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DESCRIPCION
Dispositivo y método de sistema de recogida robético

La presente invencién se refiere a un dispositivo y método de sistema de recogida robético. Mas especificamente,
pero no exclusivamente, se refiere a un dispositivo y método automatizados para eliminar liquido de debajo de un
sistema de recogida robético después de derrames, limpieza o el despliegue de uno o mas rociadores.

Esta solicitud reivindica prioridad de las solicitudes de patente del Reino Unido Nims. GB1506365.4 solicitada el 15
de abril de 2015, GB1514428.0 solicitada el 13 de agosto de 2015, GB1518089.6 solicitada el 13 de octubre de
2015, GB1602332.7 solicitada el 9 de febrero de 2016, GB1518091.2 solicitada el 13 de octubre de
2015, GB1518094.6 solicitada el 13 de octubre de 2015, GB1518111.8 solicitada el 13 de octubre de
2015, GB1518115.9 solicitada el 13 de octubre de 2015, GB1518117.5 solicitada el 13 de octubre de
2015 y GB1603328.4 solicitada el 25 de febrero de 2016.

Esta solicitud se presenta como parte de un conjunto de solicitudes, todas presentadas a nombre de Ocado Innovation
Limited el 13 de octubre de 2015, con los nimeros de referencia de solicitudes de patente del Reino
Unido. 000035GB, 000036GB, 000039GB, 000045GB, y 000048GB.

Algunas actividades comerciales e industriales requieren sistemas que permitan el almacenamiento y recuperacién de
una gran cantidad de productos diferentes. Un tipo conocido de sistema para el almacenamiento y recuperacion de
articulos en multiples lineas de productos implica disponer cajones o contenedores de almacenamiento en
apilamientos uno encima del otro, estando dispuestos los apilamientos en filas. Se accede a los cajones o
contenedores de almacenamiento desde arriba, lo que elimina la necesidad de pasillos entre las filas y permite
almacenar mas contenedores en un espacio determinado.

Los métodos de manipulacion de contenedores apilados en filas son bien conocidos desde hace décadas. Algunos de
estos sistemas, por ejemplo como se describe en el documento US 2,701,065, de Bertel comprenden apilamientos
independientes de contenedores dispuestos en filas para reducir el volumen de almacenamiento asociado con el
almacenamiento de dichos contenedores, pero alun asi proporcionan acceso a un contenedor especifico si es
necesario. El acceso a un contenedor determinado es posible proporcionando mecanismos de elevacion relativamente
complicados que pueden usarse para apilar y retirar contenedores determinados de los apilamientos. Sin embargo, el
coste de tales sistemas no es practico en muchas situaciones y se han comercializado principalmente para el
almacenamiento y manipulacién de grandes contenedores de transporte.

El concepto de utilizar apilamientos independientes de contenedores y proporcionar un mecanismo para recuperar y
almacenar contenedores especificos se ha desarrollado adicionalmente, por ejemplo como se describe en el
documento de EP 0 767 113 B de Cimcorp. El documento '113 describe un mecanismo para retirar una pluralidad de
contenedores apilados, utilizando un manipulador de carga robético en forma de un tubo rectangular que desciende
alrededor del apilamiento de contenedores, y que esta configurado para poder agarrar un contenedor en cualquier
nivel en del apilamiento. De esta manera se pueden levantar varios contenedores a la vez de un apilamiento. El tubo
moévil se puede utilizar para mover varios contenedores desde la parte superior de un apilamiento hasta la parte
superior de otro apilamiento, o para mover contenedores desde un apilamiento hasta una ubicacién externa y
viceversa. Estos sistemas pueden resultar particularmente Utiles cuando todos los contenedores de un solo
apilamiento contienen el mismo producto (lo que se conoce como apilamiento de un solo producto).

En el sistema descrito en el documento 113, la altura del tubo tiene que ser al menos tan alta como la altura del
apilamiento mas grande de contenedores, de modo que el apilamiento mas alto de contenedores pueda extraerse en
una sola operacion. Por consiguiente, cuando se utiliza en un espacio cerrado tal como un almacén, la altura maxima
de los apilamientos estéa restringida por la necesidad de acomodar el tubo del dispositivo de manipulacién de carga.

El documento EP 1037828 B1 (Autostore) describe un sistema en el que se disponen apilamientos de contenedores
dentro de una estructura de bastidor. Un sistema de este tipo se ilustra esquematicamente en las figuras 1 a 4 de los
dibujos adjuntos. Los dispositivos robéticos de manipulacion de carga se pueden mover de forma controlable alrededor
del apilamiento en un sistema de pistas en la superficie mas superior del apilamiento.

Una forma de dispositivo robético de manipulacion de carga se describe con mas detalle en la patente noruega nimero
317366.

Las figuras 3(a) y 3(b) son vistas en perspectiva esquematica de un dispositivo de manipulacion de carga desde la
parte trasera y delantera, respectivamente, y la figura 3(c) es una vista en perspectiva frontal esquematica de un
dispositivo de manipulacién de carga que levanta un cajon.

En la solicitud de patente del Reino Unido No 1314313.6 se describe un desarrollo adicional del dispositivo de
manipulacién de carga donde cada manipulador de carga robético solo cubre un espacio de cuadricula, lo que permite
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una mayor densidad de manipuladores de carga y, por tanto, un mayor rendimiento de un sistema de tamafio
determinado.

Los sistemas de rociadores son bien conocidos en la técnica y son una caracteristica de seguridad esencial en caso
de incendio en muchos entornos comerciales. Dado el gran tamafio de los sistemas de almacenamiento conocidos, a
menudo se instalan sistemas de rociadores para evitar la propagacion del fuego dentro del sistema de
almacenamiento. Si se despliegan uno o mas rociadores, se dispensan grandes cantidades de agua sobre los
apilamientos y se acumulan en el suelo debajo de los apilamientos. Los derrames y la limpieza también pueden
provocar la acumulacion de liquidos en el suelo debajo de los apilamientos.

En los sistemas de almacenamiento descritos, los liquidos solo se pueden eliminar de debajo de los apilamientos
quitando los cajones de una gran parte de la cuadricula y deteniendo todos los manipuladores de carga robéticos en
toda la cuadricula para que el personal pueda ingresar de manera segura en la cuadricula y eliminar manualmente el
liquido usando trapeadores y baldes.

El documento W0O2017/134033 A1 describe un sistema robético de recogida y almacenamiento segun el preambulo
de la reivindicacion 1 y un contenedor de limpieza segun el predmbulo de la reivindicacién 9.

Segun la invencién, se proporciona un sistema robético de recogida y almacenamiento segun la reivindicacién 1, que
comprende un primer conjunto de carriles o pistas paralelos y un segundo conjunto de carriles o pistas paralelos que
se extienden transversalmente al primer conjunto en un plano sustancialmente horizontal para formar una patrén
cuadricula que comprende una pluralidad de espacios de cuadricula; una pluralidad de contenedores de
almacenamiento dispuestos en apilamientos, situados debajo de los carriles; al menos un dispositivo de manipulacién
de carga dispuesto en la cuadricula, dispuesto para moverse lateralmente por encima de los apilamientos sobre los
carriles, comprendiendo el dispositivo de manipulaciéon de carga un dispositivo de elevacion dispuesto para levantar
un unico contenedor de un apilamiento; y, al menos un contenedor de limpieza que comprende medios de limpieza
adaptados para limpiar derrames y configurado para ser levantado y transportado por el dispositivo de manipulacion
de carga de la misma manera que un contenedor de almacenamiento con el fin de eliminar liquidos de debajo del
sistema robético de recogida y almacenamiento, en donde dichos medios de limpieza son unos medios absorbentes
que comprende una capa que cubre uno o mas lados del contenedor de limpieza.

Segun la invencién, se proporciona ademas un método automatizado segun la reivindicacién 7 para eliminar derrames
debajo del sistema robético de recogida y almacenamiento como se describié anteriormente, que comprende los pasos
de:

retirar un cajén de almacenamiento en el apilamiento o apilamientos en el area del derrame con uno o mas dispositivos
de manipulacion de carga y reubicarlos en posiciones alternativas dentro del sistema; transportar con un dispositivo
de manipulacién de carga un contenedor de limpieza a la ubicacién de cuadricula por encima del derrame del liquido;
bajar el contenedor de limpieza usando el dispositivo de elevacion del dispositivo de manipulacién de carga hasta el
suelo para poner los medios absorbentes, que comprenden dicha capa, en contacto con el area himeda del suelo.

Segun la invencién, se proporciona ademas un contenedor de limpieza segun la reivindicacién 9 para uso con el
sistema robotico de recogida y almacenamiento como se describe anteriormente, en el que el contenedor de limpieza
comprende medios de limpieza adaptados para limpiar derrames y esta configurado para ser elevado y transportado
por un manipulador de carga de la misma manera que un contenedor de almacenamiento de dicho sistema robotico
de recogida y almacenamiento con el fin de eliminar liquidos de debajo del sistema robotico de recogida y
almacenamiento, en donde dichos medios de limpieza son unos medios absorbentes y en donde los medios
absorbentes comprenden una capa que cubre uno o mas lados del contenedor de limpieza.

De esta manera, la presente invencién proporciona un sistema automatizado y un método para eliminar rapidamente
liquidos de debajo de la cuadricula que minimiza el tiempo de inactividad.

La invencién se describira ahora con referencia a los dibujos esquematicos adjuntos en los que:

La figura 1 es una vista esquematica en perspectiva de una estructura de bastidor para alojar una pluralidad
de apilamientos de cajones en un sistema de almacenamiento conocido;

la figura 2 es una vista esquematica en planta de parte de la estructura del bastidor de la figura 1;

las figuras 3(a) y 3(b) son vistas en perspectiva esquematicas, desde la parte trasera y frontal respectivamente,
de una forma de dispositivo robotico de manipulacién de carga para usar con la estructura de bastidor de las
figuras 1y 2, y la figura 3(c) es una vista esquematica en perspectiva del dispositivo de manipulacién de carga
conocido en uso levantando un cajon;

la figura 4 es una vista esquematica en perspectiva de un sistema de almacenamiento conocido que comprende
una pluralidad de dispositivos manipuladores de carga del tipo mostrado en las figuras 3(a), 3(b) y 3(c),
instalados en la estructura de bastidor de las figuras 1 y 2, junto con un dispositivo de servicio robotico segun
una forma de la invencién;

la figura 5 es una vista esquematica en perspectiva de un contenedor que tiene unos medios absorbentes;
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la figura 6a es una vista esquematica en perspectiva de un cajon que comprende medios de vacio; y
la figura 6b es otra vista en perspectiva esquematica del contenedor de la figura 6a, que muestra la parte inferior
del cajon.

La invencion esta definida por las reivindicaciones independientes. Realizaciones preferidas de la invencion resultan
evidentes a partir de las reivindicaciones dependientes.

Como se muestra en las figuras 1y 2, los contenedores apilables, conocidos como cajones 10, se apilan uno encima
de otro para formar apilamientos 12. Los apilamientos 12 estan dispuestos en una estructura de bastidor de cuadricula
14 en un entorno de almacenamiento o fabricacién. La figura 1 es una vista en perspectiva esquematica de la
estructura de bastidor 14, y la figura 2 es una vista de arriba hacia abajo que muestra una Unica apilamiento 12 de
cajones 10 dispuestos dentro de la estructura de bastidor 14. Cada cajén 10 normalmente contiene una pluralidad de
articulos de producto (no mostrados), y los articulos de producto dentro de un cajén 10 pueden ser idénticos o pueden
ser de diferentes tipos de productos dependiendo de la aplicacion.

La estructura de bastidor 14 comprende una pluralidad de miembros verticales 16 que soportan miembros horizontales
18, 20. Un primer conjunto de miembros horizontales paralelos 18 esta dispuesto perpendicularmente a un segundo
conjunto de miembros horizontales paralelos 20 para formar una pluralidad de estructuras de cuadricula horizontales
soportadas por los miembros verticales 16. Los miembros 16, 18, 20 se fabrican normalmente de metal. Los cajones
10 se apilan entre los miembros 16, 18, 20 de la estructura de bastidor 14, de modo que la estructura de bastidor 14
protege contra el movimiento horizontal de los apilamientos 12 de cajones 10 y guia el movimiento vertical de los
cajones 10.

El nivel superior de la estructura de bastidor 14 incluye carriles 22 dispuestos en un patrén de cuadricula a lo largo de
la parte superior de los apilamientos 12. Con referencia adicional a las figuras 3 y 4, los carriles 22 soportan una
pluralidad de dispositivos roboticos de manipulacién de carga 30. Un primer conjunto 22a de unos carriles paralelos
22 guian el movimiento de los dispositivos de manipulacién de carga 30 en una primera direccion (X} a través de la
parte superior de la estructura de bastidor 14, y un segundo conjunto 22b de carriles paralelos 22, dispuestos
perpendicularmente al primer conjunto 22a, guian el movimiento de la dispositivos de manipulacién de carga 30 en
una segunda direccion (Y), perpendicular a la primera direccion. De esta manera, los carriles 22 permiten el movimiento
de los dispositivos de manipulacion de carga 30 en dos dimensiones en el plano X-Y, de modo que un dispositivo de
manipulacién de carga 30 se puede mover a su posicién encima de cualquiera de los apilamientos 12.

Cada dispositivo de manipulacién de carga 30 comprende un vehiculo 32 que esté dispuesto para desplazarse en las
direcciones X e Y sobre los carriles 22 de la estructura de bastidor 14, por encima de los apilamientos 12. Un primer
conjunto de ruedas 34, que consta de un par de ruedas 34 en la parte delantera del vehiculo 32 y un par de ruedas 34
en la parte trasera del vehiculo 32, estan dispuestas para acoplarse con dos carriles adyacentes del primer conjunto
22a de carriles 22. De manera similar, un segundo conjunto de ruedas 36, que consta de un par de ruedas 36 a cada
lado del vehiculo 32, estan dispuestas para acoplarse con dos carriles adyacentes del segundo conjunto 22b de carriles
22. Cada conjunto de ruedas 34, 36 se puede levantar y bajar, de modo que el primer conjunto de ruedas 34 o el
segundo juego de ruedas 36 se acopla con el juego respectivo de carriles 22a, 22b en cualquier momento.

Cuando el primer juego de ruedas 34 se acopla con el primer juego de carriles 22a y el segundo juego de ruedas 36
se levanta de los carriles 22, las ruedas 34 pueden ser accionadas por medio de un mecanismo de accionamiento (no
mostrado) alojado en el vehiculo 32, para mover el dispositivo de manipulacién de carga 30 en la direcciéon X. Para
mover el dispositivo de manipulacién de carga 30 en la direccion Y, el primer conjunto de ruedas 34 se levanta de los
carriles 22, y el segundo conjunto de ruedas 36 se baja hasta acoplarse con el segundo conjunto de carriles 22a. El
mecanismo de accionamiento puede usarse entonces para accionar el segundo juego de ruedas 36 con el fin de lograr
el movimiento en la direcciéon Y.

De esta manera, uno o mas dispositivos roboticos de manipulacién de carga 30 pueden moverse alrededor de la
superficie superior de los apilamientos 12 en la estructura de bastidor 14 bajo el control de un sistema de recogida
central (no mostrado). Cada dispositivo robético de manipulacién de carga 30 esta provisto de medios para levantar
uno o mas cajones o contenedores del apilamiento con el fin de acceder a los productos requeridos. De esta manera,
se puede acceder al mismo tiempo a multiples productos desde miiltiples ubicaciones en la cuadricula y en los
apilamientos.

La figura 4 muestra un sistema de almacenamiento tipico como se describe anteriormente, teniendo el sistema una
pluralidad de dispositivos de manipulacion de carga 30 activos en los apilamientos 12.

La figura 5 muestra un cajon 10A que forma un contenedor de limpieza que tiene unos medios absorbentes 55.
Preferiblemente la base del contenedor10A comprende un medio, material o capa absorbente 55. Mas preferiblemente,
los bordes exteriores de la base del cajéon 10A estan provistos de un material absorbente 55.

Preferiblemente, el material absorbente es una esponja, mas preferiblemente la esponja es una esponja sUper
absorbente.
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Uno o mas cajones 10A pueden apilarse con uno o mas cajones 10 para formar un apilamiento 12.

Los cajones 10A pueden ser manipulados por el dispositivo de manipulaciéon de carga 30 exactamente de la misma
manera que los cajones 10.

Los uno o mas cajones 10A estan ubicados generalmente en una seccién remota o de almacenamiento de la red. En
caso de que se despliegue un rociador o se produzca un derrame, el liquido se acumulara debajo de algunos o de
todos los apilamientos.

Uno o mas dispositivos de manipulacién de carga retiran los cajones de almacenamiento 10 en el apilamiento o
apilamientos 12 en el area del derrame y los reubican en posiciones alternativas dentro del sistema. Un dispositivo 30
de manipulacién de carga disponible transporta un cajon 10A desde la seccion remota o de almacenamiento de la
cuadricula hasta la ubicacién de la cuadricula encima del derrame del liquido. El dispositivo de manipulacién de carga
baja entonces al suelo el cajon 10A para poner los medios absorbentes 55 en contacto con el area himeda del suelo.

Opcionalmente, se pueden apilar uno o mas cajones 10 vacios o cargados encima del cajon 10A para comprimir el
material absorbente hasta el suelo y lograr asi una mayor absorcién de liquido, especialmente en el caso de derrames
de liquidos viscosos.

Una vez que el material absorbente se ha saturado o el suelo se ha secado adecuadamente, el cajon 10A y el liquido
contenido en los medios absorbentes se pueden desechar tras un solo uso. Esto es especialmente preferido si el cajén
10A se ha utilizado para eliminar derrames de materiales perecederos, téxicos o de limpieza.

Alternativamente, el cajon 10A puede ser transportado por el manipulador de carga robético a un dispositivo
exprimidor.

El dispositivo exprimidor comprende una vasija para recibir el liquido y una superficie contra la cual los medios
absorbentes 55 son comprimidos por el dispositivo de manipulacién de carga 30 para expulsar el liquido de los medios
absorbentes al interior de la vasija.

Luego, el dispositivo de manipulacién de carga puede devolver el cajon 10A a la seccidon remota o de almacenamiento
de la cuadricula o al lugar del liquido y repetir el proceso tantas veces como sea necesario hasta que el suelo esté
$€eco.

Preferiblemente, el dispositivo exprimidor esté situado en el borde de la cuadricula para facilitar el vaciado.

En una realizacion que no forma parte de la invencion, el cajén 10b esta provisto de medios aspiradores 56. En esta
realizacion, el cajén 10b comprende al menos un orificio 58 o abertura en la base del cajén 10b, estando la abertura
conectada de forma sellada A los medios aspiradores 56 de tal manera que la colocacion de la abertura en la base
adyacente a un derrame, en la base del sistema de almacenamiento, provoca que el material derramado sea retirado
y retenido en el cajén 10b. Se apreciara que la forma y configuracién del cajon 10b se pueden adaptar para ayudar a
recoger derrames sélidos o liquidos. Ademas, la base del cajén 10b puede comprender medios de manguera (no
mostrados) para ayudar a eliminar sustancias sélidas o liquidas.

Se apreciard ademas que el cajon 10 puede comprender tanto un medio aspirador 56 junto con unos medios de
material absorbente 55.

Se apreciara ademas que dichos cajones 10a y 10b o cualquier combinacién de los mismos se pueden implementar
en cualquier sistema de almacenamiento utilizando el sistema descrito anteriormente con referencia a las figuras 1 a
4 de las figuras. Por ejemplo, si se utilizase el sistema como dispositivo de clasificacién de paquetes como se describe
en la publicacion de patente del Reino Unido N.2 GB2529527A1 (24 de febrero de 2016), que reivindica prioridad sobre
la solicitud de patente del Reino Unido N.® GB1511130.5, se pueden proporcionar cajones o cajones 10 de tamario
apropiado con tales medios absorbentes 0 medios aspiradores.

Se apreciara que los cajones o contenedores que comprenden medios de servicio adicionales en un sistema de
almacenamiento y recuperacion pueden requerir energia o servicios publicos proporcionados al cajén o contenedor.
Por consiguiente, s6lo a modo de ejemplo, los medios aspiradores pueden funcionar con bateria. Sin embargo, si el
contenedor que comprende los medios de aspiracién permanece sin ser utilizado en el sistema de almacenamiento y
recuperacién durante largos periodos de tiempo, la bateria puede descargarse. En consecuencia, puede ser necesario
alimentar el aspirador directamente desde la cuadricula o suministrar energia al cajén para cargar el aspirador
contenido en el mismo.

Ventajosamente, los montantes 16 de la estructura que comprende el sistema de almacenamiento y recuperacion
pueden estar provistos de medios de suministro de energia guiados a través de cables y conectores adecuados. El
cajon 10b puede estar provisto de medios de conexién adecuados para conectar la bateria del medio aspirador 56,
dentro del cajén 10b, a medios de carga apropiados, mientras esta ubicado dentro de un apilamiento 12 de cajones
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10 dentro del sistema de almacenamiento y recuperaciéon. Publicaciones de patentes del Reino Unido
Nums. GB2541766A1 y GB2541055A1, que forman parte del mismo conjunto de aplicaciones que la presente solicitud
y reclaman prioridad sobre las mismas solicitudes, detallan un sistema y método para enrutar servicios y utilidades a
través de los montantes del bastidor 14 y a los cajones 10 dentro del sistema de almacenamiento y recuperacion.

Se apreciara que servicios tales como energia pueden encaminarse a través de un cableado apropiado a lo largo de
toda la estructura de la rejilla. El cableado puede encaminarse dentro de la extrusiéon que comprende el bastidor, pero
también puede adaptarse a estructuras de bastidor existentes. De manera similar, es posible conducir agua a través
de tuberias montadas sobre o dentro de la estructura de bastidor 16. Se apreciara que puede ser necesaria agua para
ayudar a eliminar los derrames a través de los medios absorbentes.

En uso, se podria suministrar agua a los medios absorbentes suministrando agua al cajén que comprende los medios
absorbentes, cuya posicion se conoce. El agua se puede rociar, gotear o dirigir de otro modo hacia los medios
absorbentes a través de medios informaticos adecuados que controlan la posicion y la ruta de desplazamiento del
cajon absorbente objetivo 10b.

Se apreciard ademas que se pueden ubicar una pluralidad de cajones 10a y 10b en todo un sistema de
almacenamiento y recuperacion determinado. De esta manera, se puede desplegar el contenedor apropiado 10a o
10b seglin sea necesario.

Se apreciara ademas que los cajones 10a y 10b descritos anteriormente con referencia al sistema de almacenamiento
y recuperacion pueden usarse en otros sistemas que funcionen de la misma manera. Por ejemplo, la publicacién de
patente del Reino Unido N.®. GB2541765A1, que forma parte del mismo conjunto de solicitudes que la presente
solicitud y que reclama prioridad sobre las mismas solicitudes, describe un sistema de forma similar al sistema de
almacenamiento y recuperacion descrito anteriormente. Sin embargo, el sistema divulgado se utiliza para la
propagacién de plantas, hierbas y otros organismos vivos. Se apreciara que estos usos del sistema pueden provocar
derrames que requieran limpieza. De manera similar a la descrita anteriormente, los cajones 10a y 10b de la presente
solicitud pueden usarse en tales sistemas alternativos.

Se apreciara ademas que un requisito para los cajones 10a y 10b es que estén dimensionados para que tengan las
mismas dimensiones que los cajones y contenedores restantes en los sistemas en los que se implementan. Por
consiguiente, se podrian prever cajones o contenedores relativamente grandes. No hay limitacion en cuanto al tamario
del cajén que puede comprender medios absorbentes o medios aspiradores. Por consiguiente, sistemas tales como
los descritos en las publicaciones de patentes del Reino Unido Nums. GB2540838A1 y GB2540651A1, que forman
parte del mismo conjunto de solicitudes que la presente solicitud y que reivindican prioridad sobre las mismas
solicitudes, describen sistemas de almacenamiento y recuperacién para contenedores de envio y automoviles. Se
pueden prever cajones 10 de tales dimensiones que tengan medios absorbentes 0 medios aspiradores.

Ademas, los sistemas de almacenamiento y recuperacion del tipo descrito anteriormente pueden comprender grupos
de cajones 10 de diferentes tamafios. Por consiguiente, un sistema dado puede comprender cajones de aspiradora
10b o cajones absorbentes 10a de diferentes tamafios para permitir la limpieza de derrames de diferentes partes de
un sistema determinado.

También son posibles muchas variaciones y modificaciones no descritas anteriormente de manera explicita siempre
que dichas variaciones y modificaciones no se aparten del alcance de la invencién tal como se define en las
reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema roboético de recogida y almacenamiento que comprende un primer conjunto (22a) de carriles o pistas
paralelos (22) y un segundo conjunto (22b) de carriles o pistas paralelos (22) que se extienden transversalmente al
primer conjunto (22a) en un plano sustancialmente horizontal para formar un patrén de cuadricula que comprende una
pluralidad de espacios de cuadricula; una pluralidad de contenedores de almacenamiento (10) dispuestos en
apilamientos, ubicados debajo de los carriles; al menos un dispositivo de manipulacion de carga (30) dispuesto en la
cuadricula, el dispositivo de manipulacién de carga (30) dispuesto para moverse lateralmente por encima de los
apilamientos en los carriles (22), comprendiendo el dispositivo de manipulacién de carga (30) un dispositivo de
elevacion (39) dispuesto para levantar al menos un contenedor de almacenamiento (10) de un apilamiento (12); en el
que el sistema robotico de recogida y almacenamiento comprende ademas al menos un contenedor de limpieza (10a)
que comprende medios de limpieza adaptados para limpiar derrames y configurado para ser elevado y transportado
por el dispositivo de manipulacién de carga (30) de la misma manera que un contenedor de almacenamiento (10},
para eliminar liquidos de debajo del sistema robético de recogida y almacenamiento, en el que dichos medios de
limpieza son unos medios absorbentes (55); caracterizado por que los medios absorbentes (55) comprenden una
capa que cubre uno o mas lados del contenedor de limpieza (10a).

2. Un sistema segun la reivindicacién 1, en el que el contenedor de limpieza (10a) se puede apilar con contenedores
de almacenamiento (10).

3. Un sistema segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que los medios absorbentes (55) estan
situados en uno o mas bordes de la base del contenedor de limpieza (10a).

4. Un sistema segin cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que los medios absorbentes (55) son una
esponja.

5. Un sistema segun la reivindicacién 4, en el que la esponja es una esponja superabsorbente.

6. Un sistema segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, comprendiendo ademas el sistema un dispositivo
exprimidor, comprendiendo el dispositivo exprimidor:

una vasija para recibir liquido; y una superficie contra la cual, en uso, los medios absorbentes (55) de un
contenedor de limpieza (10a) son comprimidos por el o cada dispositivo robético de manipulacién de carga (30)
para expulsar el liquido de los medios absorbentes (55) al interior de la vasija.

7. Un método automatizado para eliminar derrames debajo de un sistema robotico de recogida y almacenamiento
segun cualquier reivindicacion anterior, que comprende los pasos de: retirar un cajén de almacenamiento (10) del
apilamiento o apilamientos (12) en el area del derrame con uno o mas dispositivos de manipulacién de carga (30) y
reubicarlos en posiciones alternativas dentro del sistema; transportar con un dispositivo de manipulacién de carga (30)
un contenedor de limpieza (10a) a la ubicacion de la cuadricula por encima del derrame del liquido; bajar el contenedor
de limpieza (10a) hasta el suelo usando el dispositivo de elevacion (39) del dispositivo de manipulacion de carga (30)
para poner los medios absorbentes (55) que comprenden dicha capa en contacto con el area hiUmeda del suelo.

8. Un método segun la reivindicacion 7, que comprende ademas la etapa de desechar el contenedor de limpieza (10a)
después de un Unico uso.

9. Un contenedor de limpieza (10a) para uso con el sistema robético de recogida y almacenamiento segun una
cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en el que el contenedor de limpieza (10a) comprende medios de limpieza
adaptados para limpiar derrames y esta configurado para ser elevado y transportado por un manipulador de carga (30)
de la misma manera que un contenedor de almacenamiento (10} de dicho sistema robético de recogida y
almacenamiento para eliminar liquidos de debajo del sistema robético de recogida y almacenamiento, en el que dichos
medios de limpieza son medios absorbentes (55); caracterizado por que los medios absorbentes (55) comprenden
una capa que cubre uno o mas lados del contenedor de limpieza (10a).
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