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DESCRIPCION

Miquina automadtica para llenar botellas con ma-
terial en polvo y respectivo mecanismo propulsor.

La presente invencién se refiere al llenado auto-
matizado de botellas con substancias sélidas en polvo
o granular, y en particular se refiere a una maquina
para llenar botellas con substancias farmacéuticas en
polvo dosificadas y preparadas en un ambiente estéril
y a un mecanismo propulsor que es parte de la maqui-
na.

En la actualidad el llenado aséptico de botellas o
ampolletas con substancias farmacéuticas en polvo se
lleva a cabo usando maquinas cada una de las cuales
bisicamente comprende las estaciones operativas de
llenado o dosificacién, pesado y encapsulado, adecua-
damente dispuestas a lo largo de un recorrido de avan-
ce intermitente de las botellas a llenar, que se pesan,
llenan, pesan nuevamente y encapsulan en secuencia.

La estacién operativa a la cual la presente inven-
cion se refiere de manera particular es la estacion de
llenado o dosificacion de botellas, que basicamente
comprende al menos un disco de dosificacién de pol-
vo, fijado en el fondo de una tolva de alimentacién
de polvo. El disco esta situado arriba del recorrido de
alimentacion de la botella vacia y gira en una direc-
cién alrededor de un eje geométrico, impulsado por
adecuados medios impulsores con movimiento gira-
torio intermitente y sincronizado con el movimiento
de avance de las botellas.

El disco de dosificacion posee cavidades radiales
y pistones dentro de las cavidades, que, junto con es-
tas dltimas, forman espacios para recibir, transferir y
descargar polvos que, tomados de la tolva, se dosifi-
can e introducen dentro de las botellas que avanzan
debajo del mismo disco.

Los pistones del disco de dosificacién se mueven
con movimiento axial alternativo dentro de las cavida-
des, para variar los espacios de dosificacion del disco
que reciben los polvos bajo activacion de adecuados
medios de ajuste de los espacios de dosificacion, los
cuales pueden ser activados desde un mecanismo de
control remoto.

Mais exactamente, los mecanismos de ajuste son
controlados por las estaciones de pesado que, a inter-
valos de tiempo estadisticos, pesan las botellas prime-
ro cuando estdn vacias y luego cuando estén llenas, y
envian los valores a un ordenador dedicado que, de ser
necesario, entrega una retroalimentacién con un man-
do para los medios de ajuste que simultdnea y automa-
ticamente corrigen todos los espacios de dosificacion
de los polvos.

Una méquina del tipo conocido descrita arriba, tal
como la descrita en el documento DE 19915259 nor-
malmente posee un sistema para el ajuste automatico
del peso con medios para ajustar los espacios de do-
sificacién del disco de dosificacién que comprenden
un disco de ajuste, y que tiene una ranura substan-
cialmente tipo espiral en la cual se vinculan patines.
Los patines estdn conectados a los pistones de los dis-
cos de dosificacién. Una rotacién del disco ranurado
con respecto al disco de dosificacién produce el mo-
vimiento alternativo de los pistones y, por ende, ajusta
la dosificacion.

Actualmente el mecanismo de control de los me-
dios de ajuste se realiza usando una compleja com-
binacidn de engranajes reductores armdnicos que es-
tan vinculados directamente al disco de dosificacién
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y estan situados del lado opuesto a aquel donde tiene
origen el movimiento giratorio de los discos.

Tal configuracién, usada por mucho tiempo con
resultados satisfactorios, sin embargo presenta algu-
nas desventajas.

En particular, la posicién del mecanismo de con-
trol con respecto al disco de dosificacién lleva apare-
jado que, si un operador quiere tener acceso al dis-
co para llevar a cabo normales tareas de limpieza y/o
mantenimiento, ante todo deba quitar todo el meca-
nismo de control.

Lo anterior implica una obvia complicacién ope-
rativa, asi como también largos periodos de tiempo de
servicio y, dado el peso considerable de las partes que
se deben quitar, también un cierto grado de peligro y
dificultad de manipulacién.

Asimismo, en particular, el actual mecanismo de
control implica una dimensién longitudinal significa-
tiva con respecto al recorrido de avance de las bote-
llas, lo cual significa que las zonas inmediatamente
antes y después de la estacion de llenado de las bote-
llas son dificiles de acceder para realizar trabajos de
mantenimiento.

El objetivo de la presente invencion, por lo tan-
to, es el de superar dichas desventajas proporcionando
una miquina que permita un acceso mas facil y mas
rapido a la estacién de llenado de botellas, sin tener
que quitar el mecanismo de control de ajuste de la do-
sis durante las tareas de mantenimiento y/o limpieza.

Otro objetivo de la presente invencién es el de lo-
grar una notable reduccién de las dimensiones gene-
rales de las estaciones de llenado, en la direccién lon-
gitudinal con respecto al recorrido de avance de las
botellas, para minimizar las dimensiones en particular
arriba de la abertura de alimentacién de las botellas.

En base a lo anterior, la presente invencién logra
los objetivos predispuestos proporcionando una ma-
quina para llenar botellas automdticamente con ma-
terial en polvo en conformidad con la reivindicacién
1.

Las caracteristicas técnicas de la presente inven-
cion, segin los objetivos antes mencionados, estin
descritas en las reivindicaciones que estdn mds ade-
lante y las ventajas estdn ilustradas con mayor clari-
dad mediante la descripcién detallada que sigue, con
referencia a los dibujos anexos, que exhiben una rea-
lizacién preferida, sin restringir el alcance de su apli-
cacion, y en los cuales:

- la figura 1 es una vista esquemdtica de conjunto
de una maquina para llenar botellas segtin la presente
invencion;

- la figura 2 es una vista esquemadtica de una esta-
cién operativa de llenado o dosificacion de la maquina
exhibida en la figura 1;

- la figura 3 es una vista esquematica de los me-
dios de ajuste del espacio de dosificacién exhibidos
en la figura 1;

- la figura 4 es una vista de conjunto en corte trans-
versal segtin un plano longitudinal con el recorrido de
avance de las botellas, de una maquina segtin la pre-
sente invencion.

Con referencia a la figura 1 de los dibujos anexos,
el nimero 1 indica una méaquina, en su totalidad, pa-
ra el llenado automatizado con polvos - en particular
substancias farmacéuticas - microdosificados dentro
de contenedores tales como botellas (2).

La méquina (1) basicamente comprende estacio-
nes operativas (4, 22, 23) adecuadamente ubicadas en
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sucesion reciproca a lo largo de un predeterminado
recorrido (3), horizontal y rectilineo, de avance de las
botellas (2) usando medios transportadores (50) im-
pulsados con movimiento intermitente, para la ejecu-
cién, en conformidad con un método conocido, en su-
cesion de las etapas de pesado de botellas (2) vacias
en correspondencia de una primera estacion de pesa-
do (22), llenado de botellas (2) en correspondencia de
dos estaciones de llenado (4) situadas una detras de la
otra, una segunda operacién de pesado de botellas (2)
llenas en correspondencia de otra estacién de pesado
(22) y, finalmente, encapsulado de botellas en corres-
pondencia de dos estaciones de encapsulado (23).

Como se puede ver en las figuras 1 y 2, cada una
de las estaciones de llenado (4), a las cuales se refie-
re explicitamente la presente invencién, basicamente
comprende discos de dosificacién (5) de polvo, fija-
dos debajo de una tolva (18) y de un dispositivo de
alimentacién (19) de los polvos farmacéuticos. Los
discos (5) se hallan arriba del recorrido (3) de avance
de las botellas (2).

Los discos de dosificacion (5) son impulsados en
un unico sentido (horario en la figura 1) mediante ade-
cuados medios impulsores que proporcionan movi-
miento giratorio intermitente alrededor de un eje de
simetria (10) y sincronizado con el movimiento de
avance de las botellas (2) que pasan por debajo.

Los medios impulsores, tal como se puede ver en
la detallada figura 4, comprenden un arbol horizontal
(6) que, preferentemente y a titulo ejemplificador, so-
porta cuatro discos de dosificacién (5) en correspon-
dencia de sus extremos opuestos.

Los cuatro discos (5) estan vinculados por pares
y juntos estdn engargolados al drbol (6). Estdn fijados
rigidamente al drbol mediante una brida de conexién
frontal (24) y un carter (25), abulonado en correspon-
dencia del eje del arbol (6). Este ultimo estd conecta-
do solidaria y centralmente a una parte de salida con-
figurada substancialmente tipo estrella (9) de un dis-
positivo de impulsion intermitente. La parte (9), por
lo tanto, actia como un actuador para los medios im-
pulsores del arbol (6).

Como se puede ver en las figuras 2 y 4, los dis-
cos de dosificacién (5) tienen cavidades radiales (7) y
pistones (8) situados dentro de las cavidades (7), que
junto con estas ultimas forman espacios para recibir,
transferir y descargar polvos que se dosifican micro-
métricamente en las cavidades (7) del disco (5) y que
luego se transfieren dentro de las botellas (2).

Los pistones (8) del disco de dosificacién (5) se
mueven con movimiento axial alternativo dentro de
las cavidades (7) para variar los espacios de dosifica-
cion, en funcién de la cantidad de polvos a introdu-
cir dentro de las botellas (2). Este ajuste volumétrico
se lleva a cabo mediante la activacién de adecuados
medios de ajuste controlados en funcién del proce-
samiento realizado, por ejemplo, por una unidad de
control que procesa los datos de pesada de las botellas
(2) vacias y llenas que avanzan a lo largo del recorrido
3).

Los medios de ajuste volumétrico convencional-
mente comprenden un disco de ajuste (20) - exhibido
esquemadticamente en la figura 3 - que estd instala-
do coaxial a un correspondiente disco de dosificacién
(5) y que tiene una ranura (11) preferentemente con
la forma de una espiral de Arquimedes, en la cual se
vincula y desliza un patin (21). El patin es solidario
con un perno (12) el cual mueve el pistén (8) dentro
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de su cavidad (7). La rotacién del disco de ajuste (20)
con respecto al disco de dosificacion (5), alrededor del
compartido eje de simetria (10), por lo tanto produce,
cuando un disco (20) estd desfasado con respecto al
otro disco (5), un movimiento alternativo bidireccio-
nal de los pistones (8) dentro de las cavidades (7). En
funcion de los sentidos de rotacién establecidos para
el disco de ajuste (20) y el disco de dosificacién (5), se
aumentan o disminuyen los espacios disponibles para
las dosis individuales de producto en polvo.

El mando para dichos medios de ajuste volumétri-
co se transmite a través de un mecanismo de control
remoto, que estd situado, con respecto a la posicion de
los discos de dosificacion (5) y de los discos de ajuste
(20), del mismo lado que los medios impulsores (6 y
9) compartidos por los discos (5, 20).

Considerando que la figura 4 exhibe una estacién
de dosificacion (4) con cuatro discos de dosificacion
(5) situados simétricamente con respecto a la linea
central de la estacién de llenado (4) y combinados
en pares, tal mecanismo de control remoto puede ser
descrito observando solamente el lado izquierdo de la
figura 4, que muestra tal mecanismo controlado co-
lectivamente por los medios de ajuste volumétrico de
los dos discos de dosificacion (5) izquierdos. Obvia-
mente, las referencias a esta parte de la estacion de
dosificacién (4) tienen idéntica validez para el lado
derecho de la figura 4.

Comenzando a partir de la linea central de la es-
tacion de dosificacién (4), se puede observar que el
mecanismo de control remoto - denotado con los nu-
meros 13y 14 en su totalidad - estd situado concéntri-
co por encima del arbol de soporte (6) para los pares
de discos (5, 20) y estd conectado entre el actuador (9)
de la unidad impulsora del arbol (6) del lado derecho
de un observador (lo que equivale a decir, la rueda ti-
po estrella del dispositivo impulsor intermitente (9),
previamente definida) y el par de discos de dosifica-
cién (5) y de ajuste (20) adyacentes del lado izquierdo
de un observador.

En particular, el mecanismo de control comprende
un par de trenes de engranajes epiciclicos (13, 14) co-
nectados entre si y respectivamente uno al érgano ac-
tuador (9) y el otro a los medios de ajuste del espacio
de dosificacion (11, 12) de cada uno de los discos de
dosificacién (5). Los medios de ajuste (11, 12) estdn
conectados entre si en paralelo, para cada uno de los
discos de dosificacién (5) que los controla, por medio
de dientes frontales de alimentacién (26).

Los dos trenes de engranajes epiciclicos (13, 14)
estan conectados entre si en serie y tienen relaciones
de engranajes que son respectivamente iguales e in-
vertidas, de manera que la relacién de engranajes total
de todo el mecanismo sea 1:1.

Como se puede ver en la figura 4, el primer tren
de engranajes epiciclicos (13) de cada par de trenes
de engranajes (13, 14) comprende un engranaje pla-
netario (15), con dientes externos, que estd soporta-
do, en condiciones de libre rotacion alrededor de su
eje geométrico, por el drbol (6) de soporte del disco
de dosificacién (5). El primer tren de engranajes epi-
ciclicos también comprende un primer engranaje de
corona (13a) con dientes internos, coaxial al engra-
naje planetario (15), y al menos un primer engranaje
satélite (13b) que se vincula simultdneamente con el
engranaje planetario (15) y con el primer engranaje de
corona (13a), y que es girado alrededor del engranaje
planetario (15) mediante el 6érgano actuador - rueda
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tipo estrella (9) que est4 fijada al arbol (6).

Andlogamente, el segundo tren de engranajes (14)
del par de trenes de engranajes (13, 14) comprende
un segundo engranaje de corona (14a) con dientes in-
ternos, coaxial al engranaje planetario (15) y fijado a
un segundo engranaje satélite (14b), que también se
vincula simultdneamente con el engranaje planetario
(15) del primer tren de engranajes (13) y con el segun-
do engranaje de corona (14a) y estd conectado, con
rotacioén solidaria y por medio de una adecuada brida
de conexién (27), a discos de ajuste (20) para el par
de discos de dosificacién (5) del lado izquierdo de la
figura 4.

Hay medios de control de movimientos angulares
relativos del primer engranaje de corona (13a) que ha-
cen que los medios de ajuste (11, 12) produzcan va-
riaciones de los espacios de dosificacion de los discos
de dosificacion (5).

Nuevamente, como se puede ver en la figura 4, los
medios de control del movimiento angular del engra-
naje de corona (13a) preferentemente comprenden un
tornillo sin fin (16) y un engranaje helicoidal (17), que
se engranan entre si y estdn conectados al primer en-
granaje de corona (13a).

Gracias al hecho que los medios impulsores (6, 9)
y los medios del mecanismo de control remoto (13,
14) estan ubicados del mismo lado que los discos (5)
y los discos de ajuste (20), dichos discos (5, 20) son
facilmente accesibles, en particular para trabajos sen-
cillos de limpieza y mantenimiento de los discos (5,
20) del lado opuesto a aquel donde estan ubicados los
medios impulsores (6, 9) y el mecanismo de control
remoto (13, 14).

De lo anterior se desprenden varias ventajas, tales
como facil y rdpido acceso a los discos de dosifica-
cion (5) sin tener que quitar los mecanismos de ajuste
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(13, 14) que, por lo tanto, se dejan en su lugar.

Ademés, la eliminacién del procedimiento de de-
sensamblado de esos elementos hace ahorrar tiempo y
esfuerzo, logrando asi una considerable reduccién de
partes que se deben manipular durante el desensam-
blado, mantenimiento y ensamblado de las partes en
cuestién. Todo ello se traduce en que la limpieza y el
mantenimiento son mds féciles, mas rapidos, menos
laboriosos y mds seguros.

Asimismo, el emplazamiento del mismo lado tan-
to de los medios impulsores como del mecanismo de
control remoto (13, 14) permite la estructuracién mo-
dular de las estaciones de dosificacion (4) que, de mo-
do facil y rapido, se puede realizar segiin numerosas
configuraciones, por ejemplo con diferentes cantida-
des, combinaciones y disposiciones de los discos de
dosificacién (6) y de los medios de ajuste (11, 12).

Asimismo, la estructuracién del mecanismo de
control remoto de manera tal que incluya el par de
trenes de engranajes epiciclicos (13, 14) con una co-
nexién en cascada, permite realizar ajustes de dosifi-
cacion con modulacién continua del espacio de dosi-
ficacidén y sin tener que detener la maquina (1).

Asimismo, tal mecanismo de control (13, 14) per-
mite la construccién de estaciones de dosificacion (4)
compactas, mds pequefias que las conocidas, especial-
mente en la direccién longitudinal al recorrido (3) de
las botellas (2), haciendo que la zonas inmediatamen-
te antes y después de las estaciones (4) sean accesibles
para realizar trabajos de mantenimiento.

La invencién descrita puede ser sometida a nume-
rosas variantes y modificaciones sin por ello apartarse
del alcance del concepto inventivo. Asimismo, todos
los detalles de la invencion pueden ser reemplazados
por elementos técnicamente equivalentes.
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REIVINDICACIONES

1. Mdquina (1) para llenar automdaticamente bote-
llas (2) con material en polvo, en la cual a las botellas
(2) allenar se las hace avanzar en sucesion, con movi-
miento alternativo, a lo largo de un recorrido (3) pre-
determinado, la maquina (1) comprendiendo al me-
nos una estaciéon de llenado (4) que tiene al menos
un disco de dosificacion (5) de polvo, situado arriba
del recorrido (3) de las botellas (2), el disco siendo
impulsado con movimiento giratorio intermitente en
una direccién alrededor de su eje geométrico (10) y
teniendo cavidades radiales (7) con pistones (8) con-
tenidos dentro de las cavidades (7), las cavidades y
los pistones formando espacios para recibir, transfe-
rir y descargar cantidades dosificadas de polvos den-
tro de las botellas (2), los pistones (8) siendo moviles
de manera alternativa dentro de las cavidades (7) pa-
ra variar los espacios de dosificacion; la maquina (1)
teniendo medios impulsores (6, 9) para el disco de do-
sificacién (5) y medios de ajuste (20, 11, 12) para los
espacios de dosificacion conectados al disco de dosi-
ficacién (5) y un mecanismo de control remoto (13,
14) para los medios de ajuste (20, 11, 12); los medios
impulsores (6, 9) para el disco de dosificacion (5) y
el mecanismo de control remoto (13, 14) para los me-
dios de ajuste (20, 11, 12) estando ubicados del mis-
mo lado que el disco de dosificacién (5); la maquina
(1) estando caracterizada por el hecho que el meca-
nismo de control remoto (13, 14) es controlado por el
ajuste de la dosificacion de al menos dos de los discos
de dosificacion (5).

2. Méquina segtn la reivindicacién 1, caracteri-
zada por el hecho que los medios impulsores (6, 9)
comprenden un arbol de soporte (6) para un disco de
dosificacién (5) impulsado con movimiento giratorio
intermitente, y un érgano actuador (9) que impulsa al
arbol (6) y al mecanismo de control remoto (13, 14);
el mecanismo de control remoto (13, 14) siendo pa-
ralelo con el arbol de soporte (6) y estando ubicado
entre el 6rgano actuador (9) y un disco de dosifica-
cién (5).

3. Méquina segun la reivindicacién 1 o 2, caracte-
rizada por el hecho que el mecanismo de control re-
moto comprende un par de trenes de engranajes epici-
clicos (13, 14) conectados entre si y respectivamente
uno al 6rgano actuador (9) y el otro a los medios de
ajuste (20, 11, 12) de los espacios de dosificacién del
disco de dosificacion (5).

4. Méquina segtn la reivindicacion 3, caracteri-
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zada por el hecho que los trenes de engranajes epi-
ciclicos (13, 14) estdn conectados entre si en serie y
tienen relaciones de engranaje que son iguales e in-
vertidas respectivamente.

5. Méquina segtn la reivindicacién 3 o 4, carac-
terizada por el hecho que un primer tren de engra-
najes epiciclicos (13) del par de trenes de engrana-
jes (13, 14) comprende un engranaje planetario (15),
con dientes externos, un primer engranaje de corona
(13a), con dientes internos, siendo coaxial al engra-
naje planetario (15), y al menos un primer engranaje
satélite (13b); el primer engranaje satélite (13b) vin-
culdndose simultdneamente con el engranaje planeta-
rio (15) y con el primer engranaje de corona (13a), un
segundo tren de engranajes (14) del par de trenes de
engranajes (13, 14) comprendiendo un segundo en-
granaje de corona (14a), con dientes internos, siendo
coaxial al engranaje planetario (15) y fijo, y al menos
un segundo engranaje satélite (14b) conectado a una
brida (27); el segundo engranaje satélite (14b) vincu-
ldndose simultdneamente con el engranaje planetario
(15) y con el segundo engranaje de corona (14a) y es-
tando conectado con rotacién solidaria a los medios
de ajuste (20, 11, 12) de los espacios de dosificacién
del disco de dosificacién (5); el primer engranaje sa-
télite (13b) estando conectado al 6érgano actuador (9)
que hace girar al engranaje planetario (15) que, a su
vez, hace girar al segundo engranaje satélite (14b).

6. Maquina segtn la reivindicacién 5, caracteri-
zada por el hecho que comprende medios de control
(16, 17) adecuados para producir movimientos angu-
lares relativos del primer y del segundo engranaje de
corona (13a, 13b), lo cual hace que los medios de
ajuste (20, 11, 12) produzcan variaciones en los es-
pacios de dosificacién de los discos de dosificacién
(5).

7. Méquina segtn la reivindicacién 6, caracteri-
zada por el hecho que los medios de control para los
movimientos angulares relativos del primer y del se-
gundo engranaje de corona (13a, 13b) comprenden un
tornillo sin fin (16) y un engranaje helicoidal (17), que
se engranan entre s{ y estan respectivamente conecta-
dos al primer (13a) y al segundo engranaje de corona
(13b).

8. Méquina segun la reivindicacion 5, caracteri-
zada por el hecho que el engranaje planetario (15)
estd soportado en una condicién de libre rotacién al-
rededor de su eje geométrico (10) por el arbol de so-
porte (6) del disco de dosificacion (5).
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