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ES 2744 079 T3

DESCRIPCION
Dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto sanguineo congelado

La presente invencién da a conocer un dispositivo de funcionamiento automatico destinado a vaciar bolsas de producto
congelado. Preferentemente dicho producto congelado es un producto sanguineo.

Para el almacenamiento de productos sanguineos es ampliamente conocido el uso de contenedores plasticos flexibles.
Usualmente dichos contenedores plésticos flexibles son bolsas. Las formas mas comunes en que se suele almacenar dichos
productos sanguineos es sangre cruda, plasma, glébulos rojos y plaquetas.

En los laboratorios farmacéuticos especializados en productos derivados de la sangre se reciben las bolsas con producto
sanguineo recogido de donantes. Dicho producto sanguineo llega congelado para mantenerlo en un Optimo estado de
conservacion. Este producto sanguineo congelado debe ser extraido de las bolsas para poder realizar las manipulaciones
necesarias para poderlo aprovechar en aplicaciones farmacéuticas.

Debido a la variabilidad del tamafio y forma de las bolsas una vez congeladas, la automatizacion del proceso de
extraccion del producto sanguineo congelado de las bolsas presenta numerosas dificultades técnicas, es por esto, que
tradicionalmente el proceso de vaciado de las bolsas con producto sanguineo congelado se ha realizado de forma
manual o semiautomatica, cosa que implica la manipulacién de productos biopeligrosos, ademas usualmente de forma
antiergonémica, por parte de los operarios.

El documento de Patente alemana DE 10 2009 056225 A1 se da a conocer un dispositivo vaciador de bolsas de un
producto sanguineo, que comprende: un dispositivo vaciador, una tolva para recibir el producto, medios de transporte
para transportar la bolsa desde un area de recepcion al area para la extraccion del producto y medios de corte
localizados en la trayectoria de la bolsa entre el area de recepcion y el dispositivo de extraccion del producto.

En el documento de Patente europea 2548705 A1 “Device for emptying a blood product bag” se da a conocer un
dispositivo vaciador de bolsas de un producto congelado derivado de la sangre formado por: un extractor de producto,
una tolva de recoleccién del producto, un dispositivo de corte, un dispositivo para transportar la bolsa desde un area de
recepcion al extractor de producto, dos brazos de sujecién y un dispositivo de accionamiento.

En el dispositivo dado a conocer por el anteriormente citado documento, unos medios de transporte son los encargados
de transportar la bolsa de producto congelado derivado de la sangre desde una zona de recepcion hasta el extractor de
producto. Dicho extractor de producto estd formado por dos rodillos. Estos rodillos giran en sentidos opuestos
accionados por un motor de manera que si se sitla una bolsa entre ambos rodillos, estos absorben la bolsa en direccion
contraria, dejando caer el contenido de dicha bolsa en una tolva de recoleccién de producto. A mitad de recorrido entre la zona
de recepcidn y el dispositivo extractor, se encuentra una cuchilla en una posicion fija. Dicha cuchilla se sitla en la trayectoria
que recorre la bolsa de manera que mientras los medios de transporte mueven la bolsa de la zona de recepcién hasta el
dispositivo extractor, dicha bolsa impacta contra cuchilla y ésta la rasga. Gracias a esta rasgadura en la bolsa, los rodillos del
dispositivo extractor son capaces de extraer la citada bolsa y permitir que el producto sanguineo que ésta contenia
caiga en la tolva de recoleccién de producto.

El citado dispositivo presenta el inconveniente de que debido a la variabilidad en la forma de las bolsas congeladas, si
se quiere asegurar que la cuchilla rasgue la bolsa, dicha cuchilla tiene que pasar aproximadamente por la mitad del
cuerpo de la bolsa, donde hay mas volumen y masa. Esto conlleva que cuando la bolsa impacta contra la cuchilla, dicha
cuchilla se vea sometida a un gran esfuerzo mecanico, cosa que provoca la rotura de dicha cuchilla en pocos ciclos de
trabajo.

Cuando se rompe la cuchilla es necesario detener el proceso de vaciado para proceder al cambio de la misma. Este
lapso de tiempo en que la maquina esta parada mientras se realiza el cambio de cuchilla representa una interrupcién del
proceso, y consecuentemente, una importante pérdida econémica.

La presente invencion va destinada a aumentar la vida util de dichas cuchillas de corte y de este modo alargar los ciclos
de funcionamiento de los procesos automatizados para vaciar bolsas de producto sanguineo congelado.

La presente invencion soluciona el problema anteriormente mencionado sustituyendo el soporte rigido de la cuchilla por
un sistema oscilante capaz de amortiguar el impacto de la cuchilla contra la bolsa. Ademas la presente invencién
también sustituye los medios de transporte por otros con capacidad de modificar su trayectoria en funcién de la forma de
la bolsa y modifica la cuchilla de corte.

En la presente invencidon los medios de transporte implementan una funcién que les permite variar su trayectoria en
tiempo real en funcién de una variable. Esta variable a partir de la cual los medios de transporte modifican su trayectoria
es la forma de la bolsa. Mas en concreto, el parametro usado para modificar la trayectoria de los medios de transporte
es el grosor de la bolsa. Preferentemente los medios de transporte comprenden un brazo robético. Para determinar el
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grosor de la bolsa que esta siendo transportada de la zona de recogida al extractor de producto, preferentemente, se
usa el sistema de cuchilla oscilante como palpador.

Una manera de minimizar los esfuerzos a los que se ve sometida la cuchilla, es dotar de capacidad retractil a la cuchilla.
Esto se puede conseguir mediante la adicién de un muelle a dicha cuchilla para que esta pudiera oscilar, sin embargo
de esta forma el resultado obtenido no seria totalmente 6ptimo, ya que entonces se tendria un problema con el retorno
del muelle, y consecuentemente de la cuchilla, una vez dicha cuchilla terminara de cortar la bolsa.

Para evitar este inconveniente, en la realizacion especialmente preferente de la presente invencion se ha afadido un
segundo muelle al soporte oscilante de la cuchilla. De este modo, hay un muelle encargado de realizar la fuerza
necesaria para el corte y otro encarado de compensar la fuerza de retorno del muelle de manera que el movimiento de
la cuchilla no sea muy brusco y esta no se vea sometida a grandes esfuerzos mecanicos.

Ademas, en dicha realizacion preferente la cuchilla de corte estd unida a un encoder monovuelta mediante un
acoplamiento elastico, de manera que cuanta mas fuerza se ejerza sobre la cuchilla, mayor es la compresion del citado
acoplamiento elastico. Dicha compresion del acoplamiento elastico es detectada por el encoder y posteriormente la
transmite al robot para que este modifique su trayectoria. De esta manera, si la bolsa es muy fina el robot practicamente
no varia su trayectoria debido a que la cuchilla oscila muy poco, en cambio, si la bolsa es muy gruesa el robot variara de
forma notable su trayectoria ya que la cuchilla se retrae mucho. Esto permite realizar un corte uniforme en la bolsa sin
que la cuchilla se vea sometida a esfuerzos mecanicos excesivos.

Con la presente invencion se consigue que la profundidad de corte de las bolsas dependa Unicamente de la temperatura
del producto que contienen (usualmente plasma sanguineo) y no de la forma de la bolsa. Ademas, los impactos
recibidos por los medios de transporte y la cuchilla debido al distinto grosor de la bolsa se ven amortiguados por el
sistema de medios elasticos del soporte de la cuchilla.

Segun otro aspecto de la presente invencién, también se da a conocer un nuevo tipo de cuchilla de corte mas ventajosa.
La nueva cuchilla, ventajosamente, es de filo continuo y posee dos caras de corte. A pesar de que la cuchilla con
dientes de sierra dada a conocer en el documento de Patente europea 25487054 A1 también puede ser usada con el
soporte oscilante y los medios de corte con capacidad de variar su trayectoria, experimentalmente se ha determinado
que con la nueva cuchilla de filo continuo y dos caras de corte se obtienen mejores resultados. Gracias a la nueva
cuchilla se consigue aprovechar al maximo las nuevas funcionalidades de los medios de transporte y del soporte
oscilante de la cuchilla.

En consecuencia, la presente invencién da a conocer un sistema de corte oscilante que en conjuncién con unos medios
de transporte capaces de modificar su trayectoria en funcion de la forma de las bolsas a cortar, estando los citados
elementos integrados en un dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto sanguineo, aumenta la vida atil de
la cuchilla de corte de manera que se aumenta los ciclos de trabajo de dicho dispositivo automatizado vaciador de
bolsas y se reduce el mantenimiento que dicho dispositivo requiere.

Mas en concreto, la presente invencion da a conocer un dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto
sanguineo congelado, que comprende: un extractor para el producto, una tolva para recibir producto, medios de
transporte para transportar la bolsa desde un area de recepcion al extractor del producto y unos medios de corte
situados en la trayectoria de la bolsa entre el area de recepcién y el extractor del producto; en el que los medios de corte
estan alojados en un soporte oscilante que comprende medios aptos para la absorcion de la energia de los impactos de
la bolsa contra los medios de corte y para el retorno de dichos medios de corte a su posicién inicial.

Una vez la bolsa de producto sanguineo ha sido rasgada por los medios de corte, los medios de transporte llevan la
bolsa hasta el extractor de producto. Preferentemente, dicho extractor de producto comprende dos rodillos. AGn mas
preferentemente, ambos rodillos se encuentran en contacto y giran en sentidos opuestos, de manera que hacen pasar la
bolsa a través de ellos ejerciendo una presion longitudinal a lo largo de toda ella. Con esta disposicion se consigue
extraer el producto sanguineo congelado de la bolsa, y una vez éste ha sido extraido de su correspondiente bolsa, cae a
la tolva de recogida de producto.

En una realizacién de la invencion, el corte o rasgadura de la bolsa de producto sanguineo se realiza mediante medios
de corte. En una realizacién preferente, los medios de corte son unos medios de corte transversal de la bolsa. En una
realizacién aun mas preferente, dichos medios de corte comprenden una cuchilla. De manera mas ventajosa, dicha
cuchilla es una cuchilla de filo continuo y con dos caras de corte a 90 grados.

En una realizacién de la invencién, los medios de corte se encuentran en una posicion fija a lo largo de la trayectoria
descrita por los medios de transporte encargados de transportar las bolsas de producto sanguineo desde la zona de
recepcion hasta la zona del extractor de producto.

De manera ventajosa, dichos medios de transporte de la bolsa comprenden un brazo robotico. Los citados medios de
transporte pueden modificar la trayectoria que describen en funcién de un parametro que es el de la forma de la bolsa a
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cortar y vaciar. En la realizacion mas ventajosa posible, el parametro usado para modificar la trayectoria de los medios
de transporte es el grosor de la bolsa.

En un modelo, el soporte oscilante acttia de palpador para modificar la trayectoria de los medios de transporte.

En una realizacion particular, los medios de corte estan alojados en el eje de un conjunto balancin. En una realizacion
concreta de la invencién, los medios de corte alojados en el eje del citado conjunto balancin pueden tener una oscilacion
maxima de 15° Otras realizaciones en las que la oscilacion del soporte de los medios de corte sea lineal en vez de
angular también son posibles.

En una realizacién, el anteriormente mencionado conjunto balancin comprende un eje y un balancin. En una realizacion
mas ventajosa dicho balancin es un semicilindro, aunque en otras realizaciones el citado balancin puede tener forma de
prisma poligonal, sector de cilindro, etc.

En una realizacién, el eje del conjunto balancin tiene distintos diametros a lo largo de su longitud, de manera que cada
cambio de diametro puede ejercer de tope. Preferentemente, en su parte frontal, dicho eje del conjunto balancin tiene
dos diametros distintos.

En una realizacion preferente, la corona circular definida por los dos diametros distintos del eje del conjunto balancin en
su parte frontal posee al menos un agujero. Preferentemente dicha corona circular comprende dos agujeros dispuestos
a lo largo del eje horizontal de forma simétrica respecto al eje vertical.

En un modelo, los medios de corte comprenden una ranura colisa y al menos un agujero. Gracias a dicha ranura colisa,
los medios de corte se alojan en la parte frontal del eje del conjunto balancin con menor diametro, de manera que el al
menos un agujero de los medios de corte quede alineado con el al menos un agujero de la corona circular definida por
el cambio de diametros del eje. Preferentemente, los medios de corte comprenden dos agujeros dispuestos de manera
simétrica respecto al eje longitudinal de la ranura colisa.

En una realizacion, los medios de corte se fijan al eje mediante la introduccién de un pin de sujecién por cada uno del al
menos un agujero de los medios de corte y del eje. Preferentemente, los medios de corte quedan dispuestos de manera
que por un lado hacen tope con la corona circular definida por el cambio de seccidn del eje y por el otro hacen tope con
un pomo de fijacion de la cuchilla. Preferentemente, el citado pomo de sujecion de la cuchilla comprende un agujero
longitudinal de manera que la parte frontal de menor diametro del eje del conjunto balancin se introduce en el interior de
dicho agujero longitudinal del pomo de sujecién de la cuchilla. El ajuste entre el eje del conjunto balancin y el agujero
longitudinal del pomo es tal que para la extraccion del pomo es necesario ejercer una fuerza elevada y
considerablemente superior a la que en condiciones normales de operacién dicha unién se ve sometida.

En una realizacién de la invencion, los medios aptos para la absorcion de la energia de los impactos de la bolsa contra
los medios de corte y para el retorno de los medios de corte a su posicién inicial comprenden al menos un medio
elastico. Ventajosamente, sobre el balancin actia al menos un medio elastico. En una realizacion preferente de la
invencion, el soporte oscilante comprende un balancin y al menos dos medios elasticos dispuestos de manera que
crean pares opuestos sobre el balancin. En la realizacién mas ventajosa dichos medios elasticos son muelles. En otras
realizaciones de la invencién en que la oscilacién del soporte de los medios de corte sea lineal, los medios de elasticos
se encuentran dispuestos de manera paralela a la direccién de oscilacién del soporte.

Con esta disposicién de los medios elasticos se consigue que unos medios elasticos realicen la fuerza necesaria para el
corte y los otros compensen la fuerza de retorno de los medios elasticos para que el movimiento de la cuchilla no sea
muy brusco.

Ventajosamente los medios elasticos que realizan la fuerza necesaria para el corte, o medios elasticos de compresién,
tienen una constante elastica (K) mayor que los medios elasticos de compensacion de la fuerza de retorno, o
simplemente medios elasticos de compensacién. Sin embargo, otras realizaciones en que los medios elasticos de
compensacion tienen una constante elastica mayor o igual que los medios elasticos de compresion también son
posibles.

En una realizacién preferente de la invencion en un extremo los muelles estan sujetos al balancin y en su otro extremo
estan sujetos a una sufridera. Preferentemente, dicha sufridera esta fijada a la carcasa de la cuchilla oscilante mediante
medios de unién no permanentes. Ventajosamente, dichos medios de unién no permanentes son tornillos.

En una realizacién, las diferentes piezas internas se alojan en el interior de una carcasa de la cuchilla oscilante. Dicha
carcasa se cierra por uno de sus extremos mediante una tapa que dispone de una junta de estanqueidad en la parte
interior. La citada tapa dispone de un orificio central a través del cual pasa el eje del conjunto balancin.
Preferentemente, entre el eje del conjunto balancin y la tapa se sitla un retén destinado a asegurar la estanqueidad del
cierre. Preferentemente, la citada tapa se une a la carcasa de la cuchilla oscilante mediante medios de unién no
permanentes. De manera mas ventajosa, dichos medios de unién no permanentes son tornillos.
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En una realizacion, en el interior de la carcasa de la cuchilla oscilante se sitia una pluralidad de rodamientos cuya
finalidad es soportar el eje del conjunto balancin y permitir el giro de éste minimizando el rozamiento.

En un modelo, el soporte oscilante comprende un dispositivo encargado de transformar la posicion del soporte oscilante
en una sefal de salida. Ventajosamente, dicho soporte oscilante comprende un dispositivo encargado de transformar la
posicién angular de los medios de corte en una sefal de salida.

En una realizacién de la invencion, el extremo posterior del eje del conjunto balancin se encuentra unido a un
acoplamiento elastico, el cual a su vez esta unido mediante medios de uniéon no permanentes al dispositivo encargado
de transformar la posicion del conjunto balancin en una sefal de salida. Dado que la cuchilla de corte es solidaria al
conjunto balancin, la posiciéon del conjunto balancin equivale a la posicién de la cuchilla de corte. Preferentemente, el
citado acoplamiento elastico se encuentra alojado en el interior de la carcasa del soporte oscilante, mientras que el
dispositivo encargado de transformar la posicion del conjunto balancin en una sefial de salida sobresale hacia el exterior
de la carcasa de la cuchilla oscilante a través de un orificio en el extremo posterior de esta. Preferentemente, entre el
dispositivo encargado de transformar la posicion del soporte oscilante en una sefnal de salida y la carcasa del soporte
oscilante se encuentra un retén.

Los retenes y juntas de estanqueidad que forman parte de las diversas realizaciones de la presente invencion tienen
como objetivo asegurar el cierre estanco de las distintas uniones en que se encuentran de cara a evitar la posible
contaminacion del producto sanguineo. Debido a que el producto sanguineo que se extrae de las bolsas se usara
posteriormente en aplicaciones farmacéuticas es imprescindible asegurar que dicho producto sanguineo no se
contamina.

En una realizacion, la variable usada para determinar la posicién del conjunto balancin es su posicion angular. En una
realizacién preferente de la invencion, el dispositivo encargado de transformar la posiciéon angular del conjunto balancin
en una sefal de salida es un encoder. De manera aun mas preferente la sefial de salida de dicho encoder es analégica.
Como un experto en la materia entendera, en otras realizaciones en que la oscilacién del soporte de los medios de corte
es de caracter lineal, el sensor usado para determinar la posicion de dicho soporte y de los medios de corte que aloja
sera uno especifico para este tipo de movimiento, un sensor de posicion lineal.

En una realizacién, la tensién de la sefial analégica de salida del encoder varia en funcién de la posicion angular de los
medios de corte.

En una realizacién de la invencion, el encoder esta conectado a una carta de entrada analodgica. Dicha carta de entrada
analégica es la encargada de convertir la sefial analdgica de salida del encoder en una sefal digital legible por la unidad
de accionamiento del brazo robético.

En un modelo, el dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto sanguineo congelado comprende una unidad
de accionamiento encargada de modificar la trayectoria de los medios de transporte segun la sefnal recibida del
dispositivo encargado de transformar la posicion del soporte oscilante en una sefial de salida.

De manera preferente, la citada unidad de accionamiento del brazo robético es un controlador l6gico programable. El
citado controlador l6gico programable es el encargado de controlar el movimiento del brazo robético.

De manera mas preferente, dicho controlador Iégico programable es el encargado de modificar la trayectoria del brazo
robético en funcion de la posicién angular de los medios de corte.

En una realizacion ventajosa, el controlador l6gico programable intenta que los medios de corte estén en una posicion
angular concreta, independientemente del grosor y/o forma de la bolsa a cortar. La posicion angular objetivo de los
medios de corte queda definida como angulo objetivo. En dicha realizacion ventajosa, el controlador légico programable
varia la trayectoria descrita por el brazo roboético con el objetivo de que el angulo definido por los medios de corte sea lo
mas préximo posible al angulo objetivo.

En este documento el concepto de producto sanguineo puede hacer referencia a sangre cruda, plasma sanguineo u otros
productos derivados de la sangre. En este documento el concepto de producto sanguineo y el concepto de producto
sanguineo congelado son equivalentes. El concepto de cuchilla y de cuchilla de corte se usan de forma equivalente e
intercambiable a lo largo del presente documento. A lo largo del texto los términos de soporte oscilante y soporte oscilante de
la cuchilla se usan de forma equivalente e intercambiable. En este documento los términos robot y brazo robético se usan de
forma equivalente e intercambiable.

Para su mejor comprensién se adjuntan, a titulo de ejemplo explicativo pero no limitativo, unos dibujos representativos
de una realizacién del dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto sanguineo objeto de la presente
invencion.

- Lafigura 1 es una vista en perspectiva del dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto sanguineo.
- Lafigura 2 es una vista en perspectiva del soporte oscilante de la cuchilla.
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- Lafigura 3 es una vista en perspectiva explosionada del soporte oscilante de la cuchilla.

- Lafigura 4 es una vista en seccion longitudinal del soporte oscilante de la cuchilla.

- Lafigura 5 es una vista en seccion transversal del soporte oscilante de la cuchilla.

- Lafigura 6 es una vista en perspectiva de una seccién longitudinal del soporte oscilante de la cuchilla.

- Lafigura 7 es una vista en alzado frontal de una cuchilla perteneciente al estado de la técnica.

- Lafigura 8 es una vista en alzado frontal de una cuchilla segun la presente invencion.

- Lafigura 9 representa distintas formas que pueden adoptar las bolsas de producto sanguineo congelado.

- La figura 10 muestra un ejemplo de las lecturas del encoder y de la altura del brazo robética para un determinado
angulo objetivo de la cuchilla y una forma de bolsa en concreto.

- Lafigura 11 es un esquema de funcionamiento del accionamiento del brazo robético.

La figura 1 representa el dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto sanguineo. En la realizacién mostrada
en la figura 1 se puede observar como en una Unica estacion de trabajo se encuentran dos dispositivos automatizados
vaciadores de bolsas de producto sanguineo. En la realizacion mostrada, ambos dispositivos comparten la tolva de
recogida de producto sanguineo -7- y el resto de elementos se encuentran por duplicado. En esta realizacién, se puede
observar que los medios de transporte son un brazo robético -4-. Dicho brazo robético -4- es el encargado de
transportar las bolsas de producto sanguineo (no mostradas) desde la zona de recepcion hasta el dispositivo extractor
-5-. La bolsa de plastico es absorbida por el dispositivo extractor -5- en direccién opuesta a la del producto sanguineo
congelado y cae en un contenedor de recogida -6- de bolsas usadas.

En la realizacién mostrada en la figura 1, el dispositivo extractor -5- comprende dos rodillos paralelos que giran en
sentidos opuestos, de manera que si se sitla una bolsa entre ambos rodillos, estos absorben la bolsa en direccion
contraria a la del producto sanguineo congelado, dejando caer el producto sanguineo en la tolva de recogida -7-.

En la realizacion de la figura 1, a mitad de recorrido entre la zona de recepcion y el dispositivo extractor -5-, se
encuentra, en posicion fija, una cuchilla alojada en el soporte oscilante -1-. Dicho soporte oscilante -1- y su
correspondiente cuchilla, se sitian en la trayectoria que recorre la bolsa de manera que mientras el brazo robético -4-
transporta la bolsa de la zona de recepcion hasta el dispositivo extractor -5-, dicha bolsa impacta contra la cuchilla y
ésta la rasga. Gracias a esta rasgadura en la bolsa, los rodillos del dispositivo extractor -5- son capaces de extraer la
citada bolsa.

El brazo robético -4- mostrado en la figura 1 tiene la capacidad de modificar su trayectoria en funcién de la forma de la
bolsa de producto sanguineo a vaciar. Para esto, el soporte oscilante -1- ademas de sujetar la cuchilla de corte, también
actia como palpador para determinar la forma de la bolsa y que el brazo robético -4- pueda modificar su trayectoria en
consecuencia. El objetivo de modificar la trayectoria del citado brazo robético -4- es el de mantener la cuchilla de corte
en un angulo objetivo predeterminado.

En la figura 2 se ilustra el soporte oscilante -1- de la invencién en su conjunto. Dicho soporte oscilante -1- tiene sus
componentes internos en el interior de una carcasa -100- que en su parte frontal esta cerrada por una tapa -40-. Gracias
a que la tapa -40- se encuentra unida a la carcasa -100- mediante medios de unién no permanentes, en este caso
tornillos, es posible acceder facilmente al interior del soporte oscilante -1- de cara a proceder a la sustitucién o
mantenimiento de sus componentes internos.

Como se puede apreciar en la figura 2, el soporte oscilante -1- para fijar la cuchilla -20- dispone de, entre otros
elementos, un pomo de fijacion -10-. De la parte trasera de la carcasa -100- sobresale el encoder -140-. Dicho encoder
-140- es el encargado de transformar la posicion angular de la cuchilla -20- en una sefnal de salida. Dicha sefnal de
salida posteriormente se usara para determinar la trayectoria que los medios de transporte (no mostrados) deben seguir.

La figura 3 muestra en una vista en perspectiva explosionada todos los componentes de esta realizacion del soporte
oscilante -1-. Como se puede apreciar, en el extremo frontal del soporte oscilante -1- se encuentra un pomo de fijacién
-10-, cuya funcion es la de asegurar que la cuchilla -20- permanezca en posicién. La cuchilla -20- se encuentra alojada
en el eje -52- del conjunto balancin -50-. Como se puede apreciar en la figura 3, el eje -52- del conjunto balancin -50-
presenta diferentes diametros a lo largo de su longitud, de manera que cada cambio de diametro puede ejercer de tope.
En la realizacion mostrada en la figura 3, la cuchilla -20- hace tope con la reduccion de diametro que el eje -52- del
conjunto balancin -50- presenta en su parte frontal. Ademas, para asegurar la fijacion de la cuchilla -20-, dicha cuchilla
-20- y la corona circular definida por el cambio de diametro del eje -52- tienen dos orificios -53- a través de los cuales se
introducen sendos clips -54- de fijacion.

Como se puede apreciar en la figura 3, el conjunto balancin -50- comprende un balancin -51- que, en esta realizacién,
tiene forma de semicilindro. En la realizacion mostrada, sobre el balancin -51- actiian dos muelles dispuestos de forma
simétrica respecto al eje vertical y de manera que crean pares de fuerza opuestos sobre el balancin. En la realizacion
mostrada, el muelle de compresidn -60- tiene una constante elastica (K) mayor que la del muelle de compensacion -70-.
El muelle de compresion -60- es el encargado de realizar la fuerza necesaria para el corte, mientras que el muelle de
compensacion -70- es el encargado de compensar la fuerza de retorno del muelle de compresién -60- de manera que el
movimiento del balancin -51- no sea muy brusco. En esta realizacion, los dos muelles -60-, -70- pasan a través de
sendos casquillos -61-, -71-.
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En la realizacién mostrada en la figura 3, los muelles de compresién -60- y de compensacién -70- en su extremo
superior estan sujetos al balancin -51- y en su extremo inferior a una sufridera -90-. En esta realizacion, la sufridera -90-
tiene forma de sector de cilindro y se encuentra unida a la carcasa -100- mediante medios de unién no permanentes.

Para soportar el conjunto balancin -50- y los componentes que en él se alojan y facilitar su giro minimizando la friccién,
el soporte oscilante -1- dispone de al menos un rodamiento -80-. En la realizacién mostrada en la figura 3 el soporte
oscilante -1- dispone de cuatro rodamientos -80- dispuestos a lo largo del eje -52- del conjunto balancin -50-.

Como se puede apreciar en la realizacion mostrada en la figura 3, el eje -52- del conjunto balancin -50- esta unido por
su parte posterior a un acoplamiento elastico -120-, el cual a su vez esta unido al encoder -140-. El acoplamiento
elastico -120- tiene como funciones, entre otras, la de corregir desalineaciones y la de amortiguar choques y vibraciones
y ofrecer una transmision de movimiento suave y silenciosa. El citado encoder -140- esta soportado por un soporte -130-
de encoder. Este soporte -130- de encoder dispone de un orificio central a través del cual pasa un eje del encoder -140-.
Este eje del encoder -140- que pasa a través del soporte -130- esta unido al acoplamiento elastico -120-. En la
realizacién mostrada, el encoder -140- esta unido a su soporte -130- mediante medios de unién no permanentes, que en
este caso son tornillos. A su vez, el soporte -130- encaja en el interior de la carcasa -100-.

En la realizacién mostrada en la figura 3, los componentes internos del soporte oscilante -1- se encuentran alojados en
el interior de la carcasa -100-. La carcasa -100- en su parte frontal esta cerrada por una tapa -40-. Como se ha
explicado anteriormente, la tapa y la carcasa estan unidas de manera preferente mediante medios de unién no
permanentes. De cara a garantizar la estanqueidad del cierre, la tapa -40- dispone en su lado interior de una junta de
estanqueidad -41-. La tapa dispone de un orificio central a través del cual sobresale el eje -52- del conjunto balancin
-50-. Como puede apreciarse en la figura 3, en la realizacién mostrada, entre la tapa -40- y el eje -52- se encuentra un
retén -30- cuya finalidad es la de asegurar la estanqueidad y evitar que el producto sanguineo pueda entrar en el interior
del soporte oscilante -1-, evitando asi la contaminacion del producto sanguineo y el deterioro de los componentes de
dicho soporte oscilante -1-.

En esta realizacion, el encoder -140- sobresale a través de un orificio de la parte posterior de la carcasa -100-. Entre
dicho orificio de la parte posterior de la carcasa -100- y el encoder -140- se encuentra ubicado un retén -110- con el
objetivo de asegurar la estanqueidad.

La figura 4 es una vista en una seccion lateral del soporte oscilante -1-. Esta figura permite apreciar con gran detalle como
quedan ensamblados los distintos componentes y su disposicion en el soporte oscilante -1-.

La figura 5 es una vista en seccién transversal del soporte oscilante -1-de la cuchilla. Esta figura permite apreciar con
mayor detalle la disposicion del conjunto balancin -50- y el resto de componentes auxiliares que confieren el caracter
oscilante al soporte. Esta figura permite apreciar como, en esta realizacién, tanto el muelle de compresién -60- y el
muelle de compensacién -70- estan sujetos por su extremo superior al balancin -51- y en su extremo inferior a la
sufridera -90-. También se puede apreciar como cada muelle -60-, -70- dispone de su correspondiente casquillo -61-,
-71-. Los muelles -60-, -70- pasan a través de su correspondiente casquillo -61-, -71- de manera que dichos casquillos
ejercen de guia. Como se puede apreciar en esta figura, en la realizacién mostrada tanto los muelles -60-, -70- como los
casquillos -61-, -71- estan dispuestos de forma simétrica respecto al eje vertical.

La figura 6 es una vista en perspectiva de una seccion longitudinal del soporte oscilante de la cuchilla. Esta figura
permite apreciar con gran claridad como quedan ubicados los distintos elementos comprendidos en el soporte oscilante
-1-,

En la figura 7 se puede apreciar la cuchilla usada en el dispositivo dado a conocer por el documento de Patente europea
2548705 A1. Durante la fase de desarrollo de la presente invencion se observé que la cuchilla -2- empleada
anteriormente, aunque valida, no era la solucion 6ptima para ser usada en el soporte oscilante -1- y en combinacion con
los medios de transporte con capacidad para modificar su trayectoria. Por este motivo, se ha optimizado el disefio de la
cuchilla de corte para su uso con el soporte oscilante -1- y los nuevos medios de transporte.

La figura 8 muestra la cuchilla optimizada para su uso en conjuncién con el soporte oscilante -1- y los medios de
transporte con capacidad para modificar su trayectoria. En la realizacién mas 6ptima, la cuchilla -20- presenta dos caras
de corte -23-, -24- de filo continuo y orientadas segun direcciones perpendiculares entre si. Como se puede apreciar, en
esta realizacién la cuchilla comprende una ranura colisa -21- y dos orificios -22- dispuestos de manera simétrica
respecto al eje longitudinal de la ranura colisa -21-. Para la fijacion de la cuchilla -20- el eje -52- se aloja en la ranura
colisa -21- de manera que los orificios -22- queden alineados con los correspondientes orificios -53- presentes en la
corona circular definida por el cambio de diametro del eje -52-. Para asegurar que la cuchilla no se movera, se
introducen unos pins -54- de fijacion a través de los orificios -22- presentes en la cuchilla -20- y de los orificios -53-
presentes en eje -52-. Ademas, para asegurar la fijacion de la cuchilla se dispone del pomo de fijacion -10-, el cual
queda fijado al eje -52- (ver figuras 2 a 4).
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En la figura 9 se representan a titulo meramente ilustrativo tres bolsas -3-, -3-, -3”- de producto sanguineo que
muestran a titulo de ejemplo distintas formas que las bolsas de producto sanguineo pueden adoptar una vez se
congelan. Como se puede apreciar, las bolsas -3-, -3-, -3”- presentan una gran disparidad de formas, hecho que
dificulta la automatizacion del proceso de vaciado de dichas bolsas de producto sanguineo congelado.

La figura 10 muestra, a titulo meramente ilustrativo, un ejemplo de las lecturas de angulo de la cuchilla -7000- y
variacion de altura de los medios de transporte durante el corte -9000- para un angulo objetivo determinado -8000- y
una bolsa -3"’- de producto sanguineo con una forma concreta.

Como se puede apreciar en el grafico, a medida que la bolsa va aumentando de grosor esto se ve reflejado por el
angulo de la cuchilla -7000- leido por el encoder -140-. En esta realizacién, la programacién de los medios de transporte
es tal que la trayectoria permanece inalterada hasta que el angulo de la cuchilla -7000- supera el valor del angulo
objetivo -8000-, momento a partir del cual los medios de transporte comienzan a elevar la altura, hasta que el angulo
-7000- de la cuchilla desciende, momento en el cual los medios de transporte detienen su ascenso o descienden
dependiendo de la variacion del angulo -7000- de la cuchilla. Finalmente cuando el angulo -7000- de la cuchilla ha
vuelto a la posicion inicial, el dispositivo detecta que la bolsa ya ha pasado por la cuchilla y los medios de transporte
descienden de altura hasta la altura inicial.

En el dispositivo objeto de la presente invencion, pardmetros tales como angulo objetivo -8000- de la cuchilla, variacién
de altura -9000- de los medios de transporte en funcion del angulo -8000- de la cuchilla, sensibilidad a las variaciones
de angulo, etc. pueden ser configurables en funcién del tipo de resultados que se desee obtener (maximizar la vida Util
de la cuchilla, minimizar el tiempo de corte, etc.).

Por dltimo, la figura 11 muestra un esquema del funcionamiento del accionamiento del brazo robético -4- que en esta
realizacion actia como medio de transporte. Como se puede apreciar en la figura, el proceso empieza con la lectura de la
posicion angular de la cuchilla -1000- por parte del encoder -2000-. En esta realizacion, el encoder genera una sefial de salida
analdgica que es leida por una carta de entradas analdgicas -3000- que es la encargada de digitalizar la sefial de salida del
encoder -2000-. La senal de salida de la carta de entradas analdgicas -3000- es leida por un controlador I6gico programable
-4000- (o PLC por sus siglas en inglés). Al controlador I6gico programable -4000- también se le introduce un angulo objetivo
-5000- de la cuchilla. En funcion del angulo real y del angulo objetivo de la cuchilla, el controlador I6gico programable
-4000- determina si es necesario subir o bajar el brazo robético -6000- que transporta las bolsas de producto sanguineo
congelado desde la zona de recepcion hasta la zona de extraccion.

Si bien la invencion se ha descrito y representado basandose en un ejemplo representativo, se debera comprender
que dicha realizacién a titulo de ejemplo no es en modo alguno limitativa para la presente invencion, por lo que
cualesquiera de las variaciones que queden incluidas de manera directa o por via de equivalencia en el contenido
de las reivindicaciones adjuntas, se deberan considerar incluidas en el alcance de la presente invencion.
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REIVINDICACIONES
1. Dispositivo automatizado vaciador de bolsas de producto sanguineo congelado, que comprende:

- un extractor para el producto;

- una tolva para recibir producto;

- medios de transporte para transportar la bolsa desde un area de recepcion al extractor del producto;

- unos medios de corte situados en la trayectoria de la bolsa entre el area de recepcion y el extractor del producto

caracterizado por que los medios de corte estan alojados en un soporte oscilante que comprende medios aptos para la
absorcion de la energia de los impactos de la bolsa contra los medios de corte y para el retorno de dichos medios de
corte a su posicién inicial.

y en que los medios de transporte de la bolsa estan configurados para modificar su trayectoria en funcién de la forma de
la bolsa.

2. Dispositivo, segun la reivindicacién 1, caracterizado por que el soporte oscilante actia de palpador para modificar la
trayectoria de los medios de transporte.

3. Dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que los medios de transporte de la
bolsa comprenden un brazo robético.

4. Dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que los medios aptos para la
absorcion de la energia de los impactos de la bolsa contra los medios de corte y para el retorno de los medios de corte a
su posicion inicial comprenden al menos un medio elastico.

5. Dispositivo, segun la reivindicacién 4, caracterizado por que el soporte oscilante comprende un balancin y al menos
dos medios elasticos dispuestos de manera que crean pares opuestos sobre el balancin.

6. Dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que el soporte oscilante
comprende un dispositivo encargado de transformar la posicién del soporte oscilante en una sefial de salida.

7. Dispositivo, segun la reivindicacion 6, caracterizado por que el soporte oscilante comprende un dispositivo encargado
de transformar la posicion angular de los medios de corte en una sefial de salida.

8. Dispositivo, segun la reivindicacién 6, caracterizado por que comprende una unidad de accionamiento encargada de
modificar la trayectoria de los medios de transporte segun la sefial recibida del dispositivo encargado de transformar la
posicién del soporte oscilante en una sefal de salida.

9. Dispositivo, segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que los medios de corte
comprenden una cuchilla.

10. Dispositivo, segun la reivindicacién 9, caracterizado por que la cuchilla es una cuchilla de filos continuos y con dos
caras de corte orientadas segun direcciones perpendiculares entre si.
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REFERENCIAS CITADAS EN LA DESCRIPCION

Esta lista de referencias citada por el solicitante es unicamente para mayor comodidad del lector. No forman parte del
documento de la Patente Europea. Incluso teniendo en cuenta que la compilacion de las referencias se ha efectuado
con gran cuidado, los errores u omisiones no pueden descartarse; la EPO se exime de toda responsabilidad al
respecto.

Documentos de patentes citados en la descripcion

- DE 102009056225 A1 - EP 25487054 A1
- EP 2548705 A1
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