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OZET

VIYALLERE YONELIK TASIMA EKiPMANI VE ILACLARIN HAZIRLANMASINA YONELIK
BUNU IHTIVA EDEN SISTEM

Asagidakileri ihtiva eden viyallerin {100) tasinmasina yénelik ekipmandir: tasinan
viyallerin en az hir par¢asimn bulundugu bir taban ve viyallere ydnelik ek destekleme
araglarim ihtiva eden, enine destekleme araglarinm biiyiik 6lclide enine bir diizlemde
viyallerin boyunlarina bir kuvvet uyguladigi viyallere yonelik enine destekleme araglari;
bu ek destekleme araclari, enine destekleme araglarimin birinci kuvveti uyguladig

diizleme gore bliyiik dl¢iide egimli olan bir diizlemde ikinci bir kuvvet uygular.
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ISTEMLER

1.

Asagidakileri ihtiva eden viyallerin tasinmasina yémnelik ekipman olup:

- tasinan viyallerin en az bir béltimiiniin bulundugu bir taban; ve
- viyallerin enine desteklenmesine yinelik enine destekleme araclar;

burada enine destekleme araclari, biyiik 6Olglide enine diizlemde viyallerin

boyunlarina bir kuvvet uygular,

- viyallere yénelik ek destekleme araclari;

bu ek destekleme araglari, enine destekleme araclarinin birinci kuvveti uyguladigi
dizleme gére biyiik élciide dik olan bir dizlemde ikinci bir kuvvet uygular, séz
konusu ek destekleme araclari, enine destekleme araclar1 tarafindan uygulanan
kuvvete karsilik gelen diizleme gére biiyiik él¢iide dik bir diizlemde viyallere ikinci
kuvveti uygular, ek destekleme araclan tarafindan uygulanan ikinci kuvvet, biiyik
dlgiide viyallerin baslhiklarina uygulanir,

ayirt edici dzelligi, ekipmanin ayrica asagidakileri ihtiva etmesidir:

- presleme ile birlikte destekleme araclarinin bir viyali serbest birakmasini

saglayan bir ekstraksiyon elemans;

s6z konusu ek destekleme araclar, bir birinci pivot kolunu ve bir ikinci pivot kolunu
ihtiva eder, her bir kol, séz konusu pivot kolunun, viyallere yénelik destegin
arttirllmasina ydnelik enine destekleme araglarimin kuvvet uyguladign diizleme
blyiik élgiide dik bir diizlemde ilgili ekstremiteler vasitasiyla ikinci kuvveti
uygulayacagl sekilde hareket edebilir, ve s6z konusu birinci pivot kolu ve s6z konusu
ikinci pivot kolu, viyalin bashginin en tst kismina ilgili ekstremiteler vasitasiyla

ikinci kuvveti uygulamak iizere konfigiire edilir.

istem 1'e gore ekipman olup, ayirt edici ézelligi enine destekleme araglarinin

esnek bir eleman ihtiva etmesidir.
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istem 1 ve 2'den herhangi birine gére ekipman olup, ayirt edici ézelligi pivot
kollarimin uglarindan birinde sirasiyla yaylar tarafindan uygulanan bir kuvvete tabi

tutulmasidir.

Onceki istemlerden herhangi birine gére ekipman olup, ayirt edici 6zelligi merkezi
kisimlarinda bir viyalin bashginin en az bir pargasina erismeyi saglayan bir agiklik

ihtiva etmesidir.

istem 4’e gore ekipman olup, ayirt edici ézelligi stz konusu acikhifin viyal
iceriklerini enjekte etmek ve/veya ekstrakte etmek amaciyla siringa ignelerinin

gecmesini saglamak iizere tasarlanan bir oluk olmasidir.

Onceki istemlerden herhangi birine gére ekipman olup, ayirt edici 6zelligi
ekstraksiyon elemamnin, viyallerin ekipmandan c¢ikarilabilecegi sekilde, enine
destekleme araclarina baski yapmak ve bunlann viyallere kuvvet uygulamayi

kesmesini saglamak iizere diizenlenmis olmasidir.

ilaglarin hazirlanmasina yénelik sistem olup, ayirt edici ézelligi bir robotik kolu ve

istem 1 ila 6'dan herhangi birine gére ekipmani ihtiva etmesidir.
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Tarifname

VIYALLERE YONELIK TASIMA EKiPMANI VE ILACLARIN HAZIRLANMASINA YONELIK
BUNU IHTIVA EDEN SISTEM

Bu bulus, tercihen &zellikle farkli boyutlarda viyallerin tutulmasina yénelik avantajli olan

rohotik kollara baglantiya yonelik ekipman ile ilgilidir.

Ozellikle bu bulus, ekipmanin ayarlanmasina yonelik herhangi bir prosediire gerek
olmaksizin, farkli boyutlarda viyalleri tutahilen, viyallerin tutulmasina yénelik ekipman ile

ilgilidir.

Bu ekipman tiiriniin kullanilmas: 6&zellikle, robotik kollar ihtiva eden ilaglarin
islenmesine yonelik otomatik sistemlerde avantajhdir. Onceki teknikte ilaglarin
islenmesine ydnelik otomatik cihazlarin bazilarn, viyallere zarar verebilen kuvvetin
uygulanmamasini saglamak iizere, viyallerin boyutunu tespit etmek iizere kompleks
sistemler ve karmasik yazilim rutinleri gerektirir. Aslinda bu tir sistemlerin baz

tireticileri, tutulacak olan viyal boyutuna bagli olarak farkh robotik kollart dahil eder.

Viyaller, bir gévde, bir boyun ve bir kapak ihtiva eden konteynerlerdir, kapak o6zellikle

maddelerin ekstrakte edildigi veya enjekte edildigi bir elastomer materyali ihtiva eder.

Ornegin medikal uygulamalarda kullanilan klasik bir viyal tiir(i, elastomer materyalinin
bulundugu ara alaninda bir delige sahip bir metal baslik ihtiva eder. Ilaveten viyaller bu
basligin altinda, baslikta daha kiigiik bir ¢apa sahip bir boyun ve boeyundan daha biiyiik bir

¢apa sahip bir viyal goévdesi ihtiva eder. Genel olarak viyaller camdan yapilir.

Onceki teknikteki ekipmanin robotik kollar vasitasiyla viyallerin tutulmasina yonelik
cesitli parcalar1 mevcuttur ve bu ekipmanlar arasinda, US2008/199353 patenti ile
aciklananlardan bahsedilmelidir. Bu ekipman, viyalleri gdvdelerinden desteklemek tGizere

motorize araglar ihtiva eden metal diller ihtiva eder.

Ekipmamin bu diizenlemesi, ekipmana yonelik bir kompleks program hazirlamanin
ve/veya bunlar diller tarafindan desteklenmeden énce viyallerin her birinin boyutunu

tespit etmek iizere ek ara¢ gerece sahip olmanmin gerekmesi problemine sahiptir. Tiim
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gerekli dnlemlerin alinmasi durumunda dahi, bunlan gdvdelerinden destekleyen diller
tarafindan tutulduklarinda viyallerin kirilmasi olasidir. ilaveten viyaller, govdelerinden
desteklendiginde, viyaller bu ekipman yoluyla desteklenirken, driinleri tanimlayan

barkodlar kapsayabilir, bu durum barkodlarin okunmasini énler.

Buna ek olarak, US2010/268167 patent dokiimani, akabinde acilmaya ve kapanmaya
yonelik esnek araclar ile donatilan bir taban yoluyla desteklenen viyallerin boyun kisminin
tek bir boyuta sahip olmasi saglanarak, viyallerin bashiklarinda ve boyunlarinda bulunan

bir adaptori ihtiva eden, viyallerin tutulmasina yonelik ekipmam agiklar.

Bu cihaz, ilk olarak adaptére sahip olmak gerektiginden, kullanimdan dnce viyalleri
hazirlamak lizere daha fazla calisma gerektirmesi dezavantajina sahiptir, héylece akabinde
taban bu adaptériin {izerinde konumlandirilabilir. [laveten bu adaptér, viyallerin basliklart
ve boyunlarn lzerinde kenumlandiginda, klasik siringalarin siviyl viyallerden ekstrakte
etmek veya enjekte etmek iizere kullanilmalarint énler, bu durum otomatik bir ortamda

kullanilmalarinm zorlastirir.

Ek olarak viyalleri boyunlarindan desteklemek iizere bu yapinin ¢éziimleri, bilindigi iizere
bir sallama hareketine yol acar, diger bir deyisle, bir viyal boynundan desteklendiginde,
bu, viyalin ekipmana gore dik bir pozisyonda yerlestirilmesini saglamaz. Bu nedenle
ekipman, dénmeye ek olarak otomatik araglar {(6rnegin bir video kamera gibi) yoluyla
okunacak olan viyal lizerindeki etiketi déndiirdiigiinde, okuma hatalarina neden olabilen,
sistem tarafindan okunan goriintliyli bozan viyallerin godvdesinin bir translasyonel
hareketi mevcuttur. Sonug olarak énceki teknikteki sistemler, bu biikiilmeleri dogrulamak
amaciyla kompleks goriintii isleme sistemlerine sahiptir ve bunlar hizi azaltir ve daha

biiyiik bilgisayar maliyeti gerektirir.

Sonug olarak, robotik kel dondiGgiinde viyallerin istemsizce egilme veya translasyonel
hareketlerinin &nlenmesi istenebilir. Bu tarifnamede, bu istemsiz hareketler egme

hareketlerine refere eder.

ilgili JP 2010 246713 A belgesi, istem 1’in giris kismina gore viyallerin tutulmasina yonelik
bir ekipmam agiklar. Bu belgenin ekipmani, bir radyo-farmasdtik iretim aparatina

kolaylikla baglanabilir.
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Bu belgede agiklanan ekipman, tutulan viyallerin en azmdan hir kisminm bulundugu bir
taban, viyallerin enine yonde desteklenmesine yonelik araclar ve viyallere yonelik ek
destekleme aracglarim ihtiva eder. Bu ekipmamn sundugu problemlerden biri, olduk¢a

bliyiik olmasidir.

Onceki teknige gore cihazlar tarafindan sunulan problemlerin istesinden gelmek
amaciyla, bu bulus, tercihen bir siringanin girmesine yénelik esnek bir elemanin
bulundugu bashgin en azindan pargalarini veya viyallerin bashklarini tikamayan bir
robotik kol vasitasiyla viyallerin tutulmasina yénelik ekipmam aciklar. ilaveten bu bulus
ile ac¢iklanan cihaz, &rnegin robotik kol bunlar1 boylamsal eksenleri etrafinda

dondirdiigiinde viyallerin egme hareketini énler.

Mevcut bulus, istem 1’e gére viyallerin tutulmasina yénelik bir ekipman ihtiva eder. Tercih

edilen diizenlemeler alt istemlerin konusudur.

Destekleme kuvveti, 6rnegin etiketlerinin okunabilmesi amaciyla, viyallerin déndirilmesi
gerektifinde meydana gelen “egme hareketleri” olarak bilinen hareketlerden ka¢inilarak
viyallere ydnelik destegi arttirir. Bu araclar tarafindan viyallere uygulanan kuvvet, enine
destekleme araglari tarafindan uygulanan kuvvete karsihik gelen dizleme gére bilyiik
dlgiide dik bir diizlemde bulunur, béylece biiyiik dlciide enine bir bilesen ihtiva eden bir

kuvvet ve biiylik dlclide boylamsal bir bilesen ihtiva eden bir kuvvet bulunur.

Ek destekleme arag¢lan tarafindan uygulanan destekleme kuvveti, bliyik ol¢lide viyalin
bashigma uygulamir, bdylece govde iizerinde &rnegin etiketlerin  okunmasim

engelleyebilecek eleman bulunmaz.

Bu bulusun 9zel bir diizenlemesinde, enine destekleme araglari esnek bir eleman ihtiva

eder.

Viyal iceriklerinin, sivilar1 viyallerden ekstrakte etmek amaciyla viyallerin parcalarim
delen ignelere sahip klasik siringa tipi yardinuyla uzaklastirilabilmesi amaciyla, ekipman
viyallerin basliklarinin en azindan bir kismina erisim saglayan merkezi pozisyonda bir

aciklik ihtiva eder.
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Ozellikle bulusa gére ekipman, enine destekleme araglarina baski yapan ve bunlarn,
viyallerin ekipmandan ¢ikarilabilecegi sekilde viyallere kuvvet uygulamayr kesmesini

saglayan bir ekstraksiyon elemanini ihtiva eder.

Buna ek olarak bu bulus, bir robotik kolun ve yukarida bahsedilen karakteristiklere sahip

ekipmanin saglandigy, ilaglarin hazirlanmasina yénelik bir sistemi a¢iklar.

Daha iyi anlasimasina ydnelik, bu bulusun ilgili oldugu ekipmanin bir diizenlemesinin

cizimleri, stnirlayici degil, aciklayici bir drnek yoluyla eklenir.

Sekil 1, enine destekleme araglarimin gésterildigi dnceki teknige ait viyallere yonelik
ekipman iizerinden bir enine kesiti gdsterir.

Sekil 2, bir viyal Gzerinden boylamsal bir kesiti gbsterir.

Sekil 3, bir birinci viyali destekleyen bu bulusa gore viyallere yonelik ekipman lizerinden
boylamsal bir kesiti gdsterir.

Sekil 4, ikinci bir viyali destekleyen Sekil 3'teki viyallere yénelik ekipman tlizerinden
boylamsal bir kesiti gsterir.

Sekil 5, bir viyali destekleyen bu bulusa gore ekipmanin bir diizenlemesinin perspektif bir
gérunimunu gosterir.

Sekil 6, gdvdesinin ¢ikarildig1 ve viyaller lizerinde etki eden kuvvetlerin gésterildigi Sekil

5'teki cihazin perspektif bir gdriinlimiind gosterir.

Sekil 1, viyallere yoénelik ekipman iizerinden bir enine Kesiti gosterir. Bu kesitte
ekipmanin, ekipmanin tabamna (13) gére hareket edebilen bir destekleme elemani (10)

yoluyla viyalleri (100) destekledigi gérilecektir.

Bu 6zel diizenlemede, destekleme elemani (10) bir birinci yay1 (11) ve bir ikinci yay1 (12)
ihtiva eden esnek araclar tarafindan uygulanan kuvvetler sayesinde hareket edebilir. Bu
bulusun kapsaminin, bu kuvvetlerin érnegin servomotorlar gibi esnek olmayan diger

araglar tarafindan uygulanabilmesini ihtiva ettiginin gosterilmesi onemlidir.

Bu diizenlemede, viyalleri destekleme ve cihazdan ¢ikarmak i¢in basit bir sistem bulunur,
eleman (10) en azindan viyal (100) parcalarimin kenumlandirilmasinm saglayan bilyiik
dlclide eliptik bir sekle sahip bir acikhiga (15) sahiptir. Bir viyali destekleme lzere,

geometrik merkezine dogru bir yénde elemana (10} bir kuvvet uygular, viyal (100} bu
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acikhiktan (15) geger ve elemana {10) uygulanan kuvvet kesilir. Elemana (10) uygulanacak
kuvvet kesildiginde, birinci yay (11) ve ikinci yay (12), viyale enine destekleme kuvveti
uygulayacagi sekilde bir list noktasina (14) dogru acikhigin (15) elemanda {10) bulundugu

zit bir yénde bir kuvvet uygular.

Bu destek, glivenli bir destektir ve viyallere yonelik destek olmamasi nedeniyle kazalarin
meydana gelmesini &nler. Ilaveten, viyallerin bashklarinda herhangi bir degisiklik
yapilmasima gerek yoktur; bu, daha sonra, siringalar gibi klasik enjeksiyon ve ekstraksiyon

araglar tarafindan kullanilabilecekleri anlamina gelir.

Daha onceden agiklanan enine destekleme araglar ile birlikte, viyallerin yalmzca
desteklenmesini degil, ayrica hizalanmasim da saglayan ek destekleme araclar asagida

aciklanacaktir.

Sekil 2, bu bulusa gére ekipmanda kullanilabilen bir viyalin bir diizenlemesini gdsterir.

Sekil 2°deki viyal, bir kapaga (101), bir boyna (102} ve bir gévdeye {103) sahiptir. Buna ek
olarak, klasik viyaller normalde bir barkod ihtiva eden govdeleri (103) iizerinde bir
tanimlama etiketine sahiptir. Sonug¢ olarak bu bulusa gore ekipman, viyalleri
boyunlarindan {102} desteklediginden ve 6rnegin robotik kollar gibi ekipmanin harici
bilegenleri, ckunabilmeleri icinde etiketlere miidahale etmeden viyalleri desteklediginden

dnemli bir avantaja sahiptir.

Sekiller 3 ve 4, bu bulusa gére ekipmani gésterir. Bu ekipmanda, Sekil 1'de aciklanan enine
destekleme araclarina ek olarak, viyallerin, ekipmana gore bilyuk ol¢iide dik bir
pozisyonda desteklenecegi sekilde enine yénden farkh bir yénde bir kuvvet saglayan ek

destekleme araclari eklenir.

Bir birinci yay1 (24) ve viyalin (100} boynu (102) {izerine enine hir kuvvet uygulayan bir
ikinci yayt (25) ihtiva eden bir enine destekleme elemanina sahip olmasmin yam sira,
ekipman bir birinci pivet kolunu (26) ve bir ikinci pivot kolunu (27] ihtiva eden bhir ek

destekleme elemamim ihtiva eder,

Bu 6zel diizenlemede, pivot kollar (26, 17), uglarindan birinde sirasiyla yaylar (22, 23)

tarafindan uygulanan bir kuvvete tabi tutulur. Bu sekilde pivet kollar (26, 17), enine
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destekleme araclarinin kuvvet uyguladig: diizleme biiyiik élgiide dik bir diizlemde diger
ekstremiteleri vasitasiyla bir kuvvet uygular, diger bir deyisle viyallerin biiyiik dlciide

boylamsal yéniinde bir kuvvet uygular.

Bir viyalin (101) kapag lizerinde pivot kollarinin ikinci ekstremitesi tarafindan uygulanan
bliyiik 6l¢iide boylamsal olan bu kuvvet, viyali hizada tutma fonksiyonunu, yani viyali
(100) ekipmana gére biiyiik él¢iide dik bir pozisyonda tutma fonksiyonunu karsilar. Viyal
kapag biuyiik o6l¢tde boylamsal bir kuvvet kapaga uygulandiginda, ekipmanin bir
parcasina {21) dayanan boyundan (102) ¢ikan ¢ikintilara sahip cldugundan bu hizalama
elde edilir.

Buna ek olarak, bu bulusun ilgili oldugu ekipman, viyal kapagin kesiti ile értiisen bir oluga
(200) sahiptir. Bu oluk, siviy1 viyalden/viyale (100) ekstrakte edebilmek veya enjekte
edebilmek icin ek ara¢lara yonelik ihtiyaci 6nlemek amaciyla tasarlandiindan cihaz i¢inde
hatir1 sayilir bir éneme sahiptir. Olugun (200) diizenlemesi yoluyla, robotik kollar veya
benzeri gibi otomatik bilesenleri ihtiva eden sistemlerde viyallerin Kkullanimini
kolaylastiran klasik sirmngalar kullanmak miimkindiir. Ayrica bu diizenleme, sistemin
bilegenlerinin ¢ikarilmasina ve/veya modifiye edilmesine gerek olmadan manuel

operasyonlara yonelik ekipmanlarin kullanimini miimkiin kilar.

Sekil 3, Sekil 4’tekinden daha biiyiik boyutlu bir viyal lizerinde bu bulusun kullanimini
gosterir. Bu sekil, araglarin, boyutlarina bakilmaksizin viyalleri hizada tutmasini ve
desteklemesini saglayarak, ek destekleme araglarinin viyal boyutuna bakilmaksizin nasil

benzer bir kuvvet uyguladigini gosterir.

Sekil 5, bu bulusa gore ekipmanin bir diizenlemesinin perspektif gdriiniimiinii gdsterir. Bu
sekilde, enine destekleme araclarinin, nasil viyali (100) serbest birakmak i¢in basilan bir
aktiatér {20} ihtiva ettigi gorilebilir. Ayrica bu sekilde, yukarida agiklanan eoluk (200)
daha detayl olarak gériilebilir ve bu spesifik olarak viyal igeriklerini enjekte etmek
ve/veya ekstrakte etmek amaciyla siringa igneleri gibi bilegsenlerin ge¢mesini saglamak
amaciyla tasarlanan bir oluktur. Viyalin delinmesini saglamaya ek olarak, viyal iizerindeki
kauguk enjeksiyon noktasimin kapsamli bir alamimin goriilmesini saglar, boéylece 6rnegin
plastik kapagin bir viyalden uzaklastirihp uzaklastimlmadiginin kontrolii gibi cesitli

kontrolleri veya eylemleri saglar.
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Sekil 6, ekipmanin dahili bilesenlerinin goriilebilecegi sekilde, gévde clmadan $Sekil 5'in

perspektif gériniimini gosterir.

Bu sekilde, biiyiik élciide enine bir dizlemde bulunan yaylar {25) tarafindan uygulanan

enine kuvvetin (202) bulundugu enine diizlem daha detayh bir sekilde goriilebilir.

Buna ek olarak, bir boylamsal kuvvet (201), enine diizleme gore biiyiik él¢ciide egimli hir
diizlemde viyaller Gzerinde etki eder. Spesifik olarak amag, ek destekleme araclari yoluyla,
viyallerin boylamsal diizleminde bir bilegene sahip bir kuvvetin (201) uygulanmasinin
gerekmesidir. Sekil 6’daki diizenlemede, enine kuvvetin (202) ve boylamsal kuvvetin

(201) birbirine dik oldugu tercih edilen diizenleme gériilecektir.

Bulusun, tercih edilen diizenlemelere gire aciklanmasina ragmen, asagidaki istemlerin en

kapsaml yorumu ile agiklanacak olan bu diizenlemeler bulusu kisitlamamalidir.



=
N
LSBT

/////////)f// =
\ﬂ'
AN

Sekil 1

I
///



2/

100

LU D " . . " . . U " . . . L . . V. .

B e O ™ . " O ™ O ..

4

A A A A AR SR AR S SR S SR SN AR S A S A 4

101

103

Sekil 2



3/6

Sekil 3



4/6

103
2 VN
Vannhas - - Fan / //
N l L /
N .
\\\\\ NN %
f
= =V
S
0 AN
22 27 200 01 26

Sekil 4



Sekil 5



6/6

il 6

Sek



