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(54) Verfahren und Vorrichtung  zur Simulation einer Schwergängigkeit wenigstens eines 
Oberstempels und/oder wenigstens eines Unterstempels einer Rundläufer-
Tablettiermaschine

(57) Die Erfindung betrifft ein Verfahren zur Simula-
tion einer Schwergängigkeit wenigstens eines Ober-
stempels und/oder wenigstens eines Unterstempels ei-
ner Rundläufer-Tablettiermaschine.

Es ist vorgesehen, dass während einer Rotation ei-

nes Rotors (12) der Rundläufer-Tablettiermaschine (10)
eine definierte Kraft (F) auf wenigstens einen Oberstem-
pel (18) und/oder auf wenigstens einen Unterstempel
(16) an zumindest einer definierten Winkelstellung des
Rotors (12) ausgeübt wird.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft ein Verfahren und eine
Vorrichtung zur Simulation einer Schwergängigkeit we-
nigstens eines Oberstempels und/oder wenigstens eines
Unterstempels einer Rundläufer-Tablettiermaschine.
[0002] Rundläufer-Tablettiermaschinen der hier ange-
sprochenen Art sind bekannt. Ein Rotor der Rundläufer-
Tablettiermaschine wird mittels einer Antriebsmaschine
in Rotation versetzt. Der Rotor umfasst wenigstens eine
Matrize mit zugeordneten Oberstempeln und Unterstem-
peln. Über wenigstens einen Füllschuh werden die Ma-
trizen mit einer Pressmasse gefüllt und je nach Winkel-
stellung des Rotors werden über Führungskurven ge-
führte Unterstempel und Oberstempel axial zu den Ma-
trizen verlagert. Die Unter- und Oberstempel werden an
wenigstens einer Pressstation, in der Regel an einer Vor-
pressstation und einer Hauptpressstation, vorbeigeführt.
Dort werden die Ober- und Unterstempel an stationär
angeordneten Druckrollen im Wesentlichen tangential
vorbeigeführt, so dass auf die in den Matrizen einge-
brachte Pressmasse eine Presskraft aufbringbar ist.
[0003] Da mittels der Rundläufer-Tablettiermaschine
Tabletten gleichbleibender Qualität, beispielsweise im
Pharmaziebereich, hergestellt werden, kommt es auf ex-
akt einstellbare, reproduzierbare Bedingungen an. Hier
kommt insbesondere einer Presskraft der Oberstempel
bzw. Unterstempel auf die Pressmasse eine große Be-
deutung zu, da unter der Voraussetzung gleicher Mate-
rialeigenschaften der in die Matrizen eingefüllten Press-
masse ein direkter Zusammenhang zwischen Tabletten-
gewicht und der für die Fertigung der Tabletten notwen-
digen Presskraft besteht. In Abhängigkeit vom zu pres-
senden Material ist jedem Tablettengewicht bei einer
durch die Presswerkzeuge vorgegebenen Tablettenform
und einer eingestellten Tablettenhöhe eine bestimmte
Presskraft zugeordnet.
[0004] Die Oberstempel und Unterstempel rotieren
synchron mit den Matrizen und werden über Führungs-
kurven axial verlagert, so dass es zu den erforderlichen
Hubbewegungen der Oberstempel und Unterstempel
kommt. Aufgrund unterschiedlichster Ereignisse, bei-
spielsweise Verschleiß, Abrieb, Pressmittelrückstände
oder dergleichen kann es zu einer so genannten Schwer-
gängigkeit einzelner Oberstempel und/oder Unterstem-
pel kommen. Diese Schwergängigkeit führt einerseits zu
nicht mehr reproduzierbaren Bedingungen für die Her-
stellung von Tabletten. Andererseits kann es durch die
Schwergängigkeit der Oberstempel und/oder Unter-
stempel, da diese mit einer relativ großen Drehzahl ro-
tieren, zu schwerwiegenden mechanischen Beschädi-
gungen an der Rundläufer-Tablettiermaschine kommen.
[0005] Bekannt ist, Rundläufer-Tablettiermaschinen
mit Einrichtungen zur Prüfung der Oberstempel und/oder
Unterstempel auf Schwergängigkeit zu versehen. Hier-
bei wird beispielsweise die Führungskurve der Ober-
stempel und/oder Unterstempel in einer definierten Win-
kelstellung des Rotors mit Dehnungsmessstreifen ge-

koppelt, so dass eine sich infolge einer Schwergängigkeit
von Oberstempeln und/oder Unterstempeln ergebende
Auslenkung auf die Führungskurve detektiert werden
kann. Entsprechend der Ausgangssignale der Deh-
nungsmessstreifen kann eine Schaltschwelle vorgege-
ben werden, ab wann ein Stoppsignal für die Rundläufer-
Tablettiermaschine generiert wird.
[0006] Ferner ist bekannt, eine Torsion des Rotors der
Rundläufer-Tablettiermaschine zu messen. In Abhän-
gigkeit eines Torsionswertes kann dann auf eine sum-
marische Schwergängigkeit aller Oberstempel und Un-
terstempel der Rundläufer-Tablettiermaschine ge-
schlossen werden. Bei diesen beiden bekannten Heran-
gehensweisen ist jedoch nachteilig, dass eine Kalibrie-
rung der die Schwergängigkeit detektierenden Anord-
nungen nur ungenau möglich ist, so dass die tatsächlich
während des bestimmungsgemäßen Einsatzes der
Rundläufer-Tablettiermaschinen gemessene Schwer-
gängigkeit mit der tatsächlichen Schwergängigkeit nicht
übereinstimmt. Gerade jedoch die Bestimmung der tat-
sächlichen Schwergängigkeit ist für die Erzielung repro-
duzierbarer Bedingungen bei der Herstellung von Tablet-
ten mit den Rundläufer-Tablettiermaschinen wün-
schenswert.
[0007] Der Erfindung liegt daher die Aufgabe zugrun-
de, ein Verfahren und eine Vorrichtung der gattungsge-
mäßen Art anzugeben, mittels denen in einfacher Weise
eine genaue Kalibrierung von Rundläufer-Tablettierma-
schinen auf Messung einer definierten Schwergängigkeit
von Oberstempeln und/oder Unterstempeln möglich ist.
[0008] Diese Aufgabe wird erfindungsgemäß durch
ein Verfahren mit den in Anspruch 1 und eine Vorrichtung
mit den in Anspruch 4 genannten Merkmalen gelöst.
[0009] Dadurch, dass während einer Rotation eines
Rotors der Rundläufer-Tablettiermaschine eine definier-
te Kraft auf wenigstens einen Oberstempel und/oder we-
nigstens einen Unterstempel an zumindest einer defi-
nierten Winkelstellung des Rotors ausgeübt wird, ist vor-
teilhaft möglich, bei laufender Tablettiermaschine eine
reproduzierbare Schwergängigkeit darzustellen. So ist
eine genaue Kalibrierung von die Schwergängigkeit von
Oberstempel und/oder Unterstempel der Rundläufer-Ta-
blettiermaschine während deren bestimmungsgemäßen
Einsatz detektierenden Messmitteln möglich.
[0010] Insbesondere auch dadurch, dass ein eine de-
finierte Kraft erzeugendes Mittel vorgesehen ist, wobei
das Mittel wenigstens einer Matrize eines Rotors einer
Rundläufer-Tablettiermaschine derart zuordbar ist, dass
bei Rotation des Rotors in wenigstens einer definierten
Winkelstellung des Rotors eine definierte Kraft auf we-
nigstens einen Oberstempel und/oder wenigstens einen
Unterstempel ausübbar ist, ist vorteilhaft eine definierte
Schwergängigkeit des wenigstens einen Oberstempels
und/oder wenigstens einen Unterstempels simulierbar.
[0011] Durch die erfindungsgemäße Lösung wird ins-
besondere möglich, die Messungen für statische und
auch für dynamische Vorgänge vorzunehmen. Hierbei
kann insbesondere die Schwergängigkeit durch die indi-
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viduelle Erfassung der Signale einzelnen Stempelstatio-
nen zugeordnet werden.
[0012] Es wird deutlich, dass durch das erfindungsge-
mäße Verfahren bzw. die erfindungsgemäße Vorrich-
tung eine Simulation einer Schwergängigkeit wenigstens
eines Oberstempels und/oder wenigstens eines Unter-
stempels unter dynamischen und statischen Bedingun-
gen möglich ist.
[0013] Bevorzugte Ausgestaltungen der Erfindung er-
geben sich aus den übrigen, in den Unteransprüchen
genannten Merkmalen.
[0014] Die Erfindung wird nachfolgend in einem Aus-
führungsbeispiel anhand der zugehörigen Zeichnungen
näher erläutert. Es zeigen:

Figur 1 schematisch die teilweise Abwicklung eines
Rotors einer Rundläufer-Tablettiermaschine;

Figur 2 ein Blockschaltbild eines Verfahrens zur Si-
mulation einer Schwergängigkeit und

Figur 3 eine Schnittdarstellung durch eine Vorrich-
tung zur Stimulation einer Schwergängigkeit.

[0015] Rundläufer-Tablettiermaschinen der hier ange-
sprochenen Art sind allgemein bekannt, so dass im Rah-
men der vorliegenden Beschreibung auf den grundle-
genden Aufbau und die grundlegenden Funktionen nicht
näher eingegangen wird.
[0016] Figur 1 zeigt in einer schematisierten Teilan-
sicht die Abwicklung eines Rotors 12 einer insgesamt mit
10 bezeichneten Rundläufer-Tablettiermaschine. Der
Rotor 12 besitzt über seinen Umfang eine Vielzahl be-
abstandeter Matrizen 14. Jeder Matrize 14 ist ein Unter-
stempel 16 und ein Oberstempel 18 zugeordnet, die über
hier angedeutete Führungskurven 20 bzw. 22 geführt
sind. Rotor 12 und Unterstempel 16 sowie Oberstempel
18 rotieren hierbei synchron um die Drehachse des Ro-
tors 12. Der Rotor 12 ist durch eine hier nur angedeutete
elektrische Antriebsmaschine 24 rotierbar.
[0017] In die Matrizen 14 wird über eine Einfülleinrich-
tung, einem so genannten Einfüllschuh, eine hier ledig-
lich angedeutete Pressmasse 26 eingefüllt. Im Normal-
betrieb der Rundläufer-Tablettiermaschine 10 wird die
Pressmasse 26 über die gesamte Höhe der Matrize 14
eingefüllt. Die Füllhöhe kann beispielsweise durch die
Höhenlage der Unterstempel 16 an einer nicht darge-
stellten Abstreifstation definiert werden.
[0018] Entsprechend dem Verlauf der Führungskur-
ven 20 und 22 tauchen die Unterstempel 16 und die Ober-
stempel 18 in die Matrize 14 ein und verpressen die
Pressmasse 26 zu der gewünschten Tablette oder der-
gleichen. Hierzu werden die Unterstempel 16 und die
Oberstempel 18 an wenigstens einer Pressstation 28
vorbeigeführt, die ortsfest angeordnete Druckrollen 30
umfasst. Die Druckrollen 30 sind jeweils um eine Dreh-
achse 32 drehbar gelagert. Der Abstand der Druckrollen
30 zueinander ist definiert und bestimmt letztendlich die

Höhe der zu pressenden Tablette. Ein Antrieb der Druck-
rollen 30 in Pfeilrichtung 34 - die obere Druckrolle 30
entgegen dem Uhrzeigersinn, die untere Druckrolle 30
im Uhrzeigersinn - erfolgt durch Vorbeiführen der Unter-
stempel 16 bzw. Oberstempel 18 entsprechend der Be-
wegungsrichtung 36 des Rotors 12. Die Unterstempel 16
beziehungsweise Oberstempel 18 gelangen hierbei in
Anlagekontakt mit der Umfangsfläche 38 der Druckrollen
30 und versetzen diese somit, quasi durch Mitnahme, in
Rotation. Der Rotor 12 rotiert hierbei mit einer Drehzahl
nR, während die Druckrollen 30 mit einer Drehzahl nD
rotieren.
[0019] Während des Umlaufs des Rotors 12 und der
Oberstempel 18 bzw. Unterstempel 16 werden die Ober-
stempel 18 und die Unterstempel 16 entsprechend dem
Verlauf der Führungskurven 22 bzw. 20 innerhalb hier
lediglich angedeuteter-  gemäß der Darstellung an dem
dritten Stempelpaar von links - Führungen 38 bzw. 40,
die synchron mit dem Rotor 12 mitrotieren, entsprechend
der angedeuteten Doppelpfeile 42 relativ zu den Matrizen
14 hin- bzw. wegbewegt. Die Führung der Oberstempel
18 bzw. Unterstempel 16 in den jeweiligen Führungen
38 und 40 erfolgt spielfrei und ohne relevante Reibungs-
verluste, so dass die über die Druckrollen 30 aufgebrach-
te Presskraft auf die Pressmasse 26 unabhängig von der
Führung der Oberstempel 18 bzw. der Unterstempel 16
ist. Die momentane Presskraft kann in an sich bekannter
Weise mittels in die Druckrollen 30 integrierter Messwert-
aufnehmer 44 ermittelt werden.
[0020] Während des Betriebes der Rundläufer-Tablet-
tiermaschine 10 kann es zu einer so genannten Schwer-
gängigkeit einzelner Oberstempel 18 bzw. einzelner Un-
terstempel 16 kommen. Das heißt, zwischen den sich
relativ zu den Matrizen 14 entsprechend der Doppelpfeile
42 bewegenden Oberstempeln 18 bzw. Unterstempeln
16 und der jeweiligen Führung 38 bzw. 40 treten Rei-
bungskräfte auf, die die Presskraft der Druckrollen 30
überlagern. Ursache für eine derartige Schwergängigkeit
können beispielsweise zwischen die Oberstempel 18
und die Unterstempel 16 und die Führungen 38 bzw. 40
gelangtes Pressmaterial 26, Materialfehler an den Ober-
stempeln 18 bzw. Unterstempeln 16 und/oder den Füh-
rungen 38 bzw. 40 und/oder Verschleiß sein.
[0021] Eine Schwergängigkeit der Oberstempel 18
und/oder der Unterstempel 16 birgt auch die Gefahr einer
mechanischen Beschädigung oder im Extremfall einer
mechanischen Zerstörung von Bauteilen der Rundläufer-
Tablettiermaschine 10. So können beispielsweise die
Führungskurven 20 und/oder 22 bei schwergängigen
Unterstempeln 16 und/oder Oberstempeln 18, insbeson-
dere in Bereichen, in denen die Stempel in die Matrizen
14 hinein- bzw. aus den Matrizen 14 hinausbewegt wer-
den, mit großen Kräften beaufschlagt werden.
[0022] Die Führungskurve 22 ist mit einem Sensor 46
wirkverbunden, der eine Auslenkung der Führungskurve
22 in Bewegungsrichtung (Doppelpfeil 42) der Ober-
stempel 18 detektiert. Der Sensor 46 ist hierbei vorzugs-
weise in einem Bereich der Führungskurve 22 angeord-

3 4 



EP 1 714 775 A2

4

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

net, in dem die Oberstempel 18 in Richtung der Matrizen
14 bewegt werden.
[0023] In analoger Weise ist die Führungskurve 20 mit
einem Sensor 48 wirkverbunden, der eine Auslenkung
der Führungskurve 20 in Bewegungsrichtung (Doppel-
pfeil 42) der Unterstempel 16 detektiert. Der Sensor 48
ist hierbei vorzugsweise an einer Stelle der Führungs-
kurve 20 angeordnet, an der die Unterstempel 16 in Rich-
tung der Matrizen 14 bewegt werden.
[0024] Die Auslenkung der Führungskurve 22 bzw.
Führungskurve 20 muss nicht notwendigerweise exakt
in Bewegungsrichtung (Doppelpfeil 42) der Oberstempel
18 bzw. Unterstempel 16 gemessen werden. Mittels der
Sensoren 46 bzw. 48 kann auch eine Auslenkung der
Führungskurven 22 bzw. 20 in Rotationsrichtung des Ro-
tors 12 oder in einer Winkelstellung zwischen einer ge-
dachten Senkrechten durch die Oberstempel 18 bzw. die
Unterstempel 16 und der Rotationsrichtung des Rotors
12 liegen.
[0025] Die Sensoren 46 und 48 sind mit einem Steu-
ergerät 50 über hier angedeutete Steuerleitungen 52
bzw. 54 verbunden, wobei das Steuergerät 50 in Abhän-
gigkeit der von den Sensoren 46 bzw. 48 gelieferten Si-
gnale die elektrische Antriebsmaschine 24 und somit die
Rundläufer-Tablettiermaschine 10 außer Betrieb setzen
kann.
[0026] Die Sensoren 46 und 48 sind als Analogsenso-
ren ausgebildet. Über die Kopplung der Sensoren 46 und
48 mit dem Steuergerät 50 wird quasi eine binäre Funk-
tion der durch die Sensoren 46 und 48 gelieferten ana-
logen Signale implementiert. Anstelle von Analogsenso-
ren können selbstverständlich auch binäre Sensoren
verwendet werden. Auch der Einsatz von den Sensoren
46, 48 zugeordneten Steuergeräten 50 ist lediglich op-
tional. So können die Ausgänge der Sensoren 46, 48
direkt in eine Maschinensteuerung geführt und dort aus-
gewertet werden.
[0027] Es wird deutlich, dass der Kalibrierung der Sen-
soren 46 bzw. 48 eine erhebliche Bedeutung zukommt.
Insbesondere muss einer gegebenen Auslenkung der
Führungskurve 22 bzw. der Führungskurve 20 eine mög-
lichst genau definierte Schwergängigkeit der Oberstem-
pel 18 bzw. der Unterstempel 16 zugeordnet sein. Nur
so ist gewährleistet, dass ab einer definierten Schwelle,
das heißt, die Schwergängigkeit der Oberstempel 18
bzw. der Unterstempel 16 überschreitet einen vorgebba-
ren Wert, ein Herunterfahren der Rundläufer-Tablettier-
maschine 10 erfolgt.
[0028] Figur 2 zeigt in einer schematischen Darstel-
lung den durch die elektrische Antriebsmaschine 24 an-
treibbaren Rotor 12. Der Übersichtlichkeit halber sind
hier nur ein Oberstempel 18 und ein Unterstempel 16,
die jeweils durch ihre Führungskurve 22 bzw. 20 geführt
sind, dargestellt. Der Führungskurve 22 ist der Sensor
46 und der Führungskurve 20 der Sensor 48 zugeordnet.
Die Sensoren 46 und 48 sind über die Signalleitungen
52 und 54 mit dem Steuergerät 50 verbunden. Das Steu-
ergerät 50 kann - neben der hier erläuterten Funktion -

eine Vielzahl von weiteren Steuer- und Regelfunktionen
für die Rundläufer-Tablettiermaschine 10 übernehmen.
Auch ist es möglich, jedem der Sensoren 46 und 48 ein
eigenes Steuergerät zuzuordnen.
[0029] Die Sensoren 46 bzw. 48 liefern in Abhängigkeit
einer mechanischen Auslenkung der Führungskurve 22
bzw. der Führungskurve 20 unterschiedliche Signale.
Hierbei sind beispielsweise drei Schaltschwellen einge-
stellt, wobei bei einer Auslenkung der Führungskurve von
1,2 mm ein Signal sist1, bei einer Auslenkung von 1,5 mm
ein Signal sist2 oder bei einer Auslenkung von 1,9 mm
ein Signal sist3 geliefert wird. Bei einer Ausgangseinstel-
lung ist beispielsweise vorgesehen, dass bei normalem
Betriebszustand ständig das Signal sist3 anliegt. Somit
kann unabhängig von einer Auslenkung der Führungs-
kurve 22 bzw. 20 eine Überwachung der Funktionsbe-
reitschaft des Sensors 46 bzw. 48 erfolgen. Bei Auslen-
kung der Führungskurve 22 bzw. 20 verringert sich der
Abstand zwischen der Führungskurve 22 bzw. der Füh-
rungskurve 20 und dem zugeordneten Sensor 46 bzw.
48, so dass entsprechend dem tatsächlichen gemesse-
nen Abstand, beispielsweise 1,5 mm, das Signal sist2
bzw. Abstand 1,2 mm das Signal sist1 anliegt.
[0030] Das Steuergerät 50 umfasst eine Rechenein-
heit 56, der das von den Sensoren 46 bzw. 48 gelieferte
Signal sist und ein von einem Speichermittel 58 geliefer-
tes Vergleichssignal sv zugeführt wird. Das von dem
Speichermittel 58 gelieferte Signal kann aus einer pro-
grammierbaren Tabelle oder dergleichen abrufbar sein,
wobei das Signal unter anderem abhängig sein kann von
einem Typ der Rundläufer-Tablettiermaschine 10, einer
Geometrie der Oberstempel 18 bzw. der Unterstempel
16, einer Nenndrehzahl nR des Rotors 12 und/oder wei-
teren maschinentypabhängigen Signalen. Entsprechend
dem tatsächlichen Signal sist1, sist2 oder sist3 sowie dem
entsprechenden Vergleichsignal sV wird über die Re-
cheneinheit 56 ein Steuersignal nD an die Antriebsma-
schine 24 geliefert, mittels dem die Drehzahl n des Rotors
12 steuer- oder regelbar ist. So ist es möglich, die Dreh-
zahl n des Rotors 12 zu reduzieren bzw. den Rotor 12
gänzlich zu stoppen.
[0031] Um reproduzierbare Herstellungsbedingungen
beim Verpressen der Pressmasse 26, beispielsweise zur
Herstellung von Arzneimitteln in Tablettenform, zu ge-
währleisten, muss sichergestellt sein, dass bei festge-
stellter Schwergängigkeit wenigstens eines Oberstem-
pels 18 bzw. wenigstens eines Unterstempels 16 die
Sensoren 46 bzw. 48 sicher bei der festgelegten Schalt-
schwelle auslösen. Insbesondere muss bei hohen Dreh-
zahlen n des Rotors 12 schon bei einer geringen Schwer-
gängigkeit ein Stoppsignal für die Antriebsmaschine 24
ausgelöst werden.
[0032] Anhand der Schnittdarstellung in Figur 3 wird
eine Vorrichtung 60 erläutert, mittels der die Sensoren
46 bzw. 48 auf eine zu detektierende Schwergängigkeit
kalibrierbar sind. Diese Vorrichtung 60 ist in einer Schnitt-
darstellung während ihres bestimmungsgemäßen Ein-
satzes dargestellt. Die Vorrichtung 60 ist hierbei fest ei-
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ner Matrize 14 des Rotors 12 der Rundläufer-Tablettier-
maschine 10 zugeordnet. Die Vorrichtung 60 bildet hier-
zu einen Justierabschnitt 62 aus, mittels dem die Vor-
richtung 60 exakt im Bereich einer Matrize 14 angeordnet
ist. Die Vorrichtung 60 liegt im Weiteren plan auf dem
Rotor 12 auf. Durch diese definierte Position der Vorrich-
tung 60 zu der Matrize 14 besitzt die Vorrichtung 60 auch
eine definierte Position zu einem Oberstempel 18, der
innerhalb der Führung 38 - wie insbesondere anhand
von Figur 1 bereits näher erläutert - durch eine in Figur
3 nicht dargestellte Führungskurve 22 entsprechend
dem Doppelpfeil 42 relativ zur Matrize 14 bewegbar ist.
[0033] Die Vorrichtung 60 bildet einen Druckraum 64
aus, der einerseits von einem Boden 66 und andererseits
von einer Rollmembran 68 begrenzt ist. Die Rollmem-
bran 68 ist dichtend über hier lediglich angedeutete Dich-
telemente 70 innerhalb der Vorrichtung 60 eingespannt,
so dass der Druckraum 64 druckdicht ist.
[0034] Die Rollmembran 68 wirkt auf einen Stößel 72,
der an seiner der Rollmembran 68 abgewandten Seite
eine plane Druckfläche 74 ausbildet.
[0035] Vor dem bestimmungsgemäßen Einsatz der
Vorrichtung 60 wird in dem Druckraum 64 ein definierter
Innendruck p erzeugt. Entsprechend der Größe des In-
nendrucks p wird über die Rollmembran 68 eine axial auf
den Stößel 72 wirkende Kraft F erzeugt. Mittels einer
nicht dargestellten Druckquelle kann in dem Druckraum
64 ein definierter Druck p erzeugt werden. Über eine
ebenfalls nicht dargestellte Druckmessdose kann vor
dem bestimmungsgemäßen Einsatz der Vorrichtung 60
eine definierte Kraft F dem jeweiligen Druck p zugeordnet
werden. Es kann also festgelegt werden, wenn der Druck
p einen Wert X besitzt, wirkt eine Kraft F mit einem Wert
Y auf den Stößel 72. So kann beispielsweise für den
Druck p = 1 bar eine Kraft von 25 N eingestellt werden.
Entsprechend sich ergebender linearer Verhältnisse be-
trägt bei einem Druck p = 2 bar die Kraft F 50 N u.s.w.
Über Zwischenstufen lassen sich so sehr genaue Werte
für die Kraft F einstellen.
[0036] Eine derart eingemessene Vorrichtung 60 wird
dann zu ihrem bestimmungsgemäßen Einsatz in eine
Matrize 14 des Rotors 12 eingesetzt. Hierbei erfolgt eine
exakte Zuordnung der Vorrichtung 60 zu der jeweiligen
Matrize zugeordneten Oberstempeln 18. Der Rotor 12
wird nunmehr mit einer Messdrehzahl nm in Rotation ver-
setzt. Entsprechend dem Verlauf der Führungskurve 22
gelangt der Oberstempel 18 an einer definierten Winkel-
stellung des Rotors 12 mit seiner Druckfläche 76 in An-
lagekontakt mit der Druckfläche 74 des Stößels 72. Hier-
durch wirkt die definiert eingestellte Kraft F auf den Ober-
stempel 18, der wiederum diese Kraft F auf die Führungs-
kurve 22 überträgt. Der an der Führungskurve 22 ange-
ordnete Sensor 46 liefert infolge der hiermit verbundenen
Auslenkung der Führungskurve 22 ein Signal smess. Da
die Kraft F bekannt ist, kann entsprechend dem gemes-
senen Signal smess dieses unmittelbar der jeweiligen
Kraft F zugeordnet werden. Auf diese Weise lässt sich
der Sensor 46 auf eine bestimmte Kraft F kalibrieren.

Während einer Messfahrt der Rundläufer-Tablettierma-
schine 10 wird die Kraft F auf typische Werte für eine
Schwergängigkeit der Oberstempel 18, wie diese wäh-
rend des Einsatzes der Rundläufer-Tablettiermaschine
10 auftreten könnten, eingestellt. Da die Kalibrierung des
Sensors 46 während einer Rotation, also während einer
dem tatsächlichen Betriebszustand nachempfundenen
Situation erfolgt, lässt sich eine definierte Schwergän-
gigkeit des Oberstempels 18 simulieren. Dies gestattet
ein Einmessen der Rundläufer-Tablettiermaschine 10
vor Erstinbetriebnahme oder nach einer Wartung und/
oder Reparatur zum Erhalt reproduzierbarer Bedingun-
gen für die Herstellung von Tabletten oder dergleichen.
[0037] Die in Figur 3 gezeigte Vorrichtung 60 kann
auch für die Kalibrierung des Sensors 48 für die Füh-
rungskurve 20 der Unterstempel 16 eingesetzt werden.
Durch eine im Einzelnen nicht dargestellte Umlenkung
kann der Anpressdruck des Unterstempels 16 in Rich-
tung der Matrize 14 des Rotors 12 durch eine die Vor-
richtung 60 aufweisende benachbarte Matrize 14 auf die
Druckfläche 74 der Vorrichtung 60 umgelenkt werden.

BEZUGSZEICHENLISTE

[0038]

10 Rundläufer-Tablettiermaschine
12 Rotor
14 Matrize
16 Unterstempel
18 Oberstempel
20 Führungskurve
24 elektrische Antriebsmaschine
26 Pressmasse
28 Pressstation
30 Druckrollen
32 Drehachse
34 Pfeilrichtung
36 Bewegungsrichtung
38 Umfangsfläche/ Führung
40 Führung
42 Doppelpfeile
44 Messwertaufnehmer
46 Sensor
48 Sensor
50 Steuergerät
52 Steuerleitung (Signalleitung)
54 Steuerleitung
56 Recheneinheit
58 Speichermittel
60 Vorrichtung
62 Justierabschnitt
64 Druckraum
66 Boden
68 Rollmembran
70 Dichtelemente
72 Stößel
74 Druckfläche
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Patentansprüche

1. Verfahren zur Simulation einer Schwergängigkeit
wenigstens eines Oberstempels und/oder wenig-
stens eines Unterstempels einer Rundläufer-Tablet-
tiermaschine,
dadurch gekennzeichnet, dass
während einer Rotation eines Rotors (12) der Rund-
läufer-Tablettiermaschine (10) eine definierte Kraft
(F) auf wenigstens einen Oberstempel (18) und/oder
auf wenigstens einen Unterstempel (16) an zumin-
dest einer definierten Winkelstellung des Rotors (12)
ausgeübt wird.

2. Verfahren nach Anspruch 1,
dadurch gekennzeichnet, dass
eine Führungskurve (20, 22), der Oberstempel (18)
und/oder der Unterstempel (16) an der zumindest
einen definierten Winkelstellung des Rotors (12) auf
einen Sensor (46, 48) wirkt, der in Abhängigkeit der
gemessenen Kraft (F) eine Drehzahl (n) des Rotors
(12) steuert oder regelt.

3. Verfahren nach einem der vorhergehenden Ansprü-
che,
dadurch gekennzeichnet, dass
durch das Einwirken der definierten Kraft (F) ein Aus-
gangssignal des Sensors (46, 48) kalibriert wird.

4. Vorrichtung zur Simulation einer Schwergängigkeit
wenigstens eines Oberstempels und/oder wenig-
stens eines Unterstempels einer Rundläufer-Tablet-
tiermaschine,
gekennzeichnet durch
ein eine definierte Kraft (F) erzeugendes Mittel, wo-
bei das Mittel wenigstens einer Matrize (14) eines
Rotors (12) der Rundläufer-Tablettiermaschine (10)
derart zuordbar ist, dass bei Rotation des Rotors (12)
in wenigstens einer definierten Winkelstellung des
Rotors (12) die definierte Kraft (F) auf wenigstens
einen Oberstempel (18) und/oder wenigstens einen
Unterstempel (16) ausgeübt ist.

5. Vorrichtung nach Anspruch 4,
dadurch gekennzeichnet, dass
die Vorrichtung (60) einen Druckraum (64) ausbildet,
in dem ein definierter Druck (p) erzeugbar und kon-
servierbar ist.

6. Vorrichtung nach Anspruch 4 und 5,
dadurch gekennzeichnet, dass
der Druckraum (64) von einer Rollmembran (68) be-
grenzt ist, die auf das die definierte Kraft (F) erzeu-
gende Mittel wirkt.

7. Vorrichtung nach Anspruch 4 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass
das Mittel einen Stößel (72) umfasst, der eine Druck-

fläche (74) ausbildet, wobei die Druckfläche (74) mit
einem Oberstempel (18) und/oder Unterstempel
(16) in Wirkkontakt bringbar ist.
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