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DESCRICAO

"MECANISMO AUTOMATICO DE RECEPQAO DE ARTIGOS"

A presente invencdo refere-se a um mecanismo automdtico de
recepcao de artigos, em especial para a armazenagem de
embalagens num armario automdtico de gavetas, que apresenta
numerosos locals de armazenagem e um manipulador de armario de
gavetas que transporta as embalagens, com um dispositivo

transportador que parte de uma tremonha de introducao.

O documento EP 1407984 Bl (Willach) divulga um mecanismo
automatico de recepcdo de artigos de acordo com o conceito
genérico da reivindicagdo 1 e descreve um armdario de gavetas,
com gavetas deslizantes. O armdrio de gavetas serve para a
recepcado de embalagens, gue podem conter medicamentos, por
exemplo. 0 armario de gavetas contém um dispositivo
transportador, que pode ser deslocado ao longo de um corredor,
em cujos ambos os lados se encontram gavetas deslizantes. O
dispositivo transportador suporta um manipulador, gque estd em
condicgdes de remover as embalagens de uma das gavetas
deslizantes e transportd-las para um dispositivo de recepcdo, ao
qual se associa um tapete transportador. Aquando da armazenagem
de embalagens no armadrio de gavetas, as embalagens sao
depositadas manualmente na gaveta de entrega de artigos,
agarradas pelo manipulador e transportadas para um local de

armazenagem.

O documento EP 0620528 B2 (Schausten) descreve um mecanismo



automatico de recepcdo de artigos, com separacdo automdtica e
triagem prévia de embalagens introduzidas. Um cdédigo de barras
aplicado sobre as embalagens ¢é 1lido com um Scanner, para

identificar a embalagem.

O documento DE 102004012133 Al (Indunorm) descreve um
mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, com uma abertura de
insercdao em forma de tremonha, um transportador escalonado
associado a esta, que transporta as embalagens sobre uma
superficie de apoio horizontal e uma camara, que fotografa as
embalagens que se situam sobre a superficie de apoio. Com auxilio
de um processamento de imagem, verifica-se um reconhecimento das
embalagens, incluindo a posicdo e as dimensdes. Com base nestes
dados a embalagem pode ser depositada num local de armazenagem

adequado de um armdrio automdtico de gavetas.

Cabe a 1invencdo o objectivo de criar um mecanismo
automatico de recepcdo de artigos ©para a armazenagem de
embalagens num armdrio automdtico de gavetas, o qual, com meios

técnicos simples, leva as embalagens para uma posicdao definida.

O mecanismo automdatico de recepcdo de artigos da presente
invencao ¢ definido através da reivindicagdo 1. Portanto, o
dispositivo transportador conduz a um plano inclinado em
espiral, no qual se verifica uma orientacdo das embalagens e

atrds do gqual estd previsto um dispositivo de seleccao.

A invencdo torna possivel a alimentagdo nao ordenada de
embalagens de formatos e tamanhos diferentes, com subsequente
separacao e orientacao, de modo que se possa verificar uma
identificacdo automdtica. O plano inclinado em espiral forma um

elemento adequado para conduzir embalagens em forma de



paralelepipedo a uma orientacdo adequada. No caso de um plano
inclinado em espiral, as embalagens sao comprimidas contra a
parede periférica, onde encostam com uma superficie principal.
Quando uma embalagem chega ao plano inclinado em espiral
transversalmente, na mesma extremidade que estd voltada para o
eixo longitudinal do plano inclinado em espiral, devido a maior
inclinacdao ali existente, ¢é reforcada a aceleracdo para baixo,
de modo que a embalagem experimenta uma rotacdao e apoia-se entéao
com um dos seus lados longitudinais contra a parede periférica
do plano inclinado em espiral. O plano inclinado em espiral tem,
além disso, o efeito de as embalagens assentarem, de um modo
preferido, com o seu lado da largura sobre o fundo do plano
inclinado em espiral e nao atravessarem de lado o plano
inclinado em espiral. Quando duas embalagens chegam ao mesmo
tempo ao plano inclinado em espiral ao lado uma da outra, a
embalagem situada interiormente é acelerada mais fortemente qgue
a embalagem exterior, pelo que ultrapassa a embalagem exterior e
encosta depois a parede periférica. O plano inclinado em espiral
é, por conseguinte, um meio adequado para conduzir as embalagens
a uma orientacado definida, nomeadamente com o lado da largura
assente sobre o fundo, sendo que um lado frontal da embalagem

aponta para a frente e o outro lado frontal, para tras.

O dispositivo de seleccgao rejeita para um cesto de rejeicéao
aquelas embalagens que sao inadeguadas para a armazenagem,
enquanto liberta as outras embalagens para a entrega no armario

automatico de gavetas.

Uma separacgao grosseira das embalagens é possivel através
da cooperacao do dispositivo transportador e do plano inclinado
em espiral. Neste caso o dispositivo transportador ¢é accionado

de tal maneira gque transporta uma embalagem até um local de



descarga e uma operagao de transporte gque se segue apenas é
realizada quando um sensor na base do plano inclinado em espiral
nado detecta qualquer embalagem. No dispositivo transportador as
embalagens podem comegar por ser transportadas numa disposicdo e
sequéncia arbitrdrias. Quando o referido sensor detecta que néo
existe qualquer embalagem, o dispositivo transportador é levado
a realizar uma operacao de transporte definida, pelo que a
embalagem da frente é transferida para o plano inclinado em
espiral e desliza sobre este para baixo. Enquanto o sensor
detectar uma embalagem, nao se verifica mais nenhum accionamento
do dispositivo transportador. Se o sensor indicar que ndo existe
mais qualguer embalagem, o dispositivo transportador é colocado
novamente em funcionamento, até que uma embalagem da frente seja

transferida para o plano inclinado em espiral.

De um modo preferido, o plano inclinado em espiral tem um
fundo do plano inclinado com linhas de flambagem, sendo que as
linhas de flambagem separam umas das outras superficies com
inclinagdes diferentes. Através de previsadao de irregularidades
no fundo do plano inclinado, uma embalagem que desliza para
baixo é empurrada por impulsos, pelo que & melhorado o efeito de
alinhamento. E impedido que a embalagem cole, de certo modo, ao
fundo do plano inclinado, sem rodar para a posicgao correcta, em

aglutinacgdao a parede lateral do plano inclinado.

Para a separacao das embalagens pode estar previsto um
batente comandado, gque separa umas das outras as embalagens gue

se situam umas atrds das outras.

Em aperfeicoamento da invencdo, estd prevista uma estacéo
de medicgado, com um primeiro sensor para a medicgao da altura e um

segundo sensor para a medicdo da largura da embalagem. Um



ejector conduz a embalagem novamente para o dispositivo
transportador, quando a altura medida ¢é superior a largura
medida. Desta maneira é evitado gque uma embalagem com orientacao
errada seja entregue no armdrio de gavetas. Uma embalagem que se
encontra com orientacgcdo errada € devolvida ao dispositivo
transportador e atravessa o plano inclinado em espiral uma
segunda vez. Em contrapartida, embalagens cuja identificacdo nao
pode ser lida pela médguina sdo transportadas para um cesto de

rejeicao.

Numa estacdo de transferéncia pode estar prevista uma pinca,
gque agarra nas embalagens, a qual deposita as embalagens num

compartimento de recolha.

A partir do compartimento de recolha, o manipulador de
armario de gavetas pode recolher individualmente as embalagens e

transferi-las para o armario de gavetas.

Em seguida sao explicados em pormenor exemplos de

realizacgdo da invencédo, tendo como referéncia os desenhos.

Mostram:

Fig. 1 uma vista frontal em perspectiva de um armario
automatico de gavetas com mecanismo automdtico de
recepgao de artigos,

Fig. 2 uma vista da estrutura interior do mecanismo
automatico de recepcdo de artigos,

Fig. 3 uma vista de cima,



Fig. 4 uma vista em pormenor do local de descarga entre
o dispositivo transportador e o plano inclinado

em espiral,

Fig. 5 uma vista do plano inclinado em espiral,

Fig. 6 uma vista sobre o compartimento de recolha, a

estacdao de medicdo e a estacao de transferéncia,

Fig. 7 uma outra vista da zona inferior do plano
inclinado em espiral, com representacdo da pinga

e do cesto de rejeicao,

Fig. 8 uma representacao de uma parte do plano inclinado
em espiral, na condicdo de desenrolado, antes da

montagem e

Fig. 9 uma forma de realizacdo alternativa.

A figura 1 mostra um armdario 10 automdtico de gavetas, que
apresenta numerosas gavetas deslizantes, que podem ser
deslocadas sob controlo através de um computador, num corredor
11 central. Na figura 1 as gavetas deslizantes néao estéo
representadas, no entanto, estdao representadas as calhas 12, nas
quais aquelas sao guiadas. Estas calhas correm transversalmente
ao corredor. O armario de gavetas deslizantes estd realizado da

mesma maneira que o do documento EP 1407984 BRl1.

O armario 10 de gavetas estd dividido em médulos 13
individuais, que tém uma planta rectangular. Alguns dos moédulos

13 contém as gavetas deslizantes e outros formam o corredor 11.



Neste sistema de médulos estd adaptado o distribuidor 14
automatico de recepcdao de artigos, qgue estda integrado num dos
médulos. O distribuidor 14 automdtico de recepcdo de artigos
encontra-se no lado frontal do armdario 10 de gavetas, que forma
o lado de carregamento e aqui, ao mesmo tempo, o lado de saida

dos artigos.

O distribuidor 14 automdtico de recepcdo de artigos contém
um local 20 de introducao, situado em frente do invdlucro do
armario 10 de gavetas, sendo gue se trata aqui de uma tremonha,
para dentro da gqual pode ser despejado indiscriminadamente o
contetido de um recipiente de artigos, constituido por embalagens
individuais. O armdrio de gavetas com o mecanismo automatico de
recepcdo de artigos €, tipicamente, um armdario de gavetas de
farmacia, no qual podem ser armazenados medicamentos e outros
produtos farmacéuticos, embalados em caixas. Para a armazenagem,
as embalagens fornecidas, que nao estao separadas, sao
alimentadas manualmente na tremonha. Do local 20 de introducgao
parte um dispositivo 21 transportador, que, no presente caso,
apresenta um tapete 22 transportador, com relevos 23 que correm
transversalmente, até um local 24 de descarga, gue se encontra
na extremidade superior do dispositivo 21 transportador. O
dispositivo 21 transportador é aqui um transportador obligquo, em

cuja extremidade inferior se encontra o local 20 de introducgéao.

Para o local 20 de introdugado passa, além disso, um
transportador 25 de retorno, que sai para fora do distribuidor
14 automdtico de recepcdo de artigos e conduz as embalagens que
tinham uma orientag¢do incorrecta novamente ao local de
introducgédo, para gue estas atravessem uma vez mais o dispositivo

21 transportador.



A figura 2 mostra o esqueleto do mdédulo 13, no gqual esté
alojado o mecanismo automdtico de recepcdo de artigos. Para
dentro deste mdédulo passa o dispositivo 21 transportador. No
local 24 de descarga, que forma o ponto mais alto do dispositivo
transportador, associa-se um plano 26 inclinado em espiral, que
parte para baixo e que corre em forma de espiral em torno de uma
coluna 27 vertical e se prolonga desde o local 24 de descarga

até uma estacao 29 inferior de medicdao (figura 5).

No decurso do dispositivo 21 transportador, por cima do
tapete 22 transportador, estd colocado um separador 28, sob a
forma de uma escova rotativa. O separador 28 impede que duas
embalagens se sobreponham total ou parcialmente. No caso de uma
sobreposicao este remove a embalagem superior da embalagem
inferior, de modo que ambas vao situar-se sobre o tapete

transportador uma ao lado da outra ou uma atrds da outra.

O plano inclinado em espiral prolonga-se em mais de uma
rotacdo completa em torno da coluna 27, que estd montada numa
armacao 30. O plano 26 inclinado em espiral apresenta um fundo
31 em forma de espiral e uma parede 32 periférica, que limita o
fundo radialmente para fora. A configuracdao do fundo 31 é ainda

explicada mais tarde em pormenor.

Na extremidade inferior do plano 26 inclinado em espiral
encontra-se a estacdao 29 de medigcao (figura 6). Esta apresenta
uma placa quase horizontal na direccdo transversal, que segue o©O
declive do plano inclinado em espiral, na direccado longitudinal.
Através de uma ranhura desta placa prolonga-se um batente 33,
contra o qual choca uma embalagem que desce o plano inclinado em
espiral. Na placa obligqua da estacdo 29 de medicdo encontram-se

aberturas 38, através das quais podem ser encaixados, a partir



de Dbaixo, varios dentes de um batente 39 auxiliar. Quando o
batente 33 ¢é baixado e o Dbatente 39 auxiliar Ilevantado, a
embalagem desliza por cima dos dentes do batente auxiliar, da
estacdao 29 de medicadao para a estacao 40 de transferéncia. A
embalagem que se segue €& retida pelo batente 39 auxiliar e com
isso 1impedida de seguir a primeira embalagem. O Dbatente 39
auxiliar é baixado sé depois de o batente 33 estar levantado. A
embalagem desliza entdo contra o batente 33. Na estacadao 29 de
medicdo tem lugar a medicdao da altura e da largura da embalagem
e a verificacdo se a altura da embalagem deitada é superior a
largura. A verificacdo se a embalagem &€ "mais alta do que larga"
tem lugar com auxilio de um sensor 43, que verifica a altura da
embalagem e de um sensor 44, que verifica a largura da embalagem
(figura 7). Os sensores 43 e 44 sao sensores de ultra-sons, gque
estdo colocados na estacdo 29 de medicdao e avaliam sem contacto

a dimensdo em causa da embalagem.

Quando a embalagem é mais alta do que larga é accionado um
ejector 35, que transfere a embalagem para o transportador 25 de

retorno.

O sensor 34 previsto na transicdo para a estacao 29 de
medigdo serve para o controlo do dispositivo 21 transportador. O
sensor 34 impede que o dispositivo 21 transportador seja posto
em marcha, quando verifica ainda a presenca de uma embalagem. O
dispositivo 21 transportador é accionado por tanto tempo até que
uma embalagem alcance o local 24 de descarga, na extremidade
superior do dispositivo transportador. Isto é verificado através
de um sensor superior ali previsto. Se nenhuma embalagem
encostar ao sensor 34, entdo o dispositivo transportador
desloca—-se ainda um pouco mais, para depois se imobilizar. Aquela

embalagem que causou O accionamento do sensor superior cail entéo



no plano inclinado em espiral e desliza sobre este para baixo.
Este controlo do dispositivo transportador realiza uma certa
separacao prévia. No plano inclinado em espiral podem
encontrar—-se ao mesmo tempo varias embalagens; no entanto, nao
pode acontecer que a totalidade do plano inclinado em espiral
fique cheio de embalagens. No caso ideal, em cada momento
desliza no maximo uma embalagem pelo plano inclinado em espiral

abaixo.

Atrds da estacdo 29 de medicdo encontra-se uma estacdo 40
de transferéncia. A estacao 40 de transferéncia apresenta uma
placa ligeiramente inclinada na direcgdo transversal, uma placa
41 de encosto de um lado e um batente 42. A estacao 40 de
transferéncia pode ser rodada em torno de um eixo transversal
horizontal. A estacdo 40 de transferéncia estéd inclinada
correspondendo ao declive da estacdao 29 de medicao, quando a
embalagem desliza da estacdo 29 de medicdo para a estacgao 40 de
transferéncia, contra o batente 42. Depois disso a estacao de
transferéncia € rodada em torno do eixo transversal horizontal,

para a posicgdo horizontal de fixacgdo representada.

Uma embalagem que se situa na estacao 40 de transferéncia e
que preencheu os critérios exigidos pelo dispositivo de medicéo
é agarrada por uma pinca 45, que estd realizada aqui como pinca
de sucgédo, com varias ventosas de succgao controladas. A pinga 45
encontra-se na extremidade de um braco 46 rotativo, que pode
rodar comandado em torno de um eixo 47 horizontal, entre a
estacao 40 de transferéncia e um compartimento 55 de recolha. No
braco 46 rotativo a pinga 45 pode ser deslocada em altura. Para
isso estd previsto um cilindro 48a pneumatico. A oscilacao
verifica-se através de um outro cilindro 48b pneumdtico, que

estd apoiado numa placa 49 fixada a armacao. A placa 49 suporta,
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além disso, um scanner 50 para a exploracdo de uma identificacao
na embalagem, por exemplo, um leitor de cdédigo de barras ou um
leitor de matriz de dados. O scanner 50 estd colocado de modo a
explorar o lado superior da largura e o lado estreito a
descoberto de uma embalagem que se situa na estacadao 40 de
transferéncia e a reconhecer um cdédigo de Dbarras existente

nestes lados.

Um outro scanner 51 encontra-se na proximidade do
compartimento 55 de recolha. Este scanner detecta a embalagem
quando esta estd suspensa da pinca 45 e é rodada em frente do
scanner. Detecta aqueles lados da embalagem que foram ocultados
por paredes na estagao 40 de transferéncia, bem como os lados

frontais da embalagem.

Uma embalagem sobre a qual foi reconhecida uma
identificacadao é depositada pela pinca 45 no compartimento 55 de
recolha. Este estd colocado num braco 54 oscilante, que pode ser
rodado por um cilindro 52 pneumdtico entre uma posicdao de
recepcao e uma posicdo de recolha. Na posicao de recolha a
embalagem pode ser recolhida por um manipulador do arméario

automatico de gavetas.

Na estacdao 40 de transferéncia encontra-se um outro ejector
56 com a forma de uma alavanca, que pode rodar em torno de um
eixo 57 e passa através de uma ranhura 58 na placa 41 de encosto,
para lancar uma embalagem da estacdo 40 de transferéncia para
dentro do cesto 37 de rejeicdao. Quando a embalagem excede as
dimensbes méximas indicadas previamente, de modo que nao cabe
num local de armazenagem do armdario de gavetas, € lancada para a
estacdao de transferéncia. Para isso serve o ejector 56, que

avanca através de uma abertura na parede lateral e empurra a
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embalagem para baixo, de modo gue esta cai num cesto 37 de
rejeicado (figura 7). O ejector 56 é parte de um dispositivo 53
de seleccdo, para seleccionar embalagens nao adequadas para a
armazenagem. E accionado quando uma identificacdo na embalagem
nado foi comprovada ou nao pdde ser 1lida. Entdo a embalagem
comec¢ca por ser largada pela pinca 45 na estacdao 40 de
transferéncia e ¢é entdo lancada dali para o <cesto 37 de
rejeicdao. O ejector 56 é também accionado quando é comprovado,
através de um sensor 59 previsto na estacado 40 de transferéncia,
que a embalagem encostada a um batente anterior na estacdo de
transferéncia ¢é "demasiado comprida", ou seja, gque o Sseu
comprimento excede um valor limite, de modo que nado é possivel
uma armazenagem. Se for este o caso, entdo verifica-se uma
ejeccao da embalagem para o cesto 37 de rejeicado, através de

accionamento do ejector 56.

O fundo 31 do plano 26 inclinado em espiral é constituido,
de acordo com a figura 4, por lamelas 60 individuais, que séao
produzidas, respectivamente, a partir de chapa, numa pec¢a uUnica
juntamente com uma peca 61 periférica. As pecas 61 periféricas
de varias lamelas estdo ligadas umas as outras numa peca uUnica.
Cada lamela 60 estd afastada da peca 61 periférica na direccéo
da coluna 27. A lamela 60 apresenta uma primeira zona 60a
exterior, uma segunda zona 60b intermédia e uma zona 60c
interior. As trés zonas estdao ligadas através de linhas 63, 64
de flambagem. A primeira zona 60a tem a menor inclinagdo, a
segunda zona 60b tem uma inclinac¢do maior e a zona 60c interior,
a inclinacdo maxima. Através das linhas 63, 64 de flambagem, bem
como através das dobras que resultam entre duas lamelas 60,
consegue—-se que o fundo 31 do plano inclinado em espiral seja
irregular, de modo que as embalagens "dangam" sobre ele. Assim,

2

é conseguida uma agitacao, de modo que uma embalagem € levada a
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assentar com um lado estreito que corre longitudinalmente,
contra o lado 32 exterior do plano inclinado em espiral. A
embalagem chega entdo a estacdo 29 de medicdo na condicao de

orientada em posicao definida.

A figura 8 mostra uma secc¢dao do plano inclinado em espiral,
na condicdo de desenrolado. Neste caso podem ser reconhecidas a
peca 61 periférica e as lamelas 60 qgue dela se salientam.
Igualmente se pode ver que as secgbdbes 60a, 60b e 60c, por esta
sequéncia, tém inclinac¢des cada vez maiores. As lamelas estao
providas, respectivamente, de uma aba 65 com um furo 66, gque
encaixa num furo 67 de uma lamela adjacente, para formar um

fundo do plano inclinado, no essencial sem descontinuidades.

O controlo do distribuidor 14 automdtico de recepcdo de
artigos verifica-se através do computador do armdario de gavetas,
que controla também o manipulador do armdrio de gavetas e
realiza a entrada e saida de embalagens da armazenagem. Quando O
computador de controlo do armdrio de gavetas emite uma ordem
para a saida de um artigo, é interrompida a armazenagem. Neste
caso a saida do artigo tem prioridade. Apds conclusdo da saida
do artigo, o manipulador do armdrio de gavetas estd a disposicéo
para a aceitacdo de artigos provenientes do distribuidor 14

automatico de recepcdo de artigos.

Na figura 9 estd representada uma forma de realizacao
alternativa do dispositivo de leitura para ler a identificacéo
na embalagem, com uma estrutura modificada da estacdao 40 de

transferéncia.

Na figura 9 o plano 26 inclinado em espiral é igual ao do

primeiro exemplo de realizagcdo e a este plano inclinado em
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espiral associa-se, em primeiro lugar, a estacdao 29 de medicéo
com o batente 33 e o0 ejector 35. Sobre o trajecto em declive,
atrdas da estacdo 29 de medicdo, estd previsto o dispositivo 70
de leitura. Neste caso trata-se de um circuito fechado, que
rodeia o trajecto de transporte e que contém uma antena de alta
frequéncia. O dispositivo 70 de leitura serve para ler sem
contacto uma identificacdao de uma etiqueta ou chip na embalagem.
No caso da etiqueta ou chip trata-se de um transceptor, que 1é o
seu conteudo num sinal externo de consulta. Este sistema ¢é
conhecido como sistema RFID (Radio Frequency Identification).
Oferece a vantagem de a embalagem nao ter de ser levada para uma
determinada posicao em relacao ao dispositivo de leitura, como
no caso da leitura de um cdédigo de barras. Uma outra vantagem
consiste em que, no caso do sistema RFID, podem ser memorizados
e consultados consideravelmente mais dados que no caso do
sistema habitual de cdédigo de barras. Assim ¢é possivel, por
exemplo, para além da identificacdo do medicamento em causa,
indicar também a data limite de wvalidade, o numero do lote ou

outros dados a memorizar e consultar.

No presente exemplo de realizagcdo o dispositivo 70 de
leitura estd colocado na extremidade de entrada do compartimento
55 de recolha, gque pode ser rodado, através do braco 54
oscilante, da posicao de recepcao representada na figura 9, em
torno do eixo 71 de rotacgdo, transversalmente a direcgdo de
transporte, para uma posicado de recolha (nao representada), na
qual o manipulador do armdrio automdtico de gavetas pode agarrar

a embalagem 72.

No caso de a identificacdao na embalagem nao existir ou nao
estar legivel, o compartimento 55 de recolha pode ser rodado

para baixo, em torno de um eixo 73, que corre transversalmente
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ao trajecto de transporte, de modo que a embalagem 72 & lancada

no cesto de rejeicao.

Lisboa, 9 de Novembro de 2009
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REIVINDICACOES

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, em especial
para a armazenagem de embalagens num armario (10)
automdatico de gavetas, gue apresenta numerosos locais de
armazenagem e um manipulador de armario de gavetas que
transporta as embalagens, com um dispositivo (21)

transportador que parte de um local (20) de introducgao,

caracterizado por

o dispositivo (21) transportador conduzir a um plano (26)
inclinado em espiral, no qual se verifica uma orientacao
das embalagens e atrds do qual estd previsto um dispositivo

(53) de seleccao.

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
a reivindicacgdo 1, caracterizado por o dispositivo (21)
transportador ser accionado de tal maneira que transporta
uma embalagem até um local (24) de descarga e um movimento
de transporte que dali parte é realizado apenas guando um
sensor (34), na zona inferior da extremidade do plano (26)

inclinado em espiral, nao detecta qualquer embalagem.

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
a reivindicagdo 1 ou 2, caracterizado por o plano (26)
inclinado em espiral apresentar um fundo (31) do plano
inclinado com linhas (63, 64) de flambagem, sendo gue as
linhas de flambagem limitam reciprocamente superficies com

inclinag¢des diferentes.



Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
a reivindicacdo 3, <caracterizado por a inclinacadao das
superficies (60a, 60b, 60c) se tornar menor, com afastamento
crescente do eixo longitudinal vertical do plano inclinado

em espiral.

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
qualquer uma das reivindicacgdes 1-4, caracterizado por o
dispositivo (21) transportador ser um tapete (22)

transportador provido de relevos (23).

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
qualgquer uma das reivindicagdes 1-5, caracterizado por o
dispositivo (21) transportador apresentar um separador (28)

para a eliminacdao de sobreposicdes de embalagens.

Mecanismo automdtico de recepcgdo de artigos, de acordo com
qualquer uma das reivindicagbes 1-6, caracterizado por
estar previsto na extremidade inferior do plano inclinado
em espiral um batente (33) comandado, que separa umas das

outras as embalagens que se situam umas atrds das outras.

Mecanismo automatico de recepcdo de artigos, de acordo com
qualquer uma das reivindicag¢des 1-7, caracterizado por
estar prevista uma estacdao (29) de medicgdo, com um primeiro
sensor (43) para a medicao da altura e um segundo sensor
(44) para a medicdo da largura da embalagem e por um
ejector (35) conduzir a embalagem novamente para o)
dispositivo (21) transportador, guando a altura medida é

superior a largura medida.



10.

11.

12.

13.

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
qualquer uma das reivindicagdes 1-8, caracterizado por
estar prevista numa estacao (40) de transferéncia uma pinga
(45), qgue agarra nas embalagens e dque pode depositar as

embalagens num compartimento (55) de recolha.

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
qualquer uma das reivindicagbes 1-9, caracterizado por
estar previsto pelo menos um dispositivo (50, 51) de
leitura, para a leitura de uma identificacdo na embalagem e
por uma embalagem com identificacdo lida com sucesso ser
depositada num compartimento (55) de recolha, no qual pode

agarrar o manipulador de armdrio de gavetas.

Mecanismo automdtico de recepcgdo de artigos, de acordo com
a reivindicacao 10, caracterizado por estar previsto um
ejector (56), gque, no caso de nao poder ser lida qualquer
identificacdo, langa a embalagem para um cesto (37) de

rejeicgao.

Mecanismo automdtico de recepcgdo de artigos, de acordo com
qualgquer uma das reivindicacgdes 1-11, caracterizado por o
dispositivo (21) transportador e o plano (26) inclinado em
espiral estarem contidos num médulo (13), que estd adaptado

aos mdédulos do armario (10) automdtico de gavetas.

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
qualquer uma das reivindicagdes 1-12, caracterizado por
estar previsto pelo menos um dispositivo (70) de leitura,
para a leitura de uma identificacdo na embalagem (72) e por
0 dispositivo de leitura conter uma antena de alta

frequéncia, que actua em cooperagcdo com um transceptor



14.

previsto na embalagem.

Mecanismo automdtico de recepcdo de artigos, de acordo com
as reivindicacgdes 10 e 13, caracterizado por 0
compartimento (55) de recolha estar situado no decurso do
trajecto de transporte por forca da gravidade, atrds de uma
estacdo (29) de medicgdo e poder ser movido para uma posicéo
de recolha, transversalmente ao trajecto de transporte,
dependendo do sinal recebido pelo dispositivo (70) de

leitura.

Lisboa, 9 de Novembro de 2009
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RESUMO

"MECANISMO AUTOMATICO DE RECEPQAO DE ARTIGOS"

0O mecanismo automdtico de recepcdo de artigos apresenta um
local (20) de introducdo, para dentro do qual sao lancadas as
embalagens a detectar, a armazenar num armdrio de gavetas. Do
local de introducdo parte um dispositivo (21) transportador para
a extremidade superior de um plano (26) inclinado em espiral. No
plano inclinado em espiral as embalagens recebem a sua
orientacdo, sendo que encostam a parede exterior. Em seguida,
verifica-se a avaliacdo de determinadas dimensdes da embalagem e
a leitura de uma identificacdo na embalagem. As embalagens sao
entdo depositadas num compartimento de recolha, onde sao
recolhidas por um manipulador de armario de gavetas e

armazenadas no armario de gavetas.
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