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DESCRIPCION

Aparato automadtico para almacenar y distribuir medicacién empaquetada y otros pequefios elementos.
Campo técnico

Esta invencion se refiere generalmente a un aparato para recibir automdaticamente elementos médicos empaque-
tados individualmente, tales como medicaciones, al igual que otros elementos pequefios empaquetados en un envase
de almacenamiento, aislando los elementos del envase de almacenamiento, procesando los elementos para almacena-
miento en lugares individualmente accesibles en un sistema de almacenamiento en masa y recuperando los elementos
almacenados del sistema de almacenamiento en masa individualmente bajo peticion.

Antecedentes de la invencion

Hay muchos sistemas conocidos para almacenar y distribuir medicaciones y otros elementos pequefios. Algunos
de estos sistemas son en su totalidad mecénicos, con selecciones por el usuario que se hacen manualmente. Otros
sistemas mds recientes son bien semiautométicos o automdticos, con controladores electrénicos. Ejemplos de tales
aparatos se muestran en las Patentes estadounidenses n°. 4,546,901 de Buharazzi y n°. 5,797,515 de Lift et al. Otro
aparato se muestra en la patente estadounidense n°. 6,219,587, transferida al cesionario de la presente invencion.

Los sistemas mostrados en las patentes anteriores, al igual que otros sistemas de distribucion, se han encontrado
con distintos grados de éxito operacional y/o aceptacion comercial. La mayor parte de los sistemas automatizados son
complejos en cuanto a disefio y operacidn, relativamente grandes y normalmente bastante caros. Ademas, muchos de
estos sistemas son ineficientes e inseguros. Ellos también son demasiado lentos en cuanto a rendimiento. Por ejemplo,
sistemas tipicos conocidos comerciales son incapaces de reunir los requisitos de distribuciéon de medicacién de un
hospital grande.

El documento WO 00/32477 se refiere a un sistema recolector de medicacidn en el que los medicamentos se
descargan en una cinta de paquetes, y la cinta de paquetes es cortada en secciones, cada seccion incluyendo un paquete
de medicacién. Los paquetes de medicacion son luego reunidos juntos.

Una desventaja significante de los sistemas de distribucién convencionales automadticos es que tipicamente deben
ser cargados manualmente. Algunos sistemas incluyen tubos o manguitos de almacenamiento que contienen una plu-
ralidad de un articulo, pero estos deben ser periddicamente sustituidos, nuevamente manualmente. En otros sistemas,
los articulos/elementos individuales para ser distribuidos deben ser cargados manualmente en estanterias o colocados
manualmente en recipientes.

Ademads, muchos sistemas de distribucion son intrinsecamente limitados a bien una o a relativamente pocas con-
figuraciones de empaquetamiento. Esto es tipico si los elementos estdn en el paquete del fabricante original. En otros
casos, los elementos originales son bien reempaquetados o empaquetados en exceso para acomodacién por el siste-
ma. El pequefio nimero de cajas dimensionadas diferentes que se pueden colocar por un sistema particular es una
consideracién operacional clave. Tanto el reempaquetamiento como el exceso de empaquetamiento, no obstante, son
inconvenientes, caros y exigen mucho tiempo incluso realizados en la instalacion sanitaria u otra instalacién que usa
pequeflos elementos empaquetados. Hay tipicamente una ambigiiedad significante si no antipatia en relacién a, por
ejemplo, exceso de empaquetamiento realizado en una instalacién del usuario.

Finalmente, en todos los sistemas de distribucion de medicacion, al igual que para otros elementos empaquetados,
existe el problema de elementos devueltos que no han sido usados. Estas devoluciones deben tipicamente ser ins-
peccionadas y luego cargadas, nuevamente a mano, si fuera adecuado para realmacenamiento. En algunos casos, las
devoluciones se manejan completamente por separado, con las devoluciones suministrando un dispositivo de almace-
namiento separado aparte del sistema de distribucion principal.

Seria conveniente y rentable tener una tnica maquina que pudiera aceptar devoluciones, junto con unidades origi-
nales del fabricante, procesar y almacenar todos los articulos automaticamente, y luego distribuirlos automaticamente
bajo peticion, es decir un tnico aparato que tenga la capacidad de ambos elementos de almacenamiento, incluyendo,
pero sin limitarse a, medicaciones y otros elementos médicos, y luego distribuirlos individualmente para el uso por un
paciente u otro usuario.

Resumen de la invencion

Por consiguiente, la presente invencién es un sistema para almacenar automdticamente y distribuir elementos
individuales, comprendiendo: un recipiente para almacenar temporalmente una pluralidad de elementos individuales y
depositarlos uno por uno en un elemento transportador del sistema que en funcionamiento mueve los elementos hasta
un mecanismo de carga; un mecanismo de carga para eliminar el articulo del transportador y posicionarlo de manera
que éste se prepare para ser almacenado; un aparato de almacenamiento en masa conteniendo una pluralidad de lugares
de almacenamiento direccionables individualmente para el almacenamiento de dichos elementos; un ensamblaje para
mover los elementos situados individualmente a su vez y almacenar cada elemento en una ubicacién preseleccionada
en el aparato de almacenamiento en masa; y como minimo un ensamblaje de distribucién para eliminar un elemento
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individual seleccionado de una ubicacién conocida en el aparato de almacenamiento en masa y para mover el elemento
distribuido fuera del sistema.

Breve descripcion de los dibujos

La Figura 1 es una vista esquemdtica del sistema completo de la presente invencidn, incluyendo una parte de tolva
de entrada y un aparato transportador externo.

La Figura 2 es una vista desde arriba que muestra la tolva de entrada del sistema de la figura 1, incluyendo una
parte escalonada de entrada de la misma.

La Figura 3 es un diagrama mostrando la secuencia operacional de la parte de escalonada de la figura 2.

Las Figuras 4-6 son diferentes vistas mostrando la manipulacién de entrada de los elementos de entrada para ser
almacenadas y dispensadas, incluyendo la aislamiento del mismo para entrega a un transportador principal del sistema
de distribucién de la figura 1.

La Figura 7 es un diagrama simplificado mostrando la configuracién operacional basica del sistema de la figura 1.

La Figura 8 es una vista desde arriba mostrando una parte de zona de barrido del sistema de la figura 1, después
del aislamiento de los elementos empaquetados de entrada.

La Figura 9 es una vista superior mostrando el transportador principal del sistema de la figura 1 de la compuerta
de salida del aislador en la extremidad de la misma.

Las Figuras 10-11 son vistas superiores mostrando la plataforma de carga del sistema de la figura 1, incluyendo
varias etapas en la secuencia de funcionamiento de la misma.

Las Figuras 12-13 muestran vistas de la parte agarradora del sistema de la figura 1, incluyendo el movimiento de
elementos empaquetados desde la plataforma de carga en los ensamblajes de almacenamiento de tambor.

La Figura 14 muestra la parte expulsora de elementos del sistema de la figura 1 para expulsar elementos almace-
nados en un transportador de salida para entrega fuera del sistema.

Mejor modo para llevar a cabo la invencion

El sistema de la presente invencién es un aparato de almacenamiento y de distribucién automadtico para elementos
pequeflos empaquetados, mostrados generalmente a 10, que incluye un contenedor de entrada 12, también referido
como una tolva de entrada, para recibir elementos pequefios empaquetados, tales como medicaciones, procesdandolos
y luego moviéndolos en una parte de almacenamiento en masa del sistema, comprendiendo ensamblajes de almacena-
miento de tambor 14.

Los elementos individuales, después de su introduccién en el aparato, son primero aislados y luego movidos a un
ensamblaje de carga, donde ellos son orientados, recogidos por un ensamblaje agarrador 16, y movidos en una ubi-
cacion seleccionada en ensamblajes de almacenamiento de tambor 14. La forma de realizacién mostrada comprende
cuatro ensamblajes de almacenamiento de tambor, cada ensamblaje siendo un cilindro con una pluralidad de ranuras
direccionables/accesibles individualmente en el mismo, abierto en el exterior del tambor, para almacenamiento de ele-
mentos empaquetados individuales. Los ensamblajes de almacenamiento de tambor 14 son en la forma de realizacién
mostrada giratorios individualmente bajo control por ordenador, como es el ensamblaje agarrador 16 que mueve los
elementos individuales en los dispositivos de almacenamiento. Cada ranura en los dispositivos de almacenamiento de
tambor es Unicamente identificada y accedida.

El presente sistema también incluye dos mecanismos expulsores 18 que en la forma de realizacién mostrada son
localizados, respectivamente, entre dos ensamblajes de almacenamiento de tambor contiguos, los mecanismos expul-
sores cada uno con la capacidad de acceso a cada célula en los dos ensamblajes de almacenamiento de tambor a los
que sirven, mediante rotacién de los ensamblajes de almacenamiento de tambor y movimiento vertical del mecanismo
expulsor. El mecanismo expulsor incluye un elemento impulsor que funciona para impulsar el elemento almacenado
en la célula accedida en el ensamblaje de almacenamiento de tambor hacia el centro abierto del mismo. Los elementos
expulsados caen en el drea central abierta del ensamblaje de tambor y sobre un transportador de salida, son movidos
fuera del sistema por el transportador, y luego sobre un siguiente aparato de fase, que en algunos casos podrian ser un
transportador de manipulacién de elementos 22 que moverd los elementos directamente en un carro de medicacién o
a un dispositivo de carga. El carro lleno se prepara para la entrega a los pacientes, tal como en una sala de hospital (no
mostrada).

Haciendo referencia ahora a los dibujos en detalle, el aparato 10 es capaz de recibir medicaciones empaquetadas u
otros elementos a granel a través de una tnica entrada 20, similar a una puerta de buzén, las medicaciones/elementos
recibidos incluyendo devoluciones de todos los tipos. El aparato es operativo para identificar el elemento/devolucién y
lo mueve a una ubicacién almacenada en el sistema de almacenamiento en masa. El sistema es también operativo para
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acceder a elementos seleccionados en los ensamblajes de almacenamiento cuando se desean elementos seleccionados
para dispersion.

Estas acciones pueden hacerse de una manera muy rapida, aproximadamente siete operaciones por minuto, en una
manera fiable, por la forma de realizacién mostrada. El coste del presente sistema, incluso con su capacidad sustancial
operacional, estd bien por debajo de sistemas similares disponibles comercialmente.

La parte de entrada del sistema de la presente invencion, referida como tolva de entrada 12, incluye una abertura
grande curvada corredera 20 en el extremo superior de la misma, aproximadamente 40 cm (16 pulgadas) de largo por
20 cm (8 pulgadas) de ancho en la forma de realizacién: mostrada. La tolva de entrada 12 es capaz de manipular hasta
750 unidades individuales, dependiendo del tamafio de los elementos del paquete, y es posteriormente capaz de recibir
un gran nimero (250) de una vez a través de la abertura 20.

El sistema de la presente invencion es capaz de manipular una variedad de elementos. Las medicaciones son una
categoria, incluyendo medicaciones orales, tales como comprimidos y pildoras y elementos liquidos, al igual que
elementos médicos tales como jeringas. El sistema puede también ser usado con otros elementos que son de tamafio
relativamente pequefo. Esto puede incluir una amplia variedad de partes de hardware, joyas de varios tipos, € incluso
alimentos.

Por lo tanto, la presente invencion asi no se limita a un tipo particular de elemento, aunque ha demostrado ser
provechosa con elementos tipo medicacidn.

Ademads, mientras la entrada puede de preferencia estar en la forma de elementos con exceso de empaquetamien-
to, tal como en particular cajas de tamaiios seleccionados, con configuraciones particulares, en las que se sitdan los
elementos empaquetados individuales (o no empaquetados) como si procedieran del fabricante, debe ser entendido
que el aparato es también capaz de manipular elementos recibidos como si fueran del fabricante. Para medicaciones
y otros elementos, por ejemplo, estos productos de los fabricantes podrian incluir paquetes de ampollas y estuches
de varias configuraciones para varias medicaciones sélidas, al igual que frascos, jeringas y medicaciones a granel.
Paquetes euclideos podrian ser incluidos, al igual que tazas de liquido para manipular dosis unitarias de liquidos a
granel, paquetes de cintas de varios tamafos y disposiciones, y cajas proporcionadas por el fabricante. La flexibilidad
del presente sistema, en sus varias disposiciones, permite, si se desea, a la instalacién que usa el sistema, tal como
un hospital, omitir el exceso de empaquetamiento (en el que el elemento individual, incluso un elemento empaque-
tado, recibido del fabricante se inserta en un paquete/caja nuevo); y/o el reempaquetamiento, en el que el elemento
individual, recibido del fabricante, es quitado del paquete del fabricante y puesto en un paquete nuevo.

El presente sistema es descrito usando cajas; algin empaquetamiento alternativo mencionado arriba requerira
modificacién de alguna estructura de la figura 1. Estructuras alternativas serdn discutidas en el lugar apropiado a
continuacion.

La tolva de entrada 12 en la forma de realizacién mostrada es una caja de acero inoxidable cuadrildtera de 69 cm
(27 pulgadas) de ancho por 53 cm (21 pulgadas) de largo y 56 cm (22 pulgadas) de fondo. Estas dimensiones pueden,
por supuesto, ser cambiadas, pero el presente tamafio es conveniente para el sistema de la presente invencién y, como
se ha indicado anteriormente, acomoda aproximadamente 700 unidades pequefias empaquetadas, que es un nimero
sustancial. Aunque en la forma de realizacién mostrada la tolva 12 estd hecha de acero inoxidable, otros materiales
podrian ser usados. La tolva podria también tener una configuracién diferente.

Dos paredes contiguas interiores 30 y 31 de la tolva son planas y verticales, mientras que las otras dos paredes
33 y 34 son también planas, aunque una parte de pared 33 se extiende corriente abajo y hacia el interior a un dngulo
de aproximadamente 30°, mientras una parte de pared 34 se extiende hacia el interior a aproximadamente 45°. Las
partes en dngulo de las paredes 33 y 34 empiezan aproximadamente a o en una distancia corta por debajo de los bordes
superiores de cada pared.

Extendiéndose desde el fondo 37 de tolva 20 al borde superior de la tolva hay un mecanismo de escalera 38 para
mover las cajas 44 hacia arriba. El mecanismo 38 sale de la tolva 28 a través de una abertura 40 en la pared 34. En
la forma de realizacién mostrada, la abertura 40 es casi cuadrada, aproximadamente 17.5 X 17.8 cm (6-7/8 pulgadas
por 7 pulgadas). El mecanismo escalonado 38 comprende un conjunto de placas fijas 42 y un conjunto de placas
en movimiento 43, cada conjunto consistiendo en ocho placas de metal fijas y ocho orientadas verticalmente. Las
placas fijas alternan con las placas en movimiento. Las placas fijas 42 permanecen fijas, mientras que las placas en
movimiento alternas 43 se mueven en ambas direcciones X e Y (hacia adelante y hacia arriba). Cilindros neumaticos
(no mostrados) se usan para conducir las placas en movimiento 43 en las direcciones X e Y. Cada escalén en las placas
42 y 43 en la forma de realizacién mostrada tiene dimensiones de aproximadamente 8.9 cm (3-1/2 pulgadas) (vertical)
por 16.5 cm (6-1/2 pulgadas) (horizontal). Las placas en movimiento en la forma de realizacién mostrada se mueven
aproximadamente 75 mm en la direccidon X (hacia adelante) y 50 mm en la direccién Y (ascendente) en cada ciclo de
movimiento.

En la forma de realizacién mostrada, cada placa en ambos conjuntos fijo y en movimiento es aproximadamente
1 cm (3/8 pulgadas) de grueso.
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Tres escaleras se definen en cada placa en la forma de realizacién mostrada. Alli podria haber un nimero menor
o mayor de escaleras, dependiendo de la aplicacion particular. El mecanismo escalonado mueve cartones individuales
44 arriba y fuera de la tolva 28.

Las Figuras 3A-3E muestran la secuencia del mecanismo escalonado cuando las placas en movimiento 43 se
mueven en las direcciones X e Y con respecto a las placas fijas 42. Como se ha indicado anteriormente, en la forma
de realizacién mostrada, hay ocho placas de escaleras fijas 42 en correspondencia a través de la tolva. Ocho placas
de escalones en movimiento 43 estan dispuestas para alternar con las placas de escaleras fijas. Las Figuras 3A-3E
muestran tres conjuntos fijos y en movimiento de placas definiendo tres escaleras individuales. El nimero de escaleras
definidas puede variar. Las dimensiones fisicas reales de las placas de escaleras fijas y en movimiento también variaran,
dependiendo de la configuracion real de la tolva.

La Figura 3A muestra las placas de escaleras en movimiento 43 en su punto mas bajo de funcionamiento. En la
primera accién en la secuencia, las placas en movimiento 43 serdn movidas hacia arriba. Nuevamente, en la forma
de realizacién mostrada, es aproximadamente 50 mm, y se muestra en la figura 3B de la secuencia. En la figura
3C, las placas de escaleras en movimiento se mueven hacia adelante en la direccién X, aproximadamente 75 mm. A
este punto, un paquete (de cartén) 44 ha sido elevado desde la parte inferior de la tolva hasta la parte superior del
mecanismo escalonado. En la figura 3D, las placas en movimiento 43 se mueven hacia abajo a una distancia de 50 mm
y luego, como se muestra en figura 3E, se mueven horizontalmente de nuevo hasta la posicion inicial.

El nimero de escaleras reales en el mecanismo escalonado 38 puede ser variado dependiendo de la distancia que
deba ser cubierta. El mecanismo escalonado 38 proporciona una disposicion fiable para comenzar la separacion de los
paquetes individuales y para moverlos fuera de la tolva. Otros sistemas para obtener tal resultado podrian, no obstante,
ser usados.

En la forma de realizacion descrita en detalle aqui, los elementos médicos son generalmente empaquetados exce-
sivamente con cajas. No obstante, otros dispositivos de empaquetamiento pueden ser usados, con alguna modificacién
del sistema, que se describirdn brevemente con respecto al alcance del concepto inventivo. Por ejemplo, ademds de
cajas, bolsas de varios tamafios pueden ser usadas, al igual que tazas, paquetes de ampollas, paquetes euclideos y
jeringas, como se ha mencionado anteriormente.

En referencia a la figura 4, el mecanismo escalonado 38 funciona hasta que los paquetes alcanzan la parte superior
del mismo, punto en el cual el movimiento hacia adelante de la escalera lanza los paquetes sobre una primera parte
del transportador 48 de una estructura de ensamblaje aislador en donde los paquetes son separados unos de otros
longitudinalmente. El ensamblaje aislador en la forma de realizacién mostrada comprende una serie de transportadores
sucesivos, referidos como sistema transportador. El primer transportador 48, también referido como transportador de
tampodn, es aproximadamente 15.2 cm (6 pulgadas) de ancho por 20.3 cm (8 pulgadas) de largo, y se mueve a una
velocidad de 25.4 cm/s (10 pulgadas por segundo), conducido por una serie de cilindros neumaticos (no mostra-
dos).

Después del primer transportador 48 hay un transportador cilindrico 50, referido como rodillo de aceleracién. El
rodillo de aceleracion 50 es responsable de producir un espacio entre cada paquete sucesivo presente en transportador
48, de modo que cada paquete entra en la siguiente parte del sistema transportador de uno en uno. El rodillo de
aceleracién 50 es 15.2 cm (6 pulgadas) de largo por 5.1 mm (2 pulgadas) de didmetro y se mueve a razén de 15
pulgadas por segundo. El rodillo de aceleracién 50 pasa los articulos a un transportador aislador 52.

El transportador aislador 52 es también de 15.2 cm (6 pulgadas) de ancho por 20.3 cm (8 pulgadas) de largo y
funciona a tiempos especificos controlado por ordenador a 51 cm/s (20 pulgadas por segundo), por cilindros neumati-
cos. El transportador de tampén 48, el rodillo de aceleracion 50 y el transportador aislador 52 son todos bdsicamente
coplanares y horizontales. El transportador aislador 52 mueve los articulos a un transportador vertical 54, que se sitda
en el extremo alejado del transportador singular 52, que se extiende a través del extremo alejado del mismo y en una
distancia de 14.6 cm (5-3/4 pulgadas) mds alld del borde 56 del transportador aislador. El transportador vertical 54
es de 15.2 cm (6 pulgadas) de alto y aproximadamente 40.6 cm (16 pulgadas) de largo en la forma de realizacién
mostrada, y avanza a tiempos especificos controlado por ordenador a 25.4 cm/s (10 pulgadas por segundo).

Extendiéndose desde el borde 56 del transportador aislador 52, con una anchura de aproximadamente 15.2 cm
(6 pulgadas), hay una corta rampa metalica fija 58. En la forma de realizaciéon mostrada, la rampa 58 es aproxima-
damente de 17.8 cm (7 pulgadas) de largo por 8.6 cm (3-3.8 pulgadas) de ancho y tiene un dngulo hacia abajo de
aproximadamente 22°. Este dngulo puede variar hasta cierto punto, pero estd disefiado para permitir convenientemente
que los elementos empaquetados se deslicen sobre un transportador de rampa contigua 60, ayudado por la accién del
transportador vertical 54.

En el proceso aislador de paquetes, en el caso de que dos articulos se muevan sobre transportador aislador 52
simultdneamente, la accién del transportador vertical 54 normalmente separard los dos articulos en virtud del cambio
direccional de 90° desde el transportador aislador sobre la rampa 58. El transportador de rampa 60 se mueve en una di-
reccion de 180° en relacidn a, es decir en la direccién opuesta de, los transportadores 48 y 52. Tiene aproximadamente
15.2 cm (6 pulgadas) de ancho por 40.6 cm (16 pulgadas) de largo y se orienta hacia abajo a un dngulo de aproximada-
mente preferiblemente 10°, dentro de una gama de 9°-11°. El transportador vertical 54 se extiende a aproximadamente
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la mitad de la anchura del transportador de rampa. El transportador de rampa 60 se enlaza por una pared corta 64 a
lo largo de su borde alejado 65, y también por una pared corta 67 a lo largo de una parte de extremidad de su borde
cercano 69.

Extendiéndose desde la pared 67 hay una placa en dngulo 70 que se extiende una distancia corta sobre la superficie
del transportador de rampa 60.

La placa en dngulo 70 asiste en el movimiento de paquetes fuera del transportador de rampa 60, pero no es necesario
para el funcionamiento del proceso de transporte. Los articulos se mueven fuera del transportador de rampa 60 sobre
un transportador principal 74 que se extiende en la forma de realizacién a un dngulo recto relativo al transportador de
rampa, en la siguiente parte del sistema.

El funcionamiento de los transportadores 48, 52, 54, 60 y rodillo de aceleracién 50 se controla por una serie
de sensores 62-62 (uno para cada transportador) localizados generalmente como se muestra en la figura 4 y por
instrucciones controladas por ordenador. Cada transportador en el sistema se inicia a su velocidad establecida cuando
el sensor para el siguiente transportador corriente abajo determina que no hay ningin paquete/elemento presente en
este transportador. Por ejemplo, si el sensor 62 para el rodillo de aceleracién 50 determina que no hay ningin paquete
presente en el rodillo, entonces el transportador anterior, el transportador de tampdn 48, serd activado y funcionara
a su velocidad regular para mover el paquete hasta el rodillo de aceleracién 50. Este proceso funciona en secuencia
corriente abajo hacia el transportador de rampa 60. El sistema funciona bdsicamente en un sistema de cola, es decir
donde hay una abertura en un transportador, se activa el transportador inmediato anterior. Esto resulta en el movimiento
controlado de los paquetes a través del sistema aislador desde el momento en que se mueven sobre el transportador de
tamp6n 48. En el momento que las cajas alcanzan el transportador de rampa 60, éstas son aisladas, es decir se mueven
una por una sobre el transportador principal 74.

La forma de realizacién mostrada es eficaz para aislar cajas individuales y serd posiblemente eficaz con jeringas e
incluso tazas. Para los paquetes de ampollas, paquetes euclideos y bolsas, no obstante, un sistema de recogida al vacio
de puente biaxial para la recogida de las unidades individuales seria eficaz.

Cuando los paquetes se mueven sobre el transportador principal 74, estos son primero medidos y orientados en
el transportador. A lo largo del borde alejado 76 del transportador principal hay una pared aisladora 78. La pared
aisladora 78 en la forma de realizacién mostrada es aproximadamente de 24.1 cm (9-1/2 pulgadas) de largo por 5.1
cm (2 pulgadas) de alto. Un ensamblaje de lanzadera aislador 80 con un brazo de lanzadera 81 se sitiia a lo largo del
borde lateral alejado 65 del transportador de rampa 60 y a través del extremo 79 del transportador de rampa contiguo
al transportador principal. La parte del ensamblaje de lanzadera que se extiende a través del extremo del transportador
de rampa 60 es referida como una seccion de barra de alineacién 83.

En funcionamiento, los paquetes/articulos tropezaran con la parte de la barra de alineacién 83 sobre el transpor-
tador principal. Cuando un articulo se mueve sobre el transportador principal, el ensamblaje transportador aislador
80 es activado, moviendo la barra de alineacién 83 en un movimiento de barrido a través del transportador princi-
pal 74. Debido a que el transportador principal avanza continuamente, el articulo también se movera hacia adelante
en el transportador principal puesto que la barra de alineacién 83 lo mueve a través del transportador principal para
contactar la pared del aislador 78. De forma alternativa, el transportador 74 podria ser controlado para un transporte
interrumpido, a tiempos seleccionados, en vez de un transporte continuo. El transporte interrumpido puede ser mas
eficaz para ciertos tipos de paquetes, tales como bolsas y paquetes de ampollas y paquetes euclideos.

El movimiento hacia adelante del articulo se detiene por una compuerta de salida del aislador 84, que se extiende
a través del transportador principal pero a poca distancia sobre éste, permitiendo al transportador principal que avance
sin interferencia. Los articulos individuales asi se vuelven orientados contra la pared del aislador y la compuerta de
salida del aislador por accion de la barra de alineacién 83 y el transportador principal con movimiento hacia adelante.

El sistema de lanzadera del aislador 80 incluye un potenciémetro 85 al extremo de un brazo que se extiende
contiguo al brazo de lanzadera 81 controlado por un cilindro neumético 87. El potenciémetro se extiende al articulo
que ha sido presionado contra la pared 78 por accion del ensamblaje de lanzadera del aislador. El contacto con el
articulo por el potenciémetro produce una lectura (dependiendo de la distancia a la que se extiende el potenciémetro)
que es luego comparada con una tabla de consulta que contiene tamafios permisibles. Si el tamafio del articulo estd
fuera de tolerancia por cualquier cuestion, tal como por dafio al paquete, la pared aisladora 78 se eleva y el articulo
se impulsa en un depdsito de descarte 86 del aislador mediante el movimiento adicional de la barra de alineacién
83.

Como el articulo se mueve en el transportador 74, contra la pared 78, un sensor 89 mide la altura del articulo. Si el
articulo es demasiado alto, un perno de volquete del aislador 88 localizado en la pared del aislador 78 en el borde aleja-
do 76 del transportador principal es activado, moviéndose horizontalmente hacia el exterior a través del transportador
principal, tumbando el articulo alto por encima en el transportador. El ensamblaje de lanzadera se utiliza para alinear
otra vez el articulo en el transportador. En la forma de realizacion mostrada, el perno 88 tiene aproximadamente 5.7
cm (2-1/4 pulgadas) de largo y se sitia aproximadamente 3.8 cm (1-1/2 pulgadas) sobre la superficie del transportador
principal 74.
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La identificacién y orientacién/registro del articulo en el transportador en la forma de realizacidn descrita es basica-
mente por medios mecdnicos/eléctricos implicando el uso de una compuerta de lanzadera aisladora y un ensamblaje de
potencidmetro que se extiende, posicionando las unidades sucesivamente contra la estructura del aislador. No obstante,
otros dispositivos pueden utilizarse para identificar el articulo y asegurar que éste retne los estdndares especificos, y
que esta alineado/registrado apropiadamente. Una tal alternativa es un sistema de sensor visual, implicando una cima-
ra fotografica que reflejara el articulo. La tecnologia de procesamiento de imdgenes bien conocida puede después ser
usada para identificar completamente el articulo y asegurar que éste retine las normas especificas, incluso el tamafio.
Otros dispositivos mecanicos podrian también ser usados, tales como sistemas de extension tipo dedo que contac-
tan cada uno las superficies del articulo para determinar el tamafio. La disposicién de sensores seria especialmente
adecuada para bolsas, paquetes de ampollas y paquetes euclideos.

Inmediatamente debajo de la compuerta de salida del aislador 84 hay un sistema de escaneado de codigos de
barras 94 (figura 8). El sistema de escaneado de cédigos de barras 94 incluye cuatro lectores de cédigos de barras
96-96 montados sobre un marco 97, que se sitda sobre el transportador principal 74. Los cuatro lectores de cédigos
de barras buscan cédigos de barras en los cuatro lados del articulo. Ellos pueden asimismo ver también la superficie
superior. La superficie inferior del articulo (la superficie en contacto con el transportador) no es escaneada por el
sistema de codigo de barras 94. La superficie inferior se escanea en una parte descendiente de la invencién, como serd
explicado de ahora en adelante. Si un c6digo de barras es reconocido por el sistema de escaneado de cédigo de barras
94, se transmite a la parte de control del sistema.

Después de pasar debajo del sistema de escaneado 94 del cédigo de barras, el paquete/articulo se transporta por el
transportador principal 74 a una compuerta de almacenamiento en almacén 100. En la forma de realizacién mostrada,
el transportador principal, que se extiende continuamente, tiene aproximadamente 15.2 cm (6 pulgadas) de ancho y
140 cm (55 pulgadas) de largo y avanza a aproximadamente 25.4 cm/s (10 pulgadas por segundo). La compuerta de
almacenamiento en almacén 100 se localiza a una distancia de aproximadamente 33 cm (13 pulgadas) hacia adelante
de la compuerta de salida del aislador 84. El transportador principal 74 se extiende desde el transportador de rampa
hasta cerca de la salida del sistema.

La siguiente parte del sistema, corriente abajo de la compuerta de almacenamiento en almacén, es un ensamblaje
de plataforma de carga, mostrado en las Figuras 9-11. El ensamblaje de plataforma de carga es referido generalmente
por 101. Cuando hay un articulo detenido por la compuerta de almacenamiento en almacén, un sensor de plataforma de
carga (no mostrado) primero determina si la plataforma de carga horizontal 110 estd “despejada” o no, es decir que no
haya ningtn articulo actualmente en posicién en la plataforma de carga. Si la plataforma de carga 110 estd despejada,
la compuerta de almacenamiento en almacén 100 serd elevada y el articulo serd movido por el transportador principal
a la compuerta de parada en almacén 104, que se extiende a través del transportador principal 74 en el borde alejado
de la plataforma de carga.

Un brazo de lanzadera de transferencia 106 se extiende aproximadamente 19.1 cm (7-1/2 pulgadas) a lo largo del
transportador principal a través de la plataforma de carga. Una vez que el articulo se detiene por la compuerta de parada
en almacén 104, la lanzadera de transferencia 106 se activa y mueve para contactar el articulo. Se usa un potenciémetro
107 y aire cilindrico 109 para medir la caja/articulo nuevamente. Un ldser 111 se utiliza para encontrar el borde de
la caja. La caja se impulsa sobre la parte de plataforma 110 del ensamblaje de plataforma de carga. En la forma de
realizacién mostrada, la plataforma 110 estd hecha de pldstico acrilico y tiene dimensiones de aproximadamente 15.2
cm (6 pulgadas) por 8.9 cm (3-1/2 pulgadas).

Debajo de la plataforma 110 se encuentra situada una placa elevadora 112 que tiene aproximadamente las mismas
dimensiones exteriores que la plataforma 110. La placa elevadora 112 tiene una pluralidad de pernos 113 (figura 9)
instalados en la superficie superior de la superficie elevadora y se extienden hacia arriba desde la misma. Los pernos
tienen aproximadamente 10 mm de alto en la forma de realizacién mostrada. La plataforma 110 tiene una pluralidad
de aberturas a través de la misma que estdn en correspondencia con los pernos 113 en la placa elevadora 112. La
placa elevadora 112 se controla por un accionador neumadtico (no mostrado), que mueve la plataforma arriba y abajo.
Cuando la placa elevadora 112 estd en su posicion bajada, la superficie superior de la plataforma de carga 110 es
plana y coplanar con la superficie del transportador principal (figura 11), permitiendo que un articulo del transportador
principal sea impulsado directamente sobre la plataforma 110.

Cuando la plataforma elevadora 112 estd en su posicion elevada (Figuras 9 y 10), los pernos 113 se extienden hacia
arriba a través de la plataforma de carga, sobre la superficie superior de la plataforma de carga 110 aproximadamente
5-7 mm. Los pernos 113 estdn localizados de modo que sean capaces de sostener de una forma fiable el articulo
en la plataforma y levantarlo sobre la superficie de la plataforma 110. Esto proporciona espacio al articulo para ser
inicialmente agarrado por el mecanismo agarrador, lo que se explica con mds detalle a continuacién.

Como se ha indicado anteriormente, el transportador principal 74 mueve los articulos hasta la compuerta de parada
en almacén 104, bien con movimiento continuo o movimiento interrumpido (parada e inicio). Cuando un articulo se
detecta en la compuerta de parada en almacén por un sensor (no mostrado), el brazo de lanzadera de transferencia 106
se activa y se mueve a través del transportador principal 74, impulsando el articulo que estd contra la compuerta de
parada en almacén 104 sobre la plataforma 110. Si un cédigo de barras del articulo no ha sido previamente detectado,
es decir estd en la superficie inferior, la plataforma elevadora 112 primero lo transferird fuera del camino para permitir
que una cabeza de escaneado convencional 118 situada debajo de éste lea la superficie inferior del articulo. Si un

7



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2348 521 T3

c6digo de barras es reconocido, se registra con el control del sistema, y la secuencia de operaciones continuara. Si no
se reconoce ningtin codigo de barras, entonces este articulo se quita de la plataforma 110 por una barra de transferencia
119, accionada por un cilindro neumatico 121, que mueve el articulo de vuelta sobre el transportador principal. El
transportador principal 74 luego movera el articulo contra la compuerta de parada en almacén 104, que se elevard, y
el articulo luego serd movido hasta la extremidad alejada del transportador principal sobre una rampa de descarte 120,
debajo de la cual el articulo se deslizard, depositindolo en una segunda caja de descarte 122.

Si un cédigo de barras ha sido reconocido previamente y registrado, o si un cédigo de barras es reconocido por
el escaner de cédigo de barras 118 en el ensamblaje de la plataforma de carga, la plataforma elevadora 112 se mueve
de vuelta a su posicién original. Un nimero de ranuras en uno de los elementos de almacenamiento de tambor 14-14
estdn en este punto asignadas al elemento por el controlador del sistema. Como se ha indicado anteriormente, cuando la
plataforma elevadora 112 se activa y estd en su posicion elevada, los pernos 113 se extienden a través de la plataforma
de carga 110, elevando el articulo fuera de la superficie de la plataforma de carga. Una vez que los pernos 113 se
extienden a través de la plataforma 110 para levantar el articulo, la lanzadera de transferencia 106 y la compuerta de
parada en almacén 104 son ambos retraidos para permitir que el ensamblaje de agarre y de almacenamiento se ponga
en posicion y para permitir que los elementos de agarre opuestos 148 sujeten el articulo.

Las Figuras 9, 10 y 13, 14 muestran el ensamblaje de agarre y de almacenamiento de la presente invencién. Como
se ha indicado anteriormente respecto a la figura 1, la presente invencién incluye un tnico ensamblaje de agarre y
de almacenamiento que da servicio a los cuatro ensamblajes de almacenamiento de tambor 14-14. Cada ensamblaje
de almacenamiento de tambor incluye una pluralidad de ranuras horizontales individuales que estidn abiertas en las
extremidades anteriores y posteriores de los mismos. Cada ensamblaje de almacenamiento de tambor tiene la forma
de un cilindro que estd abierto en el centro del mismo. El cilindrico incluye una pluralidad de partes anulares (estan-
tes) que se apilan en una secuencia vertical, separadas por paredes verticales. Los anillos y paredes definen ranuras
individuales. El espaciado entre los anillos y las paredes se puede variar para definir tamafios diferentes y ranuras de
almacenamiento configuradas. En la forma de realizacién mostrada, cuatro ranuras de tamafio diferentes son mostra-
das. La disposicidn, tamaiio y configuracién de las ranuras de almacenamiento se puede cambiar para alojar el tamafio
de los elementos y los elementos particulares para ser almacenados. Por ejemplo, las ranuras individuales diferirdn de
tamafios dependiendo del paquete particular para ser almacenado, por ejemplo bolsas, cajas, paquetes o jeringas, entre
otros.

En la forma de realizacién mostrada para cajas, el didmetro exterior de los dispositivos de almacenamiento de
tambor 14 es aproximadamente 48.3 cm (19 pulgadas), mientras que el didmetro interno es aproximadamente 35.6
cm (14 pulgadas). En la forma de realizacién mostrada, cada ensamblaje de almacenamiento de tambor estd hecho
de metal o material rigido similar. Cada ensamblaje de almacenamiento de tambor es giratorio por un motor 120
y una transmision por correa, que se extiende alrededor de una polea (no mostrada) en el extremo inferior de cada
tambor. En la forma de realizacién mostrada, el motor 120 es un servomotor que proporciona la capacidad para
controlar la posicién rotacional precisa de cada ensamblaje de almacenamiento de tambor para hacer cada ranura de
almacenamiento en el tambor accesible a un ensamblaje de agarre y de almacenamiento.

En referencia a las figuras 12 y 13, el ensamblaje de agarre y almacenamiento incluye un elemento de torre alar-
gada 130 que se extiende hasta aproximadamente la altura de cada ensamblaje de almacenamiento de tambor 14. El
ensamblaje de agarre y almacenamiento incluye un servomotor 132 que a través de una caja de engranajes 134 dirige
una polea inferior (no mostrada), todos localizados en la base de la torre 130. Una correa de accionamiento se extiende
de la polea de base sobre la torre y alrededor de una polea superior (no mostrada) localizada encima de la torre. Las
poleas 136 y 137 se usan con un contrapeso que asiste para el control tras el movimiento de un ensamblaje de soporte
de agarre 139.

El ensamblaje de soporte de agarre 139 incluye un brazo de soporte 140 que se extiende horizontalmente hacia
el exterior de la torre 130. Extendiéndose desde el brazo 140 hay una placa de montaje 142. De forma giratoria
conectado a la placa de montaje 142 hay un ensamblaje de elemento de agarre 143. El ensamblaje de elemento de
agarre 143 incluye una polea conducida por correa 144, que se sitda en la superficie superior de la placa de montaje
142. Una correa 145 es capaz de mover el ensamblaje del elemento de agarre en una direccién rotacional mediante un
servomotor 146.

El ensamblaje de elemento de agarre también incluye dos brazos de agarre opuestos 148, localizados por debajo de
la placa 142, que incluyen partes verticales y una oreja estrecha 151 en las extremidades inferiores del mismo, las dos
orejas estrechas 151-151 extendiéndose una hacia la otra. Los brazos de agarre 148 se mueven hacia y distantes uno
del otro bajo el control de una disposicién de motor/correa, mostrada por 150. El funcionamiento de la disposicién
del motor/correa 150 permite que los brazos de agarre 148 se alejen primero entre si, permitiendo a las partes de oreja
151-151 que se sitiien debajo de la caja/articulo en la plataforma de carga y luego se muevan uno hacia el otro para
obtener un agarre firme del articulo. Instalado sobre la superficie inferior de la placa 142 hay un accionador lineal 152,
que se controla por un motor 154 o un cilindro de aire. El accionador lineal 152 se mueve hacia atrds y hacia adelante
en la direccidn axial, tomando con éste el ensamblaje del elemento de agarre.

El ensamblaje del elemento de agarre también incluye un brazo impulsor 156 que se controla por un accionador
neumdtico. El brazo impulsor estd localizado entre los brazos de agarre 148 y en funcionamiento se mueve hacia
adelante contra un articulo sujetado por brazos de agarre 148. Situado en el extremo libre del brazo impulsor 156
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hay un elemento de perno impulsor 158. El perno impulsor 158, cuando es accionado, se extiende mas alld de la
extremidad del brazo impulsor 156 y proporciona una fuerza final para mover el articulo en la célula asignada correcta
del almacenamiento de tambor 14.

En funcionamiento, el ensamblaje de agarre y de almacenamiento tiene cuatro grados de libertad. El ensamblaje
de soporte de agarre se mueve arriba y abajo de la torre 130 (la direccién vertical) mediante la disposicion de servo-
motor/caja de engranajes/correa/poleas/contrapeso. El equilibrio para el ensamblaje de soporte de agarre estd provisto
por el contrapeso, que se mueve arriba y abajo, permitiendo un control mejorado sobre el ensamblaje de soporte de
agarre. Los brazos de agarre 148 son movidos arriba y alejados uno del otro por la disposicién del motor y de la correa
151 para agarrar y liberar cada paquete/articulo. El ensamblaje del elemento de agarre son giratorios por la disposicién
del motor, correa y de polea y movibles axialmente a lo largo del accionador lineal 152 por la accién del motor 154.
Finalmente, un brazo impulsor y una disposicién de perno extendido mueven el articulo desde los brazos de agarre
148 en una ranura de almacenamiento seleccionada en un almacenamiento de tambor 14.

Deberia ser entendido que aunque se prefiere el ensamblaje de agarre y de almacenamiento mostrado y descrito
para la presente aplicacién particular de medicaciones que han sido empaquetadas en exceso, o para otros elementos
empaquetados en cajas, otros sistemas de agarre pueden ser usados. Por ejemplo, un sistema de mandril de vacio de
perfil bajo, por el cual una parte de cabeza de vacio contacta un articulo en la plataforma de carga y eleva el articulo
por una accién de (succién) de vacio es una posibilidad alternativa. Los pernos de elevacién no serian necesarios
en tal forma de realizacion. Sistemas similares se conocen para otras aplicaciones. Es también posible usar otras
disposiciones, tal como la magnética, donde parte del empaquetamiento o el articulo mismo es magnético. Un sistema
de dedo roboético podria ser otra alternativa. Hay varias vias y mecanismos para seleccionar medicaciones u otros
articulos desde un transportador o una plataforma de carga y luego colocarlas en lugares asignados en un dispositivo
de almacenamiento.

El sistema de la presente invencidon también incluye dos ensamblajes expulsores 18, mostrados en detalle en la
figura 14. Los ensamblajes expulsores estan localizados cerca de bordes opuestos del sistema, entre dos elementos
de almacenamiento de tambor contiguos. Cada ensamblaje expulsor en la forma de realizacién mostrada sirve a dos
unidades de almacenamiento de tambor. Esto podria ser cambiado, no obstante. Cada ensamblaje de expulsor 18
incluye una torre 162, sobre la que se instala una correa 163 accionada por un servomotor 164 y un sistema de polea
166. Cada ensamblaje expulsor incluye dos unidades expulsoras 168 y 170, con cada unidad expulsora teniendo dos
brazos expulsores fijos 172, que estdn dispuestos a un dngulo de 30° uno respecto al otro en la forma de realizacién
mostrada. Las unidades expulsoras 168 y 170 se mueven arriba y abajo junto a la torre, cubriendo la altura entera de
la torre, con la unidad 170 cubriendo una parte superior de la torre y la unidad 168 cubriendo la parte restante.

Al extremo de cada brazo hay un sensor 173 que verifica que el articulo deseado para ser expulsado esté presente
en la ranura seleccionada en el ensamblaje de almacenamiento de tambor. De lo contrario, un error de inventario se
indica al sistema de control. Si el articulo estd presente, se proporciona una orden y un cilindro de expulsién extiende
el brazo 172 que impulsa el articulo del ensamblaje de expulsion en el centro del dispositivo de almacenamiento de
tambor, donde éste cae hasta un transportador de salida 174. Cada par de ensamblajes de almacenamiento de tambor
en la forma de realizacién mostrada, servida por un Unico ensamblaje de expulsion, tiene un transportador de salida
localizado debajo para llevar el articulo fuera del sistema. El sensor de expulsién 173 en el brazo 172 reconoce que el
articulo seleccionado ha sido expulsado. El cilindro de expulsion es luego retirado.

En funcionamiento, para expulsar un articulo seleccionado del aparato, el ensamblaje de almacenamiento de tambor
es primero rotado de modo que la célula en el almacenamiento de tambor conteniendo el articulo para ser distribuido
estd en linea con un brazo de expulsion del ensamblaje de expulsion. El cilindro de expulsién es luego activado,
impulsando el articulo en el centro del dispositivo de almacenamiento de tambor. El transportador debajo del cual,
estando activado, moverd el articulo distribuido fuera del sistema en un contenedor o quizds sobre otro transportador
(22 en la figura 1), que movera el articulo a otra ubicacion para posterior tratamiento, tal como carga en un carro de
medicacion.

Una alternativa a la disposicion electromecdnica de la figura 14, implicando brazos de expulsion, es una disposicién
de boquilla de aire, en el que las unidades almacenadas se eliminan por presion de aire. La disposicidn de boquilla de
aire seria particularmente eficaz con bolsas, paquetes de ampolla y paquetes euclideos.

Por lo tanto, un sistema ha sido descrito que tiene la capacidad de recibir unidades, tales como medicaciones a
granel, incluyendo medicaciones retornadas, singuldndolas y luego identificando y confirmando que ellos estan dentro
de la tolerancia. Los articulos son luego orientados en un transportador en la forma de realizacién mostrada, y luego se
mueven a una plataforma de carga, donde un agarrador y ensamblaje de almacenamiento, o una disposicién de vacio,
los mueve en las unidades de almacenamiento a granel. El mismo sistema es asi capaz de al mismo tiempo almacenar
medicaciones u otros elementos, incluso devoluciones, y distribuyéndolos bajo instruccién fuera del aparato a un
contenedor o un transportador.

Aunque una forma de realizacion preferida de la invencién ha sido descrita para objetivos de ilustracién, debe ser
entendido que varios cambios, modificaciones y sustituciones pueden ser hechos en esta forma de realizacién, ademas
de las alternativas mencionadas anteriormente, sin salirse del alcance de las reivindicaciones a continuacion.
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REIVINDICACIONES
1. Sistema para almacenar automdticamente y distribuir elementos individuales, comprendiendo:
un recipiente (12) para almacenar temporalmente una pluralidad de elementos individuales; y

aparato (48, 50, 52, 54, 60) para aislar los elementos individuales y para depositarlos de uno en uno sobre un
transportador de sistema (74), que en funcionamiento mueve los elementos a un mecanismo de carga en el
sistema; caracterizado por el hecho de que ademds comprende:

un mecanismo de carga (16) para eliminar el elemento del transportador y posicionarlo de modo que esté
preparado para ser almacenado;

un aparato de almacenamiento en masa (14) conteniendo una pluralidad de lugares de almacenamiento indivi-
duales direccionables para almacenamiento de dichos elementos;

un ensamblaje para mover los elementos situados individualmente sucesivamente y almacenar cada elemento
en una ubicacion preseleccionada en el aparato de almacenamiento en masa; y

al menos un ensamblaje de distribucién (18) para eliminar un elemento individual seleccionado de una ubica-
cién conocida en el aparato (14) de almacenamiento en masa y para mover el elemento distribuido fuera del
sistema.

2. Sistema segun la reivindicacién 1, donde los elementos individuales son elementos médicos.
3. Sistema segun la reivindicacién 1, donde los elementos individuales son joyas.
4. Sistema segun la reivindicacién 1, donde los elementos individuales son unidades de hardware.

5. Sistema segtin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el ensamblaje de eliminacién/posiciona-
miento y el ensamblaje de movimiento/almacenamiento funcionan independientemente del ensamblaje de distribucién
con respecto al aparato de almacenamiento en masa.

6. Sistema segin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el ensamblaje de eliminacién/posiciona-
miento y el ensamblaje de movimiento/almacenamiento son capaces de funcionar al mismo tiempo con el ensamblaje
de distribucién con respecto al aparato de almacenamiento en masa.

7. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde dicho recipiente incluye una tolva con una
abertura de compuerta para recibir dichos elementos individuales a través, donde la tolva incluye al menos dos paredes
en angulo hacia abajo y hacia el interior para impulsar los elementos recibidos hasta una parte del fondo de la tolva.

8. Sistema segtn la reivindicacion 7, incluyendo un mecanismo escalonado que mueve los elementos individuales
fuera de la tolva a una parte de inicio de un resto del sistema.

9. Sistema segtn la reivindicacién 8, donde el mecanismo escalonado incluye dos conjuntos alternos de placas
separadas, un conjunto que se fija en posicion, el otro conjunto siendo mévil, donde en funcionamiento las placas
méviles mueven los elementos individuales hacia arriba a lo largo de una serie de partes sucesivas tipo escalén de las
placas fijas.

10. Sistema segiin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el sistema aislador incluye una serie de
cuatro transportadores y un rodillo de aceleracién, incluyendo un primer transportador que es seguido por un rodillo de
aceleracion; unos segundos elementos receptores de transportador del rodillo de aceleracidn; un tercer transportador
orientado verticalmente que guia los elementos del segundo transportador, el tercer transportador que se extiende
aproximadamente en dngulo recto con respecto al segundo transportador; y un cuarto transportador que mueve los
elementos guiados por el tercer transportador sobre el transportador del sistema.

11. Sistema segtin la reivindicacion 10, donde el aparato aislador incluye al menos un sensor para cada parte
transportadora del mismo y donde el funcionamiento de uno de los transportadores aislados se inicia cuando un sensor
o rodillo para el siguiente transportador corriente abajo detecta que no hay ningiin elemento presente en esta ubicacion.

12. Sistema segin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, incluyendo medios para inspeccionar los ele-
mentos individuales cuando se depositan sobre el transportador del sistema.

13. Sistema segtin la reivindicacién 12, donde los medios de inspeccién incluyen un brazo mévil que cuando se
acciona mueve un articulo depositado en el transportador del sistema en contacto con una pared alejada que limita con
el transportador del sistema, donde el brazo incluye un elemento de potenciémetro para determinar si el elemento estd
dentro de los estandares predefinidos, de modo que un contenedor de elemento dafiado puede ser identificado.
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14. Sistema segun la reivindicacién 13, incluyendo un elemento accionador para mover la pared alejada cuan-
do el elemento no estd dentro de los estdndares predefinidos, permitiendo que el elemento sea impulsado fuera del
transportador de sistema y en un primer elemento de depésito expulsor por dicho brazo mévil.

15. Sistema segun la reivindicacién 13, donde los medios de inspeccion incluyen un elemento tipo perno que
es selectivamente activado para tumbar un elemento alto presente en el transportador del sistema de modo que éste
presenta un perfil mas bajo.

16. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde los medios de inspeccién incluyen medios
para identificar visualmente el elemento y para determinar si el elemento retine los criterios preseleccionados.

17. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, incluyendo un sistema de escaneado localizado
corriente abajo, de dichos medios de inspeccionamiento para la lectura de un cédigo de barras en las superficies
seleccionadas del elemento.

18. Sistema segun la reivindicacién 17, donde las superficies seleccionadas incluyen la parte superior y los lados
del elemento.

19. Sistema segtin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el mecanismo de carga incluye una pla-
taforma de carga sobre la cual el elemento es movido desde el transportador principal, y una plataforma elevadora
localizada debajo que tiene elementos de perno que se extienden desde la misma, donde en funcionamiento la pla-
taforma elevadora es activada de modo que los pernos se mueven a través de las aberturas correspondientes en la
plataforma de carga para elevar el elemento de modo que éste pueda ser convenientemente agarrado por el ensamblaje
de eliminacién y de almacenamiento.

20. Sistema segtin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde los elementos son empaquetados en ex-
ceso en una caja y donde el sistema puede alojar al menos cuatro cajas de tamaiios diferentes.

21. Sistema segin cualquiera de las reivindicaciones 1 a 19, donde los elementos se empaquetan en una bolsa.

22. Sistema seguin cualquiera de las reivindicaciones 1 a 19, donde los elementos se empaquetan en un paquete de
ampollas.

23. Sistema segtin cualquiera de las reivindicaciones 1 a 19, donde los elementos se empaquetan en un paquete
euclideo.

24. Sistema segun la reivindicacion 19, donde el mecanismo de carga incluye un escaner de c6digo de barras para
escanear una superficie inferior del elemento cuando se localiza en la plataforma de carga.

25. Sistema segtn la reivindicacién 24, incluyendo un elemento en barra para mover el elemento de vuelta al
transportador principal si no se detecta ninglin cédigo de barras en el elemento y donde dicho elemento se mueve por
el transportador principal a una segunda area de descarte.

26. Sistema segun la reivindicacién 19, donde el ensamblaje de movimiento y almacenamiento incluye un par de
brazos de agarre que son méviles en respuesta a una instruccion de sefial hacia y alejados entre si para agarrar el
elemento elevado en los pernos.

27. Sistema segtin la reivindicacién 26, donde el ensamblaje de movimiento y almacenamiento incluye un elemento
de torre y un accionador para mover los brazos de agarre verticalmente hasta aproximadamente la altura del aparato
de almacenamiento en masa, y donde el ensamblaje de movimiento y almacenamiento ademads incluye un accionador
para rotar los brazos de agarre al menos a través de un arco parcial, y para mover los brazos de agarre axialmente en
linea recta y en el mismo plano que su rotacion.

28. Sistema segtin la reivindicacién 26, donde el ensamblaje de movimiento y almacenamiento incluye un brazo
de carga que se mueve axialmente para cargar los elementos en una ubicacion seleccionada direccionable en el aparato
de almacenamiento en masa.

29. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el ensamblaje de movimiento y almacena-
miento incluye un sensor para reconocer si dicha ubicacion preseleccionada estd o no vacante antes del accionamiento
del brazo de carga.

30. Sistema segiin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el ensamblaje de distribucién incluye
un elemento de torre de distribucién, un ensamblaje expulsor montado para movimiento vertical en el elemento de
torre de distribucion, el mecanismo expulsor incluyendo dos conjuntos de brazos expulsores en dngulo, cada conjunto
funcionando independientemente del otro conjunto y cubriendo una parte seleccionada de la dimension vertical del
aparato de almacenamiento en masa.
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31. Sistema segtn la reivindicacién 30, donde el brazo expulsor se mueve hacia y fuera del aparato de almacena-
miento en masa, contactando el elemento seleccionado en una célula abierta mientras que se mueve hacia el aparato de
almacenamiento principal, expulsando el elemento almacenado en una parte abierta central de cada aparato de almace-
namiento en masa, y donde el sistema ademads incluye un transportador localizado bajo el aparato de almacenamiento
en masa llevando los elementos distribuidos fuera del sistema.

32. Sistema segtin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el aparato de almacenamiento en masa
incluye cuatro dispositivos de almacenamiento verticales cilindricos, cada dispositivo de almacenamiento conteniendo
una pluralidad de células de almacenamiento individuales abiertas en las extremidades anteriores y posteriores de la
misma, localizados alrededor de su periferia, donde los dispositivos de almacenamiento cilindricos estdn abiertos en el
centro de los mismos, donde el ensamblaje de eliminacidon y almacenamiento se localiza aproximadamente en el centro
de los cuatro dispositivos de almacenamiento y sirve a los cuatro dispositivos, y donde el sistema incluye al menos dos
ensamblajes de distribucién, cada ensamblaje de distribucion sirviendo a dos elementos de almacenamiento contiguos
cilindricos, y donde cada ensamblaje expulsor incluye un ensamblaje expulsor en dngulo para cada dispositivo de
almacenamiento cilindrico.
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