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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　各々が複数の印刷ユニットからなる複数の印刷ユニットグループを有し、１つの印刷ユ
ニットグループの印刷ユニット群が歯車列を介して機械的に同期させられ、印刷ユニット
グループごとに少なくとも１つのモータが設けられている、枚葉紙印刷機のマルチモータ
駆動装置において、
　印刷運転中に複数の前記歯車列が前記印刷ユニットグループ同士間の分割位置によって
互いに機械的に切り離されており、前記印刷ユニットグループ（Ａ，Ｂ，Ｃ）の間のそれ
ぞれの分割個所（２３，２４）に１つの印刷ユニットグループの前記モータ（４１，４２
，４３，４４，６１，６３，６４，６７）が付属していることを特徴とする、枚葉紙印刷
機のマルチモータ駆動装置。
【請求項２】
　各印刷ユニットグループが複数のモータを有し、各印刷ユニットグループが前記印刷ユ
ニットグループ（Ａ，Ｂ，Ｃ）の歯車列にそれぞれ供給を行う１つの主モータ（３５，３
６，３７）を有し、前記分割個所（２４，２５）ごとに２つの補助モータ（２５～２８）
が設けられている、請求項１に記載のマルチモータ駆動装置。
【請求項３】
　各印刷ユニットグループが前記印刷ユニットグループ（Ａ，Ｂ，Ｃ）の歯車列にそれぞ
れ供給を行う主モータ（３５，３６，３７）を有し、前記分割個所（２４，２５）ごとに
ちょうど１つの補助モータ（４１，４３）が設けられている、請求項１に記載のマルチモ
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ータ駆動装置。
【請求項４】
　各印刷ユニットグループが前記印刷ユニットグループの歯車列にそれぞれ供給を行う１
つの主モータを有し、２つの印刷ユニットグループ（Ａ，Ｃ）の間に位置する印刷ユニッ
トグループ（Ｂ）に、分割個所（２３）に付属する補助モータ（２６）が設けられている
、請求項１に記載のマルチモータ駆動装置。
【請求項５】
　前記補助モータ（４１～４４）が前記主モータ（２９～３１）よりも低い出力を有して
いる、請求項２から４に記載のマルチモータ駆動装置。
【請求項６】
　各々が複数の印刷ユニットからなる複数の印刷ユニットグループを有し、１つの印刷ユ
ニットグループの印刷ユニット群が歯車列を介して機械的に同期させられ、モーメントを
それぞれの歯車列に供給する、印刷ユニットグループごとに少なくとも１つのモータが設
けられている枚葉紙印刷機を駆動する方法において、
　複数の前記歯車列が分割個所によって互いに機械的に切り離されており、前記モータの
モーメントが前記歯車列同士の間の前記分割個所（２３，２４）に供給されることを特徴
とする、枚葉紙印刷機を駆動する方法。
【請求項７】
　少なくとも１つの歯車列を駆動するために、少なくとも１つの主モータ（２９～３１）
と１つの補助モータ（４１～４４）を使用する、請求項６に記載の方法。
【請求項８】
　前記主モータ（２９～３１）によって駆動モーメントを供給し、前記補助モータ（４１
～４４）によって制動モーメントを生成する、請求項７に記載の方法。
【請求項９】
　前記補助モータ（２９～３１）に一定の電流目標値を設定する、請求項７に記載の方法
。
【請求項１０】
　前記主モータ（２９～３１）と前記補助モータ（４１～４４）を回転角に関して制御す
る、請求項７に記載の方法。
【請求項１１】
　前記主モータ（２９～３１）と前記補助モータ（４１－４４）の間に角度オフセット、
特に一定の角度オフセットを設定する、請求項１０に記載の方法。
【請求項１２】
　前記補助モータ（４１～４４）のその都度の平均の電流実際値が所望の値を維持するよ
うに、前記主モータ（２９～３１）と前記補助モータ（４１～４４）の間で角度差を制御
によって可変に設定する、請求項１０に記載の方法。
【請求項１３】
　複数の分割個所（２３，２４）をもつ機械において、前記分割個所（２３，２４）の両
側における前記補助モータ（４１～４４）および／または前記主モータ（２９～３１）の
制御の目標値の角度差が、参照機械角度に対して相対的にその都度一定であり、好ましく
はゼロに近く、印刷ユニットグループ（Ａ，Ｂ，Ｃ）の前記分割個所（２３，２４）にお
ける補助モータ（４１－４４）の制御の目標値の角度差は、隣接する印刷ユニットグルー
プ（Ａ，Ｂ，Ｃ）によって規定される、請求項６から１２までのいずれか１項に記載の方
法。
【請求項１４】
　前記主モータ（２９～３１）および／または前記補助モータ（４１－４４）の制御にお
いて外乱量フィードフォワード制御が行われる、請求項６から１３までのいずれか１項に
記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【０００１】
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【発明の属する技術分野】
　本発明は、処理方向にパイルステーションまで搬送された枚葉紙が積み重ねられるパイ
ルステーションと、パイル台を準備ステーションに差し込むための差込開口部を備えた、
処理方向に関してパイルステーションよりも上流側に位置する準備ステーションと、準備
ステーションに差し込まれたパイル台をパイルステーションに運び込むことができるコン
ベヤとを備える、平坦な印刷材料を処理する機械、特に枚葉紙を処理する印刷機のための
排紙装置、およびこのような排紙装置を備えた、平坦な印刷材料を処理する機械、特に枚
葉紙印刷機に関する。
【０００２】
【従来の技術】
複数のモータを備える印刷機を駆動するときは、不具合となる見当ずれが印刷画像に生じ
ないようにするために、それぞれのモータを同期させなくてはならない。見当ずれは、印
刷時に使用する胴の回転振動や、駆動歯車列における接触歯面の入れ替りによって発生す
る。印刷周期の整数倍ではない周波数の回転振動は、たとえば、１つの胴に２つ以上のく
わえづめブリッジを使用している場合に枚葉紙を搬送するときに発生したり、往復運動を
するインキローラを用いることによって発生する。歯車列における接触歯面の入れ替りは
、少なくとも１つの歯車でモーメントの流れ方向が変化したときに発生する。接触歯面の
入れ替りはランダムに発生し、予め予測することはできない。
【０００３】
多数の印刷ユニットを備える機械では、たとえばドイツ特許出願公開明細書１９５１２８
６５Ａ１より、印刷機を部分機械に分割し、それぞれの部分機械に独自の駆動モータを付
属させることが公知である。切換可能な両面刷り枚葉紙輪転印刷機の場合、この分割個所
は、両面刷り装置の反転胴の手前に位置していてよい。部分機械に分割することで、機械
的な固有周波数の高い駆動グループがつくられるので、駆動歯車や駆動胴が分割個所の両
側で正確に位置決めされれば、障害となる振動を減らすことができる。
【０００４】
【発明が解決しようとする課題】
それぞれの部分機械にただ１つのモータを使用した場合、部分機械は、駆動される個々の
印刷機と似たような挙動を示す。部分機械の内部における回転振動を、満足のいくように
補償することはできない。部分機械の慣性モーメントが高いので、分割個所での同期化も
損なわれてしまう。
【０００５】
ドイツ特許出願公開明細書１９５２５５９３Ａ１には、１つの胴もしくは印刷ユニットに
それぞれ２つの駆動モータが付属しており、それぞれの印刷ユニットが互いに機械的に切
り離されている、印刷機のマルチモータ駆動装置が記載されている。第１の駆動モータに
よって基本モーメントが供給され、それに対して第２の駆動モータは、胴もしくは印刷ユ
ニットの同期を実現する残りのモーメントを供給する、高度に動的な駆動装置である。１
０台の印刷ユニットを備える印刷機の場合には駆動モータが２０個になり、その同期化に
は問題がある。
【０００６】
ドイツ特許出願公開明細書１９７４２４６１Ａ１に開示されている、切り離されて配置さ
れた複数のモータを備える印刷機を駆動する装置では、機械的に切り離された２つの印刷
ユニットグループの間に、別個に制御可能な駆動装置を備える引渡ステーションが設けら
れている。それぞれの印刷ユニットグループの間の位相ずれは、引渡ステーションの制御
によって補正することができる。引渡ステーションは、制御技術的に管理しやすい、わず
かな質量体であるにすぎない。
【０００７】
　本発明の目的は、各印刷ユニットグループの間の同期を迅速、かつ正確につくり出して
維持することが少ない材料コストと費用で可能である、枚葉紙印刷機の駆動方法を提供す
ることである。
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【０００８】
【課題を解決するための手段】
この目的は、請求項６に記載の特徴を備える方法で運転される、請求項１に記載の特徴を
もつマルチモータ駆動装置によって達成される。有利な実施態様は従属請求項に記載され
ている。
【０００９】
印刷ユニットグループのパワートレーンに複数のモータを設けることによって、接触歯面
の入れ替りを防止して制御された運転で同期性を改善するための、分割個所で直接介入を
する追加の手段が得られる。
【００１０】
多数の印刷ユニットを備える枚葉紙印刷機は、互いに機械的に切り離されて駆動される、
２つまたはそれ以上の印刷ユニットグループに分割するのが好ましい。印刷ユニットグル
ープは、たとえば胴のような用紙を運ぶ少なくとも１つの部材を駆動するための部分歯車
列を含んでいる。それぞれの部分歯車列は、主モータと、１つまたは２つの補助モータに
よって駆動することができる。補助モータの個数は、隣接する印刷ユニットグループの数
に応じて決める。補助モータは、印刷ユニットグループの間の分割個所で、それぞれトル
クを供給する。分割個所ごとに１つの補助モータを設けることが可能である。補助モータ
は、一定のモーメントを設定されるか、または、測定装置と接続された状態で制御されな
がら作動する。主モータは、常に、駆動モーメントをそれぞれの部分歯車列に導入し、測
定センサによって求められた測定量のフィードバックを利用しながら制御される。測定量
としては角度位置、速度、および／または加速度がモータ軸で直接測定され、もしくは各
印刷ユニットグループの任意の軸で測定される。補助モータは、いつの時点でも、制動モ
ーメントを印刷ユニットグループに導入する。
【００１１】
それぞれの補助モータは、別々の方法で作動させることができる。考えられる１つの実施
態様では、補助モータは一定の電流目標値を設定され、一定のモーメントを供給する。そ
れにより、接触歯面の入れ替りを確実に防止することができる。
【００１２】
１つの実施態様では、補助モータが測定値センサと接続され、測定値のフィードバックに
よって制御されながら作動する。この場合にも角度位置、速度、加速度をすべて測定する
ことができる。そのために必要な測定値センサは、印刷ユニットグループの間の分割個所
のできるだけ近くに取り付けられる。測定値センサは、分割個所にすぐ隣接している用紙
を運ぶ胴に配置するのが理想的である。補助モータの制御された作動のために目標値を設
定するときは、該当する部分歯車列で接触歯面の入れ替りを防止するために、主モータに
ついて適用される目標値との角度差が設定される。それにより、各印刷ユニットグループ
の歯車列でクランプ固定が得られる。角度差は、平均の補助モータ電流が、一定のモータ
電流が設定されているときにちょうど接触歯面の入れ替りを回避する、最大の負の値を常
に有するように設定される。
【００１３】
補助モータに一定の電流目標値を設定しているときも、補助モータを制御下で作動させて
いるときも、これに加えて外乱補償を行うことができる。制御下で作動させているとき、
状況によっては改変された形態で補助モータに適用される主モータの目標値は、仮想的な
操作軸（Ｌｅｉｔａｃｈｓｅ）から、または印刷機の軸で測定された実際の値から導き出
すことができる。
【００１４】
主モータと補助モータの間の角度差を、補助モータのその都度の平均の電流実際値が所望
の値を維持するように、可変に設定することが可能である。補助モータ電流の変化する平
均値は、たとえば、補助モータ目標値または補助モータ実際値のフィルタリングによって
決定することができる。
【００１５】
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【発明の実施の形態】
次に、本発明の実施の形態について図面を参照して説明する。
【００１６】
図１に示すタンデム型の枚葉紙印刷機１の概略図は、印刷ユニット４にパイル３の枚葉紙
を供給するための給紙装置２を示している。枚葉紙が、第１の印刷ユニット４から、以後
の印刷ユニット５から１５を通って運ばれる間に、枚葉紙は印刷される。それぞれの印刷
ユニット４から１５は、版胴、ゴム胴、圧胴を同期して駆動するための歯車１７，１９と
、紙渡しドラムを駆動するための歯車２０から２２とを含んでいる。枚葉紙印刷機１の駆
動歯車列には、１２台の印刷ユニットを３つの印刷ユニットグループＡ，Ｂ，Ｃに分割す
る分割個所２３，２４がある。分割個所２３，２４では、印刷時に、印刷ユニットグルー
プＡ，Ｂ，Ｃの隣接する歯車２５，２６ないし２７，２８を介してのモーメントの流れが
存在せず、すなわち、これらの歯車は互いに機械的に切り離されている。それぞれの印刷
ユニットグループＡ，Ｂ，Ｃは、主モータ２９から３１によって駆動される。主モータ２
９から３１は、伝動装置３２から３４を介して、各印刷ユニットグループＡ，Ｂ，Ｃの駆
動歯車列で中央に位置している歯車３５から３７と連結されている。歯車３５から３７の
回転運動は、増分回転検出器または絶対回転検出器３８から４０によって検出される。印
刷ユニットグループＡの歯車列では、分割個所２３にある歯車２５に対して補助モータ４
１が作用する。印刷ユニットグループＢの歯車列では、分割個所２３および２４にある歯
車２６，２７に対して補助モータ４２，４３が作用する。印刷ユニットグループＣの歯車
列では、分割個所２４にある歯車２８に対して補助モータ４４が作用する。補助モータ４
１から４４の回転運動は、増分回転検出器または絶対回転検出器４５から４８によって検
出される。主モータ２９から３１および補助モータ４１から４４のすべてに電流供給をす
るために、制御・調節装置５６と接続された電源部４９から５５が設けられている。
【００１７】
補助モータ４１から４４は、分割個所２３，２４に直接位置している歯車２５から２８に
供給を行う。本発明による効果は、補助モータ４１から４４が、分割部位２３，２４の近
傍に位置している歯車５７から６０に供給を行う場合にも得られる。
【００１８】
図２および図３には、マルチモータ駆動装置の別の２通りの実施形態が示されている。等
価な作用をもつ部材には、図１の符号がそのまま付されている。
【００１９】
図２に示す変形例では、分割個所２３，２４ごとに１つの補助モータ４１，４３しか用い
られていない。それによってコストが少なくなり、印刷ユニットグループＡ，Ｂ，Ｃの間
の同期性はいくらか低下する。
【００２０】
図３に示す変形例では、コストがいっそう少なくなっている。印刷ユニットグループＡは
、主モータ６１によってのみ駆動される。主モータ６１は、伝動装置６２を介して、分割
個所２３に直接位置している歯車２５に供給を行う。印刷ユニットグループＢの分割個所
２３，２４に位置している歯車２７，２８は、補助モータ６３および主モータ６４によっ
て、伝動装置６５および６６を介して供給をうける。印刷ユニットグループＣは、印刷ユ
ニットグループＡと同じく、主モータ６７によってのみ駆動される。主モータ６７は、伝
動装置６８を介して、分割個所２４に位置している歯車２８にモーメントを伝える。歯車
２５から２８の回転運動は、回転検出器６９から７２によって検出される。主モータ６１
，６４および補助モータ６３，６７は、制御・調節装置７７によって制御される電源部７
３から７１と接続されている。
【００２１】
次に、図４から図９の制御概略図を参照しながら、制御・調節装置５６，７７によって枚
葉紙印刷機１をどのように駆動することができるかを説明する。
【００２２】
図１に示す主モータ２９を制御するために、回転検出器３８の信号が調節装置７８に供給
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される。回転検出器３８の信号は、印刷ユニットグループＡの中心部にある歯車３５の回
転角の実際値を表している。目標値発生器７９から、回転角目標値が調節装置７８に供給
される。調節装置７８は、目標値・実際値・比較器を含んでいる。目標値と実際値の差異
に基づく比較値から、調節量が導き出されて、電源部４９に供給される。こうした制御に
よって歯車３５の回転角が、わずかな誤差を除いて、目標値に一致させられる。
【００２３】
図５には、制御のための目標値を生成する変形例が示されている。目標値を生成するため
に、２つの入力部を備える目標値発生器８０に、回転検出器３８から歯車３５の回転角が
供給されるだけでなく、他の印刷ユニットグループＢ，Ｃの歯車２６，２７，２８，３６
，３７の回転角の実際値も供給される。一例として、回転検出器４０の信号の利用法が図
示されている。
【００２４】
図６は、追加の外乱量フィードフォワード制御が行われる、主モータ２９の制御の変形例
を示している。主モータ２９に電流供給をする役目をする電源部８１は２つの入力部を有
している。一方の入力部は、図４のところで説明した変形例の場合と同等に生成される制
御量を供給するためのものである。他方の入力部を介して、計算ユニット８２で求められ
た外乱が、電源部８１にフィードフォワードされる。電源部８１で適用されるべき電流目
標値は、これらの入力部の合計または差であるのが好ましい。フィードフォワードされる
べき外乱の算出は、優先権出願番号ＤＥ２０００－１００５３２７３．３のドイツ特許出
願明細書に記載されている方法に基づいて行うことができる。
【００２５】
図４について説明したのと同様にして、図７に示すように、補助モータ４１の制御を行う
ことができる。回転検出器４５は、分割個所２３にある歯車２５の回転角の実際値を検出
する。この実際値は制御装置８３に供給され、そこで、目標値発生器８４からの回転角の
目標値と比較される。補助モータ４１の目標値は、後で図１０および図１１を参照しなが
ら説明するように、同じ印刷ユニットグループＡの主モータ２９の目標値とは異なってい
る。
【００２６】
図８には、補助モータ４５を制御するときの手順が図示されており、ここでは目標値は、
図５の場合と同じく、２つの異なる実際値信号に基づいて決定される。目標値発生器８５
は、回転検出器４５からの、歯車２５の回転角に関する実際値信号と、他の印刷ユニット
グループＢ，Ｃの歯車３７の回転角に関する実際値信号とを処理する。
【００２７】
最後に図９には、補助モータ４１を制御するための、図６に準ずるフィードフォワード制
御が示されている。すでに図６について説明したように、フィードフォワードされるべき
外乱は計算ユニット８６によって決定される。
【００２８】
図１０と図１１は、図１に示す枚葉紙印刷機において、主モータ２９，３０および補助モ
ータ４１，４２によって生成される、胴３５，２５，２６，３６におけるモーメントの推
移を表すグラフが示されている。
【００２９】
図１０は、補助モータ４１，４２への定電流設定を示しており、それに対して主モータ２
９，３０は、消費電力に対応した、駆動モーメントを供給している。補助モータ４１，４
２への定電流供給によって、制動モーメントが発生し、印刷ユニットグループＡおよびＢ
の歯車における接触歯面の入れ替りが防止される。主モータ２９，３０のトルクは制御さ
れており、回転検出器３８，３９が胴３５，３６における回転角の実際値を供給する。
【００３０】
図１１は、補助モータ４１，４２に対する主モータ２９の角度差の設定を示している。こ
の変形例では、主モータ２９，３０と補助モータ４１，４２はいずれも制御運転で作動す
る。補助モータ４１，４２は、歯車２５，２６の回転角、速度、または加速度を検出する
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回転検出器４５，４６と接続されている。一般に、回転検出器４５，４６もしくはその他
の測定センサは、分割個所２３，２４のできるだけ近くに配置することが重要であり、分
割個所２３，２４にすぐ隣接する、用紙を運ぶ部材（ここでは胴２５，２６ないし２７，
２８）に配置するのが理想的である。主モータ２９，３０および補助モータ４１，４２の
モーメントを制御するための、分割個所２３に関わる目標値の設定は、歯車列で接触歯面
の入れ替りが防止されるように行われる。したがって、主モータ２９，３０は補助モータ
４１，４２に対して、α2＞α1かつα4＞α3である角度差（α1－α2），（α3－α4）で
作動する。ここで、α1からα4は、自由に選択されるべき機械角度に対する、胴３５，２
５；２６，３６の目標角度位置である。それにより、それぞれの印刷ユニットグループＡ
ないしＢの歯車列でクランプ固定が得られる。角度差（α1－α2），（α3－α4）は、平
均モータ電流が、一定の電流目標値が設定されているときに印刷ユニットグループＡない
しＢの各歯車列での接触歯面の入れ替りをちょうど防止する、最大の負の値を常に有して
いるように選択される。分割個所２３についても、機能的に同様のことが当てはまる。
【００３１】
一定の平均の補助モータ電流が生じるように、制御ループによって角度差（α1－α2），
（α3－α4）を変化させることも可能である。
【００３２】
それぞれの分割個所では、隣接するモータの目標角度位置の角度差が一定でなければなら
ず、好ましくはゼロに近くなくてはならない。機械に複数の分割個所がある場合、印刷ユ
ニットグループの最後または最初の胴の目標角度位置を設定するか、または先ほど説明し
た補助モータ電流目標値制御によって、補助モータが設定された電流平均値を守るように
算出するのが好ましく、それに対して、隣接する印刷ユニットグループの隣接する最初ま
たは最後の胴の目標角度位置は、この目標角度位置とそのまま一致する。印刷ユニットグ
ループの一方の端部の目標角度位置は、このようにして、隣接する印刷ユニットグループ
から受け継ぐのが好ましく、それに対して他方の端部の目標角度位置は、先ほど説明した
補助モータ電流目標値制御の外乱として算出されて、他方の隣接する印刷ユニットグルー
プに引き継がれる。
【００３３】
図１に示す構成では、機械角度の目標値φRefが機械全体の上位に位置する目標値である
場合、たとえば次のような目標値が生じることになる：補助モータ４４の目標値φRef,44

はφRefと同じであり、補助モータ４３の目標値φRef,43はφRef,44と同じである。主モ
ータ３１の目標値φRef,31は、φRef,44とは角度差Δφ31だけ異なり、すなわちφRef,31

＝φRef,44＋Δφ31である。角度差Δφ31は、先に説明した補助モータ電流目標値制御に
よって、補助モータ４４の電流の平均目標値が所望の値をとるように設定される。主モー
タ３０と補助モータ４３の角度差Δφ30、および主モータ３０の目標値φRef,30もこれに
準じたやり方で設定され、すなわち特にφRef,30＝φRef,43＋Δφ30である。補助モータ
４２の目標値φRef,42は、φRef,30またはφRef,43とは角度差Δφ42だけ異なり、この角
度差はたとえば予め設定することができ、あるいは先に説明した補助モータ電流目標値制
御によって、補助モータ４２の電流の平均目標値が所望の値をとるように設定することが
できる。このことは、たとえばφRef,42＝φRef,30＋Δφ42またはφRef,42＝φRef,43＋
Δφ42によって具体化することができる。そして後続する補助モータ４１の目標値は、補
助モータ４３が補助モータ４４の目標値を引き継いだのと同じように、補助モータ４２の
目標値を引き継ぐことができる。このようなアルゴリズムを、任意の数の分割個所で継続
することができる。機械のどの個所で、１つまたは複数のモータの目標値がちょうどφRe

fに等しいかも重要ではない。
【００３４】
主モータや補助モータに付属している、回転角、速度、または加速度を検出するエンコー
ダは、アブソリュートエンコーダまたはインラソメンタルエンコーダとして設計されてい
てよい。インデックストラックを備えているインラソメンタルエンコーダを使用すると、
インデックスパルスが最初に発見された後、まず最初は目標値と実際値が同一視され、そ
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れから各モータの目標値が一定のスロープをたどって、実際に所望されている目標値に達
するように、位置決め制御の始動ルーチンを実行することができる。
【図面の簡単な説明】
【図１】　分割個所ごとに２つの補助モータをもつ１２台の印刷ユニットを備える枚葉紙
印刷機を示す概略図である。
【図２】　分割個所ごとに１つの補助モータをもつ１２台の印刷ユニットを備える枚葉紙
印刷機を示す概略図である。
【図３】　２つの印刷ユニットグループの間に位置する印刷ユニットグループに１つの補
助モータをもつ１２台の印刷ユニットを備える枚葉紙印刷機を示す概略図である。
【図４】　図１の枚葉紙印刷機の印刷ユニットグループに関する制御概略図である。
【図５】　図２の枚葉紙印刷機の印刷ユニットグループに関する制御概略図である。
【図６】　図３の枚葉紙印刷機の印刷ユニットグループに関する制御概略図である。
【図７】　図１の枚葉紙印刷機の補助モータに関する制御概略図である。
【図８】　図２の枚葉紙印刷機の補助モータに関する制御概略図である。
【図９】　図３の枚葉紙印刷機の補助モータに関する制御概略図である。
【図１０】　図１の印刷ユニットグループを駆動するときの、補助モータへの一定の電流
設定を表すグラフである。
【図１１】　図１の印刷ユニットグループを駆動するときの、補助モータの角度差設定を
表すグラフである。
【符号の説明】
１ 枚葉紙印刷機
２ 給紙装置
３ パイル
４から１５ 印刷ユニット
１６ 排紙装置
１７ 歯車
１９ 歯車
２０～２２ 歯車
２３，２４ 分割個所
２５～２８ 歯車
２９～３１ 主モータ
３２～３４ 伝動装置
３５～３７ 歯車
３８～４０ 回転検出器
４１～４４ 補助モータ
４５～４８ 回転検出器
４９～５５ 電源部
５７～６０ 歯車
６１ 主モータ
６２ 伝動装置
６３ 補助モータ
６４ 主モータ
６５，６６ 伝動装置
６７ 主モータ
６９～７２ 回転検出器
７３～７６ 電源部
７７ 制御・調節装置
７８ 制御装置
７９，８０ 目標値発生器
８１ 電源部
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８２ 計算ユニット
８３ 制御装置
８４，８５ 目標値発生器

【図１】 【図２】
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【図５】 【図６】
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【図７】 【図８】

【図９】 【図１０】
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