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Den foreliggende oppfinnelse angar en fiernstyrt
kisreteysammenstilling for & plukke opp
lagringsbeholdere fra et lagringssystem og en
fremgangsmate for & bytte en stremkilde
anordnet i kjereteysammenstillingen. Den
fiernstyrte kjereteysammenstillingen omfatter et
kjereteylegeme som oppviser et hulrom for
opptak av en lagringsbeholder som ligger et
eller annet sted inne i lagringssystemet, en
kjereteylafteanordning i det minste indirekte
forbundet med kjereteylegemet for a lefte
lagringsbeholderen inn i hulrommet,
drivanordninger koblet til kjgreteylegemet som
tillater fjernstyrte bevegelser av
kigreteysammenstillingen inne i
lagringssystemet, tradles kommunikasjon for a
tilveiebringe tradles kommunikasjon mellom
kjereteysammenstillingen og en fjerntliggende
styringsenhet, for eksempel en datamaskin, en
eller flere hovedstremkilder for tilfersel av
elektrisk strem til drivanordningen og
kjereteykoblingsanordninger for
operasjonsmessig og Iesbar kopling av
hovedstremkilden til kjgreteylegemet.
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TEKNISK OMRADE

Den foreliggende oppfinnelse angar et fjernstyrt kjeretay for & plukke opp
lagringsbeholdere fra et lagringssystem som definert 1 innledningen av krav 1, et
lagringssystem for lagring av beholdere, og en fremgangsmaéte for & bytte en
stromkilde.

BAKGRUNN OG TIDLIGERE KJENT TEKNIKK

Et fjernstyrt kjeretey for 4 plukke opp lagringsbeholdere fra et lagringssystem er
kjent. En detaljert beskrivelse av et relevant kjent lagringssystem er presentert 1 WO
98/49075, og detaljer ved et tidligere kjent kjoretoy som er egnet for et slikt
lagringssystem er beskrevet 1 norsk patent NO317366. Et slikt tidligere kjent
lagersystem omfatter et tredimensjonalt lagringsnett inneholdende
lagringsbeholdere som er stablet oppa hverandre opp til en viss hgyde.
Lagringsnettet er vanligvis konstruert som aluminiumkolonner forbundet med
hverandre ved toppskinner, og et antall fjernstyrte kjoretoy eller roboter, er
anordnet til & bevege seg sideveis pa disse skinnene. Hver robot er utstyrt med en
heis for & plukke opp, bere, og plassere beholdere som er lagret i lagringsnettet, og
et oppladbart batteri for & levere elektrisk effekt til en motor innlemmet 1 roboten.
Roboten kommuniserer typisk med et styringssystem via en tradles link og lades
ved en ladestasjon nar det er ngdvendig, vanligvis om natten.

US 2011/106294 omhandler et system for automatisk utskifting av batteriet til et
batteridrevet kjoretoy (AGV) et ved hjelp av et annet kjoretoy (EAGV).

EP 2308778 beskriver et system hvor et batteridrevet kjoretoy («shuttle») beveger seg pa
skinner langs en korridor. Nar det er nedvendig a skifte ut batteri-pakken i kjeretoyet
aktiveres en kjeretoymodul som henter frem en oppladet batteri-pakke fra en stasjonar
ladestasjon. Batteripakken loftes sa fra kjercteymodulen til det batteridrevne kjoretoyet.

Et eksempel pa et tidligere kjent lagersystem er illustrert pa figur 1.
Lagringssystemet 3 omfatter et flertall roboter 1 som er konfigurert til & bevege seg
pa dedikerte stetteskinner 13 og a4 motta en lagringsbeholder 2 fra en
lagringskolonne 8 innenfor et beholderlagringsnettverk 15. Det tidligere kjente
lagringssystemet 3 kan ogsa inkludere en dedikert beholderlgfteanordning 50, der
sistnevnte er arrangert for & motta en lagringsbeholder 2 fra roboten 1 pa gverste
niva i lagringssystemet 3 og a fare lagringsbeholderen 2 ned i en vertikal retning til
en leveringsstasjon, eller lasteplass 60.

Men med dette kjente systemet fins det en uensket periode hvor roboten stér stille
pa grunn av behovet for opplading, noe som dermed reduserer den totale
operasjonssyklusen til lagringssystemet 3 til typisk 16 timer per dag.



10

15

20

25

30

35

Det er séledes et formal med foreliggende oppfinnelse 4 tilveiebringe en lgsning
som muliggjer en betydelig gkning av den totale driftssyklusen, fortrinnsvis ner 24
timer per dag.

SAMMENDRAG AV OPPFINNELSEN

Den foreliggende oppfinnelsen er angitt og karakterisert 1 hovedkravene, mens de
uselvstendige kravene beskriver andre egenskaper ved oppfinnelsen.

Spesielt angéar oppfinnelsen en fjernstyrt kjoreteysammenstilling for a plukke opp
lagringsbeholdere fra et lagringssystem, omfattende et kjoreteylegeme som oppviser
et hulrom for mottak av en lagringsbeholder som ligger et eller annet sted inne 1
lagringssystemet, en kjoreteylofteanordning 1 det minste indirekte forbundet med
kjeretoylegemet for a lgfte lagringsbeholder inn i hulrommet, drivanordninger som
er koblet til kjoretoylegemet som tillater fjernstyrte bevegelser av
kjeretoysammenstillingen inne 1 lagringssystemet, tradlese kommunikasjonsmidler
for & tilveiebringe trddlgs kommunikasjon mellom kjeretegyenheten og en
fjerntliggende styringsenhet, for eksempel en datamaskin, en eller flere
hovedstremkilder for tilfersel av elektrisk kraft til drivanordninger og
kjeretoykoblingsanordninger for operasjonsmessig og lgsbar kopling av
hovedstremkilden til kjoretoylegemet. Den operasjonsmessige koblingen er definert
som en kobling som sikrer kraftflyten mellom stremkilden og drivanordningene.

I en foretrukket utferelse er koplingsanordningen konfigurert for & tillate automatisk
bytting/overforing av hovedstremkilden til en ladestasjon etter & ha mottatt minst ett
kommunikasjonssignal fra styringsenheten, dvs. en overfering som utferes uten
behov for menneskelig inngripen.

I en annen foretrukket utforelsesform omfatter kjeretoysammenstillingen videre en
eller flere tilleggsstremkilder for a forsyne elektrisk kraft til drivanordningen.
Denne eller disse tilleggsstramkilden(e) kan brukes 1 tillegg til, eller 1 mangel av,
en, flere eller alle hovedstremkildene.

I en annen foretrukket utferelsesform omfatter kjeretoysammenstillingen et
forvaltningssystem for styring/forvaltning av minst en av stremkildene, Et slikt
forvaltningssystem omfatter en anordning for overvaking av minst en av spenning,
temperatur, ladetilstand, grad av utladning, sunnhetstilstand, stremning av
kjelemiddel og strem, og/eller ladestyremidler for styring av minst én parameter
relatert til opplading av i det minste en av streamkildene som for eksempel en eller
flere av de ovenfor nevnte overvakningsparametere.

I en annen foretrukket utforelsesform er den minste mengde strem som er lagret 1
tilleggsstremkilden(e) lik den kraften som kreves for a bevege
kjeretoysammenstillingen fra en ladestasjon til en tilstetende ladestasjonen under
drift.
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I en annen foretrukket utferelsesform er den ene eller flere tilleggsstremkilder og en
eller flere hovedstremkilder forbundet med hverandre, slik at hovedstremkilden(e)
kan lade tilleggsstremkilden(e) sa lenge hovedstremkilden(e) tilveiebringer
elektrisk streom til kjeretayet.

I en annen foretrukket utferelsesform er 1 det minste en av stremkildene, dvs. 1 det
minste en av hovedstrgmkildene og/eller minst en av tilleggsstremkildene, en
kondensator, for eksempel en superkondensator slik som en to-lags kondensator, en
pseudokondensator og/eller en hybridkondensator.

I en annen foretrukket utferelsesform er minst en av stremkildene, dvs. i det minste
en av hovedstrgmkildene og/eller minst en av tilleggsstremkildene, et oppladbart
batteri. Eksempler pa oppladbare batterier er litium-ionbatterier, nikkel-
kadmiumbatterier, nikkelmetallhydridbatterier, littum-ionpolymerbatterier, litium-
svovelbatterier, tynnfilmbatterier, smart batterier, karbon-skumbaserte syrebatterier,
kalium-ionbatterier, natrium-ionbatterier eller en kombinasjon av disse. For & kunne
overvike og kontrollere ytelsen til det minst ene batteriet kan
kjeretoysammenstillingen videre omfatte et batteriforvaltningssystem (BMS) i form
av et trykt kretskort som administrerer/styrer eksempelvis ladingen til den minst ene
strgmkilden. Denne BMS er fortrinnsvis operativt anordnet ved eller inne i
hovedstremkilden.

I en annen foretrukket utferelse omfatter hovedstremkilden en mottaksanordning
som muliggjer lgsbar tilkobling til en tilsvarende ladestasjonskoblingsanordning
anbrakt pa en ladestasjon, hvor minst en av mottaksanordningene med fordel kan
vere en krokmottaksanordning slik som en utsparing, en apning eller en hank, noe
som tillater en frigjerbar forbindelse med en tilsvarende svingbar ladestasjonskrok
pa en ladestasjon.

I en annen foretrukket utferelsesform omfatter kjereteykoplingsanordningen videre
minst en batterikrok svingbart forbundet med kjegretoylegemet, noe som muliggjer
frigjerbar forbindelse mellom hovedstremkilden(e) og kjeretoylegemet.

Oppfinnelsen angar ogsa et lagringssystem for lagring av beholdere, for eksempel et
lagringssystem som har en struktur lignende strukturen som er beskrevet 1 detalj 1
norsk patentsgknad NO 20121488. Systemet omfatter

- en eller flere fjernstyrte kjoretoy 1 samsvar med det ovennevnte kjoretayet,
- en eller flere ladestasjoner,
- en kjeretoystotte omfattende et antall bareskinner og

- en beholderlagringsstruktur som stetter kjoretoystotten, og som inneholder et
flertall av lagringskolonner, hvor hver lagringskolonne er anordnet for & romme en
vertikal stabel av lagringsbeholdere. Hoveddelen av beholderlagringsstrukturen er
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sammenfallende med posisjonene pa kjeretgystotten der stotteskinner krysser
hverandre.

Oppfinnelsen angér videre en fremgangsmate for lading av en stremkilde anordnet i,
ner eller pa et fjernstyrt kjoretey. En slik metode omfatter fglgende trinn:

a) flytte den fjernstyrte kjoreteysammenstillingen til en ladeposisjon ved siden av
en forste ladestasjon,

b) overfere en forste hovedstremkilde koblet til et kjoretoylegeme av
kjereteysammenstillingen til den ferste ladestasjonen,

¢) flytte kjeretoysammenstillingen til en annen ladestasjon ved bruk av en
tilleggsstremkilde som leverer ekstra elektrisk kraft til 4 drivanordningene og

d) & overfore en andre hovedstrgmkilde koblet til den andre ladestasjonen til
kjeretoylegemet, idet den andre hovedstremkilden er blitt ladet i en tidsperiode av
den andre ladestasjonen.

Ladestasjonene er fortrinnsvis anordnet pa en underliggende stette pa hvilken
kjeretoysammenstillingen er 1 bevegelse.

I en foretrukket utferelsesform omfatter fremgangsmaten videre trinnene:

- senking av kjeretgylegemet mot den underliggende kjereteoystotten i trinn b) og 1
trinn d), for derved a frakople hovedstremkilden fra kjereteylegemet og

- heving av kjeretoylegemet vekk fra den underliggende kjoretoystetten 1 trinn b) og
etter trinn d), for derved & tillate tilkobling av hovedstremkilden (6) til
ladestasjonen.

Senkingen og hevingen av kjeretgylegemet oppnds ved forlengelsesanordninger
forbundet til, eller som er en integrert del av, drivanordningen.

I en annen foretrukket utferelsesform blir fremgangsmatetrinnene styrt ved a
overfere kommunikasjonssignaler mellom en styringsenhet og en tradlgs
kommunikasjonsanordning i kjereteyet.

Kjeretgysammenstillingen som brukes i fremgangsmaten kan med fordel vere av
den type som er beskrevet ovenfor.

I den felgende beskrivelsen er en rekke spesifikke detaljer innfert for & gi en
grundig forstdelse av utferelsesformer av kjoretegyet, systemet og fremgangsmaten i
kravene. En fagmann pa det relevante omradet vil imidlertid innse at disse
utferelsesformer kan praktiseres uten en eller flere av de spesifikke detaljer, eller
med andre komponenter, systemer, etc. I andre tilfeller er velkjente konstruksjoner
eller operasjoner ikke vist, eller er ikke beskrevet i detalj, for & unnga a forstyrre
aspekter ved de beskrevne utferelsesformer.
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KORT BESKRIVELSE AV TEGNINGENE

Fig. 1 er et perspektivriss av et tidligere kjent lagersystem;

Fig. 2 er et perspektivriss av bunnen av et fjernstyrt kjoretey 1 samsvar med
oppfinnelsen;

Fig. 3 er et perspektivriss av et fjernstyrt kjoretey 1 samsvar med oppfinnelsen;

Fig. 4 er et perspektivsideriss av en del av et lagringssystem 1 samsvar med
oppfinnelsen innbefattende et beholderlagringsnettverk, en kjeretoystotte og en
robot;

Fig. S er et perspektivsideriss av en del av et lagringssystem i1 samsvar med
oppfinnelsen omfattende et beholderlagringsnettverk, en kjeretaystotte, en robot, og
et flertall av ladestasjoner;

Figur 6 er et blokkdiagram av en robot som viser en hovedstremkilde, og en
tilleggsstremkilde, idet figur 6 (a) og (b) henholdsvis viser at hovedstregmkilden er
operativt koblet til og koples fra roboten,;

Figur 7 er et tverrsnittsriss av en robot og en ladestasjon;

Figurene 8 (a) - (d) viser tverrsnittet av en robot og en ladestasjon, hvor figur 8 (a)
viser en batteriinneholdende robot 1 hevet posisjon og 1 en avstand fra sin
ladeposisjon, figur 8 (b) og 8 (c) viser en batteriinneholdende robot i henholdsvis en
hevet posisjon og en senket posisjon, plassert nzr sin ladeposisjon og figur 8 (d)
viser roboten i en senket posisjon i en avstand fra sin ladeposisjon etter overfering
av batteriet til ladestasjonen og,

Figurene 9 (a) - (¢) er tverrsnittsutsparinger som gir ytterligere detaljer ved
koblingsmekanismer pa figur 8 (b) - (d), hvor figurene 9 (a) og (b) viser
koblingskroker pa roboten og ladestasjon i henholdsvis evre og nedre posisjon, og
figur 9 (c¢) viser koblingskroker etter vellykket tilkobling av batteriet til
ladestasjonen.

DETALJERT BESKRIVELSE AV OPPFINNELSEN

Fig. 2 og 3 er perspektivriss 1 to forskjellige vinkler av en robot som omfatter et
rektangulert kjoretaylegeme eller ramme 4 som viser et hulrom 7 sentralt anordnet
inne 1 dette, et ovre lokk 72 som dekker den ovre del av legemet 4, et forste sett av
fire hjul 10 montert inne 1 hulrommet 7, og et andre sett med fire hjul 11 som er
montert pa de ytre vegger av legemet 4. Det forste og andre sett av hjul 10, 11 er
orientert vinkelrett pd hverandre. For forklaringens del er et kartesisk
koordinatsystem vist med X, Y og Z-aksene innrettet langs hovedretningene til det
rektangulere kjoretaylegemet 4. Starrelsen til hulrommet 7 er tilpasset til &
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inneholde ngdvendig komponenter for en lgfteanordning 9 (se figur 4), og for &
inneholde den sterste lagringsbeholder 2 beregnet til a bli plukket opp av en robot.

Fig. 4 viser en del av et lagringssystem 2 hvor roboten 1 er i en lgfteposisjon pa en
kjeretoystotte 14, direkte over en lagringskolonne 8 1 en lagerstruktur 15 for
lagringsbeholdere. En kjereteylefteanordning 9 senkes et stykke inn 1
lagringskolonnen 8 for 4 hekte pa og lgfte opp en av lagringsbeholderne 2 1
kolonnen 8.

Alle operasjoner av roboten styres av tradlgs kommunikasjonsanordninger 19 og
fjernstyringsenheter. Dette omfatter styring av robotbevegelsen, kjeretoyets
lefteanordning 9, og alle kjeretoyposisjonsmalinger.

Som pa fig. 4 er roboten 1 pa fig. 5 vist anordnet pa en kjeretoystatte 14 som bestar
av et antall stetteskinner 13, hvor kjeretoystetten 14 er opplagret pa en
lagringsstruktur 15 for beholdere som danner et flertall av lagerkolonner 8. Roboten
1 pa fig. 5 omfatter et hovedbatteri 6, batteriholdeanordninger 22-24 for & holde et
hovedbatteri 6 under drift, samt muliggjere ngdvendig stremflyt til robotens 1
drivanordning 10,11, et omsluttende deksel 73 med héndtak 74 og en styringspanel
75. For & muliggjere lading av hovedbatteriet 6 ifglge oppfinnelsen omfatter
lagringssystemet 3 videre flere ladestasjoner 20, 20' som er festet til kjoretoystotten
14 1 posisjoner som er tilgjengelige for den del av kjoretoylegemet 4 som inkluderer
hovedbatteriet 6 og/eller robotkoblingsanordninger 22-24. Hver ladestasjon 20, 20'
omfatter tilsvarende stasjonskoblingsanordninger 25, 26 som hjelper til med
overfering av hovedbatteriet 6, samt & sikre stabil tilkobling og elektrisk lading.
Fig. 5 viser den spesielle situasjonen hvor roboten 1 nermer seg ladestasjonen 20
for & overfore et nesten utladet hovedbatteri 6 til en ladestasjon 20 som er tom for
batteri. Etter en vellykket overfering blir roboten 1 flyttet til en annen ladestasjon
20' som vanligvis vil veere den nermeste ladestasjonen 20' som inneholder et
hovedbatteri 6 som na er blitt ladet til et fullt operativ niva. En slik bevegelse fra en
forste ladestasjonen 20 til en andre ladestasjon 20' langs kjeretoystotten 14 kan
sikres ved hjelp av en tilleggsstramkilde eller batteri 21 som skjematisk er angitt i
blokk-skjemaet pa fig. 6, hvor fig. 6 (a) og 6 (b) viser roboten 1 med hovedbatteriet
henholdsvis tilkoblet og frakoblet. Nar det er tilkoblet, er terminalene pa
hovedbatteriet 6 elektrisk koblet til kretskortet 19, som igjen styrer stromtilforselen
til drivanordningen 10, 11. Legg merke til at drivanordninger 10, 11 omfatter alle
mekanismer og/eller komponenter 1 roboten 1 som sikrer 1 det minste
sidebevegelser, inkludert hjul, motor, gir, etc. Videre indikerer bade fig. 6 (a) og 6
(b) det ovennevnte tilleggsbatteriet 21, hvor terminalene er elektrisk koplet til det
samme kretskortet 19 som hovedbatteriet 6. Som et resultat kan roboten 1 med
denne konfigurasjonen tilveiebringe tilstrekkelig kraft til drivanordningen 10, 11 for
a tillate drift (sidebevegelser, hevinger, drift av lgfteanordningen 9) av roboten 1
selv med fullstendig (fysisk og/eller elektrisk) fraver av hovedbatteriet 6 (fig. 6
(b)). Nér hovedbatteriet 6 er forbundet kan tilleggsbatteriet 21 enten forbli elektrisk
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frakoblet eller funksjonere som en tilleggsstremkilde i kontinuerlige drift av
roboten 1.

Fig. 7 er et tverrsnittsriss av roboten 1 og en ladestasjon 20 anordnet pa toppen av
kjeretoystotten 14 og som viser 1 nermere detalj plasseringen av hovedbatteriet 6, 1
denne utferelsesformen anordnet i et eget hovedbatterihulrom 24, komponentene
som utgjer robotholdeanordningen 22,23 pa siden av roboten 1 og
stasjonsholdeanordninger 25,26 pa siden av ladestasjonen 20.
Robotkoblingsanordningen 22,23 er illustrert som 1 det minste en robotkrok 22 som
er svingbart festet til sideveggene i hovedbatterihulrommet 24, for derved & feste
hovedbatteriet 6 i posisjon, og minst en robotapning 23 ved siden av hovedbatteriet
6 vendt mot ladestasjonen 20,20'. Likeledes, ved siden av ladestasjonen 20, 20' som
vender mot roboten 1 omfatter ladestasjonen 1 det minste en svingbar
ladestasjonskrok 25 som kan vare lesbart festet til robotapningen(e) 23 og minst en
ladestasjonsdpningen 26 som kan lgsbart motta den/de dreibare robotkroken(e) 22.
Roboten 1 er i sideposisjonen vist pa fig. 7 justerbar i vertikal retning, dvs.
vinkelrett pd kjeretoyets stotte 14, for a sikre en enkel og palitelig festing av
roboten og ladestasjonskrokene 22, 25 inn i1 de respektive robot- og ladestasjons-
apninger 23,26. Denne bevegelsen er vist mer detaljert pa fig. 8, som viser fire
forskjellige trinn (a) - (d) 1 hovedbatterioverferingsprosessen fra roboten 1 til
ladestasjonen 20,20'. I det forste trinnet (fig. 8 (a)) nermer roboten 1 inneholdende
hovedbatteriet 6 seg ladestasjonen 20, 20' i en forhayet posisjon. Nar roboten 1 er i
lateral overferingsposisjon 1 forhold til ladestasjonen 20,20'(fig. 8 (b)) feres
ladestasjonskrokene 25 anbrakt pa ladestasjon inn i sine motsvarende robotapninger
23 anbrakt pa hovedbatteriet. Roboten 1 blir deretter senket en forutbestemt avstand
mot den underliggende kjoretoystotten 14 (fig. 8 (c)), som resulterer i en frigjering
av robotkrokene 22 fra hovedbatteriet 6. Til slutt trekkes roboten 1 vekk fra
ladestasjonen 20, 20' ved hjelp av tilleggsstremkilden 22, mens den forblir 1 den
nedre posisjon (fig. 8 (d). Roboten 1 kan deretter gjenvinne sin forhgyede posisjon
og flytte seg langs kjeretoystotten 14 til en ladestasjon 20' med et tilstrekkelig ladet
hovedbatteri 6.

Fig. 9 (a) - (c) viser en enda mer detaljert presentasjon av
hovedbatterioverferingsprosessen fra roboten 1 til ladestasjonen 20. Fig. 9 (a)
svarer til situasjonen avbildet pa fig. 8 (b), som, nir den forheyede roboten 1 har
blitt flyttet til en overferingsposisjon i forhold til ladestasjonen 20 og
ladestasjonskroken 25 pa en vellykket mate har blitt fert mot og koblet til den
tilsvarende robotapningen 23. Videre svarer fig. 9 (b) til situasjonen avbildet pa fig.
8 (c), nar roboten 1 har blitt senket, for derved a frigjere robotkroken 22 fra
hovedbatteriet 6. Og til slutt, fig. 9 (c) svarer til situasjonen avbildet pa fig. 8 (d),
nar roboten 1 har blitt trukket tilbake fra ladestasjonen 20 ved hjelp av
tilleggsstreamkilden 21, slik at hovedbatteriet er 1 en ladeforbindelse til
ladestasjonen 20.
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I den foregaende beskrivelse har forskjellige aspekter av anordningen ifelge
oppfinnelsen blitt beskrevet med henvisning til den illustrerende utferelsesform. For
forklaringens skyld ble spesifikke numre, systemer og konfigurasjoner angitt med
sikte pa a tilveiebringe en grundig forstielse av apparatet og dets virkemate.
Imidlertid er denne beskrivelsen ikke ment 4 tolkes pa en begrensende maéte.
Forskjellige modifikasjoner og variasjoner av den viste utferelsesformen, sa vel som
andre utferelser av anordningen som er dpenbare for fagfolk pad det omradet som

den beskrevne saksforhold gjelder, anses & ligge innenfor omfanget av den
foreliggende oppfinnelse.
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Liste over referansetall:

1 Fjernstyrt kjeretoysammenstilling/robot

2 Lagringsbeholder

3 Lagringssystem

4 Kjeretoylegeme/rammeverk

6 Hovedstremkilde/hovedbatteri

7 Hulrom

8 Lagringskolonne

9 Kjeretoylofteanordning

10 Feorst sett med kjeretoyrulleanordninger/forste sett med hjul/drivanordninger
11 Andre sett med kjereteyrulleanordninger/andre sett med hjul/drivanordninger
13 Stetteskinne

14 Kjeretoystotte

15 Lagringsstruktur/lagringsnettverk for beholdere
19 Kretskort/ledelsessystem/batteriledelsessystem
20 Ladestasjon/forste ladestasjon

20' Neerliggende ladestasjon/andre ladestasjon

21 Tilleggsstremkilde/ekstra batteri

22 Kjeretoykoblingsanordning/ robotkrok

23 Mottaksanordning/ robotapning

24 Hovedbatterihulrom

25 Ladestasjonskoblingsanordning/ ladestasjonskrok
26 Ladestasjonsapning

50 Beholderlefteanordning

60 Leveringsstasjons/havn

72 Topplokk

73 Omsluttende deksel

74 Handtak

75 Tradlegs kommunikasjonsanordning/ styringspanel
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KRAV

1. En fjernstyrt kjoreteysammenstilling (1) for opptak av lagringsbeholdere (2) fra
et underliggende lagringssystem (3), omfattende:

et kjoretoylegeme (4) som fremviser et hulrom (7) for mottak av en
lagringsbeholder (2) inne 1 lagersystemet (3),

en kjeretoylofteanordning (9) 1 det minste indirekte forbundet med
kjeretaylegemet (4) for vertikal lofting av lagringsbeholderen (2) fra det
underliggende lagringssystem (3) inn 1 hulrommet (7),

drivanordninger (10,11) som er koblet til kjoretoylegemet (4) som tillater
fjernstyrte bevegelser av kjereteysammenstillingen (1) 1 lagringssystemet (3),

trddlegse kommunikasjonsanordninger (75) for 4 tilveiebringe tradles
kommunikasjon mellom kjeretoysammenstillingen (1) og en fjernstyringsenhet og

en oppladbar hovedstremkilde (6) for tilfersel av elektrisk strem til
drivanordningene (10,11),
karakterisert ved at kjoretgysammenstillingen (1) videre omfatter

en kjereteykoblingsanordning (22) for lgsbar kopling av hovedstremkilden
(6) til kjoretaylegemet (4), idet nevnte koblingsanordninger (22) er konfigurert for
a tillate utbytting av hovedstremkilden (6) fra kjeresammenstillingen (1) til en
ladestasjon (20) etter mottak av minst ett kommunikasjonssignal fra
styringsenheten, og

en tilleggsstromkilde (21) for tilfersel av elektrisk strem til
drivanordningene (10,11), der den minimale mengde kraft som er lagret 1
tilleggsstromkilden (21) er lik kraften som kreves for a bevege
kjeretoysammenstillingen (1) fra en ladestasjon (20) til en tilstetende ladestasjon
(20".

2. Kjeretgysammenstilling (1) 1 samsvar med krav 1, karakterisert ved at
hovedstremkilden (6) er anordnet i et eget hovedbatterihulrom (24).

3. Kjeretoysammenstilling (1) i samsvar med krav 1 eller 2, karakterisert ved at
kjeretoysammenstillingen (1) videre omfatter
et forvaltningssystem (19) for styring av minst en av stremkildene (6,21), hvor
nevnte forvaltningssystem (19) omfatter

midler for & overvake minst en av spenning, temperatur, ladestilstand (SOC),
grad av utladning (DOD), sunnhetstilstand (SOH), kjelevaskestrem og strom og
oppladingsstyringsmidler for & styre i det minste én parameter relatert til lading av
minst en av stremkildene (6,21).

4. Kjeretgysammenstilling (1) i samsvar med ett av de foregaende krav,
karakterisert ved at tilleggsstromkilden (21) og hovedstregmkilden (6) er forbundet
med hverandre slik at hovedstremkilden (6) kan lade tilleggsstremkilden (21) nar
hovedstremkilden (6) er operativt koblet til kjoretoysammenstillingen (1).
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5. Kjeretgysammenstilling (1) i samsvar med ett av de foregdende krav,
karakterisert ved at minst én av stremkildene (6,21) er en kondensator.

6. Kjoreteysammenstilling (1) i samsvar med ett av de foregaende krav,
karakterisert ved at kjoretoysammenstillingen (1) videre omfatter et
batteriforvaltningssystem (BMS) (19) for styring av minst en av stremkildene
(6,21).

7. Kjoreteysammenstilling (1) i samsvar med ett av de foregaende krav,
karakterisert ved at hovedstremkilden (6) omfatter en mottaksanordning (23) som
muliggjer lgsbar tilkobling til en tilsvarende ladestasjonskoblingsanordning (25)
beliggende pé en ladestasjon (20,20").

8. Kjeretoysammenstilling (1) i samsvar med krav 7, karakterisert ved at minst én
av mottaksanordningene (23) er en krokanordning.

9. Kjeretoysammenstilling (1) i samsvar med ett av de foregaende krav,
karakterisert ved at kjoreteaykoblingsanordningen (22) videre omfatter i det minste
en batterikrok (22) svingbart forbundet med kjoretaylegemet (4), som muliggjer
losbar forbindelse mellom hovedstremkilden (6) og kjeretoylegemet (4).

10. Lagringssystem (3) for lagring av beholdere (2), karakterisert ved & omfatte
- en fjernstyrt kjereteysammenstilling (1) 1 samsvar med ett av kravene 1-9,

- en ladestasjon (20,20",

- en kjoretoystotte (14), og

- en beholderlagringsstruktur (15) som understotter kjoretaystotten (14), idet
strukturen (15) omfatter et flertall av lagringskolonner (8,8a, 8b), hvor hver
lagringskolonne (8,8a, 8b) er innrettet til & romme en vertikal stabel av
lagringsbeholdere (2).

11. Fremgangsmate for lading av en stremkilde (6,6 ') anordnet i en fjernstyrt
kjeretoysammenstilling (1), karakterisert ved at fremgangsmaten omfatter
felgende trinn:

a) bevege den fjernstyrte kjoretgysammenstillingen (1) til en ladeposisjon 1
tilknytning til en forste ladestasjon (20),

b) overfere en forste hovedstremkilde (6) forbundet med kjeretoylegemet (4) pa
kjeretoysammenstillingen (1) til den ferste ladestasjonen (20),

c) flytte kjeretoysammenstillingen (1) til en andre ladestasjon (20') ved hjelp av en
tilleggsstremkilde (21) som tilferer ekstra elektrisk kraft til drivanordningene
(10,11), og

d) overfere en andre hovedstremkilde (6 ') koplet til den andre ladestasjonen (20')
til kjeretoylegemet (4), hvor den andre hovedstremkilden (6 ') har blitt ladet 1 en
tidsperiode (T) av den andre ladestasjonen (20).

12. Fremgangsmate i samsvar med krav 11, karakterisert ved
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- & senke kjoretoylegemet (4) mot en underliggende kjoretoystatte (14) i lgpet av
trinn b) og under trinn d), for dermed & frakople hovedstregmkilden (6) fra
kjeretaylegemet (4), og

- & heve kjeretoylegemet (4) bort fra den underliggende kjeretaystatten (14) etter
trinn b) og etter trinn d), for derved & tillate tilkobling av hovedstremkilden (6) til
ladestasjonen (20,20'),

hvor nevnte senking og heving av kjaretgylegemet (4) oppnas ved en
forlengelsesanordning forbundet til, eller som er en integrert del av
drivanordningene (10,11).

13. Fremgangsmate i samsvar med krav 11 eller 12, karakterisert ved at
fremgangsmaten blir styrt ved 4 overfere kommunikasjonssignaler mellom en
styringsenhet og en tradles kommunikasjonsanordning (75) i
kjereteysammenstillingen (1).

14. Fremgangsmate i samsvar med ett av kravene 11 til 13, karakterisert ved at
kjeretayet (1) er 1 samsvar med hvilket som helst av kravene 1-9.
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