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(54) Bezeichnung: Rundlaufer-Tablettiermaschine sowie Verfahren und Vorrichtung zur Wegmessung eines Stem-
pels einer Rundlaufer-Tablettiermaschine

(57) Zusammenfassung: Die Erfindung betrifft eine Rund-
laufer-Tablettiermaschine mit einem antreibbaren Rotor,
der einen Matrizentisch, eine Oberstempelfihrung und
eine Unterstempelfiihrung umfasst, mit wenigstens einer
Druckstation und wenigstens einer Fllstation und einer
Wegmesseinrichtung zum Erfassen des Stempelweges ei-
nes Oberstempels und/oder Unterstempels.

Es ist vorgesehen, dass wenigstens ein Oberstempel (18)
und/oder wenigstens ein Unterstempel (16) einen mit dem
Oberstempel (18) und/oder Unterstempel (16) verbindba-
ren oder in diesen integrierten Marker (40) umfasst und we-
nigstens ein Sensor (44) zur Erfassung einer Positionsan-
derung des Markers (40) vorgesehen ist, wobei aus den
Positionssignalen des wenigstens einen Sensors (44) ein
Stempelweg des Oberstempels (18) und/oder des Unter-
stempels (16) ermittelbar ist.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Rundlaufer-Tablet-
tiermaschine mit einem antreibbaren Rotor, der einen
Matrizentisch, eine Oberstempelfihrung und eine
Unterstempelfihrung umfasst, mit wenigstens einer
Druckstation und wenigstens einer Flllstation sowie
eine Wegmesseinrichtung und ein Verfahren zur Er-
fassung des Stempelweges wenigstens eines Ober-
stempels und/oder eines Unterstempels.

Stand der Technik

[0002] Rundlaufer-Tablettiermaschinen der hier an-
gesprochenen Art sind bekannt. Ein Rotor der Rund-
laufer-Tablettiermaschine wird mittels einer Antriebs-
maschine in Rotation versetzt. Der Rotor umfasst we-
nigstens eine Matrize mit zugeordneten Oberstem-
peln und Unterstempeln. Uber wenigstens einen Fiill-
schuh werden die Matrizen mit wenigstens einer
Pressmasse geflillt und je nach Winkelstellung des
Rotors werden in Fihrungskurven gefihrte Unter-
stempel und Oberstempel axial zu den Matrizen ver-
lagert. Die Unter- und Oberstempel werden an we-
nigstens einer Pressstation, in der Regel an einer
Vorpressstation und einer Hauptpressstation, vorbei-
gefuhrt. Dort werden die Ober- und Unterstempel an
stationar angeordneten Druckrollen im Wesentlichen
tangential vorbeigefihrt, so dass auf die in den Matri-
zen eingebrachte Pressmasse eine Presskraft auf-
bringbar ist.

[0003] Da mittels der Rundlaufer-Tablettiermaschi-
ne Tabletten gleichbleibender Qualitat, beispielswei-
se im Pharmaziebereich, hergestellt werden, kommt
es auf exakt einstellbare, reproduzierbare Bedingun-
gen an. Hier kommt einerseits einer Presskraft der
Oberstempel bzw. der Unterstempel auf die Press-
masse eine groRere Bedeutung zu, da unter der Vor-
aussetzung gleicher Materialeigenschaften der in die
Matrizen eingefiihrten Pressmasse ein direkter Zu-
sammenhang zwischen Tablettengewicht und der fir
die Fertigung der Tabletten notwendigen Presskraft
besteht. In Abhangigkeit vom zu pressenden Material
ist diesem Tablettengewicht bei einer durch die
Presswerkzeuge vorgegebenen Tablettenform und
einer eingestellten Tablettenhdhe eine bestimmte
Presskraft zugeordnet.

[0004] Die Oberstempel und die Unterstempel rotie-
ren synchron mit den Matrizen und werden tber Flh-
rungskurven axial verlagert, so dass es zu den erfor-
derlichen Bewegungen der Oberstempel und Unter-
stempel kommt. Hierbei legen die Oberstempel und
Unterstempel einen bestimmten Weg zuriick. Eine
Messung dieses Weges ist wichtig, da aus dem Ver-
haltnis zwischen Presskraft und Weg Eigenschaften
der Pressmasse, wie beispielsweise Elastizitat, Plas-
tizitat und Porositat, abgeleitet werden kénnen.
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[0005] Aus DE 19502 596 C2 ist ein Messgerat und
Rechner zur Uberpriifung der auf einer Rundlaufer-
presse hergestellten Tabletten der laufenden Produk-
tion bekannt, bei der theoretische Werte fir den Weg
von Pressstempel ermittelt und bei der Herstellung
eines Kraft-Weg-Diagramms sowie zur Ermittlung der
Dichte (Weg-Volumen) bertiicksichtigt werden. Hier-
bei sollen Uber eine Korrekturformel wesentliche Ein-
flussgréfRen auf den Stempelweg beriicksichtigt wer-
den. Es wird deutlich, dass hier eine tatsachliche We-
gerfassung unter Produktionsbedingungen nicht
moglich ist.

[0006] Es sind bereits auch Lésungen mit einer di-
rekten Wegerfassung mit einem Wegaufnehmer be-
kannt geworden. Hierbei wird der Pressstempel ent-
weder an der Pressstation vor oder nach dem zu
messenden Stempel entfernt und dort ein Wegauf-
nehmer installiert. Dieser wird dann mit dem Stempel,
der gemessen werden soll, mechanisch verbunden.
Eine Ubertragung der gemessenen Werte erfolgt te-
lemetrisch Uber Schleifringe auf dem Rotor oder Gber
das Speichern und spatere Auslesen der Dateien.
Hierbei ist nachteilig, dass durch die Installation eines
Wegaufnehmers anstelle eines Pressstempels we-
nigstens eine Stempelstation nicht zur Verfiigung
steht, so dass es Uiber den Umfang des Rotors zu un-
regelmaRigen Bedingungen kommt. Dies entspricht
somit nicht den tatsachlichen Produktionsbedingun-
gen und kann zu Verfalschungen der Messergebnis-
se fuhren.

[0007] Ferner ist bekannt, die Wegerfassung tber
einen Messstempel mit Auswerteelektronik vorzu-
nehmen. Hierbei wird in den Messstempel ein Kraft-
aufnehmer und ein Beschleunigungssensor inte-
griert. Hierbei ist nachteilig, dass der Stempelweg nur
indirekt, namlich durch Auswertung des Beschleuni-
gungssignals, aufgenommen werden kann. Dartber
hinaus sind aufgrund der vielfaltigen unterschiedli-
chen Stempelformen eine entsprechende Anzahl von
Spezialstempeln vorzuhalten. Dies ist sehr aufwen-
dig.

Aufgabenstellung

[0008] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde,
eine Rundlaufer-Tablettiermaschine der gattungsge-
maRen Art, eine Wegmesseinrichtung fir eine Rund-
laufer-Tablettiermaschine und ein Verfahren zur
Wegmessung eines Pressstempels einer Rundlgu-
fer-Tablettiermaschine zu schaffen, die in einfacher
Weise eine Wegmessung unter Produktionsbedin-
gungen gestattet.

[0009] Erfindungsgemal wird diese Aufgabe mittels
einer Rundlaufer-Tablettiermaschine mit den im An-
spruch 1 genannten Merkmalen gel6st. Dadurch,
dass wenigstens ein Oberstempel und/oder wenigs-
tens ein Unterstempel einen mit dem Oberstempel
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und/oder Unterstempel verbindbaren oder in diesen
integrierten Marker umfasst, und wenigstens ein be-
ruhrungslos wirkender Sensor, insbesondere ein op-
tischer Sensor, zur Erfassung einer Positionsande-
rung des Markers vorgesehen ist, und wobei aus dem
Positionssignal ein Stempelweg des Oberstempels
und/oder des Unterstempels ermittelbar ist, ist in ein-
facher Weise moglich, den tatsachlichen Weg des
Stempels zu erfassen, wobei Langenanderungen
(Stauchungen, Dehnungen) der Rundlaufer-Tablet-
tiermaschine, die beispielsweise durch Pressungen
oder durch Temperaturschwankungen verursacht
werden, die Messung nicht beeinflussen.

[0010] Erfindungsgemal wird die Aufgabe ferner
durch eine Wegmesseinrichtung zur Erfassung des
Stempelweges des Oberstempels und/oder Unter-
stempels einer Rundlaufer-Tablettiermaschine ge-
I6st, die einen Marker umfasst, der mit dem Ober-
stempel und/oder Unterstempel verbunden oder ver-
bindbar ist oder in diesen integriert ist. Mittels dieses
Markers lasst sich vorzugsweise durch beriihrungs-
los wirkende Sensoren, insbesondere optische Sen-
soren, gut der Stempelweg des Stempels exakt er-
fassen. Der Marker ist vorzugsweise als mit einem
Stempel verbundene Platte ausgebildet, deren Ho-
henlage durch wenigstens einen, vorzugsweise we-
nigstens zwei optische Sensoren bestimmbar ist. Die
Sensoren sind hierbei gestellfest angeordnet, das
heil}t, diese verbleiben in einer statisch definierten
Position.

[0011] Die Aufgabe wird ferner durch ein Verfahren
zur Erfassung des Stempelweges eines Oberstem-
pels und/oder eines Unterstempels einer Rundlau-
fer-Tablettiermaschine gel6st, bei der die Wegmes-
sung durch wenigstens einen berthrungslos arbei-
tenden Sensor, insbesondere wenigstens einen opti-
schen Sensor, erfolgt, der eine Positionsanderung ei-
nes mit wenigstens einen der Stempel verbundenen
bzw. verbindbaren oder in diesen integrierten Marker
erfasst und aus diesen Positionssignalen der Stem-
pelweg ermittelt wird.

[0012] Weitere bevorzugte Ausgestaltungen der Er-
findung ergeben sich aus den Ubrigen, in den Unter-
ansprichen genannten Merkmalen.

[0013] Die Erfindung wird nachfolgend in einem
Ausfuhrungsbeispiel anhand der zugehérigen Zeich-
nungen naher erlautert. Es zeigen:

[0014] Fig. 1 schematisch die teilweise Abwicklung
eines Rotors einer Rundlaufer-Tablettiermaschine;

[0015] Fig. 2 schematisch eine teilweise Draufsicht
auf den Rotor einer Rundlaufer-Tablettiermaschine;

[0016] Fig. 3 ein Blockschaltbild eines Verfahrens
zur Erfassung des Stempelweges und
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[0017] Fig.4 und Fig. 5 zwei alternative Ausfih-
rungsvarianten hinsichtlich der Anordnung der Platte
und die Anordnung der zugeordneten Sensoren.

[0018] Rundlaufer-Tablettiermaschinen der hier an-
gesprochenen Art sind allgemein bekannt, so dass im
Rahmen der vorliegenden Beschreibung auf den
grundlegenden Aufbau und die grundlegenden Funk-
tionen nicht naher eingegangen wird.

Ausfihrungsbeispiel

[0019] Fig. 1 zeigt in einer schematischen Teilan-
sicht die Abwicklung eines Rotors 12 einer mit 10 be-
zeichneten Rundlaufer-Tablettiermaschine. Der Ro-
tor 12 besitzt iber seinen Umfang eine Vielzahl beab-
standeter Matrizen 14. Jeder Matrize 14 ist ein Unter-
stempel 16 und ein Oberstempel 18 zugeordnet, die
Uber hier angedeutete Fuhrungskurven 20 bzw. 22
gefuhrt sind. Rotor 12 und Unterstempel 16 sowie
Oberstempel 18 rotieren hierbei synchron um die
Drehachse des Rotors 12. Der Rotor 12 ist durch eine
hier nur angedeutete elektrische Antriebsmaschine
24 rotierbar.

[0020] Den Matrizen 14 wird Uber eine Einfillein-
richtung, einen so genannten Einflillschuh, eine hier
lediglich angedeutete Pressmasse 26 eingefiillt. Im
Normalbetrieb der Rundlaufer-Tablettiermaschine 10
wird die Pressmasse 26 Uber die gesamte Hohe der
Matrize 14 eingefiillt. Die Fullhdhe kann beispielswei-
se durch die Hohenlage der Unterstempel 16 an einer
nicht dargestellten Abstreifstation definiert werden.

[0021] Entsprechend dem Verlauf der Fuhrungskur-
ven 20 und 22 tauchen die Unterstempel 16 und die
Oberstempel 18 in die Matrize 14 ein und verpressen
die Pressmasse 26 zu der gewlinschten Tablette
oder dergleichen. Hierzu werden die Unterstempel
16 und die Oberstempel 18 an wenigstens einer
Pressstation 28 vorbeigefihrt, die ortsfest angeord-
nete Druckrollen 30 umfasst. Die Druckrollen 30 sind
jeweils um eine Drehachse 32 drehbar gelagert. Der
Abstand der Druckrollen 30 zueinander ist definiert
und bestimmt letztendlich die H6he der zu pressen-
den Tablette. Ein Antrieb der Druckrollen 30 in Pfeil-
richtung 34 — die obere Druckrolle 30 entgegen dem
Uhrzeigersinn, die untere Druckrolle 30 im Uhrzeiger-
sinn — erfolgt durch Vorbeifihren der Unterstempel 16
bzw. Oberstempel 18 entsprechend der Bewegungs-
richtung 36 des Rotors 12. Die Unterstempel 16 bzw.
Oberstempel 18 gelangen hierbei in Kontakt mit der
Umfangsflache 38 der Druckrollen 30 und versetzen
diese somit, quasi durch Mitnahme, in Rotation. Der
Rotor 12 rotiert hierbei mit einer Drehzahl n; wahrend
die Druckrollen 30 mit einer Drehzahl n, rotieren.

[0022] Wahrend des Umlaufs des Rotors 12 und der
Oberstempel 18 bzw. Unterstempel 16 werden die
Oberstempel 18 und die Unterstempel 16 entspre-
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chend dem Verlauf der Flhrungskurven 22 bzw. 20
innerhalb nicht dargestellter Fihrungen, die syn-
chron mit dem Rotor 12 mitrotieren, relativ zu den
Matrizen 14 hin- bzw. wegbewegt. Die Fihrung der
Oberstempel 18 bzw. Unterstempel 16 in den jeweili-
gen Fuhrungen erfolgt spielfrei und ohne relevante
Reibungsverluste, so dass die Uber die Druckrollen
30 aufgebrachte Presskraft auf die Pressmasse 26
unabhangig von der Fihrung der Oberstempel 18
bzw. der Unterstempel 16 ist. Die momentane Press-
kraft kann in an sich bekannter Weise mittels in die
Druckrollen 30 integrierter Messwertaufnehmer 38
ermittelt werden.

[0023] Gemall dem dargestellten Ausfihrungsbei-
spiel ist wenigstens ein Oberstempel 18 mit einem
mit 40 bezeichneten Marker versehen. Der Marker 40
ist als Platte 42 ausgebildet. Die Platte 42 ist mit dem
Stempel 18, hier mit dem sich direkt unter der Druck-
rolle 30 befindenden Stempel 18, verbunden. Diese
Verbindung kann Uber eine Nut-Federverbindung,
Uber eine Rastverbindung, Uber eine formschllssige
Verbindung und/oder kraftschlissige Verbindung
oder dergleichen erfolgen. Die Platte 42 ist hierbei
oberhalb der Flihrung fir die Oberstempel 18 ange-
ordnet, so dass diese entsprechend dem Hub des die
Platte 42 aufweisenden Oberstempels 18 sich syn-
chron mitbewegt. Der Marker 40 ist moglichst nah am
tatsachlichen Pressbereich des Stempels angeord-
net, um den durch die Stauchung entstehenden Feh-
ler so gering wie mdglich, insbesondere nahe Null, zu
halten.

[0024] Die Rundlaufer-Tablettiermaschine 10 um-
fasst einen optischen Sensor 44, der im Bereich der
Druckrolle 30 angeordnet ist. Der Detektionsbereich
des optischen Sensors 44 ist auf die Platte 42 gerich-
tet. Der optische Sensor 44 ist beispielsweise ein La-
sersensor mittels dem eine Abstandsmessung zwi-
schen dem ortsfest angeordneten Sensor 44 und der
entsprechend dem Hub des Stempels 18 sich syn-
chron mitbewegenden Platte 42 erfolgt.

[0025] Anhand der nachfolgenden Figuren wird auf
diese Abstandsmessung zwischen Sensor 44 und
Platte 42 und damit des Hubes des Stempels 18 na-
her eingegangen.

[0026] Fig. 2 zeigt in einer schematischen Drauf-
sicht einen Abschnitt des Rotors 12. Die Oberstempel
18 sind in einem Rotoroberteil 46 gefiihrt. Oberteil 46,
Stempel 18 und die Platte 42 rotieren synchron um
eine nicht dargestellte Drehachse mit der Rotordreh-
zahl ng.

[0027] Die Platte 42 ist exakt einem Oberstempel 18
zugeordnet und so ausgebildet, dass diese mit Fih-
rungsnuten 48 die benachbarten Oberstempel 18
teilweise umgreift, so dass eine exakte Lagepositio-
nierung der Platte 42 gegeben ist. Die Platte 42 halt
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diese Position konstant bei.

[0028] An ihrem AuRRenumfang 50 ragt die Platte 42
Uber den AuBenumfang 52 des Rotoroberteils 46
Uber. Diese ist nur eine von mehreren Optionen. Ein
Uberragen der Platte 50 iiber das Rotoroberteil 46 ist
nicht erforderlich, vereinfacht allerdings die Erken-
nung durch den Sensor 44 und somit die Abstands-
messung zwischen Sensor 44 und Platte 42.

[0029] Die vorstehenden Erldauterungen bezogen
sich auf die Anordnung eines Markers 40 an einem
Oberstempel 18. In vollkommen analoger Weise
kann selbstverstandlich auch wenigstens ein Unter-
stempel 16 mit einem Marker 40 versehen sein.

[0030] Fig. 3 zeigt in einer schematischen Darstel-
lung den durch die elektrische Maschine 24 antreib-
baren Rotor 12. Der Ubersichtlichkeit halber sind hier
nur ein Oberstempel 18 und ein Unterstempel 16, die
jeweils durch eine Fuhrungskurven 22 bzw. 20 ge-
fuhrt sind, dargestellt. Mittels der Fuhrungskurven 22
bzw. 20 werden die Oberstempel 18 bzw. Unterstem-
pel 16 an den Druckrollen 30 in an sich bekannter
Weise vorbeigefuhrt. Im Bereich der Druckrollen 30
sind die optischen Sensoren 44, 44’ und 44" statisch
fest angeordnet. Die Anordnung der Sensoren 44,
44' und 44" ist lediglich optional. Fir die Erfindung
ausreichend ware die Anordnung eines Sensors 44
oder eines Sensors 44' oder eines Sensors 44", je
nach gewahlter Ausflihrungsvariante. Der Messbe-
reich der Sensoren 44, 44’ bzw. 44" ist so ausgerich-
tet, dass die mit dem Oberstempel 18 verbundene
Platte 42 im Messbereich des Sensors 44 und gege-
benenfalls des Sensors 44' liegt. Die gegebenenfalls
vorgesehene, mit dem Unterstempel 16 verbundene
Platte 42' liegt im Messbereich des Sensors 44" und
ebenfalls im Messbereich des Sensors 44'. Der Sen-
sor 44' ist gegebenenfalls als Doppelsensor ausge-
bildet oder wird von zwei einzelnen Sensoren gebil-
det.

[0031] Die Fig. 4 und Fig. 5 zeigen zwei alternative
Ausfuhrungsvarianten hinsichtlich der Anordnung der
Platte 42 an einem Oberstempel 18 (bzw. nicht dar-
gestellt an einem Unterstempel 16 in analoger Wei-
se) und die Anordnung der zugeordneten Sensoren
44 bzw. 44'.

[0032] Die Ausflhrungsvarianten in den Fig. 4 und
Fig. 5 verdeutlichen insbesondere die Anordnung
von Platten 42, die nicht tGber das Rotoroberteil 46
Uberkragen sollen bzw. uberkragen kénnen. Die Dar-
stellung ist lediglich rein schematisch und soll das
Grundprinzip verdeutlichen.

[0033] Gemal Fig. 4 wird die Wegmessung an der
Platte 42 Gber externe Sensoren 44 bzw. 44' durch-
gefuhrt. Diese sind gestellfest an der nicht naher dar-
gestellten Tablettiermaschine angeordnet. Die Platte
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42 besitzt an ihrem den Sensoren 44 bzw. 44' zuge-
ordneten Ende 64 unter einem Winkel verlaufende
Messflachen 66 bzw. 66'. Diese sind so ausgerichtet,
dass sie im Messbereich der Sensoren 44 bzw. 44’
liegen.

[0034] Bei der in Fig. 5 dargestellten Ausflihrungs-
variante ist ein Sensor 44 als interner Sensor ange-
ordnet. Das heil’t, dieser ist in das Rotoroberteil 46
integriert und besitzt somit ebenfalls eine definierte
gestellfeste Position. Durch diese integrierte Anord-
nung des Sensors 44 wird kein zusatzlicher Bauraum
fur den Sensor 44 bendtigt. Ein Auslesen des Sen-
sors 44 kann telemetrisch, Uber Schleifringe oder
durch Speicherung und spateres Auslesen der Daten
erfolgen.

[0035] Die Sensoren 44, 44' und 44" sind Uber Sig-
nalleitungen 54, 56 bzw. 58 mit einem Steuergerat 60
verbunden. Das Steuergerat 60 kann neben der hier
erdrterten Funktion eine Vielzahl von weiteren Steu-
er- und/oder Regelfunktionen fiir die Rundlaufer-Tab-
lettiermaschine 10 Gbernehmen. Auch ist es moglich,
jedem der Sensoren 44, 44', 44" ein eigenes Steuer-
gerat zuzuordnen.

[0036] Der Sensor 44 liefert ein Abstandssignal vom
fest angeordneten Sensor 44 zu der Oberflache der
Platte 42. Die Platte 42 erfahrt durch den Hub des
Oberstempels 18 eine relative Positionsanderung zu
dem Sensor 44, so dass Uber die Abstandsmessung
der Stempelweg im Bereich der Druckrolle 30 erfasst
werden kann. Da die Platte sich tber einen bestimm-
ten Winkelbereich erstreckt, kann der Stempelweg
Uber diesen Winkelbereich, beispielsweise wahrend
des Pressvorganges, erfasst werden.

[0037] Durch diese indirekte Messung des Hubes
des Oberstempels 18 werden alle Langenanderun-
gen, die durch die Presskrafteinwirkung stattfinden
und die im Oberstempel 18 Uber die Druckrollen 30
den Maschinenstander der Rundlaufer-Tablettierma-
schine 20 und dergleichen beeinflussen, aus dem
Messergebnis ausgeschlossen.

[0038] Optional ist vorgesehen, dass Uber den Sen-
sor 44' gleichzeitig der Abstand vom statisch fest an-
geordneten Sensor 44' zur Unterseite der Platte 42
gemessen wird. Hierdurch wird der Stempelweg des
Oberstempels 18 gleichzeitig an der Oberseite der
Platte 42 und der Unterseite der Platte 42 gemessen.
Bei statisch angeordneten Sensoren 44 und 44' und
fest mit dem Oberstempel 18 verbundener Platte 42
muss die Differenz der jeweils gemessenen Wegan-
derungen zwischen den Sensoren 44 und 44’ zu je-
dem Zeitpunkt Null sein. Auf diese Weise lasst sich
die Genauigkeit des Messergebnisses erhéhen, da
so beispielsweise Vibrationen der Platte 42 erfasst
und herausgerechnet werden kénnen.
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[0039] In vollkommen analoger Weise kann auch
der Stempelweg des Unterstempels 16 mit dem Sen-
sor 44" und optional zusatzlich mit dem Sensor 44'
ermittelt werden.

[0040] Das Steuergerat 60 umfasst eine Rechen-
einheit 62, der die von den Sensoren 44, 44' und/oder
44" gelieferten Signale zugefihrt werden und die die
entsprechenden Stempelwege errechnet und einem
Speichermittel 64 zuflhrt. Die erfassten Stempelwe-
ge des Oberstempels 18 und/oder des Unterstem-
pels 16 kdnnen mit ebenfalls gemessenen — im Rah-
men der vorliegenden Beschreibung nicht naher be-
trachteten — Presskraftverlaufen verknlpft werden,
so dass ein Presskraft-Weg-Diagramm erstellt wer-
den kann. Anhand dieses Presskraft-Weg-Diagram-
mes kann auf Eigenschaften, Qualitadt, Abmessungen
oder andere Parameter der gepressten Tablette in an
sich bekannter Weise geschlossen werden. Die er-
fassten Stempelwege kénnen auch bei der Ermitt-
lung der Dichte (Weg-Volumen) bertcksichtigt wer-
den.

[0041] Es lassen sich somit reproduzierbare Her-
stellungsbedingungen zum Erreichen bestimmter
Qualitaten bei vorgegebener Pressmasse ermitteln,
Uberprifen bzw. verifizieren.

Bezugszeichenliste

10 Rundlaufer-Tablettiermaschine
12 Rotor

14 Matrize

16 Unterstempel

18  Oberstempel

20 Flhrungskurve

22 Flhrungskurve

26 Pressmasse

30 Druckrolle

36 Bewegungsrichtung
38 Umfangsflache Messwertaufnehmer
42 Platte

40 Marker

44 Sensoren

46 Rotoroberteil

48 Fihrungsnut

50 Steuergerat

54  Signalleitung

56  Signalleitung

58  Signalleitung

60 Stellgerat

62 Recheneinheit

64  Speichermittel

66 Messflachen

ng Drehzahl Rotor

n, Drehzahl Druckrolle

Patentanspriiche

1. Rundlaufer-Tablettiermaschine mit einem an-
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treibbaren Rotor, der einen Matrizentisch, eine Ober-
stempelfiihrung und eine Unterstempelfiihrung um-
fasst, mit wenigstens einer Druckstation und wenigs-
tens einer Fullstation und einer Wegmesseinrichtung
zum Erfassen des Stempelweges eines Oberstem-
pels und/oder Unterstempels, dadurch gekenn-
zeichnet, dass wenigstens ein Oberstempel (18)
und/oder wenigstens ein Unterstempel (16) einen mit
dem Oberstempel (18) und/oder Unterstempel (16)
verbindbaren oder in diesen integrierten Marker (40)
umfasst, und wenigstens ein Sensor (44) zur Erfas-
sung einer Positionsanderung des Markers (40) vor-
gesehen ist, wobei aus den Positionssignalen des
wenigstens einen Sensors (44) ein Stempelweg des
Oberstempels (18) und/oder des Unterstempels (16)
ermittelbar ist.

2. Rundlaufer-Tablettiermaschine nach Anspruch
1, dadurch gekennzeichnet, dass der wenigstens
eine Sensor (44) im Bereich der wenigstens einen
Druckstation (30) angeordnet ist.

3. Wegmesseinrichtung zur Erfassung des Stem-
pelweges wenigstens eines Oberstempels und/oder
Unterstempels einer Rundlaufer-Tablettiermaschine,
gekennzeichnet durch einen Marker (40), der mit
dem wenigstens einen Oberstempel (18) und/oder
Unterstempel (16) verbunden oder verbindbar ist
oder in diesen integriert ist, und wenigstens einem
statisch fest angeordneten Sensor (44), dessen
Messbereich den Marker erfasst.

4. Wegmesseinrichtung nach Anspruch 3, da-
durch gekennzeichnet, dass der Marker (40) als Plat-
te (42) ausgebildet ist.

5. Wegmesseinrichtung nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Platte (42) mit dem Oberstempel (18)
und/oder Unterstempel (16) form- und/oder kraft-
schlissig verbindbar ist.

6. Wegmesseinrichtung nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Platte (42) die dem zugeordneten Ober-
stempel (18) bzw. Unterstempel (16) unmittelbar be-
nachbarten Oberstempel (18) bzw. Unterstempel
(16) mit Fihrungsnuten zumindest teilweise umgreift.

7. Wegmesseinrichtung nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass zwei Sensoren (44, 44') pro Platte (42) vorgese-
hen sind, deren Messbereiche die gegenlberliegen-
den Seiten der Platte erfassen.

8. Wegmesseinrichtung nach einem der vorher-
gehenden Anspriche, dadurch gekennzeichnet,
dass die Platte (42) sich Uber einen vorgebbaren
Winkelbereich des Rotors (12) erstreckt.
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9. Wegmesseinrichtung nach einem der vorher-
gehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet,
dass der Winkelbereich der Platte (42) sich zumin-
dest Uber den Pressbereich der Rundlaufer-Tablet-
tiermaschine (10) erstreckt.

10. Verfahren zum Erfassen eines Stempelwe-
ges wenigstens eines Oberstempels und/oder Unter-
stempels einer Rundlaufer-Tablettiermaschine, da-
durch gekennzeichnet, dass die Position eines mit
dem Oberstempel (18) und/oder Unterstempel (16)
verbundenen Markers (40) berihrungslos erfasst
wird und aus den erfassten Positionssignalen der
Stempelweg ermittelt wird.

Es folgen 3 Blatt Zeichnungen
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