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Introduccid

Un mesclador biconic és un equipament industrial utilitzat comunament en la industria
farmaceutica i alimentaria. Consta basicament d’un diposit biconic el qual presenta una rotacié

en relacié els seus dos suports.

Laboratorios Hipra S.A., és una empresa farmaceutica veterinaria dedicada a la investigacio,

produccid i comercialitzacio de productes per la salut animal.

Actualment, Hipra disposa d’'un mesclador de format biconic per a la produccié de medicaments
en pols. Aquest mesclador va ser adquirit per 'empresa |'any 1985. Té una capacitat util de 2000

litres. Veure Figura 1.

El seu funcionament es basa en un dip0sit biconic rotatiu el qual, a través d’una tamisadora
propulsora de productes granulars, s’hiinsereix un nombre determinat de productes amb el seu
percentatge de pes corresponent. Posteriorment, es fa girar dit diposit un periode de temps

entre els 8 i 15 minuts, de manera que el producte final és un gra totalment homogeni.

Actualment la preparacio del cicle de produccié es desenvolupa d’una forma totalment manual,
de manera que els diferents components que composen cada producte, venen préviament
pesats en contenidors més petits. Posteriorment, un operari acobla un adaptador a I'entrada

del diposit biconic el qual s’impulsara el producte a través de la tamisadora.

L'objecte del present projecte és dissenyar un nou mesclador biconic amb capacitat per a 3000
litres de producte, en base a la instal-lacié la qual disposa Hipra del seu mesclador actual,

respectant les barreres arquitectoniques de la ubicacié actual.

També és objecte del projecte, dotar a la maquinaria dels elements necessaris que permetin
controlar tot el cicle de produccié, incloent pesat automatic de producte d’entrada,

posicionament del diposit i valvules d’entrada i sortida de productes automatiques.
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Figura 1 Planol inicial de la instal-lacié del mesclador biconic.

Figura 2 Estat actual de la instal-lacié, amb els suports inferiors instal-lats.




Descripcio de la solucié.

El nou mesclador esta pensat per realitzar el mateix procés de mesclat que I'anterior. La
diferencia rau en I'agilitzacié del procés de carrega i descarrega de producte, modificant el cicle

de treball de I'operari.

Amb el nou mesclador, els diferents subproductes no calen ser pesats amb antelacid. Es
col-loquen en els seus respectius recipients a una zona proxima a 'estructura i s’hi col-loca la
manega d’aspiracié del tamisador. A partir d’aqui, I'operari a través de la pantalla de
comandament, estableix quina recepta vol produir. El control activa la tamisadora i aquesta
impulsa el producte a l'interior del diposit. Un cop arribat al percentatge de pes desitjat, el
control ho detecta amb el sistema de pesati atura la tamisadora, indicant a través de la pantalla,
a quin nou contenidor de subproducte s’ha de col-locar la tamisadora, realitzant el mateix procés
fins a n subproductes. Un cop obtinguts els diferents percentatges de pes, el mesclador tanca la

valvula superior d’admissio i comenca el cicle de barrejat.

Un cop transcorreguts els minuts necessaris, el sensor de posicié detecta I'Gltima volta de

rotacid, i el motor frena progressivament fins a la posicié adequada.

L'operari ha de col-locar un contenidor buit a la part inferior del mesclador i, un cop dona la
senyal al control, s’obre la valvula d’extraccié. Posteriorment, es tanca la valvula d’extraccid i

s’obre la d’admissid, estant llesta la maquina per a un nou cicle de mesclat.

La solucid final obtinguda, presenta una imatge com la que podem veure a la Figura 3.

Figura 3 Vista general del mesclador biconic dissenyat.



Per tal de automatitzar el procés, és necessaria la instal-laci6 de diferents components
electronics. Aquests components sdn dues cél-lules de carrega amb el seu respectiu adaptador
(instal-lats als dos suports de socol de cada rodament), un sensor de posicid i un col-lector de

senyal rotatives.

: Suport de sécol amb rodament 5
Col-lector de senval rotativa P Suport de sécol amb rodament

Adaptador 'Plat motriu

Cél-lula de carrega Adaptador

Sensor posicié amb suport
Cél-lula de carrega

Figura 4 Detall dels suports. A la dreta, el motriu, el qual s'instal-la la cadena cap al motor-reductor.

D’altra banda, el motor escollit s’instal-la a I'interior dels suports, mentre que els components
de control (PLC, entrades de senyal analogica, variador de freqiéncia, s’instal-len a I'interior del

quadre electric.
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