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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するためのシステム
であって、
　複数のバルク容器であって、各バルク容器は、その中に含有された複数の固体医薬製品
を有する、複数のバルク容器と、
　固体医薬製品を受容するための複数の場所を有する少なくとも１つの製品パッケージと
、
　前記複数のバルク容器から、電子的に記憶された患者処方薬情報に対応する１つ以上の
製品パッケージ空洞場所内に、選択的に、１つ以上の固体医薬製品を取り出し、その後、
移送するためのコンピュータ制御式ロボット移送デバイスと
　を含み、
　前記ロボット移送デバイスは、前記複数のバルク容器から、固体医薬製品を受容するた
めの複数の場所を有する前記少なくとも１つの製品パッケージに、固体医薬製品を移送す
るように自動的に動作するように構成されており、前記複数の場所は、前記電子的に記憶
された患者処方薬情報に対応する前記複数のバルク容器から移送された固体医薬製品を受
容するために提供されており、
　さらに、前記ロボット移送デバイスは、単一の移送動作の間に、前記複数のバルク容器
に対応して、および／または、１つ以上の製品パッケージ場所に対応して調節可能である
間隔で、２つの対応する製品パッケージ場所内に、少なくとも２つの個々の固体医薬製品
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を同時に移送するように構成されている、システム。
【請求項２】
　前記複数のバルク容器、製品パッケージ、およびコンピュータ制御式ロボット移送デバ
イスは、共通筐体内に位置する、請求項１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージ
ング内に固体医薬製品を移送するためのシステム。
【請求項３】
　前記ロボット移送デバイスは、前記ロボット移送デバイスとともに横移動する電子カメ
ラを含む、請求項１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品
を移送するためのシステム。
【請求項４】
　固体医薬品の物理的特色に関する情報を含有する電子データベースをさらに含む、請求
項１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するため
のシステム。
【請求項５】
　製品パッケージング内の錠剤配置を確認するための電子視覚照合システムをさらに含む
、請求項１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送す
るためのシステム。
【請求項６】
　前記複数のバルク容器は、患者処方薬バイアルである、請求項１に記載の複数のバルク
容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するためのシステム。
【請求項７】
　複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するための方法であ
って、
　複数のバルク容器を提供することであって、各バルク容器は、その中に含有された複数
の固体医薬製品を有する、ことと、
　固体医薬製品を受容するための１つ以上の場所を有する少なくとも１つの製品パッケー
ジを提供することと、
　前記複数のバルク容器から、電子的に記憶された患者処方薬情報に対応する１つ以上の
製品パッケージ空洞場所内に、選択的に、１つ以上の固体医薬製品を取り出し、その後、
移送するためのコンピュータ制御式ロボット移送デバイスを制御することと
　を含み、
　前記ロボット移送デバイスは、前記複数のバルク容器から、固体医薬製品を受容するた
めの複数の場所を有する前記少なくとも１つの製品パッケージに、固体医薬製品を移送す
るように自動的に動作し、前記複数の場所は、前記電子的に記憶された患者処方薬情報に
対応する前記複数のバルク容器から移送された固体医薬製品を受容し、
　さらに、前記ロボット移送デバイスは、単一の移送動作の間に、２つの対応する製品パ
ッケージ場所内に、少なくとも２つの個々の固体医薬製品を同時に移送し、
　前記ロボット移送デバイスは、前記複数のバルク容器に対応して、および／または、１
つ以上の製品パッケージ場所に対応して、２つの個々の医薬製品の間の間隔を調節する、
方法。
【請求項８】
　前記複数のバルク容器、製品パッケージ、およびコンピュータ制御式ロボット移送デバ
イスは、共通筐体内に位置する、請求項７に記載の複数のバルク容器から製品パッケージ
ング内に固体医薬製品を移送するための方法。
【請求項９】
　前記ロボット移送デバイスとともに横移動する電子カメラを伴う前記ロボット移送デバ
イスを移動させることをさらに含む、請求項７に記載の複数のバルク容器から製品パッケ
ージング内に固体医薬製品を移送するための方法。
【請求項１０】
　固体医薬品の物理的特色に関する情報を含有する電子データベースを記憶することと、
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未知の固体医薬品の実際の物理的特色を前記データベースと比較することと、前記情報に
基づいて、前記未知の固体医薬品を識別することとをさらに含む、請求項７に記載の複数
のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するための方法。
【請求項１１】
　電子視覚照合システムによって、製品パッケージング内の錠剤配置を確認することをさ
らに含む、請求項７に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品
を移送するための方法。
【請求項１２】
　前記複数のバルク容器は、患者処方薬バイアルである、請求項７に記載の複数のバルク
容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するための方法。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（発明の背景）
　（発明の分野）
　本発明は、概して、自動化コンピュータ制御式ロボットシステムの分野に関する。より
具体的には、本発明は、調剤動作を自動化するために使用される、コンピュータ制御式ロ
ボット挟持および配置システムを対象とする。
【背景技術】
【０００２】
　（関連技術の説明）
　現代の調剤において、薬剤師および／または補佐員によって行われることが要求される
業務は、患者処方薬に対して、医薬品バルク容器から、個々の錠剤バイアル内への固体の
移送という点に関して、実質的に、５０年以上も変わっていない。今日、５０年前に要求
されていないものと大体同じ方法で、薬剤師または技術補佐員は、バルク容器から、個々
の錠剤バイアル内へと、適切な移送を行う。自動的に、移送するための錠剤の適切な数を
計数することに関して、種々の前進が行われたが、本業務は、労働集約的動作のままであ
る。今日でも、現代の調剤では、多くの場合、バルク容器から、患者処方薬バイアルに移
送するための個々の固体医薬製品の適切な数を手動で計数することが要求される。本プロ
セスの自動化を通して、効率を向上させる、有意義な潜在性が残っている。
【０００３】
　既存の調剤プロトコルの別の欠点および欠陥は、最初に、固体医薬製品のための処方薬
が、患者による消費のための共通錠剤バイアル内に移送されることである。特に、人口の
高齢化に伴って、ますます多くの個人が、１日を通して、多数の処方薬を服用することが
要求される。代替パッケージングソリューションが、処方薬要件への患者コンプライアン
スを改善するのに有用となり得ることが、長年、認識されている。具体的には、指定７日
間の配分またはさらに所与の１日の間の複数服用回数において利用可能である、種々のパ
ッケージングソリューションが存在する。これらの既存の従来のパッケージングソリュー
ションでは、個人は、所与の服用回数または日に対して、患者の処方薬のすべてを組み込
む、別個のパッケージ部分を提供される。
【０００４】
　個人は、これらの代替パッケージングソリューションを購入することができるが、所与
の服用回数または日に対して、個々の錠剤バイアルから、適切な別個のパッケージ部分内
に、各異なる処方薬を手動で移送することが要求される。既存の調剤プロトコルは、患者
が、一時的にすぎない貯蔵場所である、錠剤バイアルから、固体医薬品を手動で移送する
必要なく、所望のパッケージングソリューションを選択することが可能である場合、有意
に改善されるであろう。現在、消費者に、その医薬品のパッケージングに対して、便宜的
選択肢を提供する、既知の固体医薬品パッケージングソリューションは、存在しない。
【０００５】
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　医療施設は、個々の錠剤バイアル内への一時的移送を排除する、パッケージングソリュ
ーションを提供しているが、これらの既知のパッケージングソリューションを提供するた
めに要求される機械類は、実質的な物理的専有面積を要求し、機械類に有意な財政的投資
が行われる。その結果、これらの既存のパッケージングシステムは、地域の薬局にとって
、実践的ソリューションではなくなっている。
【０００６】
　既存の調剤プロトコルのさらに別の欠点および欠陥は、薬剤師が、多くの場合、単一容
器内に混合された、いくつかの異なる固体医薬製品を識別することが要求されることであ
る。薬剤師は、定期的に、単一容器内に混合された薬剤の種類に関して、確信がない顧客
に対して、錠剤を手動で識別するための時間をとるが、これは、時間のかかるプロセスと
なり得、現在、自動的に、複数の異なる処方薬を識別し、パッケージングするための便宜
的機構は、存在しない。
【０００７】
　故に、当技術分野において、バルク容器から、個々の患者特異的製品パッケージング内
への固体医薬製品の移送をもたらす際、薬剤師および／または技術補佐員にかかる負担を
軽減することができる、改良された自動化パッケージングシステムの必要性が残っている
。加えて、当技術分野において、そこから、固体医薬製品が、代替パッケージングソリュ
ーション内に移送される、中間患者特異的製品パッケージを提供する、不必要なステップ
を排除することができる、改良された調剤プロトコルの必要性が残っている。
【０００８】
　また、自動的に、異なる固体医薬製品の無作為選択を識別し、パッケージング可能であ
る、システムおよび方法の必要性が残っている。本発明の好ましい実施形態は、先行技術
のこれらのならびに他の欠点および欠陥を解決する。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００９】
　（発明の概要）
　本発明は、自動的に、バルク容器から、種々の異なるパッケージングソリューションか
ら選択された固体医薬製品パッケージ内に、個々の固体医薬製品を移送するためのコンピ
ュータ制御式システムを対象とする。有利には、本発明の好ましい例示的実施形態による
と、ロボット挟持および配置アームは、バルク容器から、所望の固体医薬製品パッケージ
内に移送するために、選択的に、一時的に、固体医薬製品を固定する、吸引チューブ等の
接触保持機構を組み込む。ロボットアームは、便宜上、好ましくは、パッケージ充填場所
の上方に位置し、複数のバルク固体医薬製品容器は、パッケージ充填場所に隣接して位置
する。ロボットアーム、バルク容器、および充填場所は、ロボット挟持および配置アーム
が、便宜上、所望の製品パッケージ場所内に配置するために、バルク容器から、固体製品
を把持することができるように、物理的に位置付けられる。
【００１０】
　ロボットアームのためのコンピュータコントローラは、好ましくは、患者処方薬情報を
受信し、コンピュータは、適切な固体医薬製品のうちの１つ以上が、バルク容器から、処
方された患者服用回数に対応する適切な固体医薬製品パッケージ場所内に、移送されるよ
うに、ロボットアームの移動を指示する。動作中、薬剤師および／または補佐員は、シス
テムによって充填されるべき、患者処方薬に関する通知を受信する。新しい処方薬のため
に要求されるバルク容器が、未だ、機械上に位置していない場合、適切なバルク容器が、
機械上に既に位置するものと交換される。
【００１１】
　ロボットアームは、次いで、自動的に、制御され、バルク容器から、所望の製品パッケ
ージングソリューションに、薬剤を移送する。有利には、患者は、所望される指定種類の
固体医薬製品パッケージを選択可能である。後述のように、システムは、バルク容器から
、充填されている製品パッケージへのロボットアームの単回横移動において、同時に、１
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つ以上の固体医薬品を移送可能である。
【００１２】
　本発明の第１の好ましい例示的実施形態では、バルク容器から、所望の製品パッケージ
ング内への個々の固体医薬品の移送をもたらす、ロボットアームは、パッケージングの既
知の配置およびその種類に基づいて、所定のバルク貯蔵場所から、所定の固定された場所
に指定製品パッケージ空洞場所を有する、所定の製品パッケージ場所に、操作するように
プログラムされる。例えば、当業者は、ロボットアームが、所定の場所に、既知の寸法を
有する、バルク貯蔵容器に入るように、容易にプログラムすることができることを理解す
るであろう。吸引部材または機械的把持デバイスは、次いで、パッケージング内への移送
のために、個々の固体医薬製品を固定するように動作される。目的地場所も同様に、既知
のパッケージング種類および充填システム内の製品パッケージの所定の配置から生じる所
望の製品パッケージ空洞の場所の物理的パラメータに関して、記憶された情報に基づいて
、プログラムされる。患者処方薬情報は、その中に、固体医薬製品または栄養補助製品が
配置されるべき、指定場所を画定するために使用される。
【００１３】
　本発明の代替の好ましい例示的実施形態では、ロボットアームの制御の一部または全部
は、取得されたデジタル画像情報に基づく。例えば、１つ以上のカメラが、より確実に、
固体医薬製品を位置付け、固定するために、好ましくは、システム内に組み込まれる。例
えば、小型デジタル撮像要素が、バルク貯蔵容器および充填されるべき製品パッケージに
対して、ロボットアームの移動および位置決めを監視するために、ロボットアーム自体ま
たはそれに隣接する物理的構造内に組み込まれてもよい。本発明の特に好ましい例示的実
施形態では、小型デジタル撮像要素が、吸引要素に近接して提供され、可動ロボットアー
ムの一部に固定される。本代替の好ましい例示的実施形態では、ロボットアームの移動の
微調整が、個々の固体医薬製品により確実に接触するために、達成することができる。具
体的には、本可動ロボットカメラからの画像情報は、固体医薬製品の接触および把持をよ
り確実に達成するために、錠剤場所情報ならびに配向情報を提供することができる。これ
は、特に、１つのみまたは限定数の個々の固体医薬品または栄養補助食品が、容器の底に
位置付けられる時に、固体医薬製品を固定することが必要である時、バルク貯蔵容器が、
ほぼ空かつ粒子状である時、有用である。
【００１４】
　有利には、本画像情報はまた、所与の患者のパッケージング内における適切な錠剤配置
を確認するために、記憶およびアーカイブされてもよい。アーカイブされた情報は、指定
された空洞内への個々の錠剤の投下の撮像または充填されたパッケージングの概略図を含
んでもよい。
【００１５】
　有利には、本発明の好ましい実施形態によると、所望の固体医薬製品パッケージが、患
者の処方薬に従って、完全に充填されると、機械視覚システムが、適切な固体医薬製品の
それぞれが、製品パッケージのその適切な場所に移送されたことを照合する。好ましくは
、パッケージの適切な最終状態を確認するデジタル画像情報は、患者が、適切な薬剤を受
容したことを確認するために維持される。
【００１６】
　本発明の第１の好ましい例示的実施形態によると、個々のロボット挟持および配置アー
ムは、所与の時間に、単一固体医薬製品を移送する。代替の好ましい例示的実施形態では
、複数の個々の把持要素が、医薬品バルク貯蔵場所および／または所望の固体医薬製品パ
ッケージングソリューションのうちの少なくとも１つに対応して、調節可能であり得る、
間隔を伴って、共通ロボットアーム上に提供される。偶発的に、本発明の本代替の好まし
い例示的実施形態では、複数の製品パッケージ場所は、バルク容器から、製品パッケージ
までのロボットアームの単回横移動の間、適切な固体医薬製品を受容可能である。
【００１７】
　システムの別の代替の好ましい例示的実施形態によると、平坦表面またはテーブルが、
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製品パッケージ充填場所に隣接して、またはその場所に提供されてもよい。本発明の本代
替実施形態によると、薬剤師または補佐員は、識別のために、複数の無作為の錠剤を配置
可能である。固体医薬製品物理的特色のデータベースへのアクセスを有するコンピュータ
と協働する、撮像システムは、製品が、自動的に、識別されることができるように、識別
されるべき固体医薬製品の撮像された物理的特色を比較する。識別された製品は、次いで
、パッケージング内に配置されてもよく、パッケージングは、次いで、好ましくは、自動
的に、適切に印刷されたラベルを受容する。
【００１８】
　有利には、本発明の好ましい例示的実施形態によると、通気システムおよび／または濾
過システムが、提供され、有利には、粉塵および固体医薬品材料の微粒子が個々の固体医
薬製品から偶発的に分離された結果としての二次汚染の潜在性を排除する。通気および／
または濾過システムは、システムによって取り扱われる医薬品の二次汚染を防止するため
に、関連の産業規制に準拠可能にする。好ましい実施形態では、システムは、システム筐
体内に正気圧およびクリーンルーム式環境を提供してもよい。
【００１９】
　本発明の別の代替の好ましい例示的実施形態によると、挟持および配置ロボットは、選
択的に、ユーザ選択に基づいて、貯蔵場所から、充填場所に、所望の固体医薬製品パッケ
ージを移送する。その結果、患者は、初めに受容した錠剤バイアルから移送する必要なく
、所望の形態において、処方された固体医薬製品パッケージを初めから受容可能である。
本発明は、例えば、以下を提供する。
（項目１）
　複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するためのシステム
であって、
　複数のバルク容器であって、各バルク容器は、その中に含有された複数の固体医薬製品
を有する、複数のバルク容器と、
　固体医薬製品を受容するために、１つ以上の場所を有する、少なくとも１つの製品パッ
ケージと、
　バルク貯蔵場所から、電子的に記憶された患者処方薬情報に対応する１つ以上の製品パ
ッケージ空洞場所内に、選択的に、１つ以上の固体医薬製品を取り出し、その後、移送す
るためのコンピュータ制御式ロボット移送デバイスと
　を含む、システム。
（項目２）
　上記バルク容器、製品パッケージ、およびコンピュータ制御式ロボット移送デバイスは
、共通筐体内に位置する、項目１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に
固体医薬製品を移送するためのシステム。
（項目３）
　上記ロボット移送デバイスは、上記ロボット移送デバイスとともに横移動する電子カメ
ラを含む、項目１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を
移送するためのシステム。
（項目４）
　固体医薬品の物理的特色に関する情報を含有する電子データベースをさらに含む、項目
１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するための
システム。
（項目５）
　製品パッケージング内の錠剤配置を確認するための電子視覚照合システムをさらに含む
、項目１に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送する
ためのシステム。
（項目６）
　上記バルク容器は、患者処方薬バイアルである、項目１に記載の複数のバルク容器から
製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するためのシステム。
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（項目７）
　複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するための方法であ
って、
　複数のバルク容器を提供することであって、各バルク容器は、その中に含有された複数
の固体医薬製品を有する、ことと、
　固体医薬製品を受容するために、１つ以上の場所を有する、少なくとも１つの製品パッ
ケージを提供することと、
　バルク貯蔵場所から、電子的に記憶された患者処方薬情報に対応する１つ以上の製品パ
ッケージ空洞場所内に、選択的に、１つ以上の固体医薬製品を取り出し、その後、移送す
るためのコンピュータ制御式ロボット移送デバイスを制御することと
　を含む、方法。
（項目８）
　上記バルク容器、製品パッケージ、およびコンピュータ制御式ロボット移送デバイスは
、共通筐体内に位置する、項目７に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に
固体医薬製品を移送するための方法。
（項目９）
　上記ロボット移送デバイスとともに横移動する電子カメラを伴う上記ロボット移送デバ
イスを移動させることをさらに含む、項目７に記載の複数のバルク容器から製品パッケー
ジング内に固体医薬製品を移送するための方法。
（項目１０）
　固体医薬品の物理的特色に関する情報を含有する電子データベースを記憶することと、
未知の固体医薬品の判定された物理的特色を上記データベースと比較することと、上記識
別に基づいて、上記未知の固体医薬品を識別することとをさらに含む、項目７に記載の複
数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するための方法。
（項目１１）
　電子視覚照合システムによって、製品パッケージング内の錠剤配置を確認することをさ
らに含む、項目７に記載の複数のバルク容器から製品パッケージング内に固体医薬製品を
移送するための方法。
（項目１２）
　上記バルク容器は、患者処方薬バイアルである、項目７に記載の複数のバルク容器から
製品パッケージング内に固体医薬製品を移送するための方法。
【図面の簡単な説明】
【００２０】
【図１】図１は、本発明の第１の例示的実施形態を例証する。
【図２】図２は、図１に例証される、本発明の例示的実施形態の代替図を例証する。
【図３】図３は、本発明の例示的実施形態の付加的特徴および側面を例証する。
【図４】図４は、医薬品パッケージングを充填する際に使用される、ロボット挟持および
配置システムの詳細動作を例証する。
【図５】図５は、本発明の代替実施形態を例証しており、単一ロボットアームは、固体医
薬製品パッケージングの異なる場所に対応して離間された、複数の挟持および配置構造を
含む。
【図６】図６は、ロボット挟持および配置システムが、複数の異なる薬剤を識別する際に
使用される、本発明の代替実施形態を例証する。
【図７】図７は、本発明の代替実施形態を例証しており、異なるパッケージングソリュー
ションが、代替として、選択される。
【図８】図８は、本発明の好ましい実施形態を例証しており、個々の医薬製品は、バルク
容器から移送される。
【発明を実施するための形態】
【００２１】
　（本願の好適な実施形態の詳細な説明）
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　図１は、概して、１０として示される、本発明の第１の好ましい例示的実施形態を例証
する。本発明の好ましい例示的実施形態によると、自動化ロボット挟持および配置ユニッ
ト１２は、好ましくは、筐体内の中央に位置する。本発明の好ましい例示的実施形態によ
ると、デバイスを便宜的に例証するために示されていない、筐体の外側壁は、好ましくは
、システムオペレータが、デバイスの動作を便宜的に視認することができるように、Ｐｌ
ｅｘｉｇｌａｓ等の透明材料から成る。加えて、構造の透明側壁は、その処方薬を充填さ
せている個人にとって、興味深く、かつ潜在的に、面白い光景をもたらす。
【００２２】
　自動化ロボット挟持および配置ユニット１２のロボットアーム１４は、ロボット関節１
６と接触挟持および配置要素１８に対して、横移動運動を提供し、これは、有利には、選
択的に、固体医薬製品を保持および移送するために、空気吸引を使用する。本発明による
と、複数のバルク固体医薬品容器２２、２４、および２６は、便宜上、ロボットアーム１
４と接触挟持および配置要素１８の及ぶ範囲内に位置する。その上に、構造が位置する、
架台３０は、後述される、通気を促進する、複数の通気孔を含む。
【００２３】
　横移動する架台３２は、固体医薬製品パッケージ３４を保持する。一実施形態では、シ
ステムユーザは、製品パッケージ３４を横移動する架台３２上に配置する。後述の代替実
施形態では、主要ロボットアーム挟持および配置ユニットまたは代替ユニットが使用され
、後述のように、選択的に、所望の製品パッケージを横移動する架台３２上に配置する。
横移動する架台３２は、便宜上、自動化ロボット挟持および配置ユニット１２の真下の場
所から、自動化コンピュータ制御式視覚照合システム３６の真下の場所へと移動する。
【００２４】
　システムの好ましい例示的実施形態によると、薬剤師または薬剤師補佐員が、所与の患
者に対して、充填されるべき処方薬を受容すると、要素２２、２４、または２６として例
証されるもの等、必要バルク固体医薬製品容器または複数の容器が、筐体内に配置される
。好ましくは、システムは、筐体内の複数の、好ましくは、所定の位置のうちの１つに、
バルク容器を配置するのに先立って、バルク容器のバーコードまたはＲＦＩＤ照合を含む
。システムが、必要バルク容器が存在することを照合した後、ロボットアームは、直ちに
、ロボットアームのためのコンピュータコントローラと関連付けられた、電子メモリ内に
記憶されている、電子的に転送された患者処方薬情報に基づいて、バルク容器から、所望
の製品パッケージ内に、１つ以上の固体医薬品を移送する。
【００２５】
　本発明の第１の好ましい例示的実施形態では、バルク容器から、所望の製品パッケージ
ング内への個々の固体医薬品の移送をもたらす、ロボット挟持および配置ユニット１２は
、パッケージングの既知の配置およびその種類に基づいて、所定のバルク貯蔵場所２２、
２４、２６から、所定の固定された場所に、指定製品パッケージ空洞場所を有する、所定
の製品パッケージ場所３４に、操作するようにプログラムされる。例えば、当業者は、ロ
ボットアームが、所定の場所に既知の寸法を有する、バルク貯蔵容器に入るように、容易
にプログラムすることができることを理解するであろう。吸引部材または機械的把持デバ
イスは、次いで、パッケージング内への移送のために、個々の固体医薬製品を固定するよ
うに動作される。目的地場所も同様に、既知のパッケージング種類および充填システム内
の製品パッケージの所定の場所から生じる所望の製品パッケージ空洞の場所の物理的パラ
メータに関する記憶された情報に基づいて、プログラムされる。患者処方薬情報は、その
中に、固体医薬製品または栄養補助製品が配置されるべき、指定場所を画定するために使
用される。
【００２６】
　本発明の代替の好ましい例示的実施形態では、ロボットアームの制御の一部または全部
は、取得されたデジタル画像情報に基づく。例えば、１つ以上のカメラが、好ましくは、
固体医薬製品をより確実に位置付け、固定するために、システム内に組み込まれる。例え
ば、小型デジタル撮像要素が、バルク貯蔵容器および充填されるべき製品パッケージに対
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して、ロボットアームの移動および位置付けを監視するために、ロボットアーム自体また
はそれに隣接する物理的構造内に組み込まれてもよい。本発明の特に好ましい例示的実施
形態では、小型デジタル撮像要素が、吸引要素に近接して提供され、可動ロボットアーム
の一部に固定される。本代替の好ましい例示的実施形態では、ロボットアームの移動の微
調整が、個々の固体医薬製品により確実に接触するために達成することができる。具体的
には、本可動ロボットカメラからの画像情報は、固体医薬製品の接触および把持をより確
実に達成するために、錠剤場所情報ならびに配向情報を提供することができる。これは、
特に、１つのみまたは限定数の個々の固体医薬品または栄養補助食品が、容器の底に位置
付けられる時に、固体医薬製品を固定することが必要である時、バルク貯蔵容器が、ほぼ
空かつ粒子状である時、有用である。
【００２７】
　有利には、本画像情報はまた、所与の患者のパッケージング内における適切な錠剤配置
を確認するために、記憶およびアーカイブされてもよい。アーカイブされた情報は、指定
された空洞内への個々の錠剤の投下の撮像または充填されたパッケージングの概略図を含
んでもよい。
【００２８】
　処方された患者用量の全部が、バルク容器から、製品パッケージ３４内に移送された後
、横移動する架台３２は、コンピュータ制御式電子的視覚照合システム３６真下の場所に
移動されてもよい。電子的視覚照合システム３６は、必要薬剤の全部が、適切なパッケー
ジ場所内に配置されたことを確認するために使用される、電子画像情報を生成する、デジ
タルカメラを組み込む。電子的視覚照合システムと関連付けられた電子メモリは、錠剤サ
イズ、形状、および色等の固体医薬品錠剤物理的特色情報に関する、画像データを記憶す
る。電子的視覚照合システムは、次いで、錠剤物理的特色情報のデータベースからの予測
される錠剤物理的特色情報を、電子カメラから受信した、実際の固体医薬品物理的特色デ
ータと比較する。
【００２９】
　本比較に基づいて、システムは、処方された用量の全部が、製品パッケージの適切な場
所に適切に移送されたことを確認可能である。図１は、横移動する架台３２が、システム
動作を確認するために、電子画像照合システム３６下に位置する、システムの状態を例証
する。
【００３０】
　図２は、実際のパッケージ充填動作の間の機械の代替状態を例証する。前述のように、
本動作の状態の間、パッケージ３４は、好ましくは、ロボット挟持および配置ユニット１
２の真下に位置し、吸引アーム１８は、電子的に記憶された患者処方薬情報に従って、パ
ッケージ３４内に固体医薬品を移送するために、バルク貯蔵場所２２、２４、２６から、
移動する。本発明のシステムおよび方法は、局所的調剤動作の動作を激変させるであろう
ことを理解されたい。本発明のシステムおよび方法によると、処方薬データは、システム
コントローラに、電子的に転送される。
【００３１】
　処方された患者用量のための必要バルク貯蔵が、機械上に存在しない場合、システムオ
ペレータは、コンピュータモニタまたは他の電子通信を介して、適切なバルク貯蔵を提供
するように、警告される。その後、機械は、独立して、自動的に、患者処方薬を充填する
ように動作する。プロセスは、手動による努力が実質的に低減された状態において、有意
量の患者処方薬を便宜的に充填するように反復される。薬剤師または技術者は、要求され
たバルク容器が利用可能であることを確実にし、次いで、完成したパッケージを密閉し、
ラベルを貼付することのみ要求される。典型的調剤は、有意に大量の充填された処方薬を
生成することが可能となる。
【００３２】
　図３は、送風機構造４０が、適切な通気を確保し、固体医薬製品の取扱から生成され得
る、任意の粒子状物質または残留物を除去するために提供される、本発明の実施形態を例
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証する。前述のように、架台３０は、空気伝播孔を含み、封入されたシステムの排気を促
進し、粒子または残留物を除去し、それによって、二次汚染に関するいかなる懸念も排除
する。層流フードは、薬物の粒子または他の汚染物質が、デバイスの周囲の大気中に分散
する、あるいは機械の領域内の容器またはパッケージ上に沈殿するのを防止する、環境を
提供する。パッケージング表面下方からの正の気流と、上方からの負の気流または真空と
の組み合わせによって、その領域から、微粒子を除去し、それらを気流から除去する、フ
ィルタに、通過させる。
【００３３】
　図４は、錠剤配置動作の詳細動作を例証する。図４に例証されるように、横移動する架
台３２は、充填されるべきパッケージ３４を有し、横移動する架台は、好ましくは、ロボ
ット挟持および配置ユニット１２の真下に配置されるが、これは、必須ではなく、当業者
は、他の構成も可能であることを理解するであろう。吸引アーム１８は、それに固定され
た固体医薬製品４２を有し、アームは、要求される固体医薬品によって、空洞を充填する
ために、製品パッケージ空洞４６の上方に位置付けられる。バルク貯蔵容器から、パッケ
ージ空洞４６への固体医薬品の移送は、患者処方薬が充填されるまで、反復される。シス
テムは、好ましくは、従来の錠剤バイアルまたは複数服用回数を伴う毎週のパッケージソ
リューションからの種々の異なる固体医薬品パッケージソリューションの充填に対応する
ようにプログラムされる。
【００３４】
　図４はまた、ロボットアームおよび吸引要素１９とともに横移動する、カメラ要素１７
を例証する。前述のように、本カメラ要素１７は、固体医薬製品を物理的に取得する、ロ
ボットアームを移動させるための情報を提供する、および／または製品の配置を確認する
ために使用されてもよい。吸引要素１９は、好ましくは、固体医薬品または栄養補助製品
の表面に適合する、圧縮性材料から成る。本吸引要素は、システムが、複数の患者によっ
て使用される時、二次汚染に関する懸念を排除するために、交換されてもよい。代替とし
て、既知のロボット挟持および配置物理的把持要素もまた、利用されてもよい。そのよう
な代替実施形態では、これらの物理的構造はまた、二次汚染の懸念を排除するために、交
換可能および／または洗浄可能であってもよい。
【００３５】
　カメラ要素１７はまた、バルク容器から受容される、固体医薬製品が、予測される固体
医薬製品の予測される物理的特色と対応することを確認するために使用されてもよい。本
発明の本側面は、処方薬充填エラーに対して、付加的保証を提供する。
【００３６】
　図５は、バルク貯蔵からパッケージへの吸引アームの単回移動の間、バルク貯蔵から、
製品パッケージ空洞内への複数の固体医薬品の同時移送を例証する、本発明の代替の好ま
しい例示的実施形態を例証する。図５に例証されるように、ロボット関節１６は、それぞ
れ、好ましくは、一時的に、対応する固体医薬品５６を固定する、複数の吸引場所５５を
有する、少なくとも第１および第２の区画５２、５４を有する、改良された吸引アームを
組み込む。有利には、充填されるべき製品パッケージの空洞６０と一致する、吸引場所５
５に固定される、固体医薬品のための適切な間隔を提供することによって、ロボットアー
ムのための移送運動の数は、実質的に、減少させることができる。
【００３７】
　本発明の好ましい実施形態によると、固体医薬品と物理的に接触する、吸引アーム部材
または少なくともその一部は、システムオペレータによって容易に交換することができる
ように、軽量の使い捨てプラスチック材料から形成される。これらのシステム要素の清掃
または交換もまた、二次汚染の懸念を低減させる。
【００３８】
　図５に例証される構造は、伸縮構造上に位置する、複数の個々の把持または吸引要素と
、製品パッケージ空洞および／または固体医薬品のためのバルク容器または他の場所内の
医薬品との間の適切な物理的関係を提供するために、サーボモータの動作を介して、拡張
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可能な伸縮構造から成ってもよい。
【００３９】
　図６は、システムの別の代替の好ましい例示的実施形態を例証する。本代替実施形態で
は、平坦表面またはテーブル７０が、製品パッケージ充填場所に隣接して、またはその場
所に、提供されてもよい。本発明の本代替実施形態によると、薬剤師または補佐員は、テ
ーブル７０上に、識別のために、複数の無作為の錠剤を配置可能である。固体医薬製品物
理的特色のデータベースへのアクセスを有するコンピュータと協働する、撮像システム７
２は、製品が、自動的に、識別されることができるように、識別されるべき固体医薬製品
８４の撮像された物理的特色を比較する。識別された製品は、次いで、自動的に、ロボッ
ト挟持および配置ユニット８０と吸引アーム８２を介して、パッケージング内に配置され
、ラベルが貼付されてもよい。
【００４０】
　画像情報のみでは、錠剤識別を識別するためには不十分である事例では、ロボットアー
ムは、例えば、固体医薬製品の化学成分の照合を提供するために、錠剤の分光分析を行う
ためのレーザまたはＮＩＲ等の放射源に近接して、錠剤を配置してもよい。本実施形態で
は、情報のデータベースは、システムによってパッケージ化される、固体医薬製品の識別
を確認可能であるように、化学分析と固体医薬製品との間の相関を提供する。
【００４１】
　図７は、本発明の別の代替の好ましい例示的実施形態を例証する。本代替実施形態では
、挟持および配置ロボット１１０は、選択的に、ユーザ選択に基づいて、貯蔵場所から、
充填場所に、所望の固体医薬製品パッケージを移送する。具体的には、ロボット１１０は
、システムによって充填するためのパッケージスタイル１０１、１０２および従来の錠剤
バイアル１０３のうちの任意の１つを選択可能である。本動作モードの結果、患者は、初
めに受容した錠剤バイアルから移送する必要なく、所望の形態において、処方された固体
医薬製品パッケージを初めから受容可能である。
【００４２】
　図８は、例証されるように、ロボットアームおよび吸引アーム１８とバルク固体医薬品
容器２２、２４、２６との間の相互作用の詳細動作を例証する。前述のように、コンピュ
ータコントローラは、移送のための適切な薬剤を選択し、吸引アームは、選択的に、製品
パッケージ内に適切な薬剤を移送するために、処方されたバルク貯蔵内に位置付けられる
。
【００４３】
　代替実施形態では、システムは、所与の患者の固体医薬製品の再パッケージングのため
に利用されてもよい。本動作モードでは、バルク容器は、ある人物のための処方薬を含有
する、個々の錠剤バイアルと置換されてもよい。本システム動作バージョンによると、既
知の処方薬データに基づいて、代替形態のパッケージングが、錠剤容器の代用として、患
者の処方薬容器を使用する時、充填されてもよい。代替として、患者の処方薬錠剤バイア
ルからの錠剤は、平坦表面を有する、前述の本発明実施形態からのテーブル上に配置され
てもよい。撮像システムは、記憶された患者処方薬データに従って、パッケージング内へ
の配置のために、テーブルから、適切な固体医薬品を選択するために使用されてもよい。
【００４４】
　当業者は、本発明が、例証のために提供される、例示的実施形態を参照して説明された
ことを理解するであろう。実施形態のうちの１つ以上は、単一システム内で組み合わせら
れてもよいことを理解されたい。本発明は、本明細書に具体的に記載された具体的システ
ムおよび方法に限定されない。
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