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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest robot apteczny funkcjonujacy w ramach zautomatyzowanego sys-
temu magazynowania, kontroli asortymentu i dystrybucji lekéw, przeznaczony do przechowywania opa-
kowan prostopadtosciennych zawierajacych kody 2D DATAMATRIX lub 1D EAN, w szczegdlnosci do
wykorzystania w aptekach oferujacych detaliczna sprzedaz medykamentéw.

Aktualnie coraz czesciej regatowe systemy przechowywania asortymentu w aptekach zastepo-
wane sa systemami umozliwiajacymi automatyzacje proceséw przechowawczych i dystrybucyjnych.
Tego typu automaty ze wzgledu na wyposazenie w uktady sensoryczne wspétpracujace z systemami
bazodanowymi wptywaja efektywnie na bezpieczenstwo obrotu, moga analizowaé oryginalnosé pro-
duktu czy opakowania, jego cechy fizyczne tj. ilo$¢, wage, czy teZ date jego waznosci. Istotnym jest
réwniez to, Ze pozwalaja na szybka i skuteczna kontrole magazynowa i zarzadzanie asortymentem.

W stanie techniki znane sa réznego rodzaju rozwiazania zrobotyzowanych systemow przecho-
wywania towardw i wspomagajacych zarzadzanie asortymentem towarowym.

Z opisu patentowego W0O2017081275A1 znane jest zrobotyzowane urzadzenie do pobierania
towaréw z kontenerowego systemu magazynowego, w ktérym przedmioty sa przechowywane w pojem-
nikach w stosach w ramach systemu kratowego, a zrobotyzowane urzadzenie do pobierania towaréw
umieszczone jest na przesuwanej ramie. System ten moze by¢ wykorzystywany dla réznego typu towa-
réw, ze wzgledu na organizacje towaréw w stosy, nie sprawdzi sie w warunkach, w ktérych istotne jest
odpowiednie zminimalizowanie powierzchni zajmowanej przez maszyne.

System dedykowany aptekom przedstawia chociazby opis WO2011095164 (A1), w ktérym ukfad
wizyjny kontroluje produkty na szufladach zatadowczych. W innym opisie WO2013124115 pokazano
wizyjny uktad kontroli rozmieszczenia asortymentu na pétkach przygotowawczych. Koreanski opis pa-
tentowy KR20090028969 pokazuje modularny ukfad systemu automatyzacyjnego apteki, w ktérym
ukfad transportowy wyposazony jest w sensory rozpoznajace produkt po kodzie kreskowym czy tagu
RFID.

W stanie techniki znane sa réwniez bardziej kompleksowe i zaawansowane urzadzenia przezna-
czone nie tylko do aptek ale tez dla szpitali, gdzie nie tylko istotny jest aspekt zarzadzania asortymentem
ale tez wlasciwego dozowania lekéw.

Opis patentowy CN109549400 (A) ujawnia system dozowania lekéw i metode kontrolng dozowa-
nia. Przedstawia on urzadzenie do dozowania leku zawierajace: cze$¢ do przechowywania leku; czesé
wytadowcza; modut komunikacyjny (transportowy) oraz cze$¢ kontrolna do kontrolowania dziatania cze-
8ci przechowujacej lek i czesci wytadowczej leku, aby umozliwi¢ wytadowanie leku na podstawie infor-
macji otrzymanej z serwera szpitalnego za posrednictwem modutu komunikacyjnego.

System ten przeznaczony jest w gtéwnej mierze do kontroli dyspensowania lekéw w warunkach
szpitalnych, gdzie istotnym jest kontrola jednostkowa (pojedyncza doza medykamentu) a nie zbiorcza
tj. opakowanie czy ewentualnie blister. Uktad zawiera kartridzowy system przechowywania lekéw
i skomplikowane narzedzia dozujace. Kontrola poprawnosci wydawanego leku odbywa sie na etapie
jego wydawania, uzupetnianie asortymentu urzadzenia wymaga zwiekszonej uwagi os6b uzupetniaja-
cych asortyment. W rozwiazaniu wedtug wynalazku udato sie potaczy¢ funkcjonowanie uktadéw trans-
portowego z czescia zatadowcza, przechowujaca i wydajaca za pomoca jednej ruchomej gtowicy reali-
zujacej funkcje kontrolne, co umozliwia petna automatyzacje i kontrole proceséw zatadunku, oraz do-
datkowa kontrole na etapie wydania medykamentu.

Z opisu patentowego US2011024444 znany jest takze uktad, metoda i urzadzenie do przecho-
wywania, pobierania i dostarczania blistréw z dawka jednostkowa. Urzadzenie to zawiera gtowice po-
bierajaca blister z obrotowo osadzonego zasobnika w ksztatcie walca. Wyposazony jest ponadto w sys-
tem rozpoznawania oznaczen identyfikujacych np. kodéw kreskowych czy tagéw RFID.

Bardzo zaawansowany system przechowywania dystrybucji obstugi medykamentéw dedykowany
szpitalom przedstawia opis patentowy W0O2015029018A1, uktad ten wyposazony jest m. in. w ramiona
robota przystosowane do jednoczesnego przemieszczania fiolek i strzykawek z szafek bezpieczenstwa
czy wstrzasarki do fiolek. Funkcje kontrolne realizowane sa przez zaawansowany system kamer wizyj-
nych, ktére stuza do przechwytywania obrazéw fiolki i wydobywania informacji, takich jak numer partii
i data wazno$ci z obrazow.

Z opisu wzoru CN206375266U znane jest urzadzenie posiadajace wsuwana szafke roztadun-
kowa podobna do propozycji wedtug wynalazku. System ten ze wzgledu na swoja specyfike jednakze
dedykowany jest do obstugi systeméw dawkowania lekéw w szpitalach.



PL 240 967 B1 3

W stanie techniki znane sa réwniez rozwiazania modularne systemoéw do automatycznego wyda-
wania artykutéw opartych o ramie robocze. Takie rozwiazanie przedstawia chociazby opis patentowy
WQ02019067174. System wedtug tej propozycji zawiera ramie robocze z gtowicg transportowa z ukta-
dem przyssawek pneumatycznych wspomagajacych przemieszczanie asortymentu z i na pétke szafy
do przechowywania towaréw. Rozwiazanie wedtug wynalazku poprzez wtasciwa konstrukcje potek sza-
fek i wspéipracujacej z potkami gtowic transportowej (zatadowczy—wytadowczej) pozwala na zoptyma-
lizowanie i uproszczenia transportu asortymentu.

Celem tworcédw wynalazku byto przedstawienie propozycji prostego konstrukcyjnie i wydajnego
systemu wspomagajacego prace apteki w zakresie przechowywania i zarzadzania asortymentem
w opakowaniach zbiorczych czy indywidualnych, ktére stanowia istotna czes$¢ z oferowanych przez ap-
teki towardw.

W wiekszoéci znanych rozwiazanh proces zatadunku towaréw do szaf magazynowych wymaga
ingerencji i uwagi operatora, badz to na etapie utozenia towaréw na pétkach szafy magazynowej lub tez
wiasciwego utozenia opakowan w szufladach zatadunkowych. Bardzo waznym elementem prac wyna-
lazczych byto usprawnienie i catkowite zautomatyzowanie procesu zatadunku towardw i ich weryfikacji
na tym etapie. Funkcje kontrolne realizowane na etapie zatadunku szaf magazynowych wptywaja bez-
posrednio na poziom zwiazany z bezpieczenstwem i minimalizuja ryzyka pomytki. Ponadto zastoso-
wany mechanizm transportowy umozliwia wielostopniowa weryfikacje towaru, zaréwno na etapie jego
przyjecia jak i wydania.

W pracach rozwojowych zwrécono szczegdlna uwage, na detale konstrukcyjne podnoszace pa-
rametry uzytkowe urzadzenia. Dzieki wtasciwej konstrukcji potek (zatadunkowych i przechowawczych)
i wspotpracujacej z potka gtowicy udato sie osiagnac istotne oszczednosci w przestrzeni roboczej nie-
zbednej dla urzadzenia. Majac na uwadze to, iz apteki dysponuja ograniczona powierzchnia przecho-
wawcza dla asortymentu, wazna jest kazda optymalizacja w tym zakresie.

Istota wynalazku jest robot apteczny systemu magazynowania i dystrybucji lekéw zawierajacy
osadzone na stelazowej prostokatnej ramie pokrytej zamykana obudowa co najmniej jedna szafe z ukta-
dem podtek z przegrodami do przechowywania lekéw, szuflade zatadunkowa, ukiad akwizycyjny danych
wizyjnych, w szczegdlnosci do pozyskiwania kodéw 2D i 1D, ruchomy manipulator z gtowica transpor-
towa, ukfad zasilania i sterowania z jednostka robocza integrujacy uktady wewnetrzne oraz co najmniej
jedno okno wyladowcze umieszczone w obudowie.

Przy czym szuflada zatadunkowa w postaci stelazowej ramy z uktadem pdtek z przegrodami
umieszczona jest przesuwnie w bocznej $cianie ramy robota. W pozycji zamknietej rama szafy zatadun-
kowej przylega do co najmniej jednej modularnej szafy do przechowywania lekéw w postaci stelazowe;j
ramy z uktadem podtek z przegrodami mocowanej w stelazowej ramie robota.

Oczywistym jest, iz w roznych wariantach realizacji mozliwa jest dowolna konfiguracja dtugo-
$ci ramy robota i odpowiedni dobdér wtasciwej ilosci modutéw szaf do przechowywania lekéw. W celu
zapewnienia optymalnej przestrzeni zajmowanej przez catego robota, co jest bardzo istotne z punku
widzenia punktéw aptecznych dysponujacych ograniczona powierzchnia ekspozycyjna czy przecho-
wawcza, potki szuflady zatadunkowej oraz szafy do przechowywania lekéw pochylone sa pod katem od
15-30°, korzystnie 27°, a przegrody posiadaja na dolnej krawedzi przegrody oporowe, ktére zabezpie-
czaja opakowanie przed zsunieciem sie. Kazdorazowa przegroda poétki, posiada w dnie prowadnice
wspétpracujace i spasowane z tréjzebem gtowicy, ktére wspomagaja proces zatadunku i roztadunku
opakowania z przegrody.

Taka organizacja potek pozwala osiagnac korzysci w postaci zmniejszenia szerokosci catego ro-
bota przy jednoczesnym zwiekszeniu pojemnosci potek.

Pozwala to takze nato, iz opakowania zsuwaja sie z pétek grawitacyjnie dzieki czemu manipulator
chwyta zawsze pudetko, ktdre jest stosunkowo blisko wzgledem manipulatora. Dzieki temu gtowica
transportowa posiada mniejsze gabaryty.

Natomiast uktad akwizycji danych wizyjnych jest trwale osadzony w stelazowej ramie robota po-
nad goérna krawedzig przesuwnej szafy zatadunkowej (w pozycji zamknietej) i sktada sie z ruchomego
w co najmniej jednej ptaszczyZnie skanera wizyjnego oraz ruchomego lustra przesuwnego wspétpracu-
jacego z gtowica ruchomego manipulatora. Z punktu widzenia organizacji przestrzeni zatadunkowe;j
i przechowawczej istotna jest konstrukcja gtowicy ruchomego manipulatora. | tak gtowica ta zawiera:

e potke transportowa z tapami zaciskajacymi, ktére to tapy wykonane sa z przezroczystego ma-
teriatu;
e ukfad luster;
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e uktad sensoréw zapetnienia potki transportowej i pomiarowych;
e uktad roboczy do przesuwania opakowania z ruchomym palcem pozycjonujacym i tréjzebem;
e oraz sktadana rynne wyladowcza umieszczona pod pdtka transportowa.

Korzystnym jest kiedy ruchomy manipulator stanowi napedzany elektrycznie manipulator liniowy
poruszajacy sie w ptaszczyznie X i Y ramy robota, a prowadnice ramienia osi Y osadzone sa w czesci
sufitowej i podtogowej robota.

W wyjatkowo korzystnym wariancie uktad luster gtowicy ruchomego manipulatora zawiera co naj-
mniej dwa lustra rozmieszczone wzdtuz bokéw pod katem 45° wzgledem gornej krawedzi tréjzebu.

Korzystnym jest réwniez kiedy uktad sensoréw zapetnienia potki transportowej stanowia bramki
optyczne umieszczone nad lustrami bocznymi, a uktad sensoréw pomiarowych stanowia enkodery na
silnikach serwonapedu tap zaciskajacych, enkodery na silnikach serwonapedu palca pozycjonujacego
oraz dalmierz laserowy.

Korzystnym jest réwniez kiedy dalmierz laserowy osadzony jest na gtowicy i nachylony pod katem
60° wzgledem dolnej krawedzi gtowicy i posiada regulacje w zakresie +3 stopnie, przy czym promien
lasera jest rownolegty do gornej krawedzi tréjzebu i przegrody unoszac sie 12 mm ponad nimi. Réwno-
legtos¢ promienia lasera do gornej krawedzi tréjzebu jest uzyskana za pomoca lustra odbijajacego
umieszczonego pod laserem.

W optymalnym wariancie uktad sterowania z jednostka robocza integrujacy uktady wewnetrzne
posiada interfejs komunikacyjny umozliwiajacy wspotprace urzadzenia z zewnetrznym oprogramowa-
niem, w szczegolnosci systemami monitorowania stanu, korzystnie w postaci ekranu kontrolera osa-
dzonego w przedniej czesci szafy. Przewiduje sie réwniez mozliwosé kontroli robota z poziomu pulpitu
mobilnego.

Wynalazek w przyktadzie realizacji przedstawiono na rysunku, na ktérym fig. 1 pokazuje rzut ak-
sonometryczny robota aptecznego systemu magazynowania i dystrybucji lekéw z widocznym manipu-
latorem z gtowica manipulatora i wysunieta potkg zatadunkowa; fig. 2 i 3 pokazuja zblizenie manipula-
tora z gtowica; fig. 4 pokazuje uktad akwizycji danych wizyjnych, fig. 5 pokazuje gtowice w zblizeniu,
fig. 6 zblizenie uktadu pdtke w rzucie bocznym z przystajaca gtowica, a fig. 7 widok pétek z przodu
z gtowica.

Robot apteczny systemu magazynowania i dystrybucji lekdw w przyktadzie pokazanym na
fig. 1 posiada osadzone na stelazowej prostokatnej ramie 1 pokrytej zamykana obudowa trzy modularne
szafy do przechowywania lekéw 2 w postaci stelazowych ramy z uktadem pétek 2a z przegrodami 2b
mocowanych w stelazowe| ramie robota 1.

Kazda z szaf 2 moze posiadac wtasng pochylnie wytadowcza 3 wspdtpracujaca z oknem wyta-
dowczym 4 umieszczonym w obudowie. Obudowa czeéci frontowej szafy ze wzgledu na estetyke moze
by¢ wykonana z materiatu przeZzroczystego np. szklanej szyby.

W bocznej $cianie ramy robota umieszczona jest przesuwnie szuflada zatadunkowa 5, ktéra to
szuflada posiada postac stelazowej ramy z uktadem poétek 5a z przegrodami Sb. W pozycji zamknietej
rama szafy zatadunkowej 5 przylega z jednej strony do pierwszego modutu szafy do przechowywania
lekéw 2 i licuje goérna krawedzia z uktadem akwizycji danych wizyjnych 6, ktory jest trwale osadzony
w stelazowej ramie robota 1.

Pétki szuflady zatadunkowej 5a oraz szafy do przechowywania lekéw 2a pochylone sa pod katem
27° i posiadaja przegrody oporowe 22. Dna przegrdd 2b i Sb pétek 2a i 5a posiadaja prowadnice spa-
sowane z tréjzebem 19 gtowicy 11.

Oczywistym jest, iz w roznych wariantach realizacji mozliwa jest dowolna konfiguracja dtugosci
ramy robota i odpowiedni dobdr wtasciwej ilosci modutéw szaf do przechowywania lekéw 2.

Dobér rozmiaréw szafy i ilosciowy modutéw przechowawczych 2 zalezny bedzie od mozliwosci
wygospodarowanej przestrzeni uzytkownika.

Uktad akwizycji danych wizyjnych 6, przeznaczony w szczegdlnosci do pozyskiwania kodéw 2D
i 1D sktada sie z ruchomego skanera wizyjnego 7 oraz lustra przesuwnego 8 wspotpracujacego z trdj-
zebem 19 gtowicy 11 tj. podnoszonego w osi X przez tréjzab 19 gtowicy 11 po dojechaniu gtowicy do
uktadu akwizycji 6, a po zakonczeniu pomiaru opuszczanego. W przyktadzie realizacji ruch skanera
7 odbywa sie w jednej ptaszczyznie tj. wzdtuz opakowania ustabilizowanego w gtowicy 11. Ruch po-
przeczny moze zapewnic ruch w ptaszczyznie X ruchomego manipulatora M.

W czesdci podtogowej i sufitowej robota osadzone sa prowadnice ramienia zapewniajacego tor
jezdny w osi X 9 ruchomego — napedzanego elektrycznie — manipulatora liniowego M poruszajacego
sie w ptaszczyZnie X i Y ramy robota, gdzie ruch w ptaszczyZznie Y obywa sie z wykorzystaniem ramienia
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10 manipulatora M. Oczywistym jest, iz przy wszelkich modyfikacjach wariantowych dotyczacych mo-
dutéw szaf do przechowywania lekéw koniecznym bedzie uwzglednienie przedtuzenia ramienia osi
X 9 manipulatora M. Zrédto zasilania manipulatora M i robota nie zostato pokazane na rysunku, opty-
malnie moze sie ono znajdowaé¢ w bocznej czesci szafy robota — naprzeciw szafy zatadunkowe;.

Z punktu widzenia organizacji przestrzeni zatadunkowej i przechowawczej istotna jest konstrukcja
gtowicy 11 ruchomego manipulatora M. | tak gtowica 11 zawiera pétke transportowa 13 z tapami zaci-
skajacymi 12, ktore to tapy 12 wykonane sa z przezroczystego materiatu. Materiat przeZzroczysty np.
szkto czy tworzywo sztuczne ma na celu umozliwienie pracy skanera wizyjnego 7. Ukfad luster glowicy
14 pozwala na odczyt danych z trzech ptaszczyzn opakowania i w przyktadzie skitada sie z trzech luster
14 rozmieszczonych wzdtuz bokdw potki pod katem 45° (wariantowo dopuszcza sie tu konfiguracje
w zakresie 30-60°) wzgledem gornej krawedzi tréjzebu 19. Uktad sensoréw zapetnienia potki transpor-
towej 13 stanowig bramki optyczne 15. W przyktadzie realizacji uktad sensoréw pomiarowych stanowia
enkodery 16 na silnikach serwonapedu tap zaciskajacych 12, palca pozycjonujacego 18 oraz dalmierz
laserowy 17 osadzony na gtowicy i nachylony pod katem 60° wzgledem dolnej krawedzi gtowicy. Dal-
mierz 17 posiada regulacje w zakresie 3 stopnie, przy czym promien lasera jest réwnolegty do gorne;j
krawedzi tréjzebu 19 i przegrody pétki. W przyktadzie realizacji regulacja promienia lasera jest realizo-
wana poprzez zmiane kata lustra odbiciowego 17.1 umieszczonego pod laserem.

Gtowica posiada takze uktad roboczy do przesuwania opakowania z ruchomym palcem pozycjo-
nujacym 18 i tréjzebem 19 oraz sktadang rynne wytadowczg 20 umieszczong pod poétka transpor-
towa 13.

W réznych wariantach realizacji uktad sterowania z jednostka robocza integrujacy ukfady we-
wnetrzne moze posiadaé rozne interfejsy komunikacyjny np. wi-fi, LAN umozliwiajace wspotprace urza-
dzenia z zewnetrznym oprogramowaniem, w szczegdlnosci systemami monitorowania stanu. Moze byé
to oddzielna instalacja jednostki roboczej ale takZze jak pokazano na fig. 1, gdzie jednostka robocza jest
zintegrowana i kontrolowana w postaci ekranu dotykowego 21 kontrolera osadzonego w przedniej cze-
$ci obudowy robota. MozZliwe jest takze umieszczenie ekranu dotykowego 21 na innej czesci obudowy
robota lub na Scianie pomieszczenia, w ktérym robot pracuje. Przewiduje sie réwniez kontrole urzadza-
nia za pomoca pulpitu mobilnego — np. z poziomu ekranu smartfona czy tabletu.

Konstrukcja urzadzenia pozwala osiagna¢ niewatpliwe korzysci funkcjonalne i procesowe zwia-
zane z cyklem obstugi asortymentu. Zapakowanie opakowan do szafy zatadunkowej nie wymaga spe-
cjalnej uwagi operatora. Preferowane jest aby kod kreskowy znajdowat sie z boku lub géry opakowania.
Po zapakowaniu szafy zatadunkowej 5 uruchamiany jest proces segregacji. Manipulator M umieszcza
gtowice 17 koto przegrody 5b konkretnej pdtki 5a. Dalmierz laserowy 17 gtowicy 11 sprawdza czy prze-
groda 5b szuflady szafy zatadunkowej jest zapetniona. W przypadku zapetnienia mierzy jego wysokosc.
Nastepnie opakowanie jest pobierane z przegrody. Manipulator M ustawia gtowice 11 ponizej dolnej
powierzchni przegrody Sb po to, aby gérna krawedz tréjzeba 19 wysuwajaca sie z gtowica 11 nie zaha-
czyta o opakowanie. Nastepnie wysuwa sie tréjzab 19 gtowicy 11 spasowany z prowadnica 23 w dnie
przegrody i umozliwia podniesienie przedniej krawedzi opakowania leku. Podniesienie opakowania re-
alizowane jest przez ruch gtowicy 11 w osi Y manipulatora M, tak aby krawedz pudetka znajdowata sie
powyzej krawedzi oporowe] przegrody 22, ktéra zabezpiecza opakowanie przed zsunieciem sie. Na-
stepnie opakowanie zsuwa sie z przegrody Sb pomiedzy przezroczyste tapy Sciskajace 12, ktérych roz-
staw jest juz dopasowany do szerokosci przegrody co moze odby¢ sie juz podczas ustalenia zajetosci
przegrody.

Wijazd opakowania na gtowice 11 wykrywaja bramki optyczne 15, a dalmierz laserowy 17 mierzy
wymiary opakowania podczas zsuwania sie na gtowice 11. Nastepnie opakowanie jest pozycjonowane
na gtowicy 11 przez palec pozycjonujacy 18 przesuwajacy sie po trojzebie 19 i w przypadku niejedno-
znacznego wyniku pomiaru dalmierzem laserowym 17 odczytywana jest dtugo$¢ opakowana za po-
moca enkodera 16 silnika serwonapedu palca pozycjonujacego 18. Po czym fapy Sciskajace 12 zsuwajg
sie w celu stabilizacji opakowania i pomiaru szerokosci (za pomoca enkodera 16 silnika serwonapedu
tap Sciskajacych 12). Wszelkie pomiary dokonywane sa w bezposredniej bliskosci przegrody, z ktérej
opakowanie zostato pobrane.

Nastepnie manipulator z gtowicg 11 podjezdza pod uktad akwizycji danych wizyjnych 6. Ruchomy
skaner 7 umozliwia odczyt koddw kresowych, QR czy DataMatrix. Ruch skanera 7 w jednej ptaszczyznie
pozwala na odczyt informacji z trzech bokéw opakowania, mozliwe jest dodatkowo zapewnienie ruchu
poziomego manipulatora M, co pozwoli na zeskanowanie informacji z dalszych dwéch bokéw opakowa-
nia. Skanowanie kodéw mozliwe jest dzieki systemowi luster rozmieszczonych na gtowicy 14 oraz lustra
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przesuwnego 8 wspdtpracujacego z gtowica ruchomego manipulatora (np. za posrednictwem troj-
zeba 19).

Zeskanowany kod trafia do bazy danych w celu weryfikacji poprawnosci kodu, pozyskania infor-
macji o produkcie i dalszego przetworzenia.

Nastepnie system sterujacy umieszcza opakowanie we wtasciwej przegrodzie 2b na podtce 2a
szafy magazynowej — do przechowywania lekéw 2. Gtowica 11 podjezdza powyzej krawedzi oporowej
przegrody 22, rozsuwane sg tapy $ciskajace 12, po czym za pomoca trojzeba 19 i palca pozycjonuja-
cego 18 opakowanie jest umieszczane w przegrodzie 2b na pdtce 2a albo w koszu odrzutowym.

Analogicznie wyglada system wydania leku, kiedy po pobraniu z przegrody 2b poétki 2a szafy
przechowawczej 2 gtowica 11 za pomoca manipulatora M dostarcza opakowanie do pochylni wytadow-
czej 3 i nastepnie za posrednictwem sktadanej rynny 20 do okna wytadowczego 4, ktére osadzone jest
na szklanej $cianie obudowy robota.

System wedtug wynalazku cechuje sie wysoka wydajnoscia oraz pozwala na skrocenie do mini-
mum czasu jaki operator spedza przy urzadzeniu, nadto pozwala réwniez na skrécenie czasu wydania
leku. Kompaktowe wymiary gtowicy transportowej z wykorzystaniem skosnych potek pozwolity na osia-
gniecie nieduzych gabarytéw robota co daje bardzo dobry stosunek tadownosci robota do zajmowanej
przestrzeni apteki. W przypadku recznego rozktadania pudetek przez farmaceute czas potrzebny na
roztozenie 75 lekdw wynosi ok. 45 minut. W podstawowej konfiguracji robot wedtug wynalazku pozwala
farmaceucie skroci¢ ten czas powyzej 90%. Ze wzgledu na zastosowanie systemu akwizycji i katalogo-
wania danych pozwala np. na szybkie wycofanie z obrotu serii lekéw wskazanych przez wtasciwe or-
gany nadzorujace dystrybucje lekéw.

Robot wyposazony jest w wewnetrzny system akwizycji i katalogowania danych na etapie za-
réwno zatadunku jak i wytadunku lekéw z robota co jest rozwiazaniem unikalnym w skali swiata. Po-
zwala to na weryfikacje kodéw 2D DataMatrix przed wydaniem leku farmaceucie i potwierdzenie po-
prawnosci wydawanego leku oraz jego legalno$ci po przeprowadzeniu analizy indywidualnego numeru
opakowania zawartego w kodzie DataMatrix i poréwnaniu z danymi zewnetrznej bazy Krajowej Organi-
zacji Weryfikacji Autentycznosci Lekow (KOWAL).

Zastrzezenia patentowe

1. Robot apteczny systemu magazynowania i dystrybucji lekéw zawierajacy osadzone na stela-
zowej prostokatnej ramie pokrytej zamykana obudowa co najmniej jedna szafe z uktadem pé-
tek z przegrodami do przechowywania lekéw, szuflade zatadunkowa, ukfad akwizycyjny da-
nych wizyjnych, w szczegdélnosci do pozyskiwania kodéw DataMatrix i kreskowych, ruchomy
manipulator z gtowica transportowa, uktad zasilania i sterowania z jednostka robocza integru-
jacy uktady wewnetrzne oraz co najmniej jedno okno wytadowcze umieszczone w obudowie,
znamienny tym, ze szuflada zatadunkowa (5) w postaci stelazowej ramy z uktadem pédtek
(5a) z przegrodami (5b) umieszczona jest przesuwnie w bocznej Scianie ramy robota (1),
a w pozycji zamknietej rama szafy zatadunkowej (5) przylega do co najmniej jednej modular-
nej szafy do przechowywania lekéw (2) w postaci stelazowej ramy z uktadem poétek (2a)
z przegrodami (2b) mocowanej w stelazowej ramie robota (1), przy czym péiki (5a), (2a) szu-
flady zatadunkowej (5) oraz szafy do przechowywania lekéw (2) pochylone sg pod katem od
15-30°, korzystnie 27°, a przegrody potek (Sb), (2b) posiadaja przegrody oporowe (22),
a takze w dnie prowadnice (23) wspotpracujace i spasowane z tréjzebem (19) glowicy (11),
natomiast uktad akwizycji danych wizyjnych (6) jest trwale osadzony w stelazowej ramie ro-
bota (1) ponad gorna krawedzia przesuwnej szafy zatadunkowej (5) i sktada sie z ruchomego,
W co najmniej jednej ptaszczyznie skanera wizyjnego (7) i ruchomego lustra przesuwnego (8)
wspétpracujacego z gtowica (11) ruchomego manipulatora (M), przy czym gtowica (11) rucho-
mego manipulatora (M) zawiera pétke transportowa (13) z tapami zaciskajacymi (12), ktére to
tapy (12) wykonane sa z przezroczystego materiatu, uktad luster (14) wspomagajacych akwi-
zycje danych wizyjnych i pomiaréw laserowych, uktad sensoréw zapetnienia potki transporto-
wej i pomiarowych oraz ukfad przesuwania opakowania z ruchomym palcem pozycjonujacym
(18) i tréjzebem (19).
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. Robot apteczny wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze ruchomy manipulator (M) stanowi na-
pedzany elektrycznie manipulator liniowy poruszajacy sie w ptaszczyznie X i Y ramy robota,
ktérego prowadnice ramienia osi Y (9) osadzone sa w czesci sufitowej i podtogowej robota.

. Robot apteczny wedtug zastrz. 1 albo 2, znamienny tym, ze ukfad luster gtowicy (11) rucho-
mego manipulatora (M) zawiera co najmniej dwa lustra (14) rozmieszczone wzdtuz bokéw
potki transportowej (14) pod katem 45° wzgledem gornej krawedzi tréjzebu (19), a uktad sen-
soréw zapetnienia potki transportowej stanowig bramki optyczne (15) umieszczone nad lu-
strami (14), a sensoréw pomiarowych stanowig enkodery (16) na silnikach serwonapedu tap
zaciskajacych (12), serwonapedu palca pozycjonujacego (1) oraz dalmierz laserowy (17).

. Robot apteczny wedtug zastrz. 3, znamienny tym, ze dalmierz laserowy (17) osadzony jest
na gtowicy (11) i nachylony pod katem 60° wzgledem dolnej krawedzi gtowicy (11) i posiada
regulacje w zakresie 3 stopnie, przy czym promien lasera jest rownolegty do gérnej krawedzi
tréjzebu (19) i przegrody (2b, 5b) unoszac sie 12 mm nad nimi.

. Robot apteczny wedtug zastrz. 1, 2, 3 albo 4, znamienny tym, Ze ukfad sterowania z jed-
nostka robocza integrujacy uktady wewnetrzne posiada interfejs komunikacyjny umozliwiajacy
wspétprace urzadzenia z zewnetrznym oprogramowaniem, w szczegolnosci systemami moni-
torowania stanu, korzystnie w postaci ekranu kontrolera (21) osadzonego w przedniej czesci
obudowy.

Rysunki
6
21— F
e J }
\ AT i
é e gy i
' ,;_ﬁ:%ﬁi pa AR ||
£~ { oot f ‘
i I -3
5 — 1 S M P /f
T ‘ ; .
. poed Ww‘ - } /V I
Sa ﬁ o an \"_ '5"“ Ie 2 1 ] %i ; 2b
N \ i { S Jos il
) y i o PR /%23
H ke i
SR ,/ 5
‘ E o e ii
o o (TSt WA S e EEN T A —;f;
L. I 55,@
. T | !
. ( L e
§ 1 - -—*"t"“ e he R

fig.1



PL 240 967 B1

'wagm.ﬁsﬁﬁﬁﬁ.ﬁg&&

S su:ail..ﬂht..i-tntrl..l!-nln(

- A




PL 240 967 B1

fig.3



10

PL 240 967 B1

~
Dt
——




11

PL 240 967 B1




PL 240 967 B1

12




