹版印刷機の凹圧胴であり、
　前記第２の回転体が、凹版印刷機の渡胴であることを特徴とする。
【００２３】
　また、
　前記凹版印刷機の凹版胴に支持された凹版にインキを供給するインキ装置と、
　前記インキ装置を駆動する第２の駆動手段を備え、
　前記制御手段は、印刷時、前記第１の駆動手段の回転速度と前記第２の駆動手段の回転
速度を同期制御することを特徴とする。
【発明の効果】
【００２４】
　前記構成の本発明によれば、切欠部を有する回転体の回転ムラをなくす制動手段を効果
的に配設したので、ダブリ等の印刷障害の発生を防止することができる。また、前記制動
手段を負荷モータとすることにより、ブレーキ等を用いた場合のように、部品を交換する
必要をなくしメンテナンス・フリーにできる。また、負荷モータで発生した電力を原動モ
ータの駆動電力として回収し、省エネルギーを達成することもできる。
【００２５】
　加えて、第１及び第２の駆動手段で駆動力を分担するようにすることで、駆動手段の小
型・小容量化が図られ、コストダウンと高速運転化が図れる。
【発明を実施するための最良の形態】
【００２６】
　以下、本発明に係る印刷機の駆動方法及び装置を実施例により図面を用いて詳細に説明
する。
【実施例１】
【００２７】
　図１Ａ及び図１Ｂは本発明の実施例１を示す中央制御装置のハード・ブロック図、図２
は仮想マスタ・ジェネレータのハード・ブロック図、図３Ａ乃至図３Ｃは印刷機の駆動制
御装置のハード・ブロック図、図４は第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置のハー
ド・ブロック図である。
【００２８】
　また、図５Ａ乃至図５Ｅは中央制御装置の動作フロー図、図６Ａ乃至図６Ｃは中央制御
装置の動作フロー図、図７Ａ乃至図７Ｃは中央制御装置の動作フロー図、図８Ａ及び図８
Ｂは中央制御装置の動作フロー図である。
【００２９】
　また、図９Ａ乃至図９Ｃは仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図、図１０Ａ乃至図
１０Ｃは仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図、図１１Ａ乃至図１１Ｃは仮想マスタ
・ジェネレータの動作フロー図、図１２Ａ及び図１２Ｂは仮想マスタ・ジェネレータの動
作フロー図、図１３Ａ乃至図１３Ｃは仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図、図１４
Ａ乃至図１４Ｄは仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図、図１５Ａ及び図１５Ｂは仮
想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【００３０】
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　また、図１６Ａ及び図１６Ｂは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図１７Ａ乃至図
１７Ｅは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図１８は印刷機の駆動制御装置の動作フ
ロー図、図１９Ａ乃至図１９Ｅは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図２０は印刷機
の駆動制御装置の動作フロー図、図２１Ａ及び図２１Ｂは印刷機の駆動制御装置の動作フ
ロー図、図２２Ａ乃至図２２Ｅは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図２３は印刷機
の駆動制御装置の動作フロー図、図２４Ａ及び図２４Ｂは印刷機の駆動制御装置の動作フ
ロー図、図２５Ａ及び図２５Ｂは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図２６は印刷機
の駆動制御装置の動作フロー図、図２７Ａ及び図２７Ｂは印刷機の駆動制御装置の動作フ
ロー図、図２８は印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【００３１】
　また、図２９Ａ及び図２９Ｂは第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロ
ー図、図３０Ａ及び図３０Ｂは第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー
図、図３１は第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【００３２】
　図４９はオフセット印刷機における印刷機本体側の駆動系を示す正面図、図５０はオフ
セット印刷機におけるインキ装置側と印刷機本体側の駆動系を示す側面図である。
【００３３】
　図４９及び図５０に示すように、４色機からなるオフセット印刷機における印刷機本体
側の圧胴１とゴム胴（第１の回転体）２と版胴（第２の回転体）３とは、原動ピニオン４
と圧胴ギア５とゴム胴ギア（第１の被駆動手段）６と版胴ギア（第２の被駆動手段）７と
からなるギアトレイン８と、原動ピニオン４の軸上に固設された大プーリ９と印刷機の原
動モータ１０の出力軸上に固設された小プーリ１１とに掛け回されたベルト１２により、
印刷機の原動モータ（電動モータ；第１の駆動手段）１０で駆動される。尚、前記ゴム胴
２の周面には図示しないブランケットの両端を支持するくわえ装置が装着される切欠部（
図示せず）を有すると共に、前記版胴３の周面には図示しない刷版の両端を支持する版締
装置が装着される切欠部（図示せず）を有する。
【００３４】
　一方、オフセット印刷機における第１～第４インキ・ユニット（インキ装置）は、振り
ローラギア１３ａ，１３ｂを含む複数のローラギアからなるギアトレイン１４を介してイ
ンキ・ユニットの駆動モータ（単独駆動用モータ；第２の駆動手段）１５ａ（～１５ｄ）
で駆動される（図５０参照）。
【００３５】
　また、前記印刷機本体側の版胴３における版胴ギア７の軸にはカップリング１６を介し
て負荷モータ（トルクモータ；制動手段）１７ａ（～１７ｄ）が連結されると共に、圧胴
１における圧胴ギア５の軸には印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８が連
結される。
【００３６】
　そして、本実施例では、前記印刷機の原動モータ１０と第１～第４負荷モータ１７ａ～
１７ｄは、後述する印刷機の駆動制御装置（制御手段）８０により駆動制御されると共に
、前記第１～第４インキ・ユニットの駆動モータ１５ａ～１５ｄは、後述する第１～第４
インキ・ユニットの駆動制御装置（制御手段）９０ａ～９０ｄにより駆動制御され、前記
原動モータ１０の負荷変動に応じて印刷機本体側のギアトレイン（駆動系）に対し負荷モ
ータ１７ａ～１７ｄにより制動力を付与すると共に、その際に負荷モータ１７ａ～１７ｄ
で発生した電力が原動モータ１０の駆動用電力として回収されるようになっている。
【００３７】
　また、本実施例では、前記印刷機の駆動制御装置８０と第１～第４インキ・ユニットの
駆動制御装置９０ａ～９０ｄは、後述する仮想マスタ・ジェネレータ（制御手段）６０を
介して中央制御装置（制御手段）３０に接続され、この中央制御装置３０により印刷機本
体側（の原動モータ１０）と第１～第４インキ・ユニット（の駆動モータ１５ａ～１５ｄ
）とが同期制御（運転）されるようになっている。
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【００３８】
　図１Ａ及び図１Ｂに示すように、中央制御装置３０は、ＣＰＵ３１とＲＯＭ３２とＲＡ
Ｍ３３との他に、各入出力装置３４ａ～３４ｄ及びインタフェース３５がＢＵＳ（母線）
で接続されてなる。
【００３９】
　また、ＢＵＳには、緩動回転速度記憶用メモリＭ１，設定回転速度記憶用メモリＭ２，
仮想マスタ・ジェネレータに設定回転速度を送信する時間間隔記憶用メモリＭ３，印刷機
の現在の回転位相検出用カウンタのカウント値記憶用メモリＭ４，印刷機の現在の回転位
相記憶用メモリＭ５，印刷機の増速開始用回転位相記憶用メモリＭ６，印刷機の定速運転
時の負荷検出開始用回転位相記憶用メモリＭ７，印刷機の定速運転時の負荷検出終了用回
転位相記憶用メモリＭ８，印刷機の減速開始用回転位相記憶用メモリＭ９，印刷機の原動
モータ及び各インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダに接続されたＦ/
Ｖ変換器の出力記憶用メモリＭ１０，現在の印刷機及び各インキ・ユニットの回転速度記
憶用メモリＭ１１と内部クロック・カウンタ３６が接続される。
【００４０】
　入出力装置３４ａには、ティーチング・スイッチ３７と同期運転スイッチ３８と印刷機
駆動スイッチ３９と印刷機駆動停止スイッチ４０とキーボートや各種スイッチ及びボタン
等の入力装置４１とＣＲＴやランプ等の表示器４２とプリンタやフロッピィー・ディスク
（登録商標）ドライブ等の出力装置４３が接続される。
【００４１】
　入出力装置３４ｂには、回転速度設定器４４が接続される。入出力装置３４ｃには、印
刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５を介して印刷機の回転位相検出用ロータリー・
エンコーダ１８が接続される。
【００４２】
　入出力装置３４ｄには、Ａ／Ｄ変換器４６及びＦ／Ｖ変換器４７を介して印刷機の原動
モータ用ロータリー・エンコーダ４８が接続されると共に、Ａ／Ｄ変換器４９ａ～４９ｄ
及びＦ／Ｖ変換器５０ａ～５０ｄを介して第１～第４インキ・ユニットの駆動モータ用ロ
ータリー・エンコーダ５１ａ～５１ｄが接続される。
【００４３】
　そして、インタフェース３５には、印刷機制御装置２８と仮想マスタ・ジェネレータ６
０が接続される。
【００４４】
　図２に示すように、仮想マスタ・ジェネレータ６０は、ＣＰＵ３１ａとＲＯＭ３２ａと
ＲＡＭ３３ａとの他に、インタフェース３５ａがＢＵＳ（母線）で接続されてなる。
【００４５】
　また、ＢＵＳには、仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２，現在の設定回転速度記
憶用メモリＭ１３，前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４，印刷機の現在の回転位相の
補正値記憶用メモリＭ１５，修正した印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１６
，各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値記憶用メモリＭ１７，修正した各インキ
・ユニットの仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１８，中央制御装置より仮想マスタ・
ジェネレータに設定回転速度を送信する時間間隔記憶用メモリＭ１９，仮想の現在の回転
位相の修正値記憶用メモリＭ２０，修正した仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ２１が
接続される。
【００４６】
　また、ＢＵＳには、原点合わせを完了した印刷機又はインキ・ユニットの番号記憶用メ
モリＭ２２，ティーチング時の設定回転速度記憶用メモリＭ２３，印刷機の増速開始用回
転位相記憶用メモリＭ６ａ，増速時の回転速度修正値記憶用メモリＭ２４，修正した現在
の設定回転速度記憶用メモリＭ２５，印刷機の定速運転時の負荷検出開始用回転位相記憶
用メモリＭ７ａ，印刷機の定速運転時の負荷検出終了用回転位相記憶用メモリＭ８ａ，印
刷機の減速開始用回転位相記憶用メモリＭ９ａ，減速時の回転速度修正値記憶用メモリＭ
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２６，同期運転時の設定回転速度記憶用メモリＭ２７，現在の印刷機の状態記憶用メモリ
Ｍ２８が接続される。
【００４７】
　そして、インタフェース３５ａには、中央制御装置３０と印刷機の駆動制御装置８０と
第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄが接続される。
【００４８】
　図３Ａ乃至図３Ｃに示すように、印刷機の駆動制御装置８０は、ＣＰＵ３１ｂとＲＯＭ
３２ｂとＲＡＭ３３ｂとの他に、各入出力装置３４ｅ～３４ｐ及びインタフェース３５ｂ
がＢＵＳ（母線）で接続されてなる。
【００４９】
　また、ＢＵＳには、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ，印刷機の仮想の現在の
回転位相記憶用メモリＭ２９，印刷機の現在の回転位相検出用カウンタのカウント値記憶
用メモリＭ４ｂ，印刷機の現在の回転位相記憶用メモリＭ５ｂ，印刷機の現在の回転位相
の差記憶用メモリＭ３０，印刷機の現在の回転位相の差の絶対値記憶用メモリＭ３１，印
刷機の現在の回転位相の差の許容値記憶用メモリＭ３２，指令回転速度記憶用メモリＭ３
３，印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル記憶用メモリＭ３
４，設定回転速度の補正値記憶用メモリＭ３５，ティーチング時の設定回転速度記憶用メ
モリＭ２３ｂが接続される。
【００５０】
　また、ＢＵＳには、第１負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ３６，第１版胴の切欠部
の上昇開始回転位相記憶用メモリＭ３７，第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶用メ
モリＭ３８，版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値記憶用メモリＭ３９，
第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４０，第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相記
憶用メモリＭ４１，第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶用メモリＭ４２，第３負荷
モータの回転速度記憶用メモリＭ４３，第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相記憶用メモ
リＭ４４，第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶用メモリＭ４５が接続される。
【００５１】
　また、ＢＵＳには、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４６，第４版胴の切欠部
の上昇開始回転位相記憶用メモリＭ４７，第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶用メ
モリＭ４８，増減速時用カウンタのカウント値記憶用メモリＭ４９，原動モータ・ドライ
バからの電流値記憶用メモリＭ５０，基準の電流値記憶用メモリＭ５１，電流値の差記憶
用メモリＭ５２，電流値の差－負荷モータの回転速度の補正値変換テーブル記憶用メモリ
Ｍ５３，負荷モータの回転速度の補正値記憶用メモリＭ５４が接続される。
【００５２】
　また、ＢＵＳには、補正した第１負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５５，補正した
第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５６，補正した第３負荷モータの回転速度記憶
用メモリＭ５７，補正した第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５８，増速時の負荷
モータの回転速度記憶用メモリＭ５９，定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリ
Ｍ６０，減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１，同期運転時の設定回転速度
記憶用メモリＭ２７ｂ，現在の印刷機の状態記憶用メモリＭ２８ｂが接続される。
【００５３】
　入出力装置３４ｅには、Ｄ／Ａ変換器６１及び印刷機の原動モータ・ドライバ６２を介
して印刷機の原動モータ１０が接続される。また、前記印刷機の原動モータ・ドライバ６
２は入出力装置３４ｆと前記印刷機の原動モータ１０に連結駆動される印刷機の原動モー
タ用ロータリー・エンコーダ４８に接続される。さらに、前記印刷機の原動モータ・ドラ
イバ６２は後述する第１～第４負荷モータ１７ａ～１７ｄに接続される。
【００５４】
　入出力装置３４ｇには、印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５を介して印刷機の
回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８が接続される。入出力装置３４ｈには、増減
速時用カウンタ６３を介して前記印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８が
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接続される。入出力装置３４ｉには、前記印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコー
ダ１８が接続される。入出力装置３４ｊには負荷モータの基準回転速度設定器６４が接続
される。
【００５５】
　入出力装置３４ｋには、Ｄ／Ａ変換器６５ａ及び第１負荷モータ・ドライバ６６ａを介
して第１負荷モータ１７ａが接続される。また、前記第１負荷モータ・ドライバ６６ａは
前記第１負荷モータ１７ａに連結駆動される第１負荷モータ用ロータリー・エンコーダ６
７ａに接続される。
【００５６】
　入出力装置３４ｌには、Ｄ／Ａ変換器６５ｂ及び第２負荷モータ・ドライバ６６ｂを介
して第２負荷モータ１７ｂが接続される。また、前記第２負荷モータ・ドライバ６６ｂは
前記第２負荷モータ１７ｂに連結駆動される第２負荷モータ用ロータリー・エンコーダ６
７ｂに接続される。
【００５７】
　入出力装置３４ｍには、Ｄ／Ａ変換器６５ｃ及び第３負荷モータ・ドライバ６６ｃを介
して第３負荷モータ１７ｃが接続される。また、前記第３負荷モータ・ドライバ６６ｃは
前記第３負荷モータ１７ｃに連結駆動される第３負荷モータ用ロータリー・エンコーダ６
７ｃに接続される。
【００５８】
　入出力装置３４ｎには、Ｄ／Ａ変換器６５ｄ及び第４負荷モータ・ドライバ６６ｄを介
して第４負荷モータ１７ｄが接続される。また、前記第４負荷モータ・ドライバ６６ｄは
前記第４負荷モータ１７ｄに連結駆動される第４負荷モータ用ロータリー・エンコーダ６
７ｄに接続される。
【００５９】
　入出力装置３４ｏには、印刷機単独駆動用回転速度設定器６８が接続される。入出力装
置３４ｐには、印刷機の単独駆動スイッチ６９と印刷機の停止スイッチ７０が接続される
。
【００６０】
　そして、インタフェース３５ｂには、仮想マスタ・ジェネレータ６０が接続される。
【００６１】
　図４に示すように、第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄは、Ｃ
ＰＵ３１ｃとＲＯＭ３２ｃとＲＡＭ３３ｃとの他に、各入出力装置３４ｑ～３４ｔ及びイ
ンタフェース３５ｃがＢＵＳ（母線）で接続されてなる。尚、図４に示すブロック図は、
第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄの共通の構成を示すものであ
る。
【００６２】
　また、ＢＵＳには、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｃ，インキ・ユニットの仮
想の現在の回転位相記憶用メモリＭ６２，インキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウ
ンタのカウント値記憶用メモリＭ６３，インキ・ユニットの現在の回転位相記憶用メモリ
Ｍ６４，インキ・ユニットの現在の回転位相の差記憶用メモリＭ６５，インキ・ユニット
の現在の回転位相の差の絶対値記憶用メモリＭ６６，インキ・ユニットの現在の回転位相
の差の許容値記憶用メモリＭ６７，指令回転速度記憶用メモリＭ３３ｃ，インキ・ユニッ
トの現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル記憶用メモリＭ６８，設定
回転速度の補正値記憶用メモリＭ３５ｃが接続される。
【００６３】
　入出力装置３４ｑには、Ｄ／Ａ変換器７１及びインキ・ユニットの駆動モータ・ドライ
バ７２を介してインキ・ユニットの駆動モータ１５が接続される。また、前記インキ・ユ
ニットの駆動モータ・ドライバ７２は前記インキ・ユニットの駆動モータ１５に連結駆動
されるインキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ５１に接続される。
【００６４】
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　入出力装置３４ｒには、インキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ７３を介し
て前記インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ５１が接続される。
【００６５】
　入出力装置３４ｓには、インキ・ユニット単独駆動用回転速度設定器７５が接続される
。入出力装置３４ｔには、インキ・ユニットの単独駆動スイッチ７６とインキ・ユニット
の駆動停止スイッチ７７が接続される。
【００６６】
　そして、インタフェース３５ｃには、仮想マスタ・ジェネレータ６０が接続される。
【００６７】
　このように構成されるため、中央制御装置３０は、図５Ａ乃至図５Ｅ，図６Ａ乃至図６
Ｃ，図７Ａ乃至図７Ｃ，図８Ａ及び図８Ｂに示す動作フローにしたがって動作する。
【００６８】
　即ち、ステップＰ１でティーチング・スイッチ３７がONされたか否かを判断し、可であ
ればステップＰ２で印刷機駆動スイッチ３９がONされると、ステップＰ３で仮想マスタ・
ジェネレータ６０にティーチング指令が送信される。
【００６９】
　一方、前記ステップＰ１で否であればステップＰ４で同期運転スイッチ３８がONされた
か否かを判断し、可であればステップＰ５で仮想マスタ・ジェネレータ６０に同期運転開
始指令を送信した後、後述するステップＰ９３へ移行する一方、否であればステップＰ６
で回転速度設定器４４に設定回転速度が入力されたか否かを判断する。ここで、可であれ
ばステップＰ７で回転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶して
ステップＰ１に戻る一方、否であれば直にステップＰ１に戻る。
【００７０】
　次に、ステップＰ８で仮想マスタ・ジェネレータ６０に原点合わせ開始指令を送信した
後、ステップＰ９で緩動回転速度をメモリＭ１から読込み、次いで、ステップＰ１０で設
定回転速度記憶用メモリＭ２に緩動回転速度を書き込む。
【００７１】
　次に、ステップＰ１１で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウン
トを開始した後、ステップＰ１２で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ３から読込み、次いで、ステップＰ１３で内部クロック・カウン
タ３６のカウント値を読込む。
【００７２】
　次に、ステップＰ１４で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレ
ータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ１５で設
定回転速度(緩動)をメモリＭ２から読込んだ後、ステップＰ１６で仮想マスタ・ジェネレ
ータ６０に設定回転速度(緩動)を送信してステップＰ１１に戻る。
【００７３】
　一方、前記ステップＰ１４で否であればステップＰ１７で仮想マスタ・ジェネレータ６
０より原点合わせ完了信号が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ１８で仮
想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時間間隔をメモリＭ３から読込む
一方、否であればステップＰ１２に戻る。
【００７４】
　次に、ステップＰ１９で内部クロック・カウンタ３６のカウント値を読込んだ後、ステ
ップＰ２０で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレータに設定回
転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ２１で設定回転速度(
緩動)をメモリＭ２から読込んだ後、ステップＰ２２で仮想マスタ・ジェネレータ６０に
設定回転速度(緩動)を送信する一方、否であればステップＰ１８に戻る。
【００７５】
　次に、ステップＰ２３で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウン
トを開始した後、ステップＰ２４で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
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する時間間隔をメモリＭ３から読込み、次いで、ステップＰ２５で内部クロック・カウン
タ３６のカウント値を読込む。
【００７６】
　次に、ステップＰ２６で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレ
ータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ２７で設
定回転速度(緩動)をメモリＭ２から読込んだ後、ステップＰ２８で仮想マスタ・ジェネレ
ータ６０に設定回転速度(緩動)を送信してステップＰ２３に戻る一方、否であればステッ
プＰ２９で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値を読込み、メモリ
Ｍ４に記憶する。
【００７７】
　次に、ステップＰ３０で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より
、印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５に記憶した後、ステップＰ３１で印刷機
の増速開始用回転位相をメモリＭ６から読込み、次いで、ステップＰ３２で印刷機の現在
の回転位相＝印刷機の増速開始用回転位相か否かを判断する。
【００７８】
　次に、前記ステップＰ３２で可であればステップＰ３３で印刷機制御装置２８に印刷開
始指令を送信する一方、否であればステップＰ２４に戻る。この後、ステップＰ３４で回
転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶した後、ステップＰ３５
で仮想マスタ・ジェネレータ６０に増速開始指令及び設定回転速度を送信する。
【００７９】
　次に、ステップＰ３６で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウン
トを開始した後、ステップＰ３７で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ３から読込み、次いで、ステップＰ３８で内部クロック・カウン
タ３６のカウント値を読込む。
【００８０】
　次に、ステップＰ３９で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレ
ータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ４０で回
転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶した後、ステップＰ４１
で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信してステップＰ３６に戻る。
【００８１】
　一方、前記ステップＰ３９で否であればステップＰ４２で仮想マスタ・ジェネレータ６
０より定速運転開始信号が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ４３で仮想
マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時間間隔をメモリＭ３から読込む一
方、否であればステップＰ３７に戻る。
【００８２】
　次に、ステップＰ４４で内部クロック・カウンタ３６のカウント値を読込んだ後、ステ
ップＰ４５で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレータに設定回
転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ４６で回転速度設定器
４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶した後、ステップＰ４７で仮想マスタ
・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する一方、否であればステップＰ４３に戻る。
【００８３】
　次に、ステップＰ４８で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウン
トを開始した後、ステップＰ４９で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ３から読込み、次いで、ステップＰ５０で内部クロック・カウン
タ３６のカウント値を読込む。
【００８４】
　次に、ステップＰ５１で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレ
ータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ５２で回
転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶した後、ステップＰ５３
で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信してステップＰ４８に戻る一方、
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否であればステップＰ５４で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値
を読込み、メモリＭ４に記憶する。
【００８５】
　次に、ステップＰ５５で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より
、印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５に記憶した後、ステップＰ５６で印刷機
の定速運転時の負荷検出開始用回転位相をメモリＭ７から読込み、次いで、ステップＰ５
７で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の定速運転時の負荷検出開始用回転位相か否かを判
断する。
【００８６】
　次に、前記ステップＰ５７で可であればステップＰ５８で仮想マスタ・ジェネレータ６
０に定速運転時の負荷検出開始指令を送信する一方、否であればステップＰ４９に戻る。
【００８７】
　次に、ステップＰ５９で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウン
トを開始した後、ステップＰ６０で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ３から読込み、次いで、ステップＰ６１で内部クロック・カウン
タ３６のカウント値を読込む。
【００８８】
　次に、ステップＰ６２で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレ
ータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ６３で回
転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶した後、ステップＰ６４
で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信してステップＰ５９に戻る一方、
否であればステップＰ６５で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値
を読込み、メモリＭ４に記憶する。
【００８９】
　次に、ステップＰ６６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より
、印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５に記憶した後、ステップＰ６７で印刷機
の定速運転時の負荷検出終了用回転位相をメモリＭ８から読込み、次いで、ステップＰ６
８で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の定速運転時の負荷検出終了用回転位相か否かを判
断する。
【００９０】
　次に、前記ステップＰ６８で可であればステップＰ６９で仮想マスタ・ジェネレータ６
０に定速運転時の負荷検出終了指令を送信する一方、否であればステップＰ６０に戻る。
【００９１】
　次に、ステップＰ７０で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウン
トを開始した後、ステップＰ７１で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ３から読込み、次いで、ステップＰ７２で内部クロック・カウン
タ３６のカウント値を読込む。
【００９２】
　次に、ステップＰ７３で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレ
ータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ７４で回
転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶した後、ステップＰ７５
で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信してステップＰ７０に戻る一方、
否であればステップＰ７６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値
を読込み、メモリＭ４に記憶する。
【００９３】
　次に、ステップＰ７７で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より
、印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５に記憶した後、ステップＰ７８で印刷機
の減速開始用回転位相をメモリＭ９から読込み、次いで、ステップＰ７９で印刷機の現在
の回転位相＝印刷機の減速開始用回転位相か否かを判断する。
【００９４】
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　次に、前記ステップＰ７９で可であればステップＰ８０で印刷機制御装置２８に印刷停
止指令を送信する一方、否であればステップＰ７１に戻る。
【００９５】
　次に、ステップＰ８１で仮想マスタ・ジェネレータ６０に減速開始指令を送信した後、
ステップＰ８２で設定回転速度記憶用メモリＭ２にゼロを書込み、次いで、ステップＰ８
３で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウントを開始する。
【００９６】
　次に、ステップＰ８４で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時間
間隔をメモリＭ３から読込んだ後、ステップＰ８５で内部クロック・カウンタ３６のカウ
ント値を読込み、次いで、ステップＰ８６で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想
マスタ・ジェネレータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断する。
【００９７】
　次に、前記ステップＰ８６で可であればステップＰ８７で設定回転速度(ゼロ)をメモリ
Ｍ２から読込む一方、否であればステップＰ８４に戻る。この後、ステップＰ８８で仮想
マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度(ゼロ)を送信した後、ステップＰ８９で印刷機
の原動モータ及び各インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ４８，５１
ａ～５１ｄに接続されたF/V変換器４７，５０ａ～５０ｄから出力を読込み、メモリＭ１
０に記憶する。
【００９８】
　次に、ステップＰ９０で印刷機の原動モータ及びインキ・ユニットの駆動モータ用ロー
タリー・エンコーダ４８，５１ａ～５１ｄに接続されたF/V変換器４７，５０ａ～５０ｄ
の出力より、現在の印刷機及び各インキ・ユニットの回転速度を演算してメモリＭ１１に
記憶した後、ステップＰ９１で現在の印刷機及びすべてのインキ・ユニットの回転速度＝
ゼロか否かを判断する。
【００９９】
　次に、前記ステップＰ９１で可であればステップＰ９２で仮想マスタ・ジェネレータ６
０にティーチング終了指令を送信した後、ステップＰ１に戻る一方、否であればステップ
Ｐ８３に戻る。
【０１００】
　次に、ステップＰ９３で印刷機駆動スイッチ３９がONされたか否かを判断し、可であれ
ばステップＰ９４で仮想マスタ・ジェネレータ６０に原点合わせ開始指令を送信した後、
ステップＰ９５で緩動回転速度をメモリＭ１から読込む。
【０１０１】
　一方、前記ステップＰ９３で否であればステップＰ９６で同期運転スイッチ３８がＯＦ
Ｆか否かを判断し、可であればステップＰ９７で仮想マスタ・ジェネレータ６０に同期運
転停止指令を送信してステップＰ１に戻る一方、否であれば直にステップＰ９３に戻る。
【０１０２】
　次に、ステップＰ９８で設定回転速度記憶用メモリＭ２に緩動回転速度を書き込んだ後
、ステップＰ９９で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウントを開
始する。次いで、ステップＰ１００で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送
信する時間間隔をメモリＭ３から読込んだ後、ステップＰ１０１で内部クロック・カウン
タの３６のカウント値を読込む。
【０１０３】
　次に、ステップＰ１０２で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネ
レータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ１０３
で設定回転速度(緩動)をメモリＭ２から読込んだ後、ステップＰ１０４で仮想マスタ・ジ
ェネレータ６０に設定回転速度(緩動)を送信してステップＰ９９に戻る。
【０１０４】
　一方、前記ステップＰ１０２で否であればステップＰ１０５で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より原点合わせ完了信号が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ１０
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６で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時間間隔をメモリＭ３から
読込む一方、否であればステップＰ１００に戻る。
【０１０５】
　次に、ステップＰ１０７で内部クロック・カウンタ３６のカウント値を読込んだ後、ス
テップＰ１０８で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレータに設
定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断する。ここで、可であればステップＰ１０９
で設定回転速度(緩動)をメモリＭ２から読込んだ後、ステップＰ１１０で仮想マスタ・ジ
ェネレータ６０に設定回転速度(緩動)を送信する一方、否であればステップＰ１０６に戻
る。
【０１０６】
　次に、ステップＰ１１１で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウ
ントを開始した後、ステップＰ１１２で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を
送信する時間間隔をメモリＭ３から読込んだ後、ステップＰ１１３で内部クロック・カウ
ンタ３６のカウント値を読込む。
【０１０７】
　次に、ステップＰ１１４で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネ
レータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ１１５
で設定回転速度(緩動)をメモリＭ２から読込んだ後、ステップＰ１１６で仮想マスタ・ジ
ェネレータ６０に設定回転速度(緩動)を送信してステップＰ１１１に戻る。
【０１０８】
　一方、前記ステップＰ１１４で否であればステップＰ１１７で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ４５よりカウント値を読込み、メモリＭ４に記憶した後、ステップＰ１１
８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より印刷機の現在の回転位
相を演算してメモリＭ５に記憶する。
【０１０９】
　次に、ステップＰ１１９で印刷機の増速開始用回転位相をメモリＭ６から読込んだ後、
ステップＰ１２０で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の増速開始用回転位相か否かを判断
する。ここで、可であればステップＰ１２１で印刷機制御装置２８に印刷開始指令を送信
する一方、否であればステップＰ１１２に戻る。
【０１１０】
　次に、ステップＰ１２２で回転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２
に記憶した後、ステップＰ１２３で仮想マスタ・ジェネレータ６０に増速開始指令及び設
定回転速度を送信する。
【０１１１】
　次に、ステップＰ１２４で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウ
ントを開始した後、ステップＰ１２５で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を
送信する時間間隔をメモリＭ３から読込んだ後、ステップＰ１２６で内部クロック・カウ
ンタの３６のカウント値を読込む。
【０１１２】
　次に、ステップＰ１２７で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネ
レータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ１２８
で回転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶する一方、否であれ
ばステップＰ１２５に戻る。
【０１１３】
　次に、ステップＰ１２９で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信した後
、ステップＰ１３０で印刷機駆動停止スイッチ４０がONされたか否かを判断し、可であれ
ば後述するステップＰ１３１へ移行する一方、否であればステップＰ１２４に戻る。
【０１１４】
　次に、ステップＰ１３１で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウ
ントを開始した後、ステップＰ１３２で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を
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送信する時間間隔をメモリＭ３から読込んだ後、ステップＰ１３３で内部クロック・カウ
ンタ３６のカウント値を読込む。
【０１１５】
　次に、ステップＰ１３４で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネ
レータに設定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断し、可であればステップＰ１３５
で回転速度設定器４４より設定回転速度を読込み、メモリＭ２に記憶した後、ステップＰ
１３６で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信してステップＰ１３１に戻
る。
【０１１６】
　一方、前記ステップＰ１３４で否であればステップＰ１３７で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ４５よりカウント値を読込み、メモリＭ４に記憶した後、ステップＰ１３
８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より印刷機の現在の回転位
相を演算してメモリＭ５に記憶する。
【０１１７】
　次に、ステップＰ１３９で印刷機の減速開始用回転位相をメモリＭ９から読込んだ後、
ステップＰ１４０で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の減速開始用回転位相か否かを判断
する。ここで、可であればステップＰ１４１で印刷機制御装置２８に印刷停止指令を送信
する一方、否であればステップＰ１３２に戻る。
【０１１８】
　次に、ステップＰ１４２で仮想マスタ・ジェネレータ６０に減速開始指令を送信した後
、ステップＰ１４３で設定回転速度記憶用メモリＭ２にゼロを書き込む。次いで、ステッ
プＰ１４４で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)３６のカウントを開始した
後、ステップＰ１４５で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時間間
隔をメモリＭ３から読込む。
【０１１９】
　次に、ステップＰ１４６で内部クロック・カウンタ３６のカウント値を読込んだ後、ス
テップＰ１４７で内部クロック・カウンタのカウント値≧仮想マスタ・ジェネレータに設
定回転速度を送信する時間間隔か否かを判断する。
【０１２０】
　次に、前記ステップＰ１４７で可であればステップＰ１４８で設定回転速度(ゼロ)をメ
モリＭ２から読込んだ後、ステップＰ１４９で仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転
速度(ゼロ)を送信する一方、否であればステップＰ１４５に戻る。
【０１２１】
　次に、ステップＰ１５０で印刷機の原動モータ及び各インキ・ユニットの駆動モータ用
ロータリー・エンコーダ４８，５１ａ～５１ｄに接続されたF/V変換器４７，５０ａ～５
０ｄから出力を読込み、メモリＭ１０に記憶した後、ステップＰ１５１で印刷機の原動モ
ータ及びインキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ４８，５１ａ～５１ｄ
に接続されたF/V変換器４７，５０ａ～５０ｄの出力より、現在の印刷機及び各インキ・
ユニットの回転速度を演算してメモリＭ１１に記憶する。
【０１２２】
　次に、ステップＰ１５２で現在の印刷機及びすべてのインキ・ユニットの回転速度＝ゼ
ロか否かを判断し、可であればステップＰ１５３で仮想マスタ・ジェネレータ６０に同期
運転駆動停止指令を送信してステップＰ９３に戻る一方、否であればステップＰ１４４に
戻る。以後、これを繰り返す。
【０１２３】
　以上の動作フローによって、印刷機制御装置２８に対して印刷機駆動指令が送信される
と共に、仮想マスタ・ジェネレータ６０に対してティーチング指令と同期運転指令が送信
される。
【０１２４】
　仮想マスタ・ジェネレータ６０は、図９Ａ乃至図９Ｃ，図１０Ａ乃至図１０Ｃ，図１１
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Ａ乃至図１１Ｃ，図１２Ａ及び図１２Ｂ，図１３Ａ乃至図１３Ｃ，図１４Ａ乃至図１４Ｄ
，図１５Ａ及び図１５Ｂに示す動作フローにしたがって動作する。
【０１２５】
　即ち、ステップＰ１で中央制御装置３０よりティーチング指令が送信されたか否かを判
断し、可であればステップＰ２で印刷機及び各インキ・ユニットの駆動制御装置８０，９
０ａ～９０ｄにティーチング指令を送信する一方、否であればステップＰ３で中央制御装
置３０より同期運転開始指令が送信されたか否かを判断する。
【０１２６】
　次に、前記ステップＰ３で可であればステップＰ４で印刷機及び各インキ・ユニットの
駆動制御装置８０，９０ａ～９０ｄに同期運転開始指令を送信して後述するステップＰ１
５１に移行する一方、否であればステップＰ１に戻る。
【０１２７】
　次に、ステップＰ５で中央制御装置３０より原点合わせ開始指令が送信されると、ステ
ップＰ６で印刷機及び各インキ・ユニットの駆動制御装置８０，９０ａ～９０ｄに原点合
わせ開始指令を送信する。
【０１２８】
　次に、ステップＰ７で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２にゼロ回転位相を書き
込んだ後、ステップＰ８で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)が送信されると、ス
テップＰ９で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)を受信し、現在の設定回転速度記
憶用メモリＭ１３及び前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４に記憶する。
【０１２９】
　次に、ステップＰ１０で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステッ
プＰ１１で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。次いで、ステッ
プＰ１２で仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の補正値を加算し、修正した
印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶する。
【０１３０】
　次に、ステップＰ１３で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１７
から読込んだ後、ステップＰ１４で仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在の
回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算
してメモリＭ１８に記憶する。
【０１３１】
　次に、ステップＰ１５で印刷機の駆動制御装置８０に現在の設定回転速度(緩動)及び修
正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信した後、ステップＰ１６で各インキ・ユニッ
トの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の設定回転速度(緩動)及び修正した各インキ・ユ
ニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１３２】
　次に、ステップＰ１７で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)が送信されたか否か
を判断し、可であればステップＰ１８で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)を受信
し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶した後、ステップＰ１９で前回の設定
回転速度をメモリＭ１４から読込む。
【０１３３】
　次に、ステップＰ２０で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回
転速度を送信する時間間隔をメモリＭ１９から読込んだ後、ステップＰ２１で前回の設定
回転速度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算してメモリＭ２０に記憶する。
つまり、前回の設定回転速度に中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設
定回転速度を送信する時間間隔を乗算して前回の設定回転速度の送信から今回の設定回転
速度の送信までに進んだ仮想の回転位相を求め、仮想の現在の回転位相の修正値として記
憶する。
【０１３４】
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　次に、ステップＰ２２で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステッ
プＰ２３で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正した仮
想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。
【０１３５】
　次に、ステップＰ２４で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込んだ
後、ステップＰ２５で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の回転位相の補正値を加算
し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶する。次いで
、ステップＰ２６で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１７から読
込む。
【０１３６】
　次に、ステップＰ２７で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位
相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメ
モリＭ１８に記憶した後、ステップＰ２８で印刷機の駆動制御装置８０に現在の設定回転
速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１３７】
　次に、ステップＰ２９で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに、現在の
設定回転速度(緩動)及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した
後、ステップＰ３０で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１
４に記憶する。
【０１３８】
　次に、ステップＰ３１で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ後
、ステップＰ３２で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在の回
転位相を上書きしてステップＰ１７に戻る。
【０１３９】
　一方、前記ステップＰ１７で否であればステップＰ３３で印刷機又はインキ・ユニット
の駆動制御装置８０，９０ａ～９０ｄより原点合わせ完了信号が送信されたか否かを判断
し、可であればステップＰ３４で原点合わせ完了信号を送信した印刷機又はインキ・ユニ
ットの番号を受信し、原点合わせを完了した印刷機又はインキ・ユニットの番号記憶用メ
モリＭ２２に記憶する一方、否であればステップＰ１７に戻る。
【０１４０】
　次に、ステップＰ３５で原点合わせを完了した印刷機又はインキ・ユニットの番号記憶
用メモリＭ２２の内容を読込んだ後、ステップＰ３６で印刷機及びすべてのインキ・ユニ
ットの原点合わせが完了したか否かを判断する。
【０１４１】
　次に、前記ステップＰ３６で可であればステップＰ３７で中央制御装置３０に原点合わ
せ完了信号を送信してステップＰ３８に移行する一方、否であればステップＰ１７に戻る
。
【０１４２】
　次に、ステップＰ３８で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)が送信されたか否か
を判断し、可であればステップＰ３９で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)を受信
し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶した後、ステップＰ４０で前回の設定
回転速度をメモリＭ１４から読込む。
【０１４３】
　次に、ステップＰ４１で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回
転速度を送信する時間間隔をメモリＭ１９から読込んだ後、ステップＰ４２で前回の設定
回転速度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算してメモリＭ２０に記憶する。
【０１４４】
　次に、ステップＰ４３で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステッ
プＰ４４で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正した仮
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想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。次いで、ステップＰ４５で印刷
機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
【０１４５】
　次に、ステップＰ４６で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の補
正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶し
た後、ステップＰ４７で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１７か
ら読込む。
【０１４６】
　次に、ステップＰ４８で修正した仮想の現在の回転位相に、各インキ・ユニットの現在
の回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ４９で印刷機の駆動制御装置８０に現在の
設定回転速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１４７】
　次に、ステップＰ５０で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の設
定回転速度(緩動)及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後
、ステップＰ５１で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４
に記憶する。
【０１４８】
　次に、ステップＰ５２で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ後
、ステップＰ５３で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在の回
転位相を上書きしてステップＰ３８に戻る。
【０１４９】
　一方、前記ステップＰ３８で否であればステップＰ５４で中央制御装置３０より増速開
始指令及び設定回転速度が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ５５で中央
制御装置３０より設定回転速度を受信し、ティーチング時の設定回転速度記憶用メモリＭ
２３に記憶する一方、否であればステップＰ３８に戻る。
【０１５０】
　次に、ステップＰ５６で印刷機の増速開始用回転位相をメモリＭ６ａから読込んだ後、
ステップＰ５７で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に印刷機の増速開始用回転位
相を上書きする。次いで、ステップＰ５８でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２
３から読込む。
【０１５１】
　次に、ステップＰ５９で印刷機の駆動制御装置８０に増速信号及びティーチング時の設
定回転速度を送信した後、ステップＰ６０で中央制御装置３０より設定回転速度が送信さ
れたか否かを判断し、可であればステップＰ６１で中央制御装置３０より設定回転速度を
受信し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶する。
【０１５２】
　一方、前記ステップＰ６０で否であればステップＰ６２で中央制御装置３０より定速運
転時の負荷検出開始指令が送信されたか否かを判断し、可であれば後述するステップＰ８
４に移行する一方、否であればステップＰ６０に戻る。
【０１５３】
　次に、ステップＰ６３で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステップ
Ｐ６４で増速時の回転速度修正値をメモリＭ２４から読込む。次いで、ステップＰ６５で
前回の設定回転速度に増速時の回転速度修正値を加算し、修正した現在の設定回転速度を
演算して、メモリＭ２５に記憶した後、ステップＰ６６で現在の設定回転速度をメモリＭ
１３から読込む。
【０１５４】
　次に、ステップＰ６７で修正した現在の設定回転速度＜現在の設定回転速度か否かを判
断し、可であればステップＰ６８で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に修正した現
在の設定回転速度を記憶した後、ステップＰ６９で前回の設定回転速度をメモリＭ１４か
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ら読込む一方、否であればステップＰ７０で中央制御装置３０に定速運転開始信号を送信
した後、前記ステップＰ６９に移行する。
【０１５５】
　次に、ステップＰ７１で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回
転速度を送信する時間間隔をメモリＭ１９から読込んだ後、ステップＰ７２で前回の設定
回転速度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算して、メモリＭ２０に記憶する
。
【０１５６】
　次に、ステップＰ７３で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステッ
プＰ７４で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正した仮
想の現在の回転位相を演算して、メモリＭ２１に記憶する。次いで、ステップＰ７５で印
刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
【０１５７】
　次に、ステップＰ７６で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の補
正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算して、メモリＭ１６に記憶
した後、ステップＰ７７で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１７
から読込む。
【０１５８】
　次に、ステップＰ７８で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在の
回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算
して、メモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ７９で印刷機の駆動制御装置８０に現在の
設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１５９】
　次に、ステップＰ８０で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の設
定回転速度及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ステ
ップＰ８１で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４に記憶する。
【０１６０】
　次に、ステップＰ８２で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ後
、ステップＰ８３で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在の回
転位相を上書きしてステップＰ６０に戻る。
【０１６１】
　次に、前述したステップＰ８４で印刷機の定速運転時の負荷検出開始用回転位相をメモ
リＭ７ａから読込んだ後、ステップＰ８５で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に
印刷機の定速運転時の負荷検出開始用回転位相を上書きする。
【０１６２】
　次に、ステップＰ８６で印刷機の駆動制御装置８０に印刷機の定速運転時の負荷検出開
始信号を送信した後、ステップＰ８７で中央制御装置３０より設定回転速度が送信された
か否かを判断し、可であればステップＰ８８で中央制御装置３０より設定回転速度を受信
し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶する。
【０１６３】
　次に、ステップＰ８９で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステップ
Ｐ９０で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する
時間間隔をメモリＭ１９から読込む。次いで、ステップＰ９１で前回の設定回転速度及び
中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時間間隔
より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算してメモリＭ２０に記憶する。
【０１６４】
　次に、ステップＰ９２で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステッ
プＰ９３で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正した仮
想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。次いで、ステップＰ９４で印刷
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機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
【０１６５】
　次に、ステップＰ９５で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の補
正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶し
た後、ステップＰ９６で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１７か
ら読込む。
【０１６６】
　次に、ステップＰ９７で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在の
回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算
してメモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ９８で印刷機の駆動制御装置８０に現在の設
定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１６７】
　次に、ステップＰ９９で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の設
定回転速度及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ステ
ップＰ１００で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４に記憶する
。
【０１６８】
　次に、ステップＰ１０１で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ
後、ステップＰ１０２で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在
の回転位相を上書きしてステップＰ８７に戻る。
【０１６９】
　一方、前記ステップＰ８７で否であればステップＰ１０３で中央制御装置３０より負荷
検出終了指令が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ１０４で印刷機の定速
運転時の負荷検出終了用回転位相をメモリＭ８ａから読込む一方、否であればステップＰ
８７に戻る。
【０１７０】
　次に、ステップＰ１０５で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に印刷機の定速運
転時の負荷検出終了用回転位相を上書きした後、ステップＰ１０６で印刷機の駆動制御装
置８０に印刷機の定速運転時の負荷検出終了信号を送信する。
【０１７１】
　次に、ステップＰ１０７で中央制御装置３０より設定回転速度が送信されたか否かを判
断し、可であればステップＰ１０８で中央制御装置３０より設定回転速度を受信し、現在
の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶する一方、否であればステップＰ１０９で中央
制御装置３０より減速開始指令が送信されたか否かを判断する。ここで、可であれば後述
するステップＰ１２４に移行する一方、否であればステップＰ１０７に戻る。
【０１７２】
　次に、ステップＰ１１０で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステッ
プＰ１１１で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ１９から読込む。次いで、ステップＰ１１２で前回の設定回転速
度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時
間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算し、メモリＭ２０に記憶する。
【０１７３】
　次に、ステップＰ１１３で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステ
ップＰ１１４で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正し
た仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。次いで、ステップＰ１１５
で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
【０１７４】
　次に、ステップＰ１１６で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の
補正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶
した後、ステップＰ１１７で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１
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７から読込む。
【０１７５】
　次に、ステップＰ１１８で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在
の回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ１１９で印刷機の駆動制御装置８０に現在
の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１７６】
　次に、ステップＰ１２０で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の
設定回転速度及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ス
テップＰ１２１で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４に記憶す
る。
【０１７７】
　次に、ステップＰ１２２で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ
後、ステップＰ１２３で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在
の回転位相を上書きしてステップＰ１０７に戻る。
【０１７８】
　次に、前述したステップＰ１２４で印刷機の減速開始用回転位相をメモリＭ９ａから読
込んだ後、ステップＰ１２５で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に印刷機の減速
開始用回転位相を上書きする。次いで、ステップＰ１２６で印刷機の駆動制御装置８０に
減速信号を送信する。
【０１７９】
　次に、ステップＰ１２７で中央制御装置３０より設定回転速度(ゼロ)が送信されたか否
かを判断し、可であればステップＰ１２８で中央制御装置３０より設定回転速度(ゼロ)を
受信し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶する一方、否であればステップＰ
１２９で中央制御装置３０よりティーチング終了指令が送信されたか否かを判断する。こ
こで可であればステップＰ１３０で印刷機及び各インキ・ユニットの駆動制御装置８０，
９０ａ～９０ｄにティーチング終了信号を送信してステップＰ１に戻る一方、否であれば
ステップＰ１２７に戻る。
【０１８０】
　次に、ステップＰ１３１で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステッ
プＰ１３２で減速時の回転速度修正値をメモリＭ２６から読込む。次いで、ステップＰ１
３３で前回の設定回転速度より減速時の回転速度修正値を減算し、修正した現在の設定回
転速度を演算してメモリＭ２５に記憶する。
【０１８１】
　次に、ステップＰ１３４で修正した現在の設定回転速度＜０か否かを判断し、可であれ
ばステップＰ１３５でメモリＭ２５の修正した現在の設定回転速度をゼロに書き換えた後
、ステップＰ１３６で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に修正した現在の設定回転
速度を記憶する一方、否であれば直に前記ステップＰ１３６に移行する。次に、ステップ
Ｐ１３７で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込む。
【０１８２】
　次に、ステップＰ１３８で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定
回転速度を送信する時間間隔をメモリＭ１９から読込んだ後、ステップＰ１３９で前回の
設定回転速度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を
送信する時間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算してメモリＭ２０に記憶す
る。
【０１８３】
　次に、ステップＰ１４０で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステ
ップＰ１４１で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正し
た仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。次いで、ステップＰ１４２
で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
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【０１８４】
　次に、ステップＰ１４３で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の
補正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶
した後、ステップＰ１４４で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１
７から読込む。
【０１８５】
　次に、ステップＰ１４５で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在
の回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ１４６で印刷機の駆動制御装置８０に現在
の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１８６】
　次に、ステップＰ１４７で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の
設定回転速度及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ス
テップＰ１４８で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４に記憶す
る。
【０１８７】
　次に、ステップＰ１４９で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ
後、ステップＰ１５０で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在
の回転位相を上書きしてステップＰ１２７に戻る。
【０１８８】
　次に、前述したステップＰ４から移行したステップＰ１５１で中央制御装置３０より原
点合わせ開始指令が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ１５２で印刷機及
び各インキ・ユニットの駆動制御装置８０，９０ａ～９０ｄに原点合わせ開始指令を送信
する一方、否であればステップＰ１５３で中央制御装置３０より同期運転停止指令が送信
されたか否かを判断する。ここで可であればステップＰ１５４で印刷機及び各インキ・ユ
ニットの駆動制御装置８０，９０ａ～９０ｄに同期運転停止指令を送信してステップＰ１
に戻る一方、否であればステップＰ１５１に戻る。
【０１８９】
　次に、ステップＰ１５５で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２にゼロ回転位相を
書き込んだ後、ステップＰ１５６で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)が送信され
ると、ステップＰ１５７で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)を受信し、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１３及び前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１４に記憶する。
【０１９０】
　次に、ステップＰ１５８で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステ
ップＰ１５９で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。次いで、ス
テップＰ１６０で仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の補正値を加算し、修
正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶する。
【０１９１】
　次に、ステップＰ１６１で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１
７から読込んだ後、ステップＰ１６２で仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現
在の回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を
演算してメモリＭ１８に記憶する。
【０１９２】
　次に、ステップＰ１６３で印刷機の駆動制御装置８０に現在の設定回転速度(緩動)及び
修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信した後、ステップＰ１６４で各インキ・ユ
ニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の設定回転速度(緩動)及び修正した各インキ
・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１９３】
　次に、ステップＰ１６５で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)が送信されたか否
かを判断し、可であればステップＰ１６６で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)を
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受信し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶した後、ステップＰ１６７で前回
の設定回転速度をメモリＭ１４から読込む。
【０１９４】
　次に、ステップＰ１６８で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定
回転速度を送信する時間間隔をメモリＭ１９から読込んだ後、ステップＰ１６９で前回の
設定回転速度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を
送信する時間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算してメモリＭ２０に記憶す
る。
【０１９５】
　次に、ステップＰ１７０で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステ
ップＰ１７１で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正し
た仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。
【０１９６】
　次に、ステップＰ１７２で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込ん
だ後、ステップＰ１７３で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の補
正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶す
る。次いで、ステップＰ１７４で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリ
Ｍ１７から読込む。
【０１９７】
　次に、ステップＰ１７５で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算して
メモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ１７６で印刷機の駆動制御装置８０に現在の設定
回転速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０１９８】
　次に、ステップＰ１７７で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに、現在
の設定回転速度(緩動)及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信し
た後、ステップＰ１７８で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１４に記憶する。
【０１９９】
　次に、ステップＰ１７９で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ
後、ステップＰ１８０で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在
の回転位相を上書きしてステップＰ１６５に戻る。
【０２００】
　一方、前記ステップＰ１６５で否であればステップＰ１８１で印刷機又はインキ・ユニ
ットの駆動制御装置８０，９０ａ～９０ｄより原点合わせ完了信号が送信されたか否かを
判断し、可であればステップＰ１８２で原点合わせ完了信号を送信した印刷機又はインキ
・ユニットの番号を受信し、原点合わせを完了した印刷機又はインキ・ユニットの番号記
憶用メモリＭ２２に記憶する一方、否であればステップＰ１６５に戻る。
【０２０１】
　次に、ステップＰ１８３で原点合わせを完了した印刷機又はインキ・ユニットの番号記
憶用メモリＭ２２の内容を読込んだ後、ステップＰ１８４で印刷機及びすべてのインキ・
ユニットの原点合わせが完了したか否かを判断する。
【０２０２】
　次に、前記ステップＰ１８４で可であればステップＰ１８５で中央制御装置３０に原点
合わせ完了信号を送信してステップＰ１８６に移行する一方、否であればステップＰ１６
５に戻る。
【０２０３】
　次に、ステップＰ１８６で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)が送信されたか否
かを判断し、可であればステップＰ１８７で中央制御装置３０より設定回転速度(緩動)を
受信し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶した後、ステップＰ１８８で前回



(25) JP 2010-42602 A 2010.2.25

10

20

30

40

50

の設定回転速度をメモリＭ１４から読込む。
【０２０４】
　次に、ステップＰ１８９で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定
回転速度を送信する時間間隔をメモリＭ１９から読込んだ後、ステップＰ１９０で前回の
設定回転速度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を
送信する時間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算し、メモリＭ２０に記憶す
る。
【０２０５】
　次に、ステップＰ１９１で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステ
ップＰ１９２で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正し
た仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。次いで、ステップＰ１９３
で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
【０２０６】
　次に、ステップＰ１９４で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の
補正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶
した後、ステップＰ１９５で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１
７から読込む。
【０２０７】
　次に、ステップＰ１９６で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在
の回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ１９７で印刷機の駆動制御装置８０に現在
の設定回転速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０２０８】
　次に、ステップＰ１９８で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の
設定回転速度(緩動)及び修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した
後、ステップＰ１９９で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ
１４に記憶する。
【０２０９】
　次に、ステップＰ２００で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から読込んだ
後、ステップＰ２０１で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正した仮想の現在
の回転位相を上書きしてステップＰ１８６に戻る。
【０２１０】
　次に、前記ステップＰ１８６で否であればステップＰ２０２で中央制御装置３０より増
速開始指令及び設定回転速度が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ２０３
で中央制御装置３０より設定回転速度を受信し、同期運転時の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ２７に記憶する一方、否であればステップＰ１８６に戻る。
【０２１１】
　次に、ステップＰ２０４で印刷機の増速開始用回転位相をメモリＭ６ａから読込んだ後
、ステップＰ２０５で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に印刷機の増速開始用回
転位相を上書きする。次いで、ステップＰ２０６で同期運転時の設定回転速度をメモリＭ
２７から読込む。
【０２１２】
　次に、ステップＰ２０７で印刷機の駆動制御装置８０に増速信号及び同期運転時の設定
回転速度を送信した後、ステップＰ２０８で中央制御装置３０より設定回転速度が送信さ
れたか否かを判断する。
【０２１３】
　次に、前記ステップＰ２０８で可であればステップＰ２０９で中央制御装置３０より設
定回転速度を受信し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に記憶する一方、否であれ
ばステップＰ２１０で中央制御装置３０より減速開始指令が送信されたか否かを判断する
。ここで可であれば後述するステップＰ２３５に移行する一方、否であればステップＰ２
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０８に戻る。
【０２１４】
　次に、ステップＰ２１１で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステッ
プＰ２１２で中央制御装置より受信した設定回転速度＝前回の設定回転速度か否かを判断
し、可であればステップＰ２１３で現在の印刷機の状態記憶用メモリＭ２８に０(定速状
態)を上書きする。
【０２１５】
　次に、ステップＰ２１４で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステッ
プＰ２１５で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ１９から読込む。次いで、ステップＰ２１６で前回の設定回転速
度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時
間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正値を演算してメモリＭ２０に記憶する。
【０２１６】
　次に、ステップＰ２１７で仮想の現在の回転位相をメモリＭ１２から読込んだ後、ステ
ップＰ２１８で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加算し、修正し
た仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。次いで、ステップＰ２１９
で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
【０２１７】
　次に、ステップＰ２２０で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の
補正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶
した後、ステップＰ２２１で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１
７から読込む。
【０２１８】
　次に、ステップＰ２２２で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在
の回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ２２３で現在の印刷機の状態をメモリＭ２
８から読込む。
【０２１９】
　次に、ステップＰ２２４で印刷機の駆動制御装置８０に現在の印刷機の状態及び現在の
設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信した後、ステップＰ２２
５で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の設定回転速度及び修正し
た各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０２２０】
　次に、ステップＰ２２６で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１
４に記憶した後、ステップＰ２２７で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から
読込む。次いで、ステップＰ２２８で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正し
た仮想の現在の回転位相を上書きした後、ステップＰ２０８に戻る。
【０２２１】
　一方、前記ステップＰ２１２で否であればステップＰ２２９で現在の印刷機の状態記憶
用メモリＭ２８に１(増速状態)を上書きした後、ステップＰ２３０で増速時の回転速度修
正値をメモリＭ２４から読込む。
【０２２２】
　次に、ステップＰ２３１で前回の設定回転速度に増速時の回転速度修正値を加算し、修
正した現在の設定回転速度を演算してメモリＭ２５に記憶した後、ステップＰ２３２で現
在の設定回転速度をメモリＭ１３から読込む。
【０２２３】
　次に、ステップＰ２３３で修正した現在の設定回転速度＜現在の設定回転速度か否かを
判断し、可であればステップＰ２３４で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に修正し
た現在の設定回転速度を記憶してステップＰ２１４に移行する一方、否であれば直に２１
４に移行する。
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【０２２４】
　次に、前述したステップＰ２１０から移行したステップＰ２３５で印刷機の減速開始用
回転位相をメモリＭ９ａから読込んだ後、ステップＰ２３６で仮想の現在の回転位相記憶
用メモリＭ１２に印刷機の減速開始用回転位相を上書きする。
【０２２５】
　次に、ステップＰ２３７で印刷機の駆動制御装置８０に減速信号を送信した後、ステッ
プＰ２３８で中央制御装置３０より設定回転速度が送信されたか否かを判断し、可であれ
ばステップＰ２３９で中央制御装置３０より設定回転速度を受信し、現在の設定回転速度
記憶用メモリＭ１３に記憶する。
【０２２６】
　一方、前記ステップＰ２３８で否であればステップＰ２４０で中央制御装置３０より同
期運転駆動停止指令が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ２４１で印刷機
及び各インキ・ユニットの駆動制御装置８０，９０ａ～９０ｄに同期運転駆動停止指令を
送信してステップＰ１５１に戻る一方、否であればステップＰ２３８に戻る。
【０２２７】
　次に、ステップＰ２４２で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステッ
プＰ２４３で現在の印刷機の状態記憶用メモリＭ２８に２(減速状態)を上書きする。次い
で、ステップＰ２４４で減速時の回転速度修正値をメモリＭ２６から読込んだ後、ステッ
プＰ２４５で前回の設定回転速度から減速時の回転速度修正値を減算し、修正した現在の
設定回転速度を演算してメモリＭ２５に記憶する。
【０２２８】
　次に、ステップＰ２４６で修正した現在の設定回転速度＜０か否かを判断し、可であれ
ばステップＰ２４７でメモリＭ２５の修正した現在の設定回転速度をゼロに書換えた後、
ステップＰ２４８で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３に修正した現在の設定回転速
度を記憶する一方、否であれば直に前記ステップＰ２４８に移行する。
【０２２９】
　次に、ステップＰ２４９で前回の設定回転速度をメモリＭ１４から読込んだ後、ステッ
プＰ２５０で中央制御装置３０より仮想マスタ・ジェネレータ６０に設定回転速度を送信
する時間間隔をメモリＭ１９から読込む。
【０２３０】
　次に、ステップＰ２５１で前回の設定回転速度及び中央制御装置３０より仮想マスタ・
ジェネレータ６０に設定回転速度を送信する時間間隔より、仮想の現在の回転位相の修正
値を演算してメモリＭ２０に記憶した後、ステップＰ２５２で仮想の現在の回転位相をメ
モリＭ１２から読込む。
【０２３１】
　次に、ステップＰ２５３で仮想の現在の回転位相に仮想の現在の回転位相の修正値を加
算し、修正した仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ２１に記憶する。次いで、ステ
ップＰ２５４で印刷機の現在の回転位相の補正値をメモリＭ１５から読込む。
【０２３２】
　次に、ステップＰ２５５で修正した仮想の現在の回転位相に印刷機の現在の回転位相の
補正値を加算し、修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１６に記憶
した後、ステップＰ２５６で各インキ・ユニットの現在の回転位相の補正値をメモリＭ１
７から読込む。
【０２３３】
　次に、ステップＰ２５７で修正した仮想の現在の回転位相に各インキ・ユニットの現在
の回転位相の補正値を加算し、修正した各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１８に記憶した後、ステップＰ２５８で現在の印刷機の状態をメモリＭ２
８から読込む。
【０２３４】
　次に、ステップＰ２５９で印刷機の駆動制御装置８０に現在の印刷機の状態及び現在の
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設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を送信した後、ステップＰ２６
０で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄに現在の設定回転速度及び修正し
た各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０２３５】
　次に、ステップＰ２６１で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１
４に記憶した後、ステップＰ２６２で修正した仮想の現在の回転位相をメモリＭ２１から
読込む。次いで、ステップＰ２６３で仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１２に修正し
た仮想の現在の回転位相を上書きしてステップＰ２３８に戻る。以後、これを繰り返す。
【０２３６】
　以上の動作フローによって、印刷機及び各インキ・ユニットの駆動制御装置８０，９０
ａ～９０ｄに対してティーチング指令と同期運転指令が送信される。
【０２３７】
　印刷機の駆動制御装置８０は、図１６Ａ及び図１６Ｂ，図１７Ａ乃至図１７Ｅ，図１８
，図１９Ａ乃至図１９Ｅ，図２０，図２１Ａ及び図２１Ｂ，図２２Ａ乃至図２２Ｅ，図２
３，図２４Ａ及び図２４Ｂ，図２５Ａ及び図２５Ｂ，図２６，図２７Ａ及び図２７Ｂ，図
２８に示す動作フローにしたがって動作する。
【０２３８】
　即ち、ステップＰ１で仮想マスタ・ジェネレータ６０よりティーチング指令が送信され
たか否かを判断し、可であればステップＰ２で仮想マスタ・ジェネレータ６０より原点合
わせ開始指令が送信されると、ステップＰ３で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の
設定回転速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相が送信されたか否かを判
断する一方、否であれば後述するステップＰ３０２に移行する。
【０２３９】
　次に、前記ステップＰ３で可であればステップＰ４で仮想マスタ・ジェネレータ６０よ
り現在の設定回転速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を受信し、現在
の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ
２９に記憶した後、ステップＰ５で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウ
ント値を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。
【０２４０】
　次に、ステップＰ６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より印
刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶した後、ステップＰ７で印刷機の仮
想の現在の回転位相より印刷機の現在の回転位相を減算し、印刷機の現在の回転位相の差
を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０２４１】
　次に、ステップＰ８で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の差の
絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ９で印刷機の現在の回転位相の
差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
【０２４２】
　次に、ステップＰ１０で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転位
相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ１１で現在の設定回転速度(緩動)
をメモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ１５に移行する。
【０２４３】
　次に、ステップＰ１２で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度(緩動)
を上書きした後、ステップＰ１３で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力する
。次いで、ステップＰ１４で仮想マスタ・ジェネレータ６０に原点合わせ完了信号を送信
してステップＰ３に戻る。
【０２４４】
　次に、前述したステップＰ１５で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値
変換テーブルをメモリＭ３４から読込んだ後、ステップＰ１６で印刷機の現在の回転位相
の差をメモリＭ３０から読込む。
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【０２４５】
　次に、ステップＰ１７で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テー
ブルを用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリＭ
３５に記憶した後、ステップＰ１８で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１３ｂから読
込む。
【０２４６】
　次に、ステップＰ１９で現在の設定回転速度(緩動)に設定回転速度の補正値を加算し、
指令回転速度を演算してメモリＭ３３に記憶した後、ステップＰ２０で原動モータ・ドラ
イバ６２に指令回転速度を出力してステップＰ３に戻る。
【０２４７】
　一方、前記ステップＰ３で否であればステップＰ２１で仮想マスタ・ジェネレータより
増速信号及びティーチング時の設定回転速度が送信されたか否かを判断し、可であればス
テップＰ２２で仮想マスタ・ジェネレータ６０より設定回転速度を受信し、ティーチング
時の設定回転速度記憶用メモリＭ２３ｂに記憶する一方、否であればステップＰ３に戻る
。
【０２４８】
　次に、ステップＰ２３で増減速時用カウンタ６３にリセット及びイネーブル信号を出力
した後、ステップＰ２４で増減速時用カウンタ６３へのリセット信号出力を停止する。
【０２４９】
　次に、ステップＰ２５で印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８よりクロ
ック・パルスが出力されたか否かを判断し、可であればステップＰ２６で負荷モータの基
準回転速度(トルク値)設定器６４より負荷モータの基準回転速度を読込み、第１負荷モー
タの回転速度記憶用メモリＭ３６に記憶する一方、否であればステップＰ２７に移行する
。
【０２５０】
　次に、前記ステップＰ２７で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の設定回転速度及
び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相が送信されたか否かを判断し、可であれば後述
するステップＰ９５に移行する一方、否であればステップＰ２８で仮想マスタ・ジェネレ
ータ６０より印刷機の定速運転時の負荷検出開始信号が送信されたか否かを判断する。こ
こで可であれば後述するステップＰ１１１に移行する一方、否であればステップＰ２５に
戻る。
【０２５１】
　次に、ステップＰ２９で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値を
読込み、メモリＭ４ｂに記憶した後、ステップＰ３０で印刷機の現在の回転位相検出用カ
ウンタ４５のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶する
。
【０２５２】
　次に、ステップＰ３１で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ３７から読込
んだ後、ステップＰ３２で第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ３８から読込
む。次いで、ステップＰ３３で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回
転位相≦第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０２５３】
　次に、前記ステップＰ３３で可であればステップＰ３４で第１負荷モータ１７ａの回転
速度をメモリＭ３６から読込む一方、否であれば後述するステップＰ３７に移行する。次
いで、ステップＰ３５で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモリＭ
３９から読込んだ後、ステップＰ３６で第１負荷モータ１７ａの回転速度から版胴切欠部
上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第１負荷モータの回転速度記憶用メ
モリＭ３６に上書きする。
【０２５４】
　次に、前述したステップＰ３７で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４より
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負荷モータの基準回転速度を読込み、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４０に記
憶した後、ステップＰ３８で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０２５５】
　次に、ステップＰ３９で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４１から読込
んだ後、ステップＰ４０で第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４２から読込
む。次いで、ステップＰ４１で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回
転位相≦第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０２５６】
　次に、前記ステップＰ４１で可であればステップＰ４２で第２負荷モータ１７ｂの回転
速度をメモリＭ４０から読込む一方、否であれば後述するステップＰ４５に移行する。次
いで、ステップＰ４３で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモリＭ
３９から読込んだ後、ステップＰ４４で第２負荷モータの回転速度から版胴切欠部上昇に
よる負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ
４０に上書きする。
【０２５７】
　次に、前述したステップＰ４５で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４より
負荷モータの基準回転速度を読込み、第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４３に記
憶した後、ステップＰ４６で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０２５８】
　次に、ステップＰ４７で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４４から読込
んだ後、ステップＰ４８で第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４５から読込
む。
【０２５９】
　次に、ステップＰ４９で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回転位
相≦第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断し、可であればステップＰ５０で
第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込む一方、否であれば後述するス
テップＰ５３に移行する。
【０２６０】
　次に、ステップＰ５１で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモリ
Ｍ３９から読込んだ後、ステップＰ５２で第３負荷モータの回転速度から版胴切欠部上昇
による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第３負荷モータの回転速度記憶用メモリ
Ｍ４３に上書きする。
【０２６１】
　次に、前述したステップＰ５３で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４より
負荷モータの基準回転速度を読込み、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４６に記
憶した後、ステップＰ５４で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０２６２】
　次に、ステップＰ５５で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４７から読込
んだ後、ステップＰ５６で第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４８から読込
む。次いで、ステップＰ５７で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回
転位相≦第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０２６３】
　次に、前記ステップＰ５７で可であればステップＰ５８で第４負荷モータ１７ｄの回転
速度をメモリＭ４６から読込む一方、否であれば後述するステップＰ６１に移行する。次
いで、ステップＰ５９で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモリＭ
３９から読込んだ後、ステップＰ６０で第４負荷モータの回転速度から版胴切欠部上昇に
よる負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ
４６に上書きする。
【０２６４】
　次に、前述したステップＰ６１で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ３６から
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読込んだ後、ステップＰ６２で第１負荷モータ・ドライバ６６ａに第１負荷モータ１７ａ
の回転速度を出力する。
【０２６５】
　次に、ステップＰ６３で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ４０から読込んだ
後、ステップＰ６４で第２負荷モータ・ドライバ６６ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速
度を出力する。
【０２６６】
　次に、ステップＰ６５で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込んだ
後、ステップＰ６６で第３負荷モータ・ドライバ６６ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速
度を出力する。
【０２６７】
　次に、ステップＰ６７で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ４６から読込んだ
後、ステップＰ６８で第４負荷モータ・ドライバ６６ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速
度を出力する。
【０２６８】
　次に、ステップＰ６９で増減速時用カウンタ６３よりカウント値を読込み、メモリＭ４
９に記憶した後、ステップＰ７０で原動モータ・ドライバ６２より電流値を読込み、メモ
リＭ５０に記憶する。次いで、ステップＰ７１で基準の電流値をメモリＭ５１から読込む
。
【０２６９】
　次に、ステップＰ７２で電流値より基準の電流値を減算し、電流値の差を演算してメモ
リＭ５２に記憶した後、ステップＰ７３で電流値の差－負荷モータの回転速度の補正値変
換用テーブルをメモリＭ５３から読込む。次いで、ステップＰ７４で電流値の差－負荷モ
ータの回転速度の補正値変換用テーブルを用いて、電流値の差より負荷モータの回転速度
の補正値を求め、メモリＭ５４に記憶する。
【０２７０】
　次に、ステップＰ７５で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ３６から読込んだ
後、ステップＰ７６で第１負荷モータ１７ａの回転速度より負荷モータの回転速度の補正
値を減算し、補正した第１負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５５に記憶する。次
いで、ステップＰ７７でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込む。
【０２７１】
　次に、ステップＰ７８で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読込
んだ後、ステップＰ７９で補正した第１負荷モータ１７ａの回転速度を、増速時の負荷モ
ータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０２７２】
　次に、ステップＰ８０で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ４０から読込んだ
後、ステップＰ８１で第２負荷モータ１７ｂの回転速度より負荷モータの回転速度の補正
値を減算し、補正した第２負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５６に記憶する。次
いで、ステップＰ８２でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込む。
【０２７３】
　次に、ステップＰ８３で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読込
んだ後、ステップＰ８４で補正した第２負荷モータ１７ｂの回転速度を、増速時の負荷モ
ータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第２負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０２７４】
　次に、ステップＰ８５で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込んだ
後、ステップＰ８６で第３負荷モータ１７ｃの回転速度より負荷モータの回転速度の補正
値を減算し、補正した第３負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５７に記憶する。次
いで、ステップＰ８７でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込む。
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【０２７５】
　次に、ステップＰ８８で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読込
んだ後、ステップＰ８９で補正した第３負荷モータ１７ｃの回転速度を、増速時の負荷モ
ータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第３負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０２７６】
　次に、ステップＰ９０で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ４６から読込んだ
後、ステップＰ９１で第４負荷モータ１７ｄの回転速度より負荷モータの回転速度の補正
値を減算し、補正した第４負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５８に記憶する。次
いで、ステップＰ９２でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込む。
【０２７７】
　次に、ステップＰ９３で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読込
んだ後、ステップＰ９４で補正した第４負荷モータ１７ｄの回転速度を、増速時の負荷モ
ータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第４負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶してステップＰ２５に戻る
。
【０２７８】
　次に、前述したステップＰ２７から移行したステップＰ９５で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を受信し、現
在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メモリ
Ｍ２９に記憶した後、ステップＰ９６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５より
カウント値を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。
【０２７９】
　次に、ステップＰ９７で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値より
印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶した後、ステップＰ９８で印刷機
の仮想の現在の回転位相より印刷機の現在の回転位相を減算し、印刷機の現在の回転位相
の差を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０２８０】
　次に、ステップＰ９９で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の差
の絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ１００で印刷機の現在の回転
位相の差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
【０２８１】
　次に、ステップＰ１０１で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転
位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ１０２で現在の設定回転速度を
メモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ１０５に移行する。
【０２８２】
　次に、ステップＰ１０３で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ１０４で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力してス
テップＰ２５に戻る。次いで、前述したステップＰ１０５で印刷機の現在の回転位相の差
－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ３４から読込む。
【０２８３】
　次に、ステップＰ１０６で印刷機の現在の回転位相の差をメモリＭ３０から読込んだ後
、ステップＰ１０７で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル
を用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリＭ３５
に記憶する。
【０２８４】
　次に、ステップＰ１０８で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｂから読込んだ後、ステ
ップＰ１０９で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演
算してメモリＭ３３に記憶する。次いで、ステップＰ１１０で原動モータ・ドライバ６２
に指令回転速度を出力してステップＰ２５に戻る。
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【０２８５】
　次に、前述したステップＰ２８から移行したステップＰ１１１で印刷機の回転位相検出
用ロータリー・エンコーダ１８よりクロック・パルスが出力されたか否かを判断し、可で
あればステップＰ１１２で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４より負荷モー
タの基準回転速度を読込み、第１負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ３６に記憶する一
方、否であればステップＰ１１３に移行する。
【０２８６】
　次に、前記ステップＰ１１３で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の設定回転速度
及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相が送信されたか否かを判断し、可であれば後
述するステップＰ１８０に移行する一方、否であればステップＰ１１４で仮想マスタ・ジ
ェネレータ６０より印刷機の定速運転時の負荷検出終了信号が送信されたか否かを判断す
る。ここで可であれば後述するステップＰ１９６に移行する一方、否であればステップＰ
１１１に戻る。
【０２８７】
　次に、ステップＰ１１５で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値
を読込み、メモリＭ４ｂに記憶した後、ステップＰ１１６で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ４５のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶
する。
【０２８８】
　次に、ステップＰ１１７で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ３７から読
込んだ後、ステップＰ１１８で第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ３８から
読込む。次いで、ステップＰ１１９で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現
在の回転位相≦第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０２８９】
　次に、前記ステップＰ１１９で可であればステップＰ１２０で第１負荷モータ１７ａの
回転速度をメモリＭ３６から読込む一方、否であれば後述するステップＰ１２３に移行す
る。次いで、ステップＰ１２１で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を
メモリＭ３９から読込んだ後、ステップＰ１２２で第１負荷モータ１７ａの回転速度から
版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第１負荷モータの回転速
度記憶用メモリＭ３６に上書きする。
【０２９０】
　次に、前述したステップＰ１２３で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４よ
り負荷モータの基準回転速度を読込み、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４０に
記憶した後、ステップＰ１２４で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０２９１】
　次に、ステップＰ１２５で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４１から読
込んだ後、ステップＰ１２６で第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４２から
読込む。次いで、ステップＰ１２７で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現
在の回転位相≦第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０２９２】
　次に、前記ステップＰ１２７で可であればステップＰ１２８で第２負荷モータ１７ｂの
回転速度をメモリＭ４０から読込む一方、否であれば後述するステップＰ１３１に移行す
る。次いで、ステップＰ１２９で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を
メモリＭ３９から読込んだ後、ステップＰ１３０で第２負荷モータの回転速度から版胴切
欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第２負荷モータの回転速度記憶
用メモリＭ４０に上書きする。
【０２９３】
　次に、前述したステップＰ１３１で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４よ
り負荷モータの基準回転速度を読込み、第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４３に
記憶した後、ステップＰ１３２で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
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【０２９４】
　次に、ステップＰ１３３で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４４から読
込んだ後、ステップＰ１３４で第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４５から
読込む。
【０２９５】
　次に、ステップＰ１３５で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回転
位相≦第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断し、可であればステップＰ１３
６で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込む一方、否であれば後述す
るステップＰ１３９に移行する。
【０２９６】
　次に、ステップＰ１３７で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモ
リＭ３９から読込んだ後、ステップＰ１３８で第３負荷モータの回転速度から版胴切欠部
上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第３負荷モータの回転速度記憶用メ
モリＭ４３に上書きする。
【０２９７】
　次に、前述したステップＰ１３９で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４よ
り負荷モータの基準回転速度を読込み、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４６に
記憶した後、ステップＰ１４０で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０２９８】
　次に、ステップＰ１４１で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４７から読
込んだ後、ステップＰ１４２で第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４８から
読込む。次いで、ステップＰ１４３で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現
在の回転位相≦第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０２９９】
　次に、前記ステップＰ１４３で可であればステップＰ１４４で第４負荷モータ１７ｄの
回転速度をメモリＭ４６から読込む一方、否であれば後述するステップＰ１４７に移行す
る。次いで、ステップＰ１４５で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を
メモリＭ３９から読込んだ後、ステップＰ１４６で第４負荷モータの回転速度から版胴切
欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第４負荷モータの回転速度記憶
用メモリＭ４６に上書きする。
【０３００】
　次に、前述したステップＰ１４７で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ３６か
ら読込んだ後、ステップＰ１４８で第１負荷モータ・ドライバ６６ａに第１負荷モータ１
７ａの回転速度を出力する。
【０３０１】
　次に、ステップＰ１４９で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ４０から読込ん
だ後、ステップＰ１５０で第２負荷モータ・ドライバ６６ｂに第２負荷モータ１７ｂの回
転速度を出力する。
【０３０２】
　次に、ステップＰ１５１で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込ん
だ後、ステップＰ１５２で第３負荷モータ・ドライバ６６ｃに第３負荷モータ１７ｃの回
転速度を出力する。
【０３０３】
　次に、ステップＰ１５３で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ４６から読込ん
だ後、ステップＰ１５４で第４負荷モータ・ドライバ６６ｄに第４負荷モータ１７ｄの回
転速度を出力する。
【０３０４】
　次に、ステップＰ１５５で原動モータ・ドライバ６２より電流値を読込み、メモリＭ５
０に記憶した後、ステップＰ１５６で基準の電流値をメモリＭ５１から読込む。
【０３０５】
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　次に、ステップＰ１５７で電流値より基準の電流値を減算し、電流値の差を演算してメ
モリＭ５２に記憶した後、ステップＰ１５８で電流値の差－負荷モータの回転速度の補正
値変換用テーブルをメモリＭ５３から読込む。次いで、ステップＰ１５９で電流値の差－
負荷モータの回転速度の補正値変換用テーブルを用いて、電流値の差より負荷モータの回
転速度の補正値を求め、メモリＭ５４に記憶する。
【０３０６】
　次に、ステップＰ１６０で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ３６から読込ん
だ後、ステップＰ１６１で第１負荷モータ１７ａの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第１負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５５に記憶する
。次いで、ステップＰ１６２でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
【０３０７】
　次に、ステップＰ１６３で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込んだ後、ス
テップＰ１６４で補正した第１負荷モータ１７ａの回転速度を、定速運転時の負荷モータ
の回転速度記憶用メモリＭ６０の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度用の
印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶する。
【０３０８】
　次に、ステップＰ１６５で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ４０から読込ん
だ後、ステップＰ１６６で第２負荷モータ１７ｂの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第２負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５６に記憶する
。次いで、ステップＰ１６７でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
【０３０９】
　次に、ステップＰ１６８で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込んだ後、ス
テップＰ１６９で補正した第２負荷モータ１７ｂの回転速度を、定速運転時の負荷モータ
の回転速度記憶用メモリＭ６０の第２負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度用の
印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶する。
【０３１０】
　次に、ステップＰ１７０で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込ん
だ後、ステップＰ１７１で第３負荷モータ１７ｃの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第３負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５７に記憶する
。次いで、ステップＰ１７２でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
【０３１１】
　次に、ステップＰ１７３で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込んだ後、ス
テップＰ１７４で補正した第３負荷モータ１７ｃの回転速度を、定速運転時の負荷モータ
の回転速度記憶用メモリＭ６０の第３負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度用の
印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶する。
【０３１２】
　次に、ステップＰ１７５で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ４６から読込ん
だ後、ステップＰ１７６で第４負荷モータ１７ｄの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第４負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５８に記憶する
。次いで、ステップＰ１７７でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
【０３１３】
　次に、ステップＰ１７８で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込んだ後、ス
テップＰ１７９で補正した第４負荷モータ１７ｄの回転速度を、定速運転時の負荷モータ
の回転速度記憶用メモリＭ６０の第４負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度用の
印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶してステップＰ１１１に戻る。
【０３１４】
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　次に、前述したステップＰ１１３から移行したステップＰ１８０で仮想マスタ・ジェネ
レータ６０より現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を受信し
、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メ
モリＭ２９に記憶した後、ステップＰ１８１で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４
５よりカウント値を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。
【０３１５】
　次に、ステップＰ１８２で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値よ
り印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶した後、ステップＰ１８３で印
刷機の仮想の現在の回転位相より印刷機の現在の回転位相を減算し、印刷機の現在の回転
位相の差を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０３１６】
　次に、ステップＰ１８４で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の
差の絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ１８５で印刷機の現在の回
転位相の差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
【０３１７】
　次に、ステップＰ１８６で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転
位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ１８７で現在の設定回転速度を
メモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ１９０に移行する。
【０３１８】
　次に、ステップＰ１８８で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ１８９で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力してス
テップＰ１１１に戻る。次いで、前述したステップＰ１９０で印刷機の現在の回転位相の
差－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ３４から読込む。
【０３１９】
　次に、ステップＰ１９１で印刷機の現在の回転位相の差をメモリＭ３０から読込んだ後
、ステップＰ１９２で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル
を用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリＭ３５
に記憶する。
【０３２０】
　次に、ステップＰ１９３で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｂから読込んだ後、ステ
ップＰ１９４で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演
算してメモリＭ３３に記憶する。次いで、ステップＰ１９５で原動モータ・ドライバ６２
に指令回転速度を出力してステップＰ１１１に戻る。
【０３２１】
　次に、前述したステップＰ１１４から移行したステップＰ１９６で仮想マスタ・ジェネ
レータ６０より現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相が送信さ
れたか否かを判断し、可であればステップＰ１９７で仮想マスタ・ジェネレータ６０より
現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を受信し、現在の設定回
転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ２９に記
憶する。
【０３２２】
　次に、ステップＰ１９８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値
を読込み、メモリＭ４ｂに記憶した後、ステップＰ１９９で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ４５のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶
する。次いで、ステップＰ２００で印刷機の仮想の現在の回転位相より印刷機の現在の回
転位相を減算し、印刷機の現在の回転位相の差を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０３２３】
　次に、ステップＰ２０１で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の
差の絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ２０２で印刷機の現在の回
転位相の差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
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【０３２４】
　次に、ステップＰ２０３で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転
位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ２０４で現在の設定回転速度を
メモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ２０７に移行する。
【０３２５】
　次に、ステップＰ２０５で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ２０６で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力してス
テップＰ１９６に戻る。次いで、前述したステップＰ２０７で印刷機の現在の回転位相の
差－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ３４から読込む。
【０３２６】
　次に、ステップＰ２０８で印刷機の現在の回転位相の差をメモリＭ３０から読込んだ後
、ステップＰ２０９で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル
を用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリＭ３５
に記憶する。
【０３２７】
　次に、ステップＰ２１０で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｂから読込んだ後、ステ
ップＰ２１１で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演
算してメモリＭ３３に記憶する。次いで、ステップＰ２１２で原動モータ・ドライバ６２
に指令回転速度を出力してステップＰ１９６に戻る。
【０３２８】
　一方、前記ステップＰ１９６で否であればステップＰ２１３で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より減速信号が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ２１４に移行す
る一方、否であればステップＰ１９６に戻る。
【０３２９】
　次に、前記ステップＰ２１４で増減速時用カウンタ６３にリセット及びイネーブル信号
出力した後、ステップＰ２１５で増減速時用カウンタ６３へのリセット信号の出力を停止
する。
【０３３０】
　次に、ステップＰ２１６で印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８よりク
ロック・パルスが出力されたか否かを判断し、可であればステップＰ２１７で負荷モータ
の基準回転速度(トルク値)設定器６４より負荷モータの基準回転速度を読込み、第１負荷
モータの回転速度記憶用メモリＭ３６に記憶する一方、否であればステップＰ２１８に移
行する。
【０３３１】
　次に、前記ステップＰ２１８で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の設定回転速度
及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相が送信されたか否かを判断し、可であれば後
述するステップＰ２８６に移行する一方、否であればステップＰ２１９で仮想マスタ・ジ
ェネレータ６０よりティーチング終了信号が送信されたか否かを判断する。ここで可であ
ればステップＰ１に戻る一方、否であればステップＰ２１６に戻る。
【０３３２】
　次に、ステップＰ２２０で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値
を読込み、メモリＭ４ｂに記憶した後、ステップＰ２２１で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ４５のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶
する。
【０３３３】
　次に、ステップＰ２２２で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ３７から読
込んだ後、ステップＰ２２３で第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ３８から
読込む。次いで、ステップＰ２２４で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現
在の回転位相≦第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０３３４】
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　次に、前記ステップＰ２２４で可であればステップＰ２２５で第１負荷モータ１７ａの
回転速度をメモリＭ３６から読込む一方、否であれば後述するステップＰ２２８に移行す
る。次いで、ステップＰ２２６で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を
メモリＭ３９から読込んだ後、ステップＰ２２７で第１負荷モータ１７ａの回転速度から
版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第１負荷モータの回転速
度記憶用メモリＭ３６に上書きする。
【０３３５】
　次に、前述したステップＰ２２８で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４よ
り負荷モータの基準回転速度を読込み、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４０に
記憶した後、ステップＰ２２９で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０３３６】
　次に、ステップＰ２３０で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４１から読
込んだ後、ステップＰ２３１で第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４２から
読込む。次いで、ステップＰ２３２で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現
在の回転位相≦第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０３３７】
　次に、前記ステップＰ２３２で可であればステップＰ２３３で第２負荷モータ１７ｂの
回転速度をメモリＭ４０から読込む一方、否であれば後述するステップＰ２３６に移行す
る。次いで、ステップＰ２３４で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を
メモリＭ３９から読込んだ後、ステップＰ２３５で第２負荷モータの回転速度から版胴切
欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第２負荷モータの回転速度記憶
用メモリＭ４０に上書きする。
【０３３８】
　次に、前述したステップＰ２３６で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４よ
り負荷モータの基準回転速度を読込み、第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４３に
記憶した後、ステップＰ２３７で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０３３９】
　次に、ステップＰ２３８で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４４から読
込んだ後、ステップＰ２３９で第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４５から
読込む。
【０３４０】
　次に、ステップＰ２４０で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回転
位相≦第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断し、可であればステップＰ２４
１で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込む一方、否であれば後述す
るステップＰ２４４に移行する。
【０３４１】
　次に、ステップＰ２４２で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモ
リＭ３９から読込んだ後、ステップＰ２４３で第３負荷モータの回転速度から版胴切欠部
上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第３負荷モータの回転速度記憶用メ
モリＭ４３に上書きする。
【０３４２】
　次に、前述したステップＰ２４４で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器６４よ
り負荷モータの基準回転速度を読込み、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ４６に
記憶した後、ステップＰ２４５で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ５ｂから読込む。
【０３４３】
　次に、ステップＰ２４６で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ４７から読
込んだ後、ステップＰ２４７で第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ４８から
読込む。次いで、ステップＰ２４８で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現
在の回転位相≦第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０３４４】
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　次に、前記ステップＰ２４８で可であればステップＰ２４９で第４負荷モータ１７ｄの
回転速度をメモリＭ４６から読込む一方、否であれば後述するステップＰ２５２に移行す
る。次いで、ステップＰ２５０で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を
メモリＭ３９から読込んだ後、ステップＰ２５１で第４負荷モータの回転速度から版胴切
欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第４負荷モータの回転速度記憶
用メモリＭ４６に上書きする。
【０３４５】
　次に、前述したステップＰ２５２で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ３６か
ら読込んだ後、ステップＰ２５３で第１負荷モータ・ドライバ６６ａに第１負荷モータ１
７ａの回転速度を出力する。
【０３４６】
　次に、ステップＰ２５４で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ４０から読込ん
だ後、ステップＰ２５５で第２負荷モータ・ドライバ６６ｂに第２負荷モータ１７ｂの回
転速度を出力する。
【０３４７】
　次に、ステップＰ２５６で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込ん
だ後、ステップＰ２５７で第３負荷モータ・ドライバ６６ｃに第３負荷モータ１７ｃの回
転速度を出力する。
【０３４８】
　次に、ステップＰ２５８で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ４６から読込ん
だ後、ステップＰ２５９で第４負荷モータ・ドライバ６６ｄに第４負荷モータ１７ｄの回
転速度を出力する。
【０３４９】
　次に、ステップＰ２６０で増減速時用カウンタ６３よりカウント値を読込み、メモリＭ
４９に記憶した後、ステップＰ２６１で原動モータ・ドライバ６２より電流値を読込み、
メモリＭ５０に記憶する。次いで、ステップＰ２６２で基準の電流値をメモリＭ５１から
読込む。
【０３５０】
　次に、ステップＰ２６３で電流値より基準の電流値を減算し、電流値の差を演算してメ
モリＭ５２に記憶した後、ステップＰ２６４で電流値の差－負荷モータの回転速度の補正
値変換用テーブルをメモリＭ５３から読込む。次いで、ステップＰ２６５で電流値の差－
負荷モータの回転速度の補正値変換用テーブルを用いて、電流値の差より負荷モータの回
転速度の補正値を求め、メモリＭ５４に記憶する。
【０３５１】
　次に、ステップＰ２６６で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ３６から読込ん
だ後、ステップＰ２６７で第１負荷モータ１７ａの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第１負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５５に記憶する
。次いで、ステップＰ２６８でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
【０３５２】
　次に、ステップＰ２６９で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読
込んだ後、ステップＰ２７０で補正した第１負荷モータ１７ａの回転速度を、減速時の負
荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転
速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０３５３】
　次に、ステップＰ２７１で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ４０から読込ん
だ後、ステップＰ２７２で第２負荷モータ１７ｂの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第２負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５６に記憶する
。次いで、ステップＰ２７３でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
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【０３５４】
　次に、ステップＰ２７４で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読
込んだ後、ステップＰ２７５で補正した第２負荷モータ１７ｂの回転速度を、減速時の負
荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第２負荷モータ用のティーチング時の設定回転
速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０３５５】
　次に、ステップＰ２７６で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ４３から読込ん
だ後、ステップＰ２７７で第３負荷モータ１７ｃの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第３負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５７に記憶する
。次いで、ステップＰ２７８でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
【０３５６】
　次に、ステップＰ２７９で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読
込んだ後、ステップＰ２８０で補正した第３負荷モータ１７ｃの回転速度を、減速時の負
荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第３負荷モータ用のティーチング時の設定回転
速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０３５７】
　次に、ステップＰ２８１で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ４６から読込ん
だ後、ステップＰ２８２で第４負荷モータ１７ｄの回転速度より負荷モータの回転速度の
補正値を減算し、補正した第４負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ５８に記憶する
。次いで、ステップＰ２８３でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ２３ｂから読込
む。
【０３５８】
　次に、ステップＰ２８４で増減速時用カウンタ６３のカウント値をメモリＭ４９から読
込んだ後、ステップＰ２８５で補正した第４負荷モータ１７ｄの回転速度を、減速時の負
荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第４負荷モータ用のティーチング時の設定回転
速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶してステップＰ２１６
に戻る。
【０３５９】
　次に、前述したステップＰ２１８から移行したステップＰ２８６で仮想マスタ・ジェネ
レータ６０より現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を受信し
、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メ
モリＭ２９に記憶した後、ステップＰ２８７で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４
５よりカウント値を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。
【０３６０】
　次に、ステップＰ２８８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値よ
り印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶した後、ステップＰ２８９で印
刷機の仮想の現在の回転位相より印刷機の現在の回転位相を減算し、印刷機の現在の回転
位相の差を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０３６１】
　次に、ステップＰ２９０で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の
差の絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ２９１で印刷機の現在の回
転位相の差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
【０３６２】
　次に、ステップＰ２９２で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転
位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ２９３で現在の設定回転速度を
メモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ２９６に移行する。
【０３６３】
　次に、ステップＰ２９４で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ２９５で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力してス
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テップＰ２１６に戻る。次いで、前述したステップＰ２９６で印刷機の現在の回転位相の
差－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ３４から読込む。
【０３６４】
　次に、ステップＰ２９７で印刷機の現在の回転位相の差をメモリＭ３０から読込んだ後
、ステップＰ２９８で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル
を用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリＭ３５
に記憶する。
【０３６５】
　次に、ステップＰ２９９で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｂから読込んだ後、ステ
ップＰ３００で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演
算してメモリＭ３３に記憶する。次いで、ステップＰ３０１で原動モータ・ドライバ６２
に指令回転速度を出力してステップＰ２１６に戻る。
【０３６６】
　次に、前述したステップＰ１から移行したステップＰ３０２で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より同期運転開始指令が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ３０３
で仮想マスタ・ジェネレータ６０より原点合わせ開始指令が送信されたか否かを判断する
一方、否であれば後述するステップＰ３９８に移行する。
【０３６７】
　次に、前記ステップＰ３０３で可であればステップＰ３０４で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より現在の設定回転速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相が送信
されたか否かを判断する一方、否であればステップＰ３０５で仮想マスタ・ジェネレータ
６０より同期運転停止指令が送信されたか否かを判断する。ここで可であれば後述するス
テップＰ３９８に移行する一方、否であればステップＰ３０３に戻る。
【０３６８】
　次に、前記ステップＰ３０４で可であればステップＰ３０６で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より現在の設定回転速度(緩動)及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を受信
し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用
メモリＭ２９に記憶した後、ステップＰ３０７で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ
４５よりカウント値を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。
【０３６９】
　次に、ステップＰ３０８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値よ
り印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶した後、ステップＰ３０９で印
刷機の仮想の現在の回転位相より印刷機の現在の回転位相を減算し、印刷機の現在の回転
位相の差を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０３７０】
　次に、ステップＰ３１０で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の
差の絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ３１１で印刷機の現在の回
転位相の差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
【０３７１】
　次に、ステップＰ３１２で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転
位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ３１３で現在の設定回転速度(
緩動)をメモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ３１７に移行す
る。
【０３７２】
　次に、ステップＰ３１４で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度(緩
動)を上書きした後、ステップＰ３１５で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出
力する。次いで、ステップＰ３１６で仮想マスタ・ジェネレータ６０に原点合わせ完了信
号を送信してステップＰ３０４に戻る。
【０３７３】
　次に、前述したステップＰ３１７で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正
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値変換テーブルをメモリＭ３４から読込んだ後、ステップＰ３１８で印刷機の現在の回転
位相の差をメモリＭ３０から読込む。
【０３７４】
　次に、ステップＰ３１９で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テ
ーブルを用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリ
Ｍ３５に記憶した後、ステップＰ３２０で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１３ｂか
ら読込む。
【０３７５】
　次に、ステップＰ３２１で現在の設定回転速度(緩動)に設定回転速度の補正値を加算し
、指令回転速度を演算してメモリＭ３３に記憶した後、ステップＰ３２２で原動モータ・
ドライバ６２に指令回転速度を出力してステップＰ３０４に戻る。
【０３７６】
　一方、前記ステップＰ３０４で否であればステップＰ３２３で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より増速信号及び同期運転時の設定回転速度が送信されたか否かを判断し、可であ
ればステップＰ３２４で仮想マスタ・ジェネレータ６０より設定回転速度を受信し、同期
運転時の設定回転速度記憶用メモリＭ２７ｂに記憶する一方、否であればステップＰ３０
４に戻る。
【０３７７】
　次に、ステップＰ３２５で増減速時用カウンタ６３にリセット及びイネーブル信号を出
力した後、ステップＰ３２６で増減速時用カウンタ６３へのリセット信号出力を停止する
。
【０３７８】
　次に、ステップＰ３２７で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の印刷機の状態及び
現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相が送信されたか否かを判
断し、可であればステップＰ３２８で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の印刷機の
状態及び現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の現在の回転位相を受信し、現在
の印刷機の状態記憶用メモリＭ２８ｂ及び現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び
印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ２９に記憶する一方、否であればステップ
Ｐ３２９で仮想マスタ・ジェネレータ６０より減速信号が送信されたか否かを判断する。
【０３７９】
　次に、前記ステップＰ３２９で可であればステップＰ３３０で増減速時用カウンタ６３
にリセット及びイネーブル信号を出力した後、ステップＰ３３１で増減速時用カウンタ６
３へのリセット信号の出力を停止して後述するステップＰ３７０に移行する一方、否であ
ればステップＰ３２７に戻る。
【０３８０】
　次に、ステップＰ３３２で現在の印刷機の状態をメモリＭ２８ｂから読込んだ後、ステ
ップＰ３３３で現在の印刷機の状態＝１か否かを判断する。ここで可であればステップＰ
３３４で同期運転時の設定回転速度をメモリＭ２７ｂから読込んだ後、ステップＰ３３５
で増減速時用カウンタ６３よりカウント値を読込み、メモリＭ４９に記憶する。
【０３８１】
　次に、ステップＰ３３６で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第１負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３３７で第１
負荷モータ・ドライバ６６ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。尚、増速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転
速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置は、ティーチング時の設定回
転速度が同期運転時の設定回転速度と同じで、かつ、増減速時用カウンタのカウント値が
同じであるステップＰ７９で補正した第１負荷モータの回転速度を記憶した増速時の負荷
モータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転速
度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に対応する。
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【０３８２】
　次に、ステップＰ３３８で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第２負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第２負荷モータの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３３９で第２負荷モ
ータ・ドライバ６６ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０３８３】
　次に、ステップＰ３４０で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第３負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第３負荷モータの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３４１で第３負荷モ
ータ・ドライバ６６ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０３８４】
　次に、ステップＰ３４２で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ５９の第４負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第４負荷モータの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３４３で第４負荷モ
ータ・ドライバ６６ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力して後述するステップＰ
３５５に移行する。
【０３８５】
　次に、前記ステップＰ３３３で否であればステップＰ３４４で同期運転時の設定回転速
度をメモリＭ２７ｂから読込んだ後、ステップＰ３４５で印刷機の現在の回転位相検出用
カウンタ４５よりカウント値を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。次いで、ステップＰ３
４６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタのカウント値より印刷機の現在の回転位相
を演算してメモリＭ５ｂに記憶する。
【０３８６】
　次に、ステップＰ３４７で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６０の第
１負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位
置より第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３４８で第１負荷モー
タ・ドライバ６６ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。尚、定速運転時の負
荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６０の第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度
用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置は、ティーチング時の設定回転速度が同期
運転時の設定回転速度と同じで、かつ、印刷機の現在の回転位相が同じであるステップＰ
１６４で補正した第１負荷モータの回転速度を記憶した定速運転時の負荷モータの回転速
度記憶用メモリＭ６０の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度用の現在の回
転位相用のアドレス位置に対応する。
【０３８７】
　次に、ステップＰ３４９で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６０の第
２負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位
置より第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３５０で第２負荷モー
タ・ドライバ６６ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０３８８】
　次に、ステップＰ３５１で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６０の第
３負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位
置より第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３５２で第３負荷モー
タ・ドライバ６６ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０３８９】
　次に、ステップＰ３５３で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６０の第
４負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位
置より第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３５４で第４負荷モー
タ・ドライバ６６ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０３９０】
　次に、前述したステップＰ３５５で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカ
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ウント値を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。
【０３９１】
　次に、ステップＰ３５６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値よ
り印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶した後、ステップＰ３５７で印
刷機の仮想の現在の回転位相より印刷機の現在の回転位相を減算し、印刷機の現在の回転
位相の差を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０３９２】
　次に、ステップＰ３５８で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の
差の絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ３５９で印刷機の現在の回
転位相の差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
【０３９３】
　次に、ステップＰ３６０で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転
位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ３６１で現在の設定回転速度を
メモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ３６４に移行する。
【０３９４】
　次に、ステップＰ３６２で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ３６３で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力してス
テップＰ３２７に戻る。次いで、前述したステップＰ３６４で印刷機の現在の回転位相の
差－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ３４から読込む。
【０３９５】
　次に、ステップＰ３６５で印刷機の現在の回転位相の差をメモリＭ３０から読込んだ後
、ステップＰ３６６で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル
を用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリＭ３５
に記憶する。
【０３９６】
　次に、ステップＰ３６７で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｂから読込んだ後、ステ
ップＰ３６８で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演
算してメモリＭ３３に記憶する。次いで、ステップＰ３６９で原動モータ・ドライバ６２
に指令回転速度を出力してステップＰ３２７に戻る。
【０３９７】
　次に、前述したステップＰ３３１から移行したステップＰ３７０で仮想マスタ・ジェネ
レータ６０より現在の印刷機の状態及び現在の設定回転速度及び修正した印刷機の仮想の
現在の回転位相が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ３７１で仮想マスタ
・ジェネレータ６０より現在の印刷機の状態及び現在の設定回転速度及び修正した印刷機
の仮想の現在の回転位相を受信し、現在の印刷機の状態記憶用メモリＭ２８ｂ及び現在の
設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｂ及び印刷機の仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ２
９に記憶する。
【０３９８】
　一方、前記ステップＰ３７０で否であればステップＰ３７２で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より同期運転駆動停止指令が送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ３
０３に戻る一方、否であればステップＰ３７０に戻る。
【０３９９】
　次に、前記ステップＰ３７３で同期運転時の設定回転速度をメモリＭ２７ｂから読込ん
だ後、ステップＰ３７４で増減速時用カウンタ６３よりカウント値を読込み、メモリＭ４
９に記憶する。
【０４００】
　次に、ステップＰ３７５で減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第１負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３７６で第１
負荷モータ・ドライバ６６ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。尚、減速時
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の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転
速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置は、ティーチング時の設定回
転速度が同期運転時の設定回転速度と同じで、かつ、増減速時用カウンタのカウント値が
同じであるステップＰ２７０で補正した第１負荷モータの回転速度を記憶した減速時の負
荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転
速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に対応する。
【０４０１】
　次に、ステップＰ３７７で減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第２負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第２負荷モータの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３７８で第２負荷モ
ータ・ドライバ６６ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０４０２】
　次に、ステップＰ３７９で減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第３負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第３負荷モータの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３８０で第３負荷モ
ータ・ドライバ６６ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０４０３】
　次に、ステップＰ３８１で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ６１の第４負
荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタ６３のカウント値用のア
ドレス位置より第４負荷モータの回転速度を読込んだ後、ステップＰ３８２で第４負荷モ
ータ・ドライバ６６ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０４０４】
　次に、ステップＰ３８３で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５よりカウント値
を読込み、メモリＭ４ｂに記憶する。
【０４０５】
　次に、ステップＰ３８４で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ４５のカウント値よ
り印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ５ｂに記憶した後、ステップＰ３８５で印
刷機の仮想の現在の回転位相より印刷機の現在の回転位相を減算し、印刷機の現在の回転
位相の差を演算してメモリＭ３０に記憶する。
【０４０６】
　次に、ステップＰ３８６で印刷機の現在の回転位相の差より印刷機の現在の回転位相の
差の絶対値を演算してメモリＭ３１に記憶した後、ステップＰ３８７で印刷機の現在の回
転位相の差の許容値をメモリＭ３２から読込む。
【０４０７】
　次に、ステップＰ３８８で印刷機の現在の回転位相の差の絶対値≦印刷機の現在の回転
位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ３８９で現在の設定回転速度を
メモリＭ１３ｂから読込む一方、否であれば後述するステップＰ３９２に移行する。
【０４０８】
　次に、ステップＰ３９０で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ３９１で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力してス
テップＰ３７０に戻る。次いで、前述したステップＰ３９２で印刷機の現在の回転位相の
差－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ３４から読込む。
【０４０９】
　次に、ステップＰ３９３で印刷機の現在の回転位相の差をメモリＭ３０から読込んだ後
、ステップＰ３９４で印刷機の現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル
を用いて、印刷機の現在の回転位相の差より設定回転速度の補正値を求め、メモリＭ３５
に記憶する。
【０４１０】
　次に、ステップＰ３９５で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｂから読込んだ後、ステ
ップＰ３９６で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演
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算してメモリＭ３３に記憶する。次いで、ステップＰ３９７で原動モータ・ドライバ６２
に指令回転速度を出力してステップＰ３７０に戻る。
【０４１１】
　次に、前述したステップＰ３０２から移行したステップＰ３９８で印刷機単独駆動用回
転速度設定器６８に設定回転速度が入力されたか否かを判断し、可であればステップＰ３
９９で印刷機単独駆動用回転速度設定器６８より設定回転速度を読込み、現在の設定回転
速度記憶用メモリＭ１３ｂに記憶してステップＰ４００に移行する一方、否であれば直に
ステップＰ４００に移行する。
【０４１２】
　次に、前記ステップＰ４００で印刷機の単独駆動スイッチ６９がONされたか否かを判断
し、可であればステップＰ４０１で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｂから読込む一方
、否であればステップＰ１に戻る。
【０４１３】
　次に、ステップＰ４０２で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を書
き込んだ後、ステップＰ４０３で原動モータ・ドライバ６２に指令回転速度を出力する。
【０４１４】
　次に、ステップＰ４０４で印刷機の停止スイッチ７０がONされると、ステップＰ４０５
で原動モータ・ドライバ６２に停止指令を出力してステップＰ１に戻る。以後、これを繰
り返す。
【０４１５】
　以上の動作フローによって、仮想マスタ・ジェネレータ６０からの指令により、印刷機
の駆動制御装置８０を介して、印刷機の原動モータ１０におけるティーチング処理と同期
運転処理がなされると共に同期運転時には第１～第４負荷モータ１７ａ～１７ｄにより制
動力制御が実施される。
【０４１６】
　第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄは、図２９Ａ及び図２９Ｂ
，図３０Ａ及び図３０Ｂ，図３１に示す動作フローにしたがって動作する。
【０４１７】
　即ち、ステップＰ１で仮想マスタ・ジェネレータ６０よりティーチング指令が送信され
たか否かを判断し、可であればステップＰ２で仮想マスタ・ジェネレータ６０より原点合
わせ開始指令が送信されたか否かを判断する一方、否であればステップＰ３で仮想マスタ
・ジェネレータ６０より同期運転開始指令が送信されたか否かを判断する。ここで可であ
ればステップＰ２に戻る一方、否であれば後述するステップＰ４２に移行する。
【０４１８】
　次に、前記ステップＰ２で可であればステップＰ４に移行する一方、否であればステッ
プＰ５で仮想マスタ・ジェネレータ６０より同期運転停止指令が送信されたか否かを判断
する。ここで可であれば後述するステップＰ４２に移行する一方、否であればステップＰ
２に戻る。
【０４１９】
　次に、前記ステップＰ４で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の設定回転速度(緩
動)及び修正したインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相が送信されると、ステップＰ
６で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の設定回転速度(緩動)及び修正したインキ・
ユニットの仮想の現在の回転位相を受信し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｃ及
びインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ６２に記憶する。
【０４２０】
　次に、ステップＰ７でインキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ７３よりカウ
ント値を読込み、メモリＭ６３に記憶した後、ステップＰ８でインキ・ユニットの現在の
回転位相検出用カウンタ７３のカウント値よりインキ・ユニットの現在の回転位相を演算
してメモリＭ６４に記憶する。次いで、ステップＰ９でインキ・ユニットの仮想の現在の
回転位相よりインキ・ユニットの現在の回転位相を減算し、インキ・ユニットの現在の回
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転位相の差を演算してメモリＭ６５に記憶する。
【０４２１】
　次に、ステップＰ１０でインキ・ユニットの現在の回転位相の差よりインキ・ユニット
の現在の回転位相の差の絶対値を演算してメモリＭ６６に記憶した後、ステップＰ１１で
インキ・ユニットの現在の回転位相の差の許容値をメモリＭ６７から読込む。
【０４２２】
　次に、ステップＰ１２でインキ・ユニットの現在の回転位相の差の絶対値≦インキ・ユ
ニットの現在の回転位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ１３で現在
の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１３ｃから読込む一方、否であれば後述するステップＰ
１７に移行する。
【０４２３】
　次に、ステップＰ１４で指令回転速度記憶用メモリＭ３３ｃに現在の設定回転速度(緩
動)を上書きした後、ステップＰ１５でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ７２に
指令回転速度を出力する。次いで、ステップＰ１６で仮想マスタ・ジェネレータ６０に原
点合わせ完了信号を送信して後述するステップＰ２３に移行する。
【０４２４】
　次に、前述したステップＰ１７でインキ・ユニットの現在の回転位相の差－設定回転速
度の補正値変換テーブルをメモリＭ６８から読込んだ後、ステップＰ１８でインキ・ユニ
ットの現在の回転位相の差をメモリＭ６５から読込む。
【０４２５】
　次に、ステップＰ１９でインキ・ユニットの現在の回転位相の差－設定回転速度の補正
値変換テーブルを用いて、インキ・ユニットの現在の回転位相の差より設定回転速度の補
正値を求め、メモリＭ３５ｃに記憶した後、ステップＰ２０で現在の設定回転速度(緩動)
をメモリＭ１３ｃから読込む。
【０４２６】
　次に、ステップＰ２１で現在の設定回転速度(緩動)に設定回転速度の補正値を加算し、
指令回転速度を演算してメモリＭ３３ｃに記憶した後、ステップＰ２２でインキ・ユニッ
トの駆動モータ・ドライバ７２に指令回転速度を出力してステップＰ４に戻る。
【０４２７】
　次に、前述したステップＰ１６から移行したステップＰ２３で仮想マスタ・ジェネレー
タ６０より現在の設定回転速度及び修正したインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相が
送信されたか否かを判断し、可であればステップＰ２４に移行する一方、否であればステ
ップＰ２５で仮想マスタ・ジェネレータ６０よりティーチング終了信号が送信されたか否
かを判断する。
【０４２８】
　次に、前記ステップＰ２５で可であればステップＰ１に戻る一方、否であればステップ
Ｐ２６で仮想マスタ・ジェネレータ６０より同期運転駆動停止指令が送信されたか否かを
判断する。ここで可であればステップＰ２に戻る一方、否であればステップＰ２３に戻る
。
【０４２９】
　次に、前述したステップＰ２４で仮想マスタ・ジェネレータ６０より現在の設定回転速
度及び修正したインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を受信し、現在の設定回転速度
記憶用メモリＭ１３ｃ及びインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ６２
に記憶した後、ステップＰ２７でインキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ７３
よりカウント値を読込み、メモリＭ６３に記憶する。
【０４３０】
　次に、ステップＰ２８でインキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ７３のカウ
ント値よりインキ・ユニットの現在の回転位相を演算してメモリＭ６４に記憶した後、ス
テップＰ２９でインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相よりインキ・ユニットの現在の
回転位相を減算し、インキ・ユニットの現在の回転位相の差を演算してメモリＭ６５に記
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憶する。
【０４３１】
　次に、ステップＰ３０でインキ・ユニットの現在の回転位相の差よりインキ・ユニット
の現在の回転位相の差の絶対値を演算してメモリＭ６６に記憶した後、ステップＰ３１で
インキ・ユニットの現在の回転位相の差の許容値をメモリＭ６７から読込む。
【０４３２】
　次に、ステップＰ３２でインキ・ユニットの現在の回転位相の差の絶対値≦インキ・ユ
ニットの現在の回転位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ３３で現在
の設定回転速度をメモリＭ１３ｃから読込む一方、否であれば後述するステップＰ３６に
移行する。
【０４３３】
　次に、ステップＰ３４で指令回転速度記憶用メモリＭ３３ｃに現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ３５でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ７２に指令回転
速度を出力してステップＰ２３に戻る。次いで、前述したステップＰ３６でインキ・ユニ
ットの現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ６８から読込
む。
【０４３４】
　次に、ステップＰ３７でインキ・ユニットの現在の回転位相の差をメモリＭ６５から読
込んだ後、ステップＰ３８でインキ・ユニットの現在の回転位相の差－設定回転速度の補
正値変換テーブルを用いて、インキ・ユニットの現在の回転位相の差より設定回転速度の
補正値を求め、メモリＭ３５ｃに記憶する。
【０４３５】
　次に、ステップＰ３９で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｃから読込んだ後、ステッ
プＰ４０で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演算し
てメモリＭ３３ｃに記憶する。次いで、ステップＰ４１でインキ・ユニットの駆動モータ
・ドライバ７２に指令回転速度を出力してステップＰ２３に戻る。
【０４３６】
　次に、前述したステップＰ３又はステップＰ５から移行したステップＰ４２でインキ・
ユニット単独駆動用回転速度設定器７５に設定回転速度が入力されたか否かを判断し、可
であればステップＰ４３でインキ・ユニット単独駆動用回転速度設定器７５より設定回転
速度を読込み、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１３ｃに記憶してステップＰ４４に移
行する一方、否であれば直にステップＰ４４に移行する。
【０４３７】
　次に、前記ステップＰ４４でインキ・ユニットの単独駆動スイッチ７６がONされたか否
かを判断し、可であればステップＰ４５で現在の設定回転速度をメモリＭ１３ｃから読込
む一方、否であればステップＰ１に戻る。
【０４３８】
　次に、ステップＰ４６で指令回転速度記憶用メモリＭ３３ｃに現在の設定回転速度を書
き込んだ後、ステップＰ４７でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ７２に指令回転
速度を出力する。
【０４３９】
　次に、ステップＰ４８でインキ・ユニットの駆動停止スイッチ７７がONされると、ステ
ップＰ４９でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ７２に停止指令を出力してステッ
プＰ１に戻る。以後、これを繰り返す。
【０４４０】
　以上の動作フローによって、仮想マスタ・ジェネレータ６０からの指令により、第１～
第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ～９０ｄを介して、インキ・ユニットの駆動
モータ１５（１５ａ～１５ｄ）におけるティーチング処理と同期運転処理がなされる。
【０４４１】
　このように本実施例では、印刷機本体側は原動モータ１０で、各インキ・ユニットは駆
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動モータ１５（１５ａ～１５ｄ）で駆動し、それぞれの駆動力を分担するようにしたので
、原動モータ１０及び駆動モータ１５（１５ａ～１５ｄ）の小型・小容量化が図られ、コ
ストダウンと高速運転化が図れると共に、版胴３の回転ムラをなくすべく制動手段として
の負荷モータ１７ａ～１７ｄを配設したので、ダブリ等の印刷障害の発生を防止すること
ができる。
【０４４２】
　また、前記制動手段を負荷モータ（トルクモータ）１７ａ～１７ｄとすることにより、
ブレーキ等を用いた場合のように、部品を交換する必要をなくしメンテナンス・フリーに
できる。また、負荷モータ（トルクモータ）１７ａ～１７ｄで発生した電力を原動モータ
１０の駆動電力として回収し、省エネルギーを達成することもできる。
【実施例２】
【０４４３】
　図３２Ａ乃至図３２Ｃは本発明の実施例２を示す印刷機の駆動制御装置のハード・ブロ
ック図、図３３は第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置のハード・ブロック図であ
る。
【０４４４】
　また、図３４Ａ乃至図３４Ｅは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図３５Ａ乃至図
３５Ｆは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図３６Ａ及び図３６Ｂは印刷機の駆動制
御装置の動作フロー図、図３７Ａ乃至図３７Ｆは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、
図３８Ａ及び図３８Ｂは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図３９Ａ乃至図３９Ｆは
印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図４０Ａ乃至図４０Ｄは印刷機の駆動制御装置の
動作フロー図、図４１Ａ乃至図４１Ｃは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図４２Ａ
乃至図４２Ｃは印刷機の駆動制御装置の動作フロー図、図４３Ａ乃至図４３Ｃは印刷機の
駆動制御装置の動作フロー図、図４４Ａ乃至図４４Ｃは印刷機の駆動制御装置の動作フロ
ー図、図４５は印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【０４４５】
　また、図４６Ａ及び図４６Ｂは第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロ
ー図、図４７Ａ及び図４７Ｂは第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー
図、図４８は第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【０４４６】
　本実施例は、実施例１における仮想マスタ・ジェネレータ６０（及び中央制御装置３０
）を用いずに、印刷機の駆動制御装置８０’と第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装
置９０ａ’～９０ｄ’を直に接続し、印刷機本体側（の原動モータ１０）と第１～第４イ
ンキ・ユニット（の駆動モータ１５ａ～１５ｄ）とが同期制御（運転）されるようにした
例である。その他の構成は、実施例１と同様なので、図４９及び図５０を参照してここで
は説明を省略する。
【０４４７】
　図３２Ａ乃至図３２Ｃに示すように、印刷機の駆動制御装置８０’は、ＣＰＵ１００と
ＲＯＭ１０１とＲＡＭ１０２との他に、各入出力装置１０３ａ～１０３ｎ，インタフェー
ス１０４及び内部クロック・カウンタ１０５がＢＵＳ（母線）で接続されてなる。
【０４４８】
　また、ＢＵＳには、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００，ティーチング時の設定
回転速度記憶用メモリＭ１０１，緩動回転速度記憶用メモリＭ１０２，前回の設定回転速
度記憶用メモリＭ１０３，各インキ・ユニットの駆動制御装置に現在の設定回転速度及び
各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間間隔記憶用メモリＭ１０４，
印刷機の現在の回転位相検出用カウンタのカウント値記憶用メモリＭ１０５，印刷機の現
在の回転位相記憶用メモリＭ１０６，各インキ・ユニットの回転位相の補正値記憶用メモ
リＭ１０７，各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１０８，指令回
転速度記憶用メモリＭ１０９が接続される。
【０４４９】



(50) JP 2010-42602 A 2010.2.25

10

20

30

40

50

　また、ＢＵＳには、原点合わせを完了したインキ・ユニットの番号記憶用メモリＭ１１
０，印刷機の増速開始用回転位相記憶用メモリＭ１１１，増速時の回転速度修正値記憶用
メモリＭ１１２，修正した現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１１５，第１負荷モータの
回転速度記憶用メモリＭ１１４，第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相記憶用メモリＭ１
１５，第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶用メモリＭ１１６，版胴切欠部上昇によ
る負荷モータの回転速度の補正値記憶用メモリＭ１１７が接続される。
【０４５０】
　また、ＢＵＳには、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１１８，第２版胴の切欠
部の上昇開始回転位相記憶用メモリＭ１１９，第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶
用メモリＭ１２０，第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２１，第３版胴の切欠部
の上昇開始回転位相記憶用メモリＭ１２２，第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶用
メモリＭ１２３，第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２４，第４版胴の切欠部の
上昇開始回転位相記憶用メモリＭ１２５，第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相記憶用メ
モリＭ１２６が接続される。
【０４５１】
　また、ＢＵＳには、増減速時用カウンタのカウント値記憶用メモリＭ１２７，原動モー
タ・ドライバからの電流値記憶用メモリＭ１２８，基準の電流値記憶用メモリＭ１２９，
電流値の差記憶用メモリＭ１３０，電流値の差－負荷モータの回転速度の補正値変換テー
ブル記憶用メモリＭ１３１，負荷モータの回転速度の補正値記憶用メモリＭ１３２，補正
した第１負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３３，補正した第２負荷モータの回転速
度記憶用メモリＭ１３４，補正した第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３５，補
正した第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３６が接続される。
【０４５２】
　また、ＢＵＳには、増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７，印刷機の定
速運転時の負荷検出開始用回転位相記憶用メモリＭ１３８，定速運転時の負荷モータの回
転速度記憶用メモリＭ１３９，印刷機の定速運転時の負荷検出終了用回転位相記憶用メモ
リＭ１４０，印刷機の減速開始用回転位相記憶用メモリＭ１４１，減速時の回転速度修正
値記憶用メモリＭ１４２，減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３，印刷機
の原動モータ及び各インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダに接続され
たF/V変換器の出力記憶用メモリＭ１４４，現在の印刷機及び各インキ・ユニットの回転
速度記憶用メモリＭ１４５，同期運転時の設定回転速度記憶用メモリＭ１４６が接続され
る。
【０４５３】
　入出力装置１０３ａには、ティーチング・スイッチ１０６と同期運転スイッチ１０７と
印刷機駆動スイッチ１０８と印刷機駆動停止スイッチ１０９と印刷機の単独駆動スイッチ
１１０とキーボートや各種スイッチ及びボタン等の入力装置１１１とＣＲＴやランプ等の
表示器１１２とプリンタやフロッピィー・ディスク（登録商標）ドライブ等の出力装置１
１３が接続される。
【０４５４】
　入出力装置１０３ｂには、回転速度設定器１１４が接続される。
【０４５５】
　入出力装置１０３ｃには、Ｄ／Ａ変換器１１５及び印刷機の原動モータ・ドライバ１１
６を介して印刷機の原動モータ１０が接続される。また、前記印刷機の原動モータ・ドラ
イバ１１６は入出力装置１０３ｄと前記印刷機の原動モータ１０に連結駆動される印刷機
の原動モータ用ロータリー・エンコーダ１１８に接続される。さらに、前記印刷機の原動
モータ・ドライバ１１６は後述する第１～第４負荷モータ１７ａ～１７ｄに接続される。
【０４５６】
　入出力装置１０３ｅには、印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７を介して印刷
機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８が接続される。入出力装置１０３ｆには
、増減速時用カウンタ１１９を介して前記印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコー
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ダ１８が接続される。入出力装置１０３ｇには、直に前記印刷機の回転位相検出用ロータ
リー・エンコーダ１８が接続されると共に、Ａ／Ｄ変換器１２０及びＦ／Ｖ変換器１２１
を介して前記印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８が接続される。
【０４５７】
　入出力装置１０３ｈには、負荷モータの基準回転速度設定器１２２が接続される。
【０４５８】
　入出力装置１０３ｉには、Ｄ／Ａ変換器１２３ａ及び第１負荷モータ・ドライバ１２４
ａを介して第１負荷モータ１７ａが接続される。また、前記第１負荷モータ・ドライバ１
２４ａは前記第１負荷モータ１７ａに連結駆動される第１負荷モータ用ロータリー・エン
コーダ１２５ａに接続される。
【０４５９】
　入出力装置１０３ｊには、Ｄ／Ａ変換器１２３ｂ及び第２負荷モータ・ドライバ１２４
ｂを介して第２負荷モータ１７ｂが接続される。また、前記第２負荷モータ・ドライバ１
２４ｂは前記第２負荷モータ１７ｂに連結駆動される第２負荷モータ用ロータリー・エン
コーダ１２５ｂに接続される。
【０４６０】
　入出力装置１０３ｋには、Ｄ／Ａ変換器１２３ｃ及び第３負荷モータ・ドライバ１２４
ｃを介して第３負荷モータ１７ｃが接続される。また、前記第３負荷モータ・ドライバ１
２４ｃは前記第３負荷モータ１７ｃに連結駆動される第３負荷モータ用ロータリー・エン
コーダ１２５ｃに接続される。
【０４６１】
　入出力装置１０３ｌには、Ｄ／Ａ変換器１２３ｄ及び第４負荷モータ・ドライバ１２４
ｄを介して第４負荷モータ１７ｄが接続される。また、前記第４負荷モータ・ドライバ１
２４ｄは前記第４負荷モータ１７ｄに連結駆動される第４負荷モータ用ロータリー・エン
コーダ１２５ｄに接続される。
【０４６２】
　入出力装置１０３ｍには、Ａ／Ｄ変換器１２６ａ～１２６ｄ及びＦ／Ｖ変換器１２７ａ
～１２７ｄを介して第１～第４インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ
１２８ａ～１２８ｄが接続される。
【０４６３】
　入出力装置１０３ｎには、印刷機単独駆動用回転速度設定器１２９が接続される。
【０４６４】
　そして、インタフェース１０４には、印刷機制御装置２８’と第１～第４インキ・ユニ
ットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’が接続される。
【０４６５】
　図３３に示すように、第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’
は、ＣＰＵ１００ａとＲＯＭ１０１ａとＲＡＭ１０２ａとの他に、各入出力装置１０３ｏ
～１０３ｒ及びインタフェース１０４ａがＢＵＳ（母線）で接続されてなる。尚、図３３
に示すブロック図は、第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’の
共通の構成を示すものである。
【０４６６】
　また、ＢＵＳには、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１４７，インキ・ユニットの仮
想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１４８，インキ・ユニットの現在の回転位相検出用カ
ウンタのカウント値記憶用メモリＭ１４９，インキ・ユニットの現在の回転位相記憶用メ
モリＭ１５０，インキ・ユニットの現在の回転位相の差記憶用メモリＭ１５１，インキ・
ユニットの現在の回転位相の差の絶対値記憶用メモリＭ１５２，インキ・ユニットの現在
の回転位相の差の許容値記憶用メモリＭ１５３，指令回転速度記憶用メモリＭ１５４，イ
ンキ・ユニットの現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブル記憶用メモリ
Ｍ１５５，設定回転速度の補正値記憶用メモリＭ１５６が接続される。
【０４６７】
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　入出力装置１０３ｏには、インキ・ユニット単独駆動スイッチ１３０とインキ・ユニッ
ト駆動停止スイッチ１３１とキーボートや各種スイッチ及びボタン等の入力装置１３２と
ＣＲＴやランプ等の表示器１３３とプリンタやフロッピィー・ディスク（登録商標）ドラ
イブ等の出力装置１３４が接続される。
【０４６８】
　入出力装置１０３ｐには、Ｄ／Ａ変換器１３５及びインキ・ユニットの駆動モータ・ド
ライバ１３６を介してインキ・ユニットの駆動モータ１５が接続される。また、前記イン
キ・ユニットの駆動モータ・ドライバ１３６は前記インキ・ユニットの駆動モータ１５に
連結駆動されるインキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ１２８に接続さ
れる。
【０４６９】
　入出力装置１０３ｑには、インキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ１３７を
介して前記インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ１２８が接続される
。
【０４７０】
　入出力装置１０３ｒには、インキ・ユニット単独駆動用回転速度設定器１３８が接続さ
れる。
【０４７１】
　そして、インタフェース１０４ａには、印刷機の駆動制御装置８０’が接続される。
【０４７２】
　このように構成されるため、印刷機の駆動制御装置８０’は、図３４Ａ乃至図３４Ｅ，
図３５Ａ乃至図３５Ｆ，図３６Ａ及び図３６Ｂ，図３７Ａ乃至図３７Ｆ，図３８Ａ及び図
３８Ｂ，図３９Ａ乃至図３９Ｆ，図４０Ａ乃至図４０Ｄ，図４１Ａ乃至図４１Ｃ，図４２
Ａ乃至図４２Ｃ，図４３Ａ乃至図４３Ｃ，図４４Ａ乃至図４４Ｃ，図４５に示す動作フロ
ーにしたがって動作する。
【０４７３】
　即ち、ステップＰ１でティーチング・スイッチ１０６がONされたか否かを判断し、可で
あればステップＰ２で印刷機駆動スイッチ１０８がONされるとステップＰ３で各インキ・
ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’にティーチング指令を送信する一方、否であ
ればステップＰ４で同期運転スイッチ１０７がONされたか否かを判断する。
【０４７４】
　次に、前記ステップＰ４で可であればステップＰ５で各インキ・ユニットの駆動制御装
置９０ａ’～９０ｄ’に同期運転開始指令を送信して後述するステップＰ３９４に移行す
る一方、否であればステップＰ６で回転速度設定器１１４に設定回転速度が入力されたか
否かを判断する。
【０４７５】
　次に、前記ステップＰ６で可であればステップＰ７で回転速度設定器１１４より設定回
転速度を読込み、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶して後述するステップ
Ｐ６２９に移行する一方、否であれば直に後述するステップＰ６２９に移行する。
【０４７６】
　次に、ステップＰ８で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に原点合
わせ開始指令を送信した後、ステップＰ９で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読
込み、ティーチング時の設定回転速度記憶用メモリＭ１０１に記憶する。
【０４７７】
　次に、ステップＰ１０で緩動回転速度をメモリＭ１０２から読込んだ後、ステップＰ１
１で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００及び前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１
０３に緩動回転速度を書き込む。
【０４７８】
　次に、ステップＰ１２で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカウ
ントを開始した後、ステップＰ１３で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０
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ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時
間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０４７９】
　次に、ステップＰ１４で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、ス
テップＰ１５で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制御装
置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間
間隔か否かを判断する。
【０４８０】
　次に、前記ステップＰ１５で可であればステップＰ１６で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ１
７で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より印刷機の現在の回転
位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０４８１】
　次に、ステップＰ１８で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から
読込んだ後、ステップＰ１９で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位相
の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
８に記憶する。
【０４８２】
　次に、ステップＰ２０で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込んだ後、
ステップＰ２１で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回
転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０４８３】
　次に、ステップＰ２２で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度(緩動)
を上書きした後、ステップＰ２３で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ２４で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶用メ
モリＭ１０３に記憶してステップＰ１２に戻る。
【０４８４】
　一方、前記ステップＰ１５で否であればステップＰ２５でインキ・ユニットの駆動制御
装置９０ａ’～９０ｄ’より原点合わせ完了信号が送信されたか否かを判断し、可であれ
ばステップＰ２６で原点合わせ完了信号を送信したインキ・ユニットの番号を受信し、原
点合わせを完了したインキ・ユニットの番号記憶用メモリＭ１１０に記憶する一方、否で
あればステップＰ１３に戻る。
【０４８５】
　次に、ステップＰ２７で原点合わせを完了したインキ・ユニットの番号記憶用メモリＭ
１１０の内容を読込んだ後、ステップＰ２８ですべてのインキ・ユニットの原点合わせが
完了したか否かを判断する。
【０４８６】
　次に、前記ステップＰ２８で可であればステップＰ２９で各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔をメモリＭ１０４から読込む一方、否であればステップＰ１３に戻る。
【０４８７】
　次に、ステップＰ３０で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、ス
テップＰ３１で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制御装
置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間
間隔か否かを判断する。
【０４８８】
　次に、前記ステップＰ３１で可であればステップＰ３２で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶する一方、否であれば
ステップＰ２９に戻る。
【０４８９】
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　次に、ステップＰ３３で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値よ
り印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶した後、ステップＰ３４で各
インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読込む。
【０４９０】
　次に、ステップＰ３５で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位相の補
正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０８に
記憶した後、ステップＰ３６で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込む。
【０４９１】
　次に、ステップＰ３７で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在
の設定回転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ス
テップＰ３８で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度(緩動)を上書き
する。
【０４９２】
　次に、ステップＰ３９で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力した後、ス
テップＰ４０で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０３に
記憶する。
【０４９３】
　次に、ステップＰ４１で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカウ
ントを開始した後、ステップＰ４２で各インキ・ユニットの駆動制御装置に現在の設定回
転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間間隔をメモリＭ１
０４から読込む。
【０４９４】
　次に、ステップＰ４３で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、ス
テップＰ４４で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制御装
置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間
間隔か否かを判断する。
【０４９５】
　次に、前記ステップＰ４４で可であればステップＰ４５で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ４
６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現在の回
転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０４９６】
　次に、ステップＰ４７で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から
読込んだ後、ステップＰ４８で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位相
の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
８に記憶する。
【０４９７】
　次に、ステップＰ４９で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込んだ後、
ステップＰ５０で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回
転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０４９８】
　次に、ステップＰ５１で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度(緩
動)を上書きした後、ステップＰ５２で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出
力する。次いで、ステップＰ５３で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶
用メモリＭ１０３に記憶してステップＰ４１に戻る。
【０４９９】
　一方、前記ステップＰ４４で否であればステップＰ５４で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ５
５で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現在の回
転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
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【０５００】
　次に、ステップＰ５６で印刷機の増速開始用回転位相をメモリＭ１１１から読込んだ後
、ステップＰ５７で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の増速開始用回転位相か否かを判断
し、ここで可であればステップＰ５８で印刷機制御装置２８’に印刷開始指令を送信する
一方、否であればステップＰ４２に戻る。
【０５０１】
　次に、ステップＰ５９で印刷機の増速開始用回転位相をメモリＭ１１１から読込んだ後
、ステップＰ６０で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読込む
。次いで、ステップＰ６１で印刷機の増速開始用回転位相に各インキ・ユニットの回転位
相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１
０８に記憶する。
【０５０２】
　次に、ステップＰ６２で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込んだ後、
ステップＰ６３で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に、現在の設定
回転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０５０３】
　次に、ステップＰ６４で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度(緩
動)を上書きした後、ステップＰ６５で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出
力する。次いで、ステップＰ６６で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶
用メモリＭ１０３に記憶する。
【０５０４】
　次に、ステップＰ６７で増減速時用カウンタ１１９にリセット及びイネーブル信号を出
力した後、ステップＰ６８で増減速時用カウンタ１１９へのリセット信号出力を停止する
。
【０５０５】
　次に、ステップＰ６９で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカウ
ントを開始した後、ステップＰ７０で各インキ・ユニットの駆動制御装置に現在の設定回
転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間間隔をメモリＭ１
０４から読込む。
【０５０６】
　次に、ステップＰ７１で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、ス
テップＰ７２で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制御装
置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間
間隔か否かを判断する。
【０５０７】
　次に、前記ステップＰ７２で可であればステップＰ７３で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ７
４で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現在の回
転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０５０８】
　次に、ステップＰ７５で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から
読込んだ後、ステップＰ７６で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位相
の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
８に記憶する。
【０５０９】
　次に、ステップＰ７７で前回の設定回転速度をメモリＭ１０３から読込んだ後、ステッ
プＰ７８で増速時の回転速度修正値をメモリＭ１１２から読込む。次いで、ステップＰ７
９で前回の設定回転速度に増速時の回転速度修正値を加算し、修正した現在の設定回転速
度を演算してメモリＭ１１３に記憶する。
【０５１０】
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　次に、ステップＰ８０で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設定
回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ８１で修正した現在の設定回転
速度＜現在の設定回転速度か否かを判断する。
【０５１１】
　次に、前記ステップＰ８１で可であればステップＰ８２で現在の設定回転速度記憶用メ
モリＭ１００に修正した現在の設定回転速度を記憶した後、ステップＰ８３で各インキ・
ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及びインキ・ユニット
の仮想の現在の回転位相を送信する。
【０５１２】
　次に、ステップＰ８４で指令回転速度記憶用メモリＭ３３に現在の設定回転速度を上書
きした後、ステップＰ８５で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力する。次
いで、ステップＰ８６で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０２
に記憶してステップＰ６９に戻る。
【０５１３】
　一方、前記ステップＰ８１で否であればステップＰ８７で各インキ・ユニットの駆動制
御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の
回転位相を送信した後、ステップＰ８８で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設
定回転速度を上書きする。
【０５１４】
　次に、ステップＰ８９で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力した後、ス
テップＰ９０で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０３に記憶し
て後述するステップＰ１５９に移行する。
【０５１５】
　また、前述したステップＰ７２で否であればステップＰ９１で印刷機の回転位相検出用
ロータリー・エンコーダ１８よりクロック・パルスが出力されたか否かを判断し、可であ
ればステップＰ９２で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２より負荷モータ
の基準回転速度を読込み、第１負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１１４に記憶する一
方、否であればステップＰ７０に移行する。
【０５１６】
　次に、ステップＰ９３で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７よりカウント値
を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ９４で印刷機の現在の回転位相検出
用カウンタ１１７のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に
記憶する。
【０５１７】
　次に、ステップＰ９５で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１１５から読
込んだ後、ステップＰ９６で第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１１６から
読込む。次いで、ステップＰ９７で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在
の回転位相≦第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０５１８】
　次に、前記ステップＰ９７で可であればステップＰ９８で第１負荷モータ１７ａの回転
速度をメモリＭ１１４から読込む一方、否であれば後述するステップＰ１０１に移行する
。次いで、ステップＰ９９で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモ
リＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ１００で第１負荷モータ１７ａの回転速度から版
胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第１負荷モータの回転速度
記憶用メモリＭ３６に上書きする。
【０５１９】
　次に、前述したステップＰ１０１で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１１
８に記憶した後、ステップＰ１０２で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
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【０５２０】
　次に、ステップＰ１０３で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１１９から
読込んだ後、ステップＰ１０４で第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２０
から読込む。次いで、ステップＰ１０５で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０５２１】
　次に、前記ステップＰ１０５で可であればステップＰ１０６で第２負荷モータ１７ｂの
回転速度をメモリＭ１１８から読込む一方、否であれば後述するステップＰ１０９に移行
する。次いで、ステップＰ１０７で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ１０８で第２負荷モータの回転速度から版
胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第２負荷モータの回転速度
記憶用メモリＭ１１８に上書きする。
【０５２２】
　次に、前述したステップＰ１０９で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２
１に記憶した後、ステップＰ１１０で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０５２３】
　次に、ステップＰ１１１で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１２２から
読込んだ後、ステップＰ１１２で第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２３
から読込む。
【０５２４】
　次に、ステップＰ１１３で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回転
位相≦第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断し、可であればステップＰ１１
４で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込む一方、否であれば後述
するステップＰ１１７に移行する。
【０５２５】
　次に、ステップＰ１１５で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモ
リＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ１１６で第３負荷モータの回転速度から版胴切欠
部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第３負荷モータの回転速度記憶用
メモリＭ１２１に上書きする。
【０５２６】
　次に、前述したステップＰ１１７で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２
４に記憶した後、ステップＰ１１８で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０５２７】
　次に、ステップＰ１１９で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１２５から
読込んだ後、ステップＰ１２０で第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２６
から読込む。次いで、ステップＰ１２１で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０５２８】
　次に、前記ステップＰ１２１で可であればステップＰ１２２で第４負荷モータ１７ｄの
回転速度をメモリＭ１２４から読込む一方、否であれば後述するステップＰ１２５に移行
する。次いで、ステップＰ１２３で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ１２４で第４負荷モータの回転速度から版
胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第４負荷モータの回転速度
記憶用メモリＭ１２４に上書きする。
【０５２９】
　次に、前述したステップＰ１２５で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ１１４
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から読込んだ後、ステップＰ１２６で第１負荷モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モー
タ１７ａの回転速度を出力する。
【０５３０】
　次に、ステップＰ１２７で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ１１８から読込
んだ後、ステップＰ１２８で第２負荷モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂ
の回転速度を出力する。
【０５３１】
　次に、ステップＰ１２９で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込
んだ後、ステップＰ１３０で第３負荷モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃ
の回転速度を出力する。
【０５３２】
　次に、ステップＰ１３１で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ１２４から読込
んだ後、ステップＰ１３２で第４負荷モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄ
の回転速度を出力する。
【０５３３】
　次に、ステップＰ１３３で増減速時用カウンタ１１９よりカウント値を読込み、メモリ
Ｍ１２７に記憶した後、ステップＰ１３４で原動モータ・ドライバ１１６より電流値を読
込み、メモリＭ１２８に記憶する。次いで、ステップＰ１３５で基準の電流値をメモリＭ
１２９から読込む。
【０５３４】
　次に、ステップＰ１３６で電流値より基準の電流値を減算し、電流値の差を演算してメ
モリＭ１３０に記憶した後、ステップＰ１３７で電流値の差－負荷モータの回転速度の補
正値変換用テーブルをメモリＭ１３１から読込む。次いで、ステップＰ１３８で電流値の
差－負荷モータの回転速度の補正値変換用テーブルを用いて、電流値の差より負荷モータ
の回転速度の補正値を求め、メモリＭ１３２に記憶する。
【０５３５】
　次に、ステップＰ１３９で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ１１４から読込
んだ後、ステップＰ１４０で第１負荷モータ１７ａの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第１負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３３に記憶
する。次いで、ステップＰ１４１でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５３６】
　次に、ステップＰ１４２で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ１４３で補正した第１負荷モータ１７ａの回転速度を、増速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第１負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタ１１９のカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０５３７】
　次に、ステップＰ１４４で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ１１８から読込
んだ後、ステップＰ１４５で第２負荷モータ１７ｂの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第２負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３４に記憶
する。次いで、ステップＰ１４６でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５３８】
　次に、ステップＰ１４７で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ１４８で補正した第２負荷モータ１７ｂの回転速度を、増速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第２負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０５３９】
　次に、ステップＰ１４９で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込
んだ後、ステップＰ１５０で第３負荷モータ１７ｃの回転速度より負荷モータの回転速度
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の補正値を減算し、補正した第３負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３５に記憶
する。次いで、ステップＰ１５１でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５４０】
　次に、ステップＰ１５２で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ１５３で補正した第３負荷モータ１７ｃの回転速度を、増速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第３負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０５４１】
　次に、ステップＰ１５４で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ１２４から読込
んだ後、ステップＰ１５５で第４負荷モータ１７ｄの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第４負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３６に記憶
する。次いで、ステップＰ１５６でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５４２】
　次に、ステップＰ１５７で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ１５８で補正した第４負荷モータ１７ｄの回転速度を、増速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第４負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶してステップＰ
７０に戻る。
【０５４３】
　次に、前述したステップＰ９０から移行したステップＰ１５９で内部クロック・カウン
タ(経過時間のカウント用)１０５のカウントを開始した後、ステップＰ１６０で各インキ
・ユニットの駆動制御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の
回転位相を送信する時間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０５４４】
　次に、ステップＰ１６１で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ１６２で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０５４５】
　次に、前記ステップＰ１６２で可であればステップＰ１６３で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ１６４で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０５４６】
　次に、ステップＰ１６５で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ１６６で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０５４７】
　次に、ステップＰ１６７で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ１６８で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０５４８】
　次に、ステップＰ１６９で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ１７０で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ１７１で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶してステップＰ１５９に戻る。
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【０５４９】
　一方、前記ステップＰ１６２で否であればステップＰ１７２で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ１７３で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０５５０】
　次に、ステップＰ１７４で定速運転時の印刷機の負荷検出開始用回転位相をメモリＭ１
３８から読込んだ後、ステップＰ１７５で印刷機の現在の回転位相＝定速運転時の印刷機
の負荷検出開始用回転位相か否かを判断する。
【０５５１】
　次に、前記ステップＰ１７５で可であればステップＰ１７６で定速運転時の印刷機の負
荷検出開始用回転位相をメモリＭ１３８から読込む一方、否であればステップＰ１６０に
戻る。次いで、ステップＰ１７７で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１
０７から読込む。
【０５５２】
　次に、ステップＰ１７８で定速運転時の印刷機の負荷検出開始用回転位相に各インキ・
ユニットの回転位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１０８に記憶した後、ステップＰ１７９で回転速度設定器１１４より設定
回転速度を読込み、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶する。
【０５５３】
　次に、ステップＰ１８０で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現
在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ステッ
プＰ１８１で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を上書きする。
【０５５４】
　次に、ステップＰ１８２で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力した後、
ステップＰ１８３で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０３に記
憶する。
【０５５５】
　次に、ステップＰ１８４で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ１８５で各インキ・ユニットの駆動制御装置に現在の設
定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間間隔をメモリ
Ｍ１０４から読込む。
【０５５６】
　次に、ステップＰ１８６で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ１８７で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０５５７】
　次に、前記ステップＰ１８７で可であればステップＰ１８８で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ１８９で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０５５８】
　次に、ステップＰ１９０で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ１９１で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０５５９】
　次に、ステップＰ１９２で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ１９３で各インキ・ユニット
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の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０５６０】
　次に、ステップＰ１９４で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ１９５で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ１９６で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶してステップＰ１８４に戻る。
【０５６１】
　一方、前記ステップＰ１８７で否であればステップＰ１９７で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ１９８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０５６２】
　次に、ステップＰ１９９で定速運転時の印刷機の負荷検出終了用回転位相をメモリＭ１
４０から読込んだ後、ステップＰ２００で印刷機の現在の回転位相＝定速運転時の印刷機
の負荷検出終了用回転位相か否かを判断する。
【０５６３】
　次に、前記ステップＰ２００で可であればステップＰ２０１で定速運転時の印刷機の負
荷検出終了用回転位相をメモリＭ１４０から読込む一方、否であれば後述するステップＰ
２０９に移行する。次いで、ステップＰ２０２で各インキ・ユニットの回転位相の補正値
をメモリＭ１０７から読込む。
【０５６４】
　次に、ステップＰ２０３で定速運転時の印刷機の負荷検出終了用回転位相に各インキ・
ユニットの回転位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演
算してメモリＭ１０８に記憶した後、ステップＰ２０４で回転速度設定器１１４より設定
回転速度を読込み、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶する。
【０５６５】
　次に、ステップＰ２０５で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現
在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ステッ
プＰ２０６で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を上書きする。
【０５６６】
　次に、ステップＰ２０７で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力した後、
ステップＰ２０８で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０３に記
憶して後述するステップＰ２７６に移行する。
【０５６７】
　次に、前述したステップＰ２０９で印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１
８よりクロック・パルスが出力されたか否かを判断し、可であればステップＰ２１０で負
荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２より負荷モータの基準回転速度を読込み
、第１負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１１４に記憶する一方、否であればステップ
Ｐ１８５に戻る。
【０５６８】
　次に、ステップＰ２１１で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７よりカウント
値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ２１２で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
６に記憶する。
【０５６９】
　次に、ステップＰ２１３で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１１５から
読込んだ後、ステップＰ２１４で第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１１６
から読込む。次いで、ステップＰ２１５で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
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【０５７０】
　次に、前記ステップＰ２１５で可であればステップＰ２１６で第１負荷モータ１７ａの
回転速度をメモリＭ１１４から読込む一方、否であれば後述するステップＰ２１９に移行
する。次いで、ステップＰ２１７で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ２１８で第１負荷モータ１７ａの回転速度
から版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第１負荷モータの回
転速度記憶用メモリＭ１１４に上書きする。
【０５７１】
　次に、前述したステップＰ２１９で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１１
８に記憶した後、ステップＰ２２０で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０５７２】
　次に、ステップＰ２２１で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１１９から
読込んだ後、ステップＰ２２２で第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２０
から読込む。次いで、ステップＰ２２３で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０５７３】
　次に、前記ステップＰ２２３で可であればステップＰ２２４で第２負荷モータ１７ｂの
回転速度をメモリＭ１１８から読込む一方、否であれば後述するステップＰ２２７に移行
する。次いで、ステップＰ２２５で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ２２６で第２負荷モータの回転速度から版
胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第２負荷モータの回転速度
記憶用メモリＭ１１８に上書きする。
【０５７４】
　次に、前述したステップＰ２２７で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２
１に記憶した後、ステップＰ２２８で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０５７５】
　次に、ステップＰ２２９で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１２２から
読込んだ後、ステップＰ２３０で第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２３
から読込む。
【０５７６】
　次に、ステップＰ２３１で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回転
位相≦第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断し、可であればステップＰ２３
２で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込む一方、否であれば後述
するステップＰ２３５に移行する。
【０５７７】
　次に、ステップＰ２３３で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモ
リＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ２３４で第３負荷モータの回転速度から版胴切欠
部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第３負荷モータの回転速度記憶用
メモリＭ１２１に上書きする。
【０５７８】
　次に、前述したステップＰ２３５で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２
４に記憶した後、ステップＰ２３６で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０５７９】
　次に、ステップＰ２３７で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１２５から
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読込んだ後、ステップＰ２３８で第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２６
から読込む。次いで、ステップＰ２３９で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０５８０】
　次に、前記ステップＰ２３９で可であればステップＰ２４０で第４負荷モータ１７ｄの
回転速度をメモリＭ１２４から読込む一方、否であれば後述するステップＰ２４３に移行
する。次いで、ステップＰ２４１で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ２４２で第４負荷モータの回転速度から版
胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第４負荷モータの回転速度
記憶用メモリＭ１２４に上書きする。
【０５８１】
　次に、前述したステップＰ２４３で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ１１４
から読込んだ後、ステップＰ２４４で第１負荷モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モー
タ１７ａの回転速度を出力する。
【０５８２】
　次に、ステップＰ２４５で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ１１８から読込
んだ後、ステップＰ２４６で第２負荷モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂ
の回転速度を出力する。
【０５８３】
　次に、ステップＰ２４７で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込
んだ後、ステップＰ２４８で第３負荷モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃ
の回転速度を出力する。
【０５８４】
　次に、ステップＰ２４９で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ１２４から読込
んだ後、ステップＰ２５０で第４負荷モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄ
の回転速度を出力する。
【０５８５】
　次に、ステップＰ２５１で原動モータ・ドライバ１１６より電流値を読込み、メモリＭ
１２８に記憶した後、ステップＰ２５２で基準の電流値をメモリＭ１２９から読込む。
【０５８６】
　次に、ステップＰ２５３で電流値より基準の電流値を減算し、電流値の差を演算してメ
モリＭ１３０に記憶した後、ステップＰ２５４で電流値の差－負荷モータの回転速度の補
正値変換用テーブルをメモリＭ１３１から読込む。次いで、ステップＰ２５５で電流値の
差－負荷モータの回転速度の補正値変換用テーブルを用いて、電流値の差より負荷モータ
の回転速度の補正値を求め、メモリＭ１３２に記憶する。
【０５８７】
　次に、ステップＰ２５６で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ１１４から読込
んだ後、ステップＰ２５７で第１負荷モータ１７ａの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第１負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３３に記憶
する。次いで、ステップＰ２５８でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５８８】
　次に、ステップＰ２５９で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込んだ後、
ステップＰ２６０で補正した第１負荷モータ１７ａの回転速度を、定速運転時の負荷モー
タの回転速度記憶用メモリＭ１３９の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶する。
【０５８９】
　次に、ステップＰ２６１で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ１１８から読込
んだ後、ステップＰ２６２で第２負荷モータ１７ｂの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第２負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３４に記憶
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する。次いで、ステップＰ２６３でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５９０】
　次に、ステップＰ２６４で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込んだ後、
ステップＰ２６５で補正した第２負荷モータ１７ｂの回転速度を、定速運転時の負荷モー
タの回転速度記憶用メモリＭ１３９の第２負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶する。
【０５９１】
　次に、ステップＰ２６６で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込
んだ後、ステップＰ２６７で第３負荷モータ１７ｃの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第３負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３５に記憶
する。次いで、ステップＰ２６８でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５９２】
　次に、ステップＰ２６９で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込んだ後、
ステップＰ２７０で補正した第３負荷モータ１７ｃの回転速度を、定速運転時の負荷モー
タの回転速度記憶用メモリＭ１３９の第３負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶する。
【０５９３】
　次に、ステップＰ２７１で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ１２４から読込
んだ後、ステップＰ２７２で第４負荷モータ１７ｄの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第４負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３６に記憶
する。次いで、ステップＰ２７３でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０５９４】
　次に、ステップＰ２７４で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込んだ後、
ステップＰ２７５で補正した第４負荷モータ１７ｄの回転速度を、定速運転時の負荷モー
タの回転速度記憶用メモリＭ１３９の第４負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度
用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置に記憶してステップＰ１８５に戻る。
【０５９５】
　次に、前述したステップＰ２０８から移行したステップＰ２７６で内部クロック・カウ
ンタ(経過時間のカウント用)１０５のカウントを開始した後、ステップＰ２７７で各イン
キ・ユニットの駆動制御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在
の回転位相を送信する時間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０５９６】
　次に、ステップＰ２７８で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ２７９で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０５９７】
　次に、前記ステップＰ２７９で可であればステップＰ２８０で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ２８１で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０５９８】
　次に、ステップＰ２８２で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ２８３で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０５９９】
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　次に、ステップＰ２８４で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ２８５で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０６００】
　次に、ステップＰ２８６で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ２８７で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ２８８で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶してステップＰ２７６に戻る。
【０６０１】
　一方、前記ステップＰ２７９で否であればステップＰ２８９で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ２９０で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０６０２】
　次に、ステップＰ２９１で印刷機の減速開始用回転位相をメモリＭ１４１から読込んだ
後、ステップＰ２９２で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の減速開始用回転位相か否かを
判断する。
【０６０３】
　次に、前記ステップＰ２９２で可であればステップＰ２９３で印刷機制御装置２８’に
印刷停止指令を送信する一方、否であればステップＰ２７７に戻る。次いで、ステップＰ
２９４で印刷機の減速開始用回転位相をメモリＭ１４１から読込む。
【０６０４】
　次に、ステップＰ２９５で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ２９６で印刷機の減速開始用回転位相に各インキ・ユニットの
回転位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモ
リＭ１０８に記憶する。
【０６０５】
　次に、ステップＰ２９７で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ２９８で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０６０６】
　次に、ステップＰ２９９で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ３００で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ３０１で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶する。
【０６０７】
　次に、ステップＰ３０２で増減速時用カウンタ１１９にリセット及びイネーブル信号を
出力した後、ステップＰ３０３で増減速時用カウンタ１１９へのリセット信号出力を停止
する。
【０６０８】
　次に、ステップＰ３０４で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ３０５で各インキ・ユニットの駆動制御装置に現在の設
定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間間隔をメモリ
Ｍ１０４から読込む。
【０６０９】
　次に、ステップＰ３０６で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ３０７で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
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時間間隔か否かを判断する。
【０６１０】
　次に、前記ステップＰ３０７で可であればステップＰ３０８で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ３０９で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０６１１】
　次に、ステップＰ３１０で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ３１１で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０６１２】
　次に、ステップＰ３１２で前回の設定回転速度をメモリＭ１１０３から読込んだ後、ス
テップＰ３１３で減速時の回転速度修正値をメモリＭ１４２から読込む。次いで、ステッ
プＰ３１４で前回の設定回転速度より減速時の回転速度修正値を減算し、修正した現在の
設定回転速度を演算してメモリＭ１１３に記憶する。
【０６１３】
　次に、ステップＰ３１５で修正した現在の設定回転速度＜０か否かを判断し、可であれ
ばステップＰ３１６でメモリＭ１１３の修正した現在の設定回転速度をゼロに書き換えた
後、ステップＰ３１７で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００に修正した現在の設定
回転速度を記憶する一方、否であれば直に前記ステップＰ３１７に移行する。
【０６１４】
　次に、前記ステップＰ３１８で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’
に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、ス
テップＰ３１９で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を上書きする
。
【０６１５】
　次に、ステップＰ３２０で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力した後、
ステップＰ３２１で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０３に記
憶してステップＰ３０４に戻る。
【０６１６】
　一方、前記ステップＰ３０７で否であればステップＰ３２２で印刷機の原動モータ及び
各インキ・ユニットの駆動モータのロータリー・エンコーダに接続されたF/V変換器１２
１，１２７ａ～１２７ｄの出力を読込んでメモリＭ１４４に記憶した後、ステップＰ３２
３で印刷機の原動モータ及び各インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ
に接続されたF/V変換器１２１，１２７ａ～１２７ｄの出力より、現在の印刷機及び各イ
ンキ・ユニットの回転速度を演算してメモリＭ１４５に記憶する。
【０６１７】
　次に、ステップＰ３２４で現在の印刷機及びすべてのインキ・ユニットの回転速度＝ゼ
ロか否かを判断し、可であればステップＰ３２５で各インキ・ユニットの駆動制御装置９
０ａ’～９０ｄ’にティーチング終了信号を送信してステップＰ１に戻る一方、否であれ
ばステップＰ３２６に移行する。
【０６１８】
　次に、前記ステップＰ３２６で印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ１８よ
りクロック・パルスが出力されたか否かを判断し、可であればステップＰ３２７で負荷モ
ータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２より負荷モータの基準回転速度を読込み、第
１負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１１４に記憶する一方、否であればステップＰ３
０５に移行する。
【０６１９】
　次に、ステップＰ３２８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７よりカウント
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値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ３２９で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
６に記憶する。
【０６２０】
　次に、ステップＰ３３０で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１１５から
読込んだ後、ステップＰ３３１で第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１１６
から読込む。次いで、ステップＰ３３２で第１版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第１版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０６２１】
　次に、前記ステップＰ３３２で可であればステップＰ３３３で第１負荷モータ１７ａの
回転速度をメモリＭ１１４から読込む一方、否であれば後述するステップＰ３３６に移行
する。次いで、ステップＰ３３４で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ３３５で第１負荷モータ１７ａの回転速度
から版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第１負荷モータの回
転速度記憶用メモリＭ１１４に上書きする。
【０６２２】
　次に、前述したステップＰ３３６で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第２負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１１
８に記憶した後、ステップＰ３３７で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０６２３】
　次に、ステップＰ３３８で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１１９から
読込んだ後、ステップＰ３３９で第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２０
から読込む。次いで、ステップＰ３４０で第２版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第２版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０６２４】
　次に、前記ステップＰ３４０で可であればステップＰ３４１で第２負荷モータ１７ｂの
回転速度をメモリＭ１１８から読込む一方、否であれば後述するステップＰ３４４に移行
する。次いで、ステップＰ３４２で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ３４３で第２負荷モータの回転速度から版
胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第２負荷モータの回転速度
記憶用メモリＭ１１８に上書きする。
【０６２５】
　次に、前述したステップＰ３４４で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第３負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２
１に記憶した後、ステップＰ３４５で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０６２６】
　次に、ステップＰ３４６で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１２２から
読込んだ後、ステップＰ３４７で第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２３
から読込む。
【０６２７】
　次に、ステップＰ３４８で第３版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機の現在の回転
位相≦第３版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断し、可であればステップＰ３４
９で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込む一方、否であれば後述
するステップＰ３５２に移行する。
【０６２８】
　次に、ステップＰ３５０で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値をメモ
リＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ３５１で第３負荷モータの回転速度から版胴切欠
部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第３負荷モータの回転速度記憶用
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メモリＭ１２１に上書きする。
【０６２９】
　次に、前述したステップＰ３５２で負荷モータの基準回転速度(トルク値)設定器１２２
より負荷モータの基準回転速度を読込み、第４負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１２
４に記憶した後、ステップＰ３５３で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込
む。
【０６３０】
　次に、ステップＰ３５４で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相をメモリＭ１２５から
読込んだ後、ステップＰ３５５で第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相をメモリＭ１２６
から読込む。次いで、ステップＰ３５６で第４版胴の切欠部の上昇開始回転位相≦印刷機
の現在の回転位相≦第４版胴の切欠部の上昇終了回転位相か否かを判断する。
【０６３１】
　次に、前記ステップＰ３５６で可であればステップＰ３５７で第４負荷モータ１７ｄの
回転速度をメモリＭ１２４から読込む一方、否であれば後述するステップＰ３６０に移行
する。次いで、ステップＰ３５８で版胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値
をメモリＭ１１７から読込んだ後、ステップＰ３５９で第４負荷モータの回転速度から版
胴切欠部上昇による負荷モータの回転速度の補正値を減算し、第４負荷モータの回転速度
記憶用メモリＭ１２４に上書きする。
【０６３２】
　次に、前述したステップＰ３６０で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ１１４
から読込んだ後、ステップＰ３６１で第１負荷モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モー
タ１７ａの回転速度を出力する。
【０６３３】
　次に、ステップＰ３６２で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ１１８から読込
んだ後、ステップＰ３６３で第２負荷モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂ
の回転速度を出力する。
【０６３４】
　次に、ステップＰ３６４で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込
んだ後、ステップＰ３６５で第３負荷モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃ
の回転速度を出力する。
【０６３５】
　次に、ステップＰ３６６で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ１２４から読込
んだ後、ステップＰ３６７で第４負荷モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄ
の回転速度を出力する。
【０６３６】
　次に、ステップＰ３６８で増減速時用カウンタ１１９よりカウント値を読込み、メモリ
Ｍ１２７に記憶した後、ステップＰ３６９で原動モータ・ドライバ１１６より電流値を読
込み、メモリＭ１２８に記憶する。次いで、ステップＰ３７０で基準の電流値をメモリＭ
１２９から読込む。
【０６３７】
　次に、ステップＰ３７１で電流値より基準の電流値を減算し、電流値の差を演算してメ
モリＭ１３０に記憶した後、ステップＰ３７２で電流値の差－負荷モータの回転速度の補
正値変換用テーブルをメモリＭ１３１から読込む。次いで、ステップＰ３７３で電流値の
差－負荷モータの回転速度の補正値変換用テーブルを用いて、電流値の差より負荷モータ
の回転速度の補正値を求め、メモリＭ１３２に記憶する。
【０６３８】
　次に、ステップＰ３７４で第１負荷モータ１７ａの回転速度をメモリＭ１１４から読込
んだ後、ステップＰ３７５で第１負荷モータ１７ａの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第１負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３３に記憶
する。次いで、ステップＰ３７６でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
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読込む。
【０６３９】
　次に、ステップＰ３７７で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ３７８で補正した第１負荷モータ１７ａの回転速度を、減速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第１負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタ１１９のカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０６４０】
　次に、ステップＰ３７９で第２負荷モータ１７ｂの回転速度をメモリＭ１１８から読込
んだ後、ステップＰ３８０で第２負荷モータ１７ｂの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第２負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３４に記憶
する。次いで、ステップＰ３８１でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０６４１】
　次に、ステップＰ３８２で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ３８３で補正した第２負荷モータ１７ｂの回転速度を、減速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第２負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０６４２】
　次に、ステップＰ３８４で第３負荷モータ１７ｃの回転速度をメモリＭ１２１から読込
んだ後、ステップＰ３８５で第３負荷モータ１７ｃの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第３負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３５に記憶
する。次いで、ステップＰ３８６でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０６４３】
　次に、ステップＰ３８７で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ３８８で補正した第３負荷モータ１７ｃの回転速度を、減速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第３負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶する。
【０６４４】
　次に、ステップＰ３８９で第４負荷モータ１７ｄの回転速度をメモリＭ１２４から読込
んだ後、ステップＰ３９０で第４負荷モータ１７ｄの回転速度より負荷モータの回転速度
の補正値を減算し、補正した第４負荷モータの回転速度を演算してメモリＭ１３６に記憶
する。次いで、ステップＰ３９１でティーチング時の設定回転速度をメモリＭ１０１から
読込む。
【０６４５】
　次に、ステップＰ３９２で増減速時用カウンタ１１９のカウント値をメモリＭ１２７か
ら読込んだ後、ステップＰ３９３で補正した第４負荷モータ１７ｄの回転速度を、減速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第４負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に記憶してステップＰ
３０５に戻る。
【０６４６】
　次に、前述したステップＰ５から移行したステップＰ３９４で印刷機駆動スイッチ１０
８がONされたか否かを判断し、可であればステップＰ３９５で各インキ・ユニットの駆動
制御装置９０ａ’～９０ｄ’に原点合わせ開始指令を送信する一方、否であればステップ
Ｐ３９６に移行する。
【０６４７】
　次に、前記ステップＰ３９６で同期運転スイッチ１０７がＯＦＦされたか否かを判断し
、可であればステップＰ３９７で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’
に同期運転停止指令を送信して後述するステップＰ６２９に移行する一方、否であればス
テップＰ３９４に戻る。
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【０６４８】
　次に、ステップＰ３９８で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、同期運転
時の設定回転速度記憶用メモリＭ１４６に記憶した後、ステップＰ３９９で緩動回転速度
をメモリＭ１０２から読込む。次いで、ステップＰ４００で現在の設定回転速度記憶用メ
モリＭ１００及び前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０３に緩動回転速度を書き込む。
【０６４９】
　次に、ステップＰ４０１で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ４０２で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～
９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信す
る時間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０６５０】
　次に、ステップＰ４０３で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ４０４で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０６５１】
　次に、前記ステップＰ４０４で可であればステップＰ４０５で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ４０６で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より印刷機の現在
の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０６５２】
　次に、ステップＰ４０７で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ４０８で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０６５３】
　次に、ステップＰ４０９で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込んだ後
、ステップＰ４１０で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設
定回転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０６５４】
　次に、ステップＰ４１１で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度(
緩動)を上書きした後、ステップＰ４１２で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度
を出力する。次いで、ステップＰ４１３で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速
度記憶用メモリＭ１０３に記憶してステップＰ４０１に戻る。
【０６５５】
　一方、前記ステップＰ４０４で否であればステップＰ４１４でインキ・ユニットの駆動
制御装置９０ａ’～９０ｄ’より原点合わせ完了信号が送信されたか否かを判断し、可で
あればステップＰ４１５で原点合わせ完了信号を送信したインキ・ユニットの番号を受信
し、原点合わせを完了したインキ・ユニットの番号記憶用メモリＭ１１０に記憶する一方
、否であればステップＰ４０２に戻る。
【０６５６】
　次に、ステップＰ４１６で原点合わせを完了したインキ・ユニットの番号記憶用メモリ
Ｍ１１０の内容を読込んだ後、ステップＰ４１７ですべてのインキ・ユニットの原点合わ
せが完了したか否かを判断する。
【０６５７】
　次に、前記ステップＰ４１７で可であればステップＰ４１８で各インキ・ユニットの駆
動制御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信
する時間間隔をメモリＭ１０４から読込む一方、否であればステップＰ４０２に戻る。
【０６５８】
　次に、ステップＰ４１９で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
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ステップＰ４２０で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０６５９】
　次に、前記ステップＰ４２０で可であればステップＰ４２１で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶する一方、否であ
ればステップＰ４１８に戻る。
【０６６０】
　次に、ステップＰ４２２で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値
より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶した後、ステップＰ４２３
で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読込む。
【０６６１】
　次に、ステップＰ４２４で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位相の
補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０８
に記憶した後、ステップＰ４２５で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込
む。
【０６６２】
　次に、ステップＰ４２６で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現
在の設定回転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信した後、
ステップＰ４２７で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度(緩動)を上
書きする。
【０６６３】
　次に、ステップＰ４２８で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力した後、
ステップＰ４２９で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速度記憶用メモリＭ１０
３に記憶する。
【０６６４】
　次に、ステップＰ４３０で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ４３１で各インキ・ユニットの駆動制御装置に現在の設
定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する時間間隔をメモリ
Ｍ１０４から読込む。
【０６６５】
　次に、ステップＰ４３２で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ４３３で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０６６６】
　次に、前記ステップＰ４３３で可であればステップＰ４３４で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ４３５で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０６６７】
　次に、ステップＰ４３６で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ４３７で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０６６８】
　次に、ステップＰ４３８で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込んだ後
、ステップＰ４３９で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設
定回転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０６６９】
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　次に、ステップＰ４４０で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度(
緩動)を上書きした後、ステップＰ４４１で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度
を出力する。次いで、ステップＰ４４２で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速
度記憶用メモリＭ１０３に記憶してステップＰ４３０に戻る。
【０６７０】
　一方、前記ステップＰ４３３で否であればステップＰ４４３で印刷機の現在の回転位相
検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップ
Ｐ４４４で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０６７１】
　次に、ステップＰ４４５で印刷機の増速開始用回転位相をメモリＭ１１１から読込んだ
後、ステップＰ４４６で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の増速開始用回転位相か否かを
判断し、ここで可であればステップＰ４４７で印刷機制御装置２８’に印刷開始指令を送
信する一方、否であればステップＰ４３１に戻る。
【０６７２】
　次に、ステップＰ４４８で印刷機の増速開始用回転位相をメモリＭ１１１から読込んだ
後、ステップＰ４４９で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読
込む。次いで、ステップＰ４５０で印刷機の増速開始用回転位相に各インキ・ユニットの
回転位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモ
リＭ１０８に記憶する。
【０６７３】
　次に、ステップＰ４５１で現在の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１００から読込んだ後
、ステップＰ４５２で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に、現在の
設定回転速度(緩動)及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０６７４】
　次に、ステップＰ４５３で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度(
緩動)を上書きした後、ステップＰ４５４で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度
を出力する。次いで、ステップＰ４５５で現在の設定回転速度(緩動)を前回の設定回転速
度記憶用メモリＭ１０３に記憶する。
【０６７５】
　次に、ステップＰ４５６で増減速時用カウンタ１１９にリセット及びイネーブル信号を
出力した後、ステップＰ４５７で増減速時用カウンタ１１９へのリセット信号出力を停止
する。
【０６７６】
　次に、ステップＰ４５８で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ４５９で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～
９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信す
る時間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０６７７】
　次に、ステップＰ４６０で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ４６１で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０６７８】
　次に、前記ステップＰ４６１で可であればステップＰ４６２で前回の設定回転速度をメ
モリＭ１０３から読込む一方、否であればステップＰ４５９に戻る。次いで、ステップＰ
４６３で増速時の回転速度修正値をメモリＭ１１２から読込む。
【０６７９】
　次に、ステップＰ４６４で前回の設定回転速度に増速時の回転速度修正値を加算し、修
正した現在の設定回転速度を演算してメモリＭ１１３に記憶した後、ステップＰ４６５で
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回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１
００に記憶する。
【０６８０】
　次に、ステップＰ４６６で修正した現在の設定回転速度＜現在の設定回転速度か否かを
判断し、可であればステップＰ４６７で同期運転時の設定回転速度をメモリＭ１４６から
読込んだ後、ステップＰ４６８で増減速時用カウンタ１１９よりカウント値を読込み、メ
モリＭ１２７に記憶する。
【０６８１】
　次に、ステップＰ４６９で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第１
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４７０で第１
負荷モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。尚、増速
時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第１負荷モータ用の同期運転時の設定
回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置は、ティーチング時の設
定回転速度が同期運転時の設定回転速度と同じで、かつ、増減速時用カウンタのカウント
値が同じであるステップＰ１４３で補正した第１負荷モータの回転速度を記憶した増速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第１負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に対応する。
【０６８２】
　次に、ステップＰ４７１で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第２
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４７２で第２
負荷モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０６８３】
　次に、ステップＰ４７３で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第３
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４７４で第３
負荷モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０６８４】
　次に、ステップＰ４７５で増速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３７の第４
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４７６で第４
負荷モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０６８５】
次に、ステップＰ４７７で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７よりカウント値
を読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ４７８で印刷機の現在の回転位相検
出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
６に記憶する。
【０６８６】
　次に、ステップＰ４７９で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ４８０で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０６８７】
　次に、ステップＰ４８１で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００に修正した現在の
設定回転速度を記憶した後、ステップＰ４８２で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０
ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を
送信する。
【０６８８】
　次に、ステップＰ４８３で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
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上書きした後、ステップＰ４８４で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ４８５で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶してステップＰ４５８に戻る。
【０６８９】
　次に、前述したステップＰ４６６で否であればステップＰ４８６で同期運転時の設定回
転速度をメモリＭ１４６から読込んだ後、ステップＰ４８７で印刷機の現在の回転位相検
出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶する。次いで、ステ
ップＰ４８８で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より印刷機の
現在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０６９０】
　次に、ステップＰ４８９で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４９０で第１負荷
モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。尚、定速運転
時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の第１負荷モータ用の同期運転時の設定
回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス位置は、ティーチング時の設定回転速
度が同期運転時の設定回転速度と同じで、かつ、印刷機の現在の回転位相が同じであるス
テップＰ２６０で補正した第１負荷モータの回転速度を記憶した定速運転時の負荷モータ
の回転速度記憶用メモリＭ１３９の第１負荷モータ用のティーチング時の設定回転速度用
の現在の回転位相用のアドレス位置に対応する。
【０６９１】
　次に、ステップＰ４９１で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第２負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４９２で第２負荷
モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０６９２】
　次に、ステップＰ４９３で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第３負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４９４で第３負荷
モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０６９３】
　次に、ステップＰ４９５で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第４負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ４９６で第４負荷
モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０６９４】
　次に、ステップＰ４９７で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込んだ後、
ステップＰ４９８で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読込む
。次いで、ステップＰ４９９で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位相
の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
８に記憶する。
【０６９５】
　次に、ステップＰ５００で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ５０１で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０６９６】
　次に、ステップＰ５０２で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ５０３で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ５０４で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
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Ｍ１０３に記憶する。
【０６９７】
　次に、ステップＰ５０５で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ５０６で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～
９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信す
る時間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０６９８】
　次に、ステップＰ５０７で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ５０８で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０６９９】
　次に、前記ステップＰ５０８で可であればステップＰ５０９で同期運転時の設定回転速
度をメモリＭ１４６から読込んだ後、ステップＰ５１０で印刷機の現在の回転位相検出用
カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶する。次いで、ステップ
Ｐ５１１で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０７００】
　次に、ステップＰ５１２で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５１３で第１負荷
モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。
【０７０１】
　次に、ステップＰ５１４で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第２負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５１５で第２負荷
モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０７０２】
　次に、ステップＰ５１６で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第３負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５１７で第３負荷
モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０７０３】
　次に、ステップＰ５１８で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第４負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５１９で第４負荷
モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０７０４】
　次に、ステップＰ５２０で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読み込んだ後
、ステップＰ５２１で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読込
む。次いで、ステップＰ５２２で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位
相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１
０８に記憶する。
【０７０５】
　次に、ステップＰ５２３で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ５２４で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０７０６】
　次に、ステップＰ５２５で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
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上書きした後、ステップＰ５２６で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ５２７で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶してステップＰ５０５に戻る。
【０７０７】
　一方、前述したステップＰ５０８で否であればステップＰ５２８で印刷機駆動停止スイ
ッチ１０９がＯＮされたか否かを判断する。ここで可であれば後述するステップＰ５２９
に移行する一方、否であればステップＰ５０６に戻る。
【０７０８】
　次に、前記ステップＰ５２９で同期運転時の設定回転速度をメモリＭ１４６から読込ん
だ後、ステップＰ５３０で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７よりカウント値
を読込み、メモリＭ１０５に記憶する。次いで、ステップＰ５３１で印刷機の現在の回転
位相検出用カウンタ１１７のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０６に記憶する。
【０７０９】
　次に、ステップＰ５３２で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５３３で第１負荷
モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。
【０７１０】
　次に、ステップＰ５３４で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第２負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５３５で第２負荷
モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０７１１】
　次に、ステップＰ５３６で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第３負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５３７で第３負荷
モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０７１２】
　次に、ステップＰ５３８で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第４負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５３９で第４負荷
モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０７１３】
　次に、ステップＰ５４０で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読込んだ後、
ステップＰ５４１で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読込む
。次いで、ステップＰ５４２で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位相
の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
８に記憶する。
【０７１４】
　次に、ステップＰ５４３で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ５４４で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０７１５】
　次に、ステップＰ５４５で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ５４６で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ５４７で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶する。
【０７１６】
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　次に、ステップＰ５４８で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ５４９で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～
９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信す
る時間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０７１７】
　次に、ステップＰ５５０で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ５５１で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０７１８】
　次に、前記ステップＰ５５１で可であればステップＰ５５２で同期運転時の設定回転速
度をメモリＭ１４６から読込んだ後、ステップＰ５５３で印刷機の現在の回転位相検出用
カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶する。次いで、ステップ
Ｐ５５４で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現
在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０７１９】
　次に、ステップＰ５５５で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５５６で第１負荷
モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。
【０７２０】
　次に、ステップＰ５５７で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第２負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５５８で第２負荷
モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０７２１】
　次に、ステップＰ５５９で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第３負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５６０で第３負荷
モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０７２２】
　次に、ステップＰ５６１で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第４負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５６２で第４負荷
モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０７２３】
　次に、ステップＰ５６３で印刷機の現在の回転位相をメモリＭ１０６から読み込んだ後
、ステップＰ５６４で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読込
む。次いで、ステップＰ５６５で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転位
相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ１
０８に記憶する。
【０７２４】
　次に、ステップＰ５６６で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ５６７で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０７２５】
　次に、ステップＰ５６８で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ５６９で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ５７０で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
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Ｍ１０３に記憶してステップＰ５４８に戻る。
【０７２６】
　一方、前述したステップＰ５５１で否であればステップＰ５７１で印刷機の現在の回転
位相検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、メモリＭ１０５に記憶する。次いで
、ステップＰ５７２で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７のカウント値より、
印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する。
【０７２７】
　次に、ステップＰ５７３で印刷機の減速開始用回転位相をメモリＭ１４１から読込んだ
後、ステップＰ５７４で印刷機の現在の回転位相＝印刷機の減速開始用回転位相か否かを
判断し、可であれば後述するステップＰ５７５に移行する一方、否であればステップＰ５
４８に戻る。
【０７２８】
　次に、前記ステップＰ５７５で印刷機制御装置２８’に印刷停止指令を送信した後、ス
テップＰ５７６で同期運転時の設定回転速度をメモリＭ１４６から読込む。次いで、ステ
ップＰ５７７で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７よりカウント値を読込み、
メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ５７８で印刷機の現在の回転位相検出用カウン
タ１１７のカウント値より印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０６に記憶する
。
【０７２９】
　次に、ステップＰ５７９で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第１負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５８０で第１負荷
モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。
【０７３０】
　次に、ステップＰ５８１で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第２負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５８２で第２負荷
モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０７３１】
　次に、ステップＰ５８３で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第３負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５８４で第３負荷
モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０７３２】
　次に、ステップＰ５８５で定速運転時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１３９の
第４負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の印刷機の現在の回転位相用のアドレス
位置より、第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ５８６で第４負荷
モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０７３３】
　次に、ステップＰ５８７で印刷機の減速開始用回転位相をメモリＭ１４１から読込んだ
後、ステップＰ５８８で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７から読
込む。次いで、ステップＰ５８９で印刷機の減速開始用回転位相に各インキ・ユニットの
回転位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモ
リＭ１０８に記憶する。
【０７３４】
　次に、ステップＰ５９０で回転速度設定器１１４より設定回転速度を読込み、現在の設
定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶した後、ステップＰ５９１で各インキ・ユニット
の駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を送信する。
【０７３５】
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　次に、ステップＰ５９２で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ５９３で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ５９４で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶する。
【０７３６】
　次に、ステップＰ５９５で増減速時用カウンタ１１９にリセット及びイネーブル信号を
出力した後、ステップＰ５９６で増減速時用カウンタ１１９へのリセット信号出力を停止
する。
【０７３７】
　次に、ステップＰ５９７で内部クロック・カウンタ(経過時間のカウント用)１０５のカ
ウントを開始した後、ステップＰ５９８で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～
９０ｄ’に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信す
る時間間隔をメモリＭ１０４から読込む。
【０７３８】
　次に、ステップＰ５９９で内部クロック・カウンタ１０５のカウント値を読込んだ後、
ステップＰ６００で内部クロック・カウンタのカウント値≧各インキ・ユニットの駆動制
御装置に現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する
時間間隔か否かを判断する。
【０７３９】
　次に、前記ステップＰ６００で可であればステップＰ６０１で同期運転時の設定回転速
度をメモリＭ１４６から読込んだ後、ステップＰ６０２で増減速時用カウンタ１１９より
カウント値を読込み、メモリＭ１２７に記憶する。
【０７４０】
　次に、ステップＰ６０３で減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第１
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第１負荷モータ１７ａの回転速度を読込んだ後、ステップＰ６０４で第１
負荷モータ・ドライバ１２４ａに第１負荷モータ１７ａの回転速度を出力する。尚、減速
時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第１負荷モータ用の同期運転時の設定
回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置は、ティーチング時の設
定回転速度が同期運転時の設定回転速度と同じで、かつ、増減速時用カウンタのカウント
値が同じであるステップＰ３７８で補正した第１負荷モータの回転速度を記憶した減速時
の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第１負荷モータ用のティーチング時の設
定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアドレス位置に対応する。
【０７４１】
　次に、ステップＰ６０５で減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第２
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第２負荷モータ１７ｂの回転速度を読込んだ後、ステップＰ６０６で第２
負荷モータ・ドライバ１２４ｂに第２負荷モータ１７ｂの回転速度を出力する。
【０７４２】
　次に、ステップＰ６０７で減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第３
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第３負荷モータ１７ｃの回転速度を読込んだ後、ステップＰ６０８で第３
負荷モータ・ドライバ１２４ｃに第３負荷モータ１７ｃの回転速度を出力する。
【０７４３】
　次に、ステップＰ６０９で減速時の負荷モータの回転速度記憶用メモリＭ１４３の第４
負荷モータ用の同期運転時の設定回転速度用の増減速時用カウンタのカウント値用のアド
レス位置より、第４負荷モータ１７ｄの回転速度を読込んだ後、ステップＰ６１０で第４
負荷モータ・ドライバ１２４ｄに第４負荷モータ１７ｄの回転速度を出力する。
【０７４４】
　次に、ステップＰ６１１で印刷機の現在の回転位相検出用カウンタ１１７よりカウント
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値読込み、メモリＭ１０５に記憶した後、ステップＰ６１２で印刷機の現在の回転位相検
出用カウンタ１１７のカウント値より、印刷機の現在の回転位相を演算してメモリＭ１０
６に記憶する。
【０７４５】
　次に、ステップＰ６１３で各インキ・ユニットの回転位相の補正値をメモリＭ１０７か
ら読込んだ後、ステップＰ６１４で印刷機の現在の回転位相に各インキ・ユニットの回転
位相の補正値を加算し、各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を演算してメモリＭ
１０８に記憶する。
【０７４６】
　次に、ステップＰ６１５で前回の設定回転速度をメモリＭ１０３から読込んだ後、ステ
ップＰ６１６で減速時の回転速度修正値をメモリＭ１４２から読込む。次に、ステップＰ
６１７で前回の設定回転速度より減速時の回転速度修正値を減算し、修正した現在の設定
回転速度を演算してメモリＭ１１３に記憶する。
【０７４７】
　次に、ステップＰ６１８で修正した現在の設定回転速度＜０か否かを判断し、可であれ
ばステップＰ６１９でメモリＭ１１３の修正した現在の設定回転速度をゼロに書き換えた
後、ステップＰ６２０で現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００に修正した現在の設定
回転速度を記憶する一方、否であれば直に前記ステップＰ６２０に移行する。
【０７４８】
　次に、ステップＰ６２１で各インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’に、
現在の設定回転速度及び各インキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を送信する。
【０７４９】
　次に、ステップＰ６２２で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
上書きした後、ステップＰ６２３で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。次いで、ステップＰ６２４で現在の設定回転速度を前回の設定回転速度記憶用メモリ
Ｍ１０３に記憶してステップＰ５９７に戻る。
【０７５０】
　一方、前述したステップＰ６００で否であればステップＰ６２５で印刷機の原動モータ
及び各インキ・ユニットの駆動モータのロータリー・エンコーダ１１８，１２８ａ～１２
８ｄに接続されたF/V変換器１２１，１２７ａ～１２７ｄの出力を読込んでメモリＭ１４
４に記憶した後、ステップＰ６２６で印刷機の原動モータ及び各インキ・ユニットの駆動
モータ用ロータリー・エンコーダ１１８，１２８ａ～１２８ｄに接続されたF/V変換器１
２１，１２７ａ～１２７ｄの出力より現在の印刷機及び各インキ・ユニットの回転速度を
演算してメモリＭ１４５に記憶する。
【０７５１】
　次に、ステップＰ６２７で現在の印刷機及びすべてのインキ・ユニットの回転速度＝ゼ
ロか否かを判断し、可であればステップＰ６２８で各インキ・ユニットの駆動制御装置９
０ａ’～９０ｄ’に同期運転駆動停止指令を送信してステップＰ３９４に戻る一方、否で
あればステップＰ５９８に戻る。
【０７５２】
　次に、前述したステップＰ６及びＰ７とステップＰ３９７から移行したステップＰ６２
９で印刷機単独駆動用回転速度設定器１２９に設定回転速度が入力されたか否かを判断し
、可であればステップＰ６３０で印刷機単独駆動用回転速度設定器１２９より設定回転速
度を読込み、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１００に記憶してステップＰ６３１に移
行する一方、否であれば直にステップＰ６３１に移行する。
【０７５３】
　次に、前記ステップＰ６３１で印刷機の単独駆動スイッチ１１０がONされたか否かを判
断し、可であればステップＰ６３２で現在の設定回転速度をメモリＭ１００から読込む一
方、否であればステップＰ１に戻る。
【０７５４】
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　次に、ステップＰ６３３で指令回転速度記憶用メモリＭ１０９に現在の設定回転速度を
書き込んだ後、ステップＰ６３４で原動モータ・ドライバ１１６に指令回転速度を出力す
る。
【０７５５】
　次に、ステップＰ６３５で印刷機駆動停止スイッチ１０９がONされると、ステップＰ６
３６で原動モータ・ドライバ１１６に停止指令を出力してステップＰ１に戻る。以後、こ
れを繰り返す。
【０７５６】
　以上の動作フローによって、印刷機の原動モータ１０におけるティーチング処理と同期
運転処理がなされると共に同期運転時には第１～第４負荷モータ１７ａ～１７ｄにより制
動力制御が実施される。
【０７５７】
　第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’は、図４６Ａ及び図４
６Ｂ，図４７Ａ及び図４７Ｂ，図４８に示す動作フローにしたがって動作する。
【０７５８】
　即ち、ステップＰ１で印刷機の駆動制御装置８０’よりティーチング指令が送信された
か否かを判断し、可であればステップＰ２で印刷機の駆動制御装置８０’より原点合わせ
開始指令が送信されたか否かを判断する一方、否であればステップＰ３で印刷機の駆動制
御装置８０’より同期運転開始指令が送信されたか否かを判断する。ここで可であればス
テップＰ２に戻る一方、否であれば後述するステップＰ４２に移行する。
【０７５９】
　次に、前記ステップＰ２で可であればステップＰ４に移行する一方、否であればステッ
プＰ５で印刷機の駆動制御装置８０’より同期運転停止指令が送信されたか否かを判断す
る。ここで可であれば後述するステップＰ４２に移行する一方、否であればステップＰ２
に戻る。
【０７６０】
　次に、前記ステップＰ４で印刷機の駆動制御装置８０’より現在の設定回転速度(緩動)
及び修正したインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相が送信されると、ステップＰ６で
印刷機の駆動制御装置８０’より現在の設定回転速度(緩動)及びインキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相を受信し、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１４７及びインキ・ユニ
ットの仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１４８に記憶する。
【０７６１】
　次に、ステップＰ７でインキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ１３７よりカ
ウント値を読込み、メモリＭ１４９に記憶した後、ステップＰ８でインキ・ユニットの現
在の回転位相検出用カウンタ１３７のカウント値よりインキ・ユニットの現在の回転位相
を演算してメモリＭ１５０に記憶する。次いで、ステップＰ９でインキ・ユニットの仮想
の現在の回転位相よりインキ・ユニットの現在の回転位相を減算し、インキ・ユニットの
現在の回転位相の差を演算してメモリＭ１５１に記憶する。
【０７６２】
　次に、ステップＰ１０でインキ・ユニットの現在の回転位相の差よりインキ・ユニット
の現在の回転位相の差の絶対値を演算してメモリＭ１５２に記憶した後、ステップＰ１１
でインキ・ユニットの現在の回転位相の差の許容値をメモリＭ１５３から読込む。
【０７６３】
　次に、ステップＰ１２でインキ・ユニットの現在の回転位相の差の絶対値≦インキ・ユ
ニットの現在の回転位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ１３で現在
の設定回転速度(緩動)をメモリＭ１４７から読込む一方、否であれば後述するステップＰ
１７に移行する。
【０７６４】
　次に、ステップＰ１４で指令回転速度記憶用メモリＭ１５４に現在の設定回転速度(緩
動)を上書きした後、ステップＰ１５でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ１３６
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に指令回転速度を出力する。次いで、ステップＰ１６で印刷機の駆動制御装置８０’に原
点合わせ完了信号を送信して後述するステップＰ２３に移行する。
【０７６５】
　次に、前述したステップＰ１７でインキ・ユニットの現在の回転位相の差－設定回転速
度の補正値変換テーブルをメモリＭ１５５から読込んだ後、ステップＰ１８でインキ・ユ
ニットの現在の回転位相の差をメモリＭ１５１から読込む。
【０７６６】
　次に、ステップＰ１９でインキ・ユニットの現在の回転位相の差－設定回転速度の補正
値変換テーブルを用いて、インキ・ユニットの現在の回転位相の差より設定回転速度の補
正値を求め、メモリＭ１５６に記憶した後、ステップＰ２０で現在の設定回転速度(緩動)
をメモリＭ１４７から読込む。
【０７６７】
　次に、ステップＰ２１で現在の設定回転速度(緩動)に設定回転速度の補正値を加算し、
指令回転速度を演算してメモリＭ１５４に記憶した後、ステップＰ２２でインキ・ユニッ
トの駆動モータ・ドライバ１３６に指令回転速度を出力してステップＰ４に戻る。
【０７６８】
　次に、前述したステップＰ１６から移行したステップＰ２３で印刷機の駆動制御装置８
０’より現在の設定回転速度及び修正したインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相が送
信されたか否かを判断し、可であればステップＰ２４に移行する一方、否であればステッ
プＰ２５で印刷機の駆動制御装置８０’よりティーチング終了信号が送信されたか否かを
判断する。
【０７６９】
　次に、前記ステップＰ２５で可であればステップＰ１に戻る一方、否であればステップ
Ｐ２６で印刷機の駆動制御装置８０’より同期運転駆動停止指令が送信されたか否かを判
断する。ここで可であればステップＰ２に戻る一方、否であればステップＰ２３に戻る。
【０７７０】
　次に、前述したステップＰ２４で印刷機の駆動制御装置８０’より現在の設定回転速度
及びインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相を受信し、現在の設定回転速度記憶用メモ
リＭ１４７及びインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相記憶用メモリＭ１４８に記憶し
た後、ステップＰ２７でインキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ７３よりカウ
ント値を読込み、メモリＭ１４９に記憶する。
【０７７１】
　次に、ステップＰ２８でインキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ７３のカウ
ント値よりインキ・ユニットの現在の回転位相を演算してメモリＭ１５０に記憶した後、
ステップＰ２９でインキ・ユニットの仮想の現在の回転位相よりインキ・ユニットの現在
の回転位相を減算し、インキ・ユニットの現在の回転位相の差を演算してメモリＭ１５１
に記憶する。
【０７７２】
　次に、ステップＰ３０でインキ・ユニットの現在の回転位相の差よりインキ・ユニット
の現在の回転位相の差の絶対値を演算してメモリＭ１５２に記憶した後、ステップＰ３１
でインキ・ユニットの現在の回転位相の差の許容値をメモリＭ１５３から読込む。
【０７７３】
　次に、ステップＰ３２でインキ・ユニットの現在の回転位相の差の絶対値≦インキ・ユ
ニットの現在の回転位相の差の許容値か否かを判断し、可であればステップＰ３３で現在
の設定回転速度をメモリＭ１３から読込む一方、否であれば後述するステップＰ３６に移
行する。
【０７７４】
　次に、ステップＰ３４で指令回転速度記憶用メモリＭ１５４に現在の設定回転速度を上
書きした後、ステップＰ３５でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ１３６に指令回
転速度を出力してステップＰ２３に戻る。次いで、前述したステップＰ３６でインキ・ユ
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ニットの現在の回転位相の差－設定回転速度の補正値変換テーブルをメモリＭ１５５から
読込む。
【０７７５】
　次に、ステップＰ３７でインキ・ユニットの現在の回転位相の差をメモリＭ１５１から
読込んだ後、ステップＰ３８でインキ・ユニットの現在の回転位相の差－設定回転速度の
補正値変換テーブルを用いて、インキ・ユニットの現在の回転位相の差より設定回転速度
の補正値を求め、メモリＭ１５６に記憶する。
【０７７６】
　次に、ステップＰ３９で現在の設定回転速度をメモリＭ１４７から読込んだ後、ステッ
プＰ４０で現在の設定回転速度に設定回転速度の補正値を加算し、指令回転速度を演算し
てメモリＭ１５４に記憶する。次いで、ステップＰ４１でインキ・ユニットの駆動モータ
・ドライバ１３６に指令回転速度を出力してステップＰ２３に戻る。
【０７７７】
　次に、前述したステップＰ３又はステップＰ５から移行したステップＰ４２でインキ・
ユニット単独駆動用回転速度設定器１３８に設定回転速度が入力されたか否かを判断し、
可であればステップＰ４３でインキ・ユニット単独駆動用回転速度設定器１３８より設定
回転速度を読込み、現在の設定回転速度記憶用メモリＭ１４７に記憶してステップＰ４４
に移行する一方、否であれば直にステップＰ４４に移行する。
【０７７８】
　次に、前記ステップＰ４４でインキ・ユニットの単独駆動スイッチ１３０がONされたか
否かを判断し、可であればステップＰ４５で現在の設定回転速度をメモリＭ１４７から読
込む一方、否であればステップＰ１に戻る。
【０７７９】
　次に、ステップＰ４６で指令回転速度記憶用メモリＭ１５４に現在の設定回転速度を書
き込んだ後、ステップＰ４７でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ１３６に指令回
転速度を出力する。
【０７８０】
　次に、ステップＰ４８でインキ・ユニットの駆動停止スイッチ１３１がONされると、ス
テップＰ４９でインキ・ユニットの駆動モータ・ドライバ１３６に停止指令を出力してス
テップＰ１に戻る。以後、これを繰り返す。
【０７８１】
　以上の動作フローによって、印刷機の駆動制御装置８０’からの指令により、第１～第
４インキ・ユニットの駆動制御装置９０ａ’～９０ｄ’を介して、インキ・ユニットの駆
動モータ１５（１５ａ～１５ｄ）におけるティーチング処理と同期運転処理がなされる。
【０７８２】
　このように本実施例では、印刷機本体側は原動モータ１０で、各インキ・ユニットは駆
動モータ１５（１５ａ～１５ｄ）で駆動し、それぞれの駆動力を分担するようにしたので
、原動モータ１０及び駆動モータ１５（１５ａ～１５ｄ）の小型・小容量化が図られ、コ
ストダウンと高速運転化が図れると共に、版胴３の回転ムラをなくすべく制動手段として
の負荷モータ１７ａ～１７ｄを配設したので、ダブリ等の印刷障害の発生を防止すること
ができる。
【０７８３】
　また、前記制動手段を負荷モータ（トルクモータ）１７ａ（～１７ｄ）とすることによ
り、ブレーキ等を用いた場合のように、部品を交換する必要をなくしメンテナンス・フリ
ーにできる。また、負荷モータ（トルクモータ）１７ａ（～１７ｄ）で発生した電力を原
動モータ１０の駆動電力として回収し、省エネルギーを達成することもできる。
【０７８４】
　尚、本発明は上記各実施例に限定されず、オフセット印刷機において、負荷モータ１７
ａ（～１７ｄ）の設置スペースに制約がある場合は、図５１に示すように、版胴ギア７に
噛み合う中間ギア（第３の被駆動手段）１９を介して負荷モータ１７ａ（～１７ｄ）を側
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方へオフセットして設置しても良い。
【０７８５】
　また、本発明は、オフセット印刷機に限らず、図５２に示すような凹版印刷機にも適用
することができる。即ち、凹版印刷機における印刷機本体側の凹版胴２０と凹圧胴（第１
の回転体）２１と渡胴（第２の回転体）２２とは、原動ピニオン２３と凹版胴ギア２４と
凹圧胴ギア（第１の被駆動手段）２５と渡胴ギア（第２の被駆動手段）２６とからなるギ
アトレインを介して図示しない印刷機の原動モータ（電動モータ；第１の駆動手段）で駆
動される。
【０７８６】
　一方、凹版印刷機における第１～第４インキ・ユニット（インキ装置）は、実施例１の
オフセット印刷機と同様に構成され、図示しない振りローラギアを含む複数のローラギア
からなるギアトレインを介してインキ・ユニットの駆動モータ（単独駆動用モータ；第２
の駆動手段）で駆動される。
【０７８７】
　そして、前記印刷機本体側の渡胴２２における渡胴ギア２６の軸にカップリング１６を
介して負荷モータ（トルクモータ；制動手段）１７ａ（～１７ｄ）が連結されるように構
成されるのである。
【図面の簡単な説明】
【０７８８】
【図１Ａ】本発明の実施例１を示す中央制御装置のハード・ブロック図である。
【図１Ｂ】本発明の実施例１を示す中央制御装置のハード・ブロック図である。
【図２】仮想マスタ・ジェネレータのハード・ブロック図である。
【図３Ａ】印刷機の駆動制御装置のハード・ブロック図である。
【図３Ｂ】印刷機の駆動制御装置のハード・ブロック図である。
【図３Ｃ】印刷機の駆動制御装置のハード・ブロック図である。
【図４】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置のハード・ブロック図である。
【図５Ａ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図５Ｂ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図５Ｃ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図５Ｄ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図５Ｅ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図６Ａ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図６Ｂ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図６Ｃ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図７Ａ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図７Ｂ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図７Ｃ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図８Ａ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図８Ｂ】中央制御装置の動作フロー図である。
【図９Ａ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図９Ｂ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図９Ｃ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１０Ａ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１０Ｂ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１０Ｃ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１１Ａ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１１Ｂ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１１Ｃ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１２Ａ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１２Ｂ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
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【図１３Ａ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１３Ｂ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１３Ｃ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１４Ａ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１４Ｂ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１４Ｃ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１４Ｄ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１５Ａ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１５Ｂ】仮想マスタ・ジェネレータの動作フロー図である。
【図１６Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１６Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１７Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１７Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１７Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１７Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１７Ｅ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１８】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１９Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１９Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１９Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１９Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図１９Ｅ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２０】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２１Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２１Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２２Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２２Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２２Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２２Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２２Ｅ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２３】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２４Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２４Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２５Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２５Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２６】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２７Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２７Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２８】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２９Ａ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図２９Ｂ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３０Ａ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３０Ｂ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３１】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３２Ａ】本発明の実施例２を示す印刷機の駆動制御装置のハード・ブロック図である
。
【図３２Ｂ】本発明の実施例２を示す印刷機の駆動制御装置のハード・ブロック図である
。
【図３２Ｃ】本発明の実施例２を示す印刷機の駆動制御装置のハード・ブロック図である
。
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【図３３】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置のハード・ブロック図である。
【図３４Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３４Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３４Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３４Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３４Ｅ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３５Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３５Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３５Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３５Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３５Ｅ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３５Ｆ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３６Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３６Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３７Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３７Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３７Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３７Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３７Ｅ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３７Ｆ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３８Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３８Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３９Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３９Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３９Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３９Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３９Ｅ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図３９Ｆ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４０Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４０Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４０Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４０Ｄ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４１Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４１Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４１Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４２Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４２Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４２Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４３Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４３Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４３Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４４Ａ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４４Ｂ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４４Ｃ】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４５】印刷機の駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４６Ａ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４６Ｂ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４７Ａ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４７Ｂ】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
【図４８】第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置の動作フロー図である。
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【図４９】オフセット印刷機における印刷機本体側の駆動系を示す正面図である。
【図５０】オフセット印刷機におけるインキ装置側と印刷機本体側の駆動系を示す側面図
である。
【図５１】オフセット印刷機における印刷機本体側の駆動系の変形例を示す説明図である
。
【図５２】本発明を凹版印刷機に適用した場合の印刷機本体側の駆動系の説明図である。
【符号の説明】
【０７８９】
　１　圧胴
　２　ゴム胴
　３　版胴
　４　原動ピニオン
　５　圧胴ギア
　６　ゴム胴ギア
　７　版胴ギア
　８　ギアトレイン
　９　大プーリ
　１０　印刷機の原動モータ
　１１　小プーリ
　１２　ベルト
　１３ａ，１３ｂ　振りローラギア
　１４　ギアトレイン
　１５（１５ａ～１５ｄ）　インキ・ユニットの駆動モータ
　１６　カップリング
　１７ａ～１７ｄ　第１～第４負荷モータ
　１８　印刷機の回転位相検出用ロータリー・エンコーダ
　１９　中間ギア
　２０　凹版胴
　２１　凹圧胴
　２２　渡胴
　２３　原動ピニオン
　２４　凹版胴ギア
　２５　凹圧胴ギア
　２６　渡胴ギア
　２８，２８’　印刷機制御装置
　３０　中央制御装置
　３６　内部クロック・カウンタ
　４４　回転速度設定器
　４８　印刷機の原動モータ用ロータリー・エンコーダ
　５１ａ～５１ｄ　第１～第４インキ・ユニットの駆動モータ用ロータリー・エンコーダ
　６０　仮想マスタ・ジェネレータ
　６３　増減速時用カウンタ
　６４　負荷モータの基準回転速度設定器
　６８　印刷機単独駆動用回転速度設定器
　６９　印刷機の単独駆動スイッチ
　７０　印刷機の停止スイッチ
　７３　インキ・ユニットの現在の回転位相検出用カウンタ
　７５　インキ・ユニット単独駆動用回転速度設定器
　７６　インキ・ユニット単独駆動スイッチ
　７７　インキ・ユニット駆動停止スイッチ
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　８０，８０’　印刷機の駆動制御装置
　９０ａ～９０ｄ，９０ａ’～９０ｄ’　第１～第４インキ・ユニットの駆動制御装置
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