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DESCRIPCION
Acoplamiento mecanico de vehiculos

Campo técnico de la invencién

Esta invencidn se refiere a un sistema intralogistico que comprende un carro de transporte de carga autopropulsado
y una unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia.

Antecedentes de la técnica

Todas las formas de manipulacién de mercancias, materiales o articulos de fabricaciéon requieren intralogistica, es
decir, logistica dentro de algun &rea confinada, como una fabrica, un almacén o un patio. Tradicionalmente, las
carretillas elevadoras han sido el vehiculo dominante tanto para transportar palés de articulos pequefios como articulos
mas grandes individualmente. Sin embargo, las carretillas elevadoras tienen muchas limitaciones. Por lo general, se
limitan a levantar articulos especificamente adaptados para las horquillas, como palés. También requieren un espacio
libre relativamente grande para funcionar y son la causa de muchos accidentes laborales. Por lo tanto, las carretillas
elevadoras no son adecuadas para su uso en entornos poblados de trabajadores humanos. Como consecuencia, las
carretillas elevadoras estan siendo sustituidas en muchos entornos por carretillas manuales empujadas por
trabajadores humanos. Las carretilas manuales tienen menos probabilidades de provocar accidentes y son mucho
més adaptables a usos o tamafios especificos de los articulos transportados. Sin embargo, las carretillas manuales
también tienen inconvenientes, tales como las limitaciones de la capacidad méaxima de carga que puede manejar un
operador humano, y la intensa mano de obra que implica relativamente el sistema logistico usando carretillas
manuales.

El documento US2017/190048 A1 de Vice et al. describe un sistema robdtico marsupial distribuido.
EP2946712 Al a Vorwerk describe un robot de limpieza de suelos.

US2018/0129223 A1 a High et al. revela vehiculos autbnomos agrupados.

US2019/0283239 A1 a Skaaksrud et al. revela una base de movilidad modular.

Explicacién de la invencién

Es un objeto de la invencién mitigar, aliviar o eliminar una o mas de las deficiencias y desventajas identificadas
anteriormente en la técnica

Segun la invencién, se proporciona un sistema para intralogistica. El sistema comprende un carro de transporte de
carga autopropulsado y una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia. El carro de transporte
de carga autopropulsado comprende una unidad motriz con al menos una rueda motriz para propulsar el carro de
transporte de carga autopropulsado, una conexién mecanica y una unidad informatica conectada a la unidad motriz.
La unidad informética comprende una unidad transceptora para comunicarse con la unidad de guia autopropulsada
auténoma o controlada a distancia.

La unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia comprende una conexién mecénica configurada
para conectarse a la conexién mecanica del carro de transporte de carga autopropulsado, de manera que pueda
crearse una interconexién mecénica entre la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia y el
carro de transporte de carga autopropulsado. La unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia
comprende ademas una unidad motriz que comprende al menos una rueda motriz para propulsar la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia, y una unidad informatica que comprende una unidad de recepcién
para comunicarse con la unidad de recepcién del carro de transporte de carga autopropulsado, una unidad de
navegacién para navegar en un entorno, y una unidad de sensor, para detectar objetos en el entorno

La unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia es mas pequefia que el carro de transporte de
carga autopropulsado y el carro de transporte de carga autopropulsado esté configurado para transportar cargas,
mientras que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia carece de capacidad de carga.

La unidad informética de la unidad de guia autbnoma autopropulsada estd configurada para generar sefiales de
control en base a las entradas de la unidad de navegacidn y la unidad de sensor y transmitir las sefiales de control
utilizando la unidad de transmision al carro de transporte de carga autopropulsado para controlar la unidad motriz del
carro de transporte de carga autopropulsado. La unidad informatica de la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia tiene una unidad de procesamiento mas rapida que la unidad informética del carro de transporte
de carga autopropulsado.

Segun una realizacién, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia tiene un tamafio inferior
al 50% del tamafio del carro de transporte de carga autopropulsado.
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Seguln una realizacién, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia, tiene una velocidad
méaxima que es al menos el 200% de la velocidad méxima del carro de transporte de carga autopropulsado.

Segln una realizacién, la interconexion mecénica estd configurada para fijar la unidad de guia autopropulsada
auténoma o controlada a distancia al carro de carga autopropulsado.

De acuerdo con una realizacion, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia y el carro de
transporte de carga autopropulsado comprenden cada uno una conexidn eléctrica tal que la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia puede conectarse eléctricamente al carro de transporte de carga
autopropulsado.

Segun una realizacién, la conexién eléctrica de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia
y el carro de transporte de carga autopropulsado esta configurada para transferir energia eléctrica.

Segln una realizacién, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia comprende un
almacenamiento de energia para alimentar el carro de carga autopropulsado.

Segun una realizacién, la conexidn eléctrica de la unidad de guia auténoma autopropulsada y el carro de transporte
de carga autopropulsado esta configurada para transferir datos.

Seguln una realizacién, las unidades transceptoras de la unidad de guia auténoma autopropulsada y del carro de
transporte de carga autopropulsado son unidades transceptoras inalambricas.

De acuerdo con una realizacién, la conexién mecénica del carro de transporte de carga autopropulsado comprende al
menos uno de un rebaje y un saliente y la conexién mecénica de la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia comprende al menos uno de un rebaje o saliente correspondiente para la interconexién
mecénica entre el carro de transporte de carga autopropulsado y la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia.

Segun una realizacién, el carro de transporte de carga autopropulsado comprende ademés al menos un sensor, y la
unidad transceptora del carro de transporte de carga autopropulsado esta configurada para transmitir datos del sensor
a la unidad transceptora de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia.

Segun una realizacién, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia estd configurada para
generar sefiales de control en funcién de los datos recibidos del sensor.

Segun una realizacién, el carro de transporte de carga autopropulsado comprende al menos uno de un sensor
seleccionado de una lista que consiste en sensores de presién, sensores de movimiento y Lidar.

Segun una realizacién, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia estd configurada para
colocarse al menos parcialmente debajo del carro de transporte de carga autopropulsado.

Segun una realizacién, el carro de transporte de carga autopropulsado comprende al menos un elemento de apoyo
para soportar un europalé.

Segun una realizacién, la conexién mecanica esta configurada para fijar la unidad de guia autopropulsada auténoma
o controlada a distancia al carro de transporte de carga autopropulsado tanto en la direccién de un eje de longitud del
carro de transporte de carga autopropulsado como en una direccién perpendicular al eje de longitud del carro
autopropulsado de transporte de carga autopropulsado.

Breve descripcion de los dibujos

La invencién se describird con mas detalle a modo de ejemplo haciendo referencia a los dibujos esquematicos
adjuntos, en los que:

La Figura 1A muestra una vista en alzado de un acoplamiento virtual entre un carro de transporte de carga
autopropulsado con una unidad éptica modular y una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia.

La Figura 1B muestra una ampliacién de una porcién del acoplamiento virtual de la Figura 1A.

La Figura 1C muestra una vista en alzado de un acoplamiento virtual entre un carro de transporte de carga
autopropulsado con una unidad éptica modular y una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia, en una realizacién alternativa.

La Figura 2 muestra una vista en perspectiva elevada desde la izquierda de la unidad éptica modular.
La Figura 3 muestra una vista en perspectiva del carro de transporte de carga autopropulsado desde abajo.

La Figura 4A muestra una vista en alzado de un sistema para intralogistica.
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La Figura 4B muestra una ampliacién de una porcién de un recorrido 6ptico proyectado.

La Figura 5A muestra una vista detallada de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia,
segln una primera realizacién.

La Figura 5B muestra una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia, segln una segunda
realizacién, y un carro de transporte de carga autopropulsado.

La Figura 5B' muestra una vista esquematica de la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia,
segln la segunda realizacion.

La Figura 5C muestra la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia, segin la segunda
realizacion, cuando esta interconectada con un carro de transporte de carga autopropulsado.

La Figura 6A muestra una vista elevada de dos carros de transporte de carga autopropulsados en pelotdn, en una
primera realizacion.

La Figura 6B muestra una vista elevada de dos carros de carga de transporte autopropulsados en pelotén, en una
segunda realizacién.

La Figura 7 muestra una vista en alzado de un acoplamiento virtual entre un carro de transporte de carga
autopropulsado y una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia cuando la unidad de guia
autopropulsada autbnoma o controlada a distancia esta volando.

La Figura 8 muestra un proyector fijo montado en el techo cuando forma parte de un sistema logistico con el carro de
carga de transporte autopropulsado.

Descripcién detallada

La presente invencién se describird mas detalladamente en lo sucesivo con referencia a los dibujos adjuntos, en los
que se muestran realizaciones de la invencién. Esta invencidén puede, sin embargo, ser encarnada en muchas formas
diferentes y no deberia interpretarse como limitada a las realizaciones expuestas en este documento; més bien, estas
realizaciones se proporcionan para que sean exhaustivas y completas.

El experto en la préactica de la invencién reivindicada puede comprendery llevar a cabo variaciones de las realizaciones
divulgadas a partir de un estudio de los dibujos, la descripcién y las reivindicaciones adjuntas.

Se proporciona un sistema de logistica que utiliza acoplamientos virtuales para mover un carro de carga de transporte
autopropulsado. El sistema puede utilizarse en intralogistica o en cualquier sistema logistico en el que sea necesario
transportar materiales, mercancias o articulos de forma eficiente y/o auténoma. Un sistema con acoplamientos
virtuales es muy versétil y facil de adaptar, ya que no se necesitan conexiones mecénicas especificamente adaptadas.
El sistema también puede actualizarse facilmente, por ejemplo, mediante actualizaciones de software. En las
realizaciones descritas en las figuras adjuntas, un sensor éptico esté configurado para detectar un marcador 6ptico,
que se muestra como un marcador éptico proyectado. Sin embargo, en cualquiera de las realizaciones, es igualmente
concebible que el marcador éptico sea un marcador éptico impreso que pueda colocarse en cualquier unidad movil
que actlie como unidad de guia, resultando asi que el marcador 6ptico sea mévil. El acoplamiento virtual hace posible
que un carro de transporte de carga autopropulsado se desplace utilizando una unidad de guia especifica, como la
mostrada en las Figuras 1A, 1C y 7, una guia estacionaria, como la mostrada en la Figura 8, o utilizando otro carro de
transporte autopropulsado como guia, como el mostrado en las Figuras 6A y 6B. El sistema permite cambiar entre
diferentes guias y entre marcadores épticos impresos y marcadores 6pticos proyectados. A modo de ejemplo, los
carros de transporte de carga autopropulsados pueden utilizar una unidad de guia especifica, como una unidad de
guia autopropulsada por control remoto, autbnoma o accionada por el conductor para un transporte a una distancia
relativamente larga, y cambiar a una guia estacionaria para un transporte de alta precisién a corta distancia. El
marcador Sptico mévil podria colocarse en cualquier unidad movil existente que ya esté funcionando en un sistema
logistico, como un tractor de arrastre, una carretilla manual o una carretilla elevadora.

La Figura 1A muestra un acoplamiento virtual entre un carro de transporte de carga autopropulsado 200 y un marcador
6ptico mévil 110 proyectado sobre el suelo por una unidad de guia autopropulsada 100 controlada a distancia o
autébnoma, para la comprensiéon general del campo técnico. El carro de transporte de carga autopropulsado 200
comprende un sensor 6ptico 251 montado en una protuberancia inclinada 252 de una unidad modular 250 del carro
de transporte de carga autopropulsado 200, de tal manera que el sensor éptico 251 esta configurado para detectar un
area de sensor vertical SA que se superpone verticalmente al marcador 6ptico mévil 110. El sensor éptico 251 esta
configurado para derivar sefiales de sensor basadas en la deteccién del marcador 6ptico mévil 110. El sensor dptico
esta ademas conectado a una unidad informatica 253 (descrita més adelante con referencia a la Figura2). La unidad
informatica 253 esté adaptada para recibir las sefiales del sensor y determinar el cambio de velocidad y el cambio de
direccién del marcador 6ptico mévil 110 y generar sefiales de control basadas en el cambio de velocidad y el cambio
de direccion determinados. A continuacién, la unidad informatica transfiere las sefiales de control a una unidad motriz
223 (descrita més adelante con referencia a la Figura 3) del carro de transporte de carga autopropulsado 200, de modo
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que el carro de transporte de carga autopropulsado 200 pueda seguir al marcador éptico mévil 110 y, de este modo,
a la unidad de guia autopropulsada autébnoma o controlada a distancia 100.

En la realizacién descrita en la Figura 1A, la unidad de guia es una unidad de guia 100 autopropulsada, auténoma o
controlada a distancia. Sin embargo, en otras realizaciones es posible que la unidad de guia sea una unidad mévil
operada por un conductor.

En la realizacién descrita en la Figura 1A, el marcador éptico mévil 110 es un marcador 6ptico mévil proyectado. Sin
embargo, en realizaciones alternativas, es igualmente concebible que el marcador éptico mévil sea un marcador éptico
impreso colocado en una unidad de guia, por ejemplo, mediante un adhesivo.

La Figura 1B es una ampliacién del marcador éptico mévil 110 y del sensor éptico 251, para la comprensién general
del campo técnico. En la realizaciéon descrita en la Figura 1B, el marcador éptico mévil 110 es un marcador 6ptico
mévil circular 110 proyectado en un color que pueda proporcionar contraste contra la superficie sobre la que se
proyecta. Los colores adecuados son versiones claras de amarillo, azul o rojo que proporcionan contraste contra los
tipicos colores grises o verdes de los suelos de las fabricas. Para poder determinar el cambio de velocidad y el cambio
de direcciéon de un marcador éptico mévil 110, es preferible que el marcador éptico mévil 110 muestre una diferencia
Optica en al menos dos direcciones diferentes, es decir, es preferible que el marcador éptico mévil no sea simplemente
una linea recta, ya que esto dificulta la determinacién del movimiento o cambio a lo largo del eje de longitud de dicha
linea recta. Una ventaja de disponer de un marcador éptico circular 110 es que la direccién de un movimiento del
marcador éptico circular 110 en relacién con el sensor 6ptico 251 puede deducirse instantaneamente, ya que un
marcador 6ptico circular 110 muestra una diferencia éptica en todas las direcciones en el plano proyectado. Por lo
tanto, es necesario realizar menos calculos, por ejemplo, con respecto a los movimientos relativos de los diferentes
elementos del marcador éptico.

El area de sensor vertical SA posee un eje central que pasa verticalmente a través del area de sensor vertical SA
llamado eje central del drea de sensor vertical CA.En la realizacién mostrada en las Figuras 1A,1B, la unidad
informatica 253 del carro de transporte de carga autopropulsado 200 esté configurada para generar sefiales de control
para alinear el eje central del &rea de sensor vertical SA CA con un eje central del marcador 6ptico mévil circular 110,
de tal manera que el carro de transporte de carga autopropulsado 200 puede seguir el marcador éptico mévil 110
controlando constantemente mantener el marcador éptico mévil 110 en el centro del area de sensor vertical SA.

En la realizacion de las Figuras 1A y 1B, el marcador éptico mévil 110 comprende ademés un codigo 6ptico 111, como
por ejemplo un cédigo QR o un cddigo de barras. El sensor éptico 251 esta configurado para leer el codigo dptico 111,
y la unidad informatica 253 del carro de transporte de carga autopropulsado 200 esta configurada para obtener datos
de identidad a partir del cédigo 6ptico 111 leido. La unidad informatica 253 puede tener los datos de identidad
almacenados en una unidad de almacenamiento de datos 254 (descrita con mas detalle en la Figura 2) conectada a
la unidad informatica 253, o puede tener que obtener los datos de identidad de una base de datos situada en una
ubicacién remota, como una base de datos basada en la nube.

Mediante los datos de identidad obtenidos, el carro de transporte de carga autopropulsado 200 puede determinar si
debe seguir o no un marcador éptico especifico y, por tanto, qué marcador 6ptico debe seguir.

En una realizacién alternativa, el marcador éptico mévil tiene la forma de un cuadrado y, como tal, muestra una
diferencia 6ptica en al menos cuatro direcciones diferentes. En un cuadrado, la primera y segunda direccién son
sustancialmente opuestas y la tercera y cuarta direccién son sustancialmente opuestas, lo que permite a una unidad
informatica calcular la direccion del movimiento relativo del marcador éptico mévil en relacién con el sensor 6ptico.

El carro de transporte de carga autopropulsado 200 y la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia 100 pueden estar en conexién inalambrica entre si, por medio de unidades de comunicacién inaldmbrica
253' (descritas con mas detalle en referencia a la Figura 2) en el carro de transporte de carga autopropulsado 200 y
en la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100, respectivamente. La comunicacién
inalambrica podria, por ejemplo, permitir el intercambio de informacién y datos, los cuales podrian comprender
informacién de identidad inaldmbrica que podria ayudar o sustituir a la informacién de identidad en el marcador 6ptico
mévil 110. Una ventaja de la comunicacién de la informacién de identidad a través de medios de comunicacion
inalambricos es que la comunicacién puede ser bidireccional, de modo que la unidad de guia autopropulsada
auténoma o controlada a distancia 100 también puede recibir informacién de identidad del carro de transporte de carga
autopropulsado 200. Ademéas, es posible transmitir informaciéon de identidad mas compleja a través de medios de
comunicacién inalambricos. Ademas, es posible transmitir datos mas complejos, como instrucciones de conduccién
de la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia 100 para la conduccién auténoma del carro
de transporte de carga autopropulsado 200, o informacién sobre las caracteristicas especificas de la carga del carro
de transporte de carga autopropulsado 200 (peso, altura, etc.), que pueden afectar a las rutas y a los patrones de
conduccién.

La Figura 1C muestra un acoplamiento virtual entre un carro de transporte de carga autopropulsado 200 y un marcador
optico movil 110, para la comprensién general del campo técnico. siendo un marcador éptico mévil 110 impreso
colocado en un brazo 112 conectado a la unidad de guia autopropulsada 100 controlada a distancia o auténoma.
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Aparte de que el marcador éptico mévil 110 es un marcador éptico mévil impreso 110, las caracteristicas de la Figura
1C son las mismas que las de la Figura 1A. El marcador 6ptico mévil impreso 110 puede, al igual que el marcador
6ptico movil proyectado, comprender ademas un cddigo éptico, como por ejemplo un cédigo QR o un cédigo de barras
legible por el sensor éptico 251.

La Figura 2 muestra la unidad éptica modular 250, que se ve montada en el carro de transporte de carga
autopropulsado 200 de la Figura 1A, en una vista en perspectiva elevada desde la izquierda. La unidad éptica modular
250 esta configurada para ser montada como una insercién en un soporte fijado al carro de transporte de carga
autopropulsado 200 mediante miembros de fijacién en forma de tornillos 256a, 256b colocados en orificios pasantes
en una placa frontal 257 del soporte. El sensor 6ptico 251 estd montado en un saliente inclinado 252, que sobresale
de la parte frontal de la unidad modular 250. La protuberancia inclinada 252 proporciona un angulo al sensor éptico
251, el angulo se encuentra preferiblemente en el intervalo de 30 - 90 grados hacia abajo medido desde el plano
horizontal. Como el sensor éptico 251 esta montado en el saliente inclinado 252, el sensor éptico 251 tiene un éarea
de deteccion que esta inclinada hacia abajo y hacia delante, de manera que se pueden detectar los marcadores épticos
colocados justo debajo o debajo de y delante del sensor éptico 251. El sensor 6ptico 251 tiene un area de deteccién
que esté inclinada hacia abajo y hacia delante, de manera que se pueden detectar los marcadores 6pticos colocados
justo debajo o debajo de y delante del sensor 6ptico 251. El sensor éptico 251 de deteccidén hacia abajo permite la
deteccién de marcadores épticos proyectados en el suelo, lo que crea una gran libertad con respecto a la distancia
entre la unidad que proyecta el marcador 6ptico y el sensor éptico 251, asi como con respecto a la ubicacién de la
unidad que proyecta el marcador 6ptico.

El sensor 6ptico 251 estd conectado a una unidad informética 253, como un ordenador de propdsito general que
comprende medios de procesamiento y memoria para célculos. La unidad informética 253 esta adaptada para recibir
las sefiales del sensor a través de la conexién 258 y determinar el cambio en la velocidad y el cambio en la direccidn
de un marcador 6ptico mévil 110 y generar sefiales de control sobre la base del cambio determinado en la velocidad
y el cambio en la direccién. La unidad informatica 253 después transfiere las sefiales de control a una unidad motriz
223 (descrita més adelante con referencia a la Figura 3) del carro de transporte de carga autopropulsado 200, de modo
que el carro de transporte de carga autopropulsado 200 pueda seguir el marcador 6ptico mévil. En la realizacién de la
Figura 2, la unidad éptica modular 250 comprende ademés una unidad de bateria 255 para propulsar el carro de
transporte de carga autopropulsado.

La unidad informéatica 253 esta conectada a una unidad de almacenamiento de datos 254. La unidad de
almacenamiento de datos 254 podria estar configurada para almacenar datos de identidad de diferentes unidades de
un sistema logistico que comprende marcadores 6pticos. Estos datos de identidad pueden utilizarse en un proceso de
determinacién para determinar qué marcadores épticos debe seguir el carro de carga autopropulsado. La unidad de
almacenamiento de datos 254 puede utilizarse ademés para almacenar datos recogidos del carro de transporte de
carga autopropulsado 200 con fines analiticos. Los datos para el analisis podrian ser, por ejemplo, datos relativos a
patrones de conduccién, tiempo de uso, pesos de la carga, uso de la bateria, etc. Los datos almacenados pueden
transferirse a un sistema central del sistema logistico, ya sea de forma continua mediante comunicacién inaldmbrica
o mediante conexién por cable, por ejemplo, cuando se cargan las baterias 255 de la unidad 6ptica modular 250, o si
se sustituye toda la unidad 6ptica modular 250 cuando las baterias 255 necesitan recargarse.

La unidad informética 253 de la unidad o6ptica modular 250 puede comprender una unidad de comunicacion
inalambrica 253', como, por ejemplo, una unidad de comunicacién inalambrica basada en la norma IEEE 802.11
(WLAN o Wi-Fi) o de radiocomunicacién UHF, como la norma IEEE 802.15.1 (Bluetooth), o una unidad de
comunicacién inaldmbrica basada en las normas 3GPP NR (5G) que permite comunicaciones ultrarre fiables de baja
latencia (URLLC),

La unidad de comunicacion inaldmbrica 253" puede estar configurada para obtener datos de identidad de una base de
datos situada en una ubicacién remota, por ejemplo en una base de datos basada en la nube. Los datos de identidad
pueden referirse a la identidad de una unidad de guia 100 o a la identidad de una unidad moévil operada por un
conductor o a la identidad de una instalacién fija que proyecta un marcador éptico mévil 110. La unidad de
comunicacién inalambrica 253' también puede utilizarse para comunicar informacién de identidad del carro de
transporte de carga autopropulsado 200 a una unidad de guia 100 y/o ayudar o sustituir la informacién de identidad
recibida de un marcador éptico mévil 110. La comunicacién inaldmbrica entre el carro de transporte de carga
autopropulsado 200 y una unidad de guia 100 puede ser bidireccional, de manera que una unidad de guia 100 también
puede recibir informacién del carro de transporte de carga autopropulsado 200, donde dicha informacién podria
comprender la identidad y/o los datos especificos de la carga en el carro de transporte de carga autopropulsado 200
(peso, altura, etc.). También es posible transmitir o recibir datos més complejos, como instrucciones de conduccion de
una unidad de guia 100 para la conduccién auténoma del carro de transporte de carga autopropulsado 200, o
informacién que pueda afectar a las rutas y los patrones de conduccién.

Sin embargo, en realizaciones alternativas es igualmente concebible que la bateria y/o la unidad informatica y/o los
medios de almacenamiento se coloquen en una ubicacién separada del carro de transporte de carga autopropulsado
200.
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La Figura 3 muestra el carro de transporte de carga autopropulsado 200 desde abajo cuando se han montado dos
unidades épticas modulares 250 en los extremos delantero y trasero del carro de transporte de carga autopropulsado
200. En la realizacién mostrada en la Figura 3, tanto la unidad éptica modular 250 delantera como la unidad éptica
modular 250 trasera disponen de un sensor 6ptico 251 y un proyector 102 configurado para proyectar un marcador
optico mévil 110. Las dos unidades épticas modulares 250 estan conectadas a una primera y una segunda unidad
motriz 223 que comprenden un motor eléctrico para propulsar el carro de transporte de carga autopropulsado 200.
Las unidades motrices 223 estan conectadas a ruedas motrices 222. Gracias a que las dos unidades motrices 223 se
pueden accionar independientemente en direccién de rotacién hacia delante y hacia atras, las unidades motrices
pueden propulsar el carro de transporte de carga autopropulsado200 hacia delante y hacia atras, asi como girar el
carro de transporte de carga autopropulsado200. El carro de transporte de carga autopropulsado200 estd equipado
con un motor eléctrico. El carro de transporte de carga autopropulsado 200 esta soportado ademés por cuatro ruedas
giratorias 221 que se mueven en un patrén siguiendo la propulsién de las dos unidades motrices 223.

La Figura 4A muestra un sistema para intralogistica que comprende carros de transporte de carga autopropulsados
200", 200", 200" configurados para seguir una ruta éptica proyectada 110, para la comprensién general del campo
técnico. Los carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200" son similares al carro de transporte de
carga autopropulsado 200 descrito con referencia a las Figuras 1A - 3. Los carros de transporte de carga
autopropulsados 200', 200", 200" comprenden un sensor éptico 251 configurado para detectar un area de sensor
vertical SA que se superpone verticalmente a una porcidn del recorrido 6ptico proyectado 110'. El sensor 6ptico 251
esta configurado para derivar sefiales de sensor basadas en la deteccién de la ruta 6ptica proyectada 110'. Los carros
de transporte de carga autopropulsados 200' 200", 200" comprenden ademés unidades motrices 223 y unidades
informaticas 253 (como las descritas con referencia a las Figuras 2 y 3). La unidad informatica 253 esta configurada
para recibir las sefiales de los sensores, generar sefiales de control en base a las sefiales de los sensores recibidas
y transferir las sefiales de control a la unidad motriz 223, de manera que carros de transporte de carga autopropulsados
200", 200", 200™ puedan seguir la ruta Sptica proyectada 110'. El sistema para intralogistica comprende ademas un
proyector 102' configurado para proyectar la ruta éptica proyectada 110". In the embodiment shown in Figura 4A, the
projector 102' is a sealing mounted projector 102' and the optical projected route 110' is a projected line 110". En la
realizacién mostrada en la Figura 4A, el proyector 102' es un proyector instalado en el techo 102' y la ruta 6ptica
proyectada 110' es una linea proyectada 110'. La ventaja de proyectar una ruta éptica 110' es que las personas que
trabajan en el érea del sistema intralogistico pueden predecir hacia dénde se dirigen los carros de transporte de carga
autopropulsados 200', 200", 200" y, por lo tanto, predecir los movimientos de los carros de transporte de carga
autopropulsados 200, 200", 200™. Al hacer mas predecibles los movimientos de los carros autopropulsados 200',
200", 200" se reduce el riesgo de colisidén con una persona. El proyector 102' puede ser un proyector que utilice luz,
como un proyector de video, o un proyector que utilice laser. La linea proyectada 110' en la realizacién de la Figura
4A tiene un claro punto final E, lo que significa que las personas que operan en el érea del sistema intralogistico
tendran una clara comprensién de dénde se detendrén los carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200",
200"

La Figura 4B muestra el recorrido éptico proyectado 110' que comprende un cédigo 6ptico 111", en forma de cédigo
QR configurado para ser leido por el sensor 6ptico y la informacién del cédigo QR derivada por la unidad informatica
253. La informacién puede estar relacionada con la identidad de un carro de transporte de carga autopropulsado 200,
200", 200" o con la identidad de un proyector. Dicha informacién de identidad podria, por ejemplo, ser utilizada por
carros de transporte de carga autopropulsados 200", 200", 200" para saber qué ruta 6ptica proyectada 110' seguir, es
decir, carro de transporte de carga autopropulsado 200", 200", 200" sélo puede seguir una ruta 6ptica proyectada 110’
que comprenda informacién de identidad perteneciente a ese carro de transporte de carga autopropulsado 200", 200",
200" especifico. El cédigo dptico 111' también puede incluir instrucciones de conduccién para los carros de transporte
de carga autopropulsados 200', 200", 200", tales como instrucciones relativas a la velocidad deseada de los carros
autopropulsados 200', 200", 200™.

El cédigo 6ptico 111" también puede incluir instrucciones relacionadas con caracteristicas audiovisuales de los carros
de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200". Tales instrucciones podrian consistir, por ejemplo, en que el
carro de transporte de carga autopropulsado 200', 200", 200" se ilumine en un color especifico o emita una sefial
acustica. Las sefiales audiovisuales podrian utilizarse, por ejemplo, para informar a los alrededores de la presencia
de los carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200", o del movimiento futuro previsto de los carros
de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200" (de forma muy similar a los intermitentes de un coche). En
otras realizaciones, el cddigo 6ptico podria tener una forma distinta del cédigo QR. El codigo 6ptico podria ser, por
ejemplo, el grosor o el color de la linea proyectada 110'. Tener el cédigo en un formato que sea facil de ver para un
humano hace posible también que el humano determine los movimientos futuros de los carros de transporte de carga
autopropulsados carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200™, lo que reduce el riesgo de colisiones.
El color y/o grosor de la linea proyectada 110' podria indicar la velocidad actual o futura de los carros de transporte de
carga autopropulsados 200', 200", 200", lo que facilita a un operador humano predecir los movimientos de los carros
de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200"

En la realizacién mostrada en 4A y 4B, el carro de transporte de carga autopropulsado 200', 200", 200" comprende
ademas una unidad de comunicacién inaldmbrica 253' configurada para transmitir y recibir comunicacién inalémbrica
hacia y/o desde el proyector 102, 102'. La comunicacién inalambrica podria contener, por ejemplo, instrucciones de
conduccién (velocidad, nivel de autonomia, etc.), instrucciones relativas a las sefiales audiovisuales de los carros de
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transporte de carga autopropulsados 200", 200", 200", o informacién de identidad. La informacién enviada al proyector
podria contener, por ejemplo, informacién relacionada con la carga, el estado de la bateria y/o la conduccién del carro
de transporte de carga autopropulsado 200', 200", 200™. La comunicacién inalambrica puede establecerse
directamente entre los carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200" y el proyector 102', o bien a
través de una pasarela y/o un sistema central que, a su vez, podria comunicarse con el proyector mediante
comunicacién inalambrica o por cable.

Cuando la informacién recibida de forma inalambrica o codificada en el c6digo 6ptico son instrucciones de conduccién,
la unidad informética 253 esta configurada ademés para generar sefiales de control en base a las instrucciones de
conduccién y transferir las sefiales de control a la unidad motriz 223, de forma que los carros de transporte de carga
autopropulsados 200', 200", 200" puedan actuar de acuerdo con las instrucciones

En la realizacién mostrada en las Figuras 4A y 4B, la ruta éptica proyectada 110' tiene la forma de una linea proyectada
con una longitud que excede la longitud L del carro de transporte de carga autopropulsado 200', 200", 200"™. Tener
una ruta éptica proyectada 110' relativamente larga hace posible que los humanos en el area puedan predecir los
movimientos de los carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200™ con bastante antelacion. En
realizaciones alternativas, sin embargo, es concebible que la longitud de la ruta 6ptica proyectada 110' exceda la
anchura W los carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200", o en otra realizacién exceda dos
veces la longitud del carro de transporte de carga autopropulsado 200', 200", 200".

En realizaciones alternativas a las mostradas en las Figuras 4A y 4B, el recorrido éptico proyectado 110' puede ser
asistido o sustituido por una linea fija pintada o fijada adhesivamente al suelo. La linea fija también puede proporcionar
informacién al carro de transporte de carga autopropulsado 200", 200", 200" en forma de cédigo, que por ejemplo
podria ser el color, tamafio o forma de la linea.

En una realizacién, el suelo de una fabrica podria tener una pluralidad de lineas diferentes en colores diferentes y los
carros de transporte de carga autopropulsados 200", 200", 200" podrian programarse para seguir diferentes de estas
lineas. En otras alternativas, el suelo de la fabrica podria comprender una pluralidad de lineas, cada una de ellas con
un punteado o anchura diferentes, para ser seguidas por diferentes carros de transporte de carga autopropulsados
carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200". También es concebible, como se discutié
anteriormente en relacién con la linea proyectada, que la anchura, el punteado o el color de una sola linea puede
proporcionar informacién a los carros de transporte de carga autopropulsados carros de transporte de carga
autopropulsados 200', 200", 200™ con respecto a la velocidad permitida en un area especifica de la fabrica.

En otra realizacién alternativa, que puede combinarse con las realizaciones ya descritas en relacién con la codificacion
y el seguimiento de las lineas, éstas pueden ser fluorescentes a la luz ultravioleta, de modo que sélo sean visibles
cuando se expongan a dicha luz. Los carros de transporte de carga autopropulsados 200, 200", 200™ pueden estar
equipados con una luz ultravioleta de modo que las lineas sélo sean visibles cuando se aproximen los carros de
transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200". La trayectoria que seguira el carro de transporte de carga
autopropulsado 200", 200", 200" seré visible para las personas que interactien con los carros de transporte de carga
autopropulsados 200', 200", 200" cuando sea necesario. La configuracién con lineas fluorescentes UV permite tener
una pluralidad de lineas en el suelo de la fabrica sin crear confusién a los trabajadores humanos del entorno.

En las realizaciones en las que el carro de transporte de carga autopropulsado estd configurado para seguir una ruta,
proyectada o fija, el carro de transporte de carga autopropulsado podria estar configurado para almacenar la ruta en
la memoria y utilizar la ruta almacenada para generar un mapa que se utilizara para la navegacién posterior y/o para
mostrar la disposicién del entorno a un operador humano. En las realizaciones en las que se crean rutas fijas utilizando
lineas pintadas o fijadas con adhesivo, el mapa virtual puede entonces modelarse a partir del mundo real, en lugar de
lo contrario, lo que aumenta la precisién con la que puede generarse el mapa.

En las realizaciones en las que las lineas son lineas fijadas adhesivamente, la codificacién podria ser en forma de
etiquetas RFID o NFC incorporadas en las lineas. Las etiquetas podrian proporcionar informaciéon a los carros de
transporte de carga autopropulsados 200', 200", 200" con respecto a la velocidad, las restricciones de altura, las
restricciones de peso, etc., y podrian estar conectadas a un sistema central o distribuido, de modo que las etiquetas
pudieran reprogramarse a distancia a medida que se actualiza el sistema logistico.

La Figura 5A muestra una vista detallada de la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia 100
mostrada en la Figura 1A, para la comprensiéon general del campo técnico. La unidad de guia autopropulsada
auténoma o controlada a distancia 100 comprende dos ruedas motrices 103 para la propulsién y dos ruedas pivotantes
que siguen los movimientos creados por las ruedas motrices 103. La unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia 100 comprende un proyector 102 configurado para proyectar el marcador 6ptico mévil 110 y
sensores 6pticos 151 para ayudar en la navegacién de la unidad de guia autopropulsada autdbnoma o controlada a
distancia 100.

La unidad de guia autopropulsada autébnoma o controlada a distancia 100 comprende ademas un Lidar 101 que utiliza
laser pulsado para detectar rangos de objetos que rodean a la unidad autbnoma o controlada a distancia 100 y ayudar
asi a la navegacién y a evitar colisiones.
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La unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100 descrita en la Figura 5A incluye ademas
una unidad de comunicacién inaldmbrica configurada para transmitir y recibir comunicaciones inalambricas a y/o desde
al menos uno de los siguientes: un carro de transporte de carga autopropulsado 200, una unidad mévil operada por
un conductor y una unidad inaldmbrica fija que forma parte de un sistema logistico (mostrada en la Figura 8). La
comunicacién inalambrica podria consistir en informacién o datos relativos, por ejemplo, a la identidad de la unidad
autébnoma o controlada a distancia 100 o a la identidad del carro de transporte de carga autopropulsado 200. La
comunicacién inaldmbrica entre el carro de transporte de carga autopropulsado y la unidad auténoma o controlada a
distancia 100 puede ser bidireccional, de manera que la unidad auténoma o controlada a distancia 100 puede transmitir
y/o recibir informacién de/a el carro de carga autopropulsado, informacién que puede incluir, ademés de informacién
sobre la identidad, datos especificos sobre la carga del carro de transporte de carga autopropulsado (peso, altura,
etc.). También es posible transmitir y/o recibir datos mas complejos, como instrucciones de conduccién hacia o desde
el carro de carga autopropulsado, o informacién que pueda afectar a las rutas y pautas de conduccion.

La unidad controlada a distancia o autébnoma 100 descrita en la Figura 5A incluye ademas medios para volar, en forma
de cuatro rotores 104 montados en tlneles de rotores. Los rotores 104 permiten a la unidad autopropulsada o
controlada a distancia 100 volar como un dron y proyectar el marcador 6ptico mévil 110 mientras vuela por encima o
desde el carro de transporte de carga autopropulsado 200.

La Figura 5B muestra una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100", segun la invencién.
La Figura 5B muestra ademas un carro de transporte de carga autopropulsado 200B, segun una realizacién en la que
el carro de transporte de carga autopropulsado 200B esta configurado para conectarse mecéanicamente a la unidad
de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia 100".

El concepto de la realizacién de la invenciéon mostrada en las figuras 5B y 5C es que la unidad de guia autopropulsada
auténoma o controlada a distancia 100' de podria ser mas competente, rapida y ligera que el carro de transporte de
carga autopropulsado 200B, pero carece de las capacidades de soporte de carga. Esto permite excluir componentes
sofisticados, sensibles y caros del carro de transporte de carga autopropulsado 200B, lo que hace que el carro de
transporte de carga autopropulsado 200B sea méas facil de fabricar, mas robusto y reduce el coste de mantenimiento
del carro de transporte de carga autopropulsado 200B. Dado que el carro de transporte de carga 200B es
autopropulsado, es decir, no es arrastrado por la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia
100", la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' puede ser pequefia, ligera y rapida, lo
que permite que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' se desplace, por ejemplo,
por una fabrica sin muchos de los riesgos que inevitablemente estan presentes cuando se desplaza un carro de
transporte de carga grande y pesado. También es posible tener menos unidades de guiado autopropulsadas
auténomas o controlada a distancias 100' moviendo y/o coordinando una mayor cantidad de carros de transporte de
carga autopropulsados 200B. Disponer de una sofisticada unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia 100' también puede reducir los requisitos sobre el nivel de sofisticacién de los sistemas de seguridad del
carro de transporte de carga autopropulsado 200B, ya que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada
a distancia 100' puede guiar, navegar y percibir el entorno y controlar el movimiento del carro de transporte de carga
autopropulsado 200B.

En la realizacién mostrada en las Figuras 5B y 5C, el carro de transporte de carga autopropulsado 200B tiene una
abertura en la viga de soporte frontal 270 en la que encaja la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada
a distancia 100', de modo que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' se coloca
parcialmente debajo del carro de transporte de carga autopropulsado 200B.

La Figura 5B' muestra una vista superior esquematica de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia 100' en la que se aprecia que la bateria 155 de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia 100' esta conectada a la unidad motriz 123, asi como a la unidad informatica 153. La unidad informatica 153
esta a su vez conectada a la unidad motriz 123, a la unidad de sensores 154 (que incorpora sensores o actla como
interfaz de sensores), a la unidad de transmisién 161 y a una unidad de almacenamiento 162 para almacenar datos.

La fuente de energia, la bateria 155, de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100’
puede ser lo suficientemente potente como para alimentar también al carro de transporte de carga autopropulsado
200B. La unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' es mas rapida y pequefia y puede
desplazarse sin dificultades hasta una estacién de carga sin tener que considerar la carga actual o el flujo logistico. El
sistema logistico y/o el carro de transporte de carga autopropulsado 200B tampoco tienen que tener en cuenta el nivel
de carga de las baterias del carro de transporte de carga autopropulsado 200B a la hora de planificar la logistica y el
movimiento.

En realizaciones concebibles, el carro de transporte de carga autopropulsado 200B también puede utilizarse como
parte de un sistema de almacén, o como parte de una estacién en una linea de montaje, lo que a veces significa que
el carro de transporte de carga autopropulsado 200B permaneceré en el mismo lugar durante mucho tiempo, durante
el cual las baterias pueden agotarse. Disponer de una fuente de energia 155 con energia suficiente en la unidad de
guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' para alimentar el carro de transporte de carga
autopropulsado200B elimina este problema, ya que el carro de transporte de carga autopropulsado 200B puede ser
alimentado facilmente por las baterias de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100'".
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La unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia 100' comprende una unidad motriz 123 que
incluye al menos una rueda motriz 103 para propulsar la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia 100'. En la realizacién mostrada en la Figura 5B, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia 100' comprende una unidad motriz 123 que comprende dos ruedas motrices 103 que permiten el control en
todas las direcciones sobre una superficie plana mediante la alteracién de la velocidad de rotacién y/o la direccién de
las ruedas motrices 103. Las ruedas motrices 103 son ruedas motrices 103 adecuadas para la propulsién de la unidad
de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100'. Las ruedas motrices 103 son ruedas motrices 103
adecuadas para su uso en un almacén o una fabrica y pueden ser ruedas motrices 103 adecuadas para su uso en un
suelo de hormigén plano. La unidad motriz 123 comprende ademés una unidad de sensor (integrada en la unidad
motriz o en la unidad de sensor 154), como un codificador rotatorio, que detecta la velocidad de rotaciéon de una rueda
motriz 103 concreta. La informacién obtenida por el codificador rotatorio puede utilizarse para comparar la velocidad
de rotaciéon de una rueda motriz particular 103 con la velocidad de otra(s) rueda(s) motriz(es) de la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' y/o la(s) rueda(s) motriz(es) del carro de transporte de carga
autopropulsado 200B y/o con valores calculados por la unidad de navegacién y/o con valores obtenidos de otro tipo
de sensor, como el lidar 101, para evaluar la direccién, la carga y/o las condiciones de la superficie, informacién que
podria utilizarse como entrada adicional para la unidad de navegacién.

La unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia 100' comprende ademas una unidad informética
153, que en la realizacién mostrada en las Figuras 5B y 5C es una unidad informatica 153 mucho mas sofisticada que
la unidad informatica del carro autopropulsado 200B. La unidad informética 153 mas sofisticada de la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' tiene una unidad de procesamiento mas rapida, una mayor
capacidad de almacenamiento (mediante la unidad de almacenamiento 162), una conexién mas rapida a otras
unidades de guiado autopropulsadas auténomas o controladas a distancia (mediante la unidad de transmisién 161) o
a sistemas logisticos o a los carros portacargas autopropulsados 200B. La unidad informatica153 de la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' comprende ademéas més unidades de E/S que la unidad
informatica del carro de transporte de carga autopropulsado 200B, lo permite a la unidad de guia autopropulsada
auténoma o controlada a distancia 100' recibir informacién de mas sensores

La unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' comprende ademés una unidad de
navegacién integrada en la unidad informatica 153 para navegar en un entorno, como el entorno de una fabrica o un
almacén. La unidad de navegacidn esta configurada para recibir informacién de la unidad de sensor 154 de la unidad
de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' y/o de un sistema central de navegacién o logistica
y/o de satélites u otras fuentes inalédmbricas y/o de otras unidades de guiado autopropulsadas auténomas o
controladas a distancia o de los carros de transporte de carga autopropulsados 200B en el entorno. La unidad de
navegacién permite a la unidad informéatica 153 generar sefiales de control sobre la base de las entradas procedentes
de la unidad de navegacién y de la unidad de sensores 154 y transmitir las sefiales de control mediante la unidad de
transmisién 161, a través de una conexién eléctrica o inaldmbrica, al carro de transporte de carga autopropulsado
200B para controlar la unidad motriz del carro de transporte de carga autopropulsado200B.

La unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' incluye ademas uno o varios sensores
colocados en la unidad de sensores 154 o conectados a ella. Los sensores pueden ser sensores para detectar objetos
en el entorno. En la realizacién mostrada por las Figuras 5B y 5C, la unidad de sensores comprende un Lidar 101 que
utiliza un laser pulsado para detectar la distancia de los objetos que rodean a la unidad controlada a distancia o
auténoma 100' y ayudar asi a la navegacién y a evitar colisiones. No obstante, es concebible que la unidad de guia
auténoma o controlada a distancia 100' comprenda ademas unidades de radar, unidades de sensores sénicos y/o
unidades de sensores 6pticos, IR o cdmaras que utilicen el reconocimiento de imagenes.

En la realizacion mostrada en las Figuras 5B y 5C, la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia
100' tiene un tamafio inferior al 50% del tamafio del carro de transporte de carga autopropulsado 200B. En la
realizacion mostrada por las Figuras 5B y 5C, la longitud 100L de la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia 100" es inferior al 50% de la longitud 200L del carro de transporte de carga autopropulsado
200B , la anchura 100W de la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia 100' es inferior al
50% de la anchura 200W del carro de transporte de carga autopropulsado 200B , y el peso de la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' es inferior al 50% del peso del carro de transporte de carga
autopropulsado 200B. En otras realizaciones, la longitud 100L y/o la anchura 100W y/o el peso de la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' pueden ser inferiores al 30% de la longitud 200L y/o la anchura
200W y/o el peso del carro de transporte de carga autopropulsado 200B.

En la realizacion mostrada en las Figuras 5B y 5C, la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia
100' tiene una velocidad méxima que es al menos el 200% de la velocidad maxima del carro de transporte de carga
autopropulsado 200B , lo que significa que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100’
puede moverse en un entorno, como una fabrica, mucho mas rapido cuando no esta conectada a un carro de
transporte de carga autopropulsado 200B.

En la realizacion mostrada en las Figuras 5B y 5C, la interconexiéon mecanica esté configurada para fijar la unidad de
guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100" al carro de transporte de carga autopropulsado 200B
tanto en la direccién de un eje de longitud LA del carro de transporte de carga autopropulsado 200B como en una
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direccién perpendicular al eje de longitud LA del carro de transporte de carga autopropulsado 200B, de tal manera
que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' y el carro de transporte de carga
autopropulsado 200B se mueven como una sola unidad cuando estan interconectados, es decir, sin ninguna
articulacién operable entre ellos. Una fijacién completa entre la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada
a distancia 100' y el carro de transporte de carga autopropulsado 200B facilita que la unidad informatica 153 de la
unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' determine la posicién exacta y la direccién de
movimiento del carro de transporte de carga autopropulsado 200B.

Volviendo al carro de transporte de carga autopropulsado 200B mostrado en las figuras 5B y 5C, el carro de transporte
de carga autopropulsado 200B comprende dos ruedas motrices (como las ruedas motrices 222 mostradas en la Figura
3) para la propulsién, y cuatro ruedas giratorias 221 colocadas en cada esquina del carro de transporte de carga
autopropulsado 200B que siguen los movimientos creados por las ruedas motrices. En la realizacién mostrada en las
Figuras 5B y 5C, el carro de transporte de carga autopropulsado 200B esta configurado para transportar un Unico
europalé y el tamafio de la superficie superior TS del carro de transporte de carga autopropulsado 200B tiene portanto
un tamafio adaptado al mismo. Sin embargo, en realizaciones alternativas, el tamafio de la carretilla autopropulsada
200B puede ser diferente, por ejemplo, para transportar dos europalés o para sostener un sistema de estanterias. En
las realizaciones en las que el carro de transporte de carga autopropulsado 200B se hace més grande, o se hace para
soportar una carga mayor, el nimero de ruedas giratorias puede aumentarse en consecuencia.

En realizaciones alternativas también es concebible que el carro de transporte de carga autopropulsado comprenda
una sola rueda motriz que podria adaptarse para propulsién solamente, o para direccién y propulsiéon. En las
realizaciones en las que la rueda motriz Unica esta configurada Unicamente para la propulsién, el carro de transporte
de carga autopropulsado puede ser dirigido por la unidad de guia autopropulsada 100" autébnoma o controlada a
distancia.

En la realizacion mostrada en las Figuras 5B y 5C, las esquinas del carro de transporte de carga autopropulsado 200B
comprenden elementos de soporte 271 para soportar un europalé, de tal manera que el europalé permanece fijado en
el carro de transporte de carga autopropulsado 200B cuando el carro de transporte de carga autopropulsado 200B se
mueve. En realizaciones alternativas, los elementos de soporte 271 en las esquinas pueden omitirse o sustituirse por
elementos para la fijacion de otras estructuras en el carro de transporte de carga autopropulsado 200B, como un
sistema de estantes o estanterias, o cualquier elemento adecuado para la fijacién o el soporte de las mercancias
transportadas por el carro de transporte de carga autopropulsado 200B. Los elementos para la fijacién de otras
estructuras podrian ser, por ejemplo, una interfaz 272 de orificios situados en la superficie superior TS o en las vigas
de soporte 270, en cuya interfaz 172 pueden fijarse otras estructuras mediante tornillos.

En la realizacién mostrada en las Figuras 5B y 5C, carro de transporte de carga autopropulsado 200B incluye una
unidad informéatica (como la unidad informatica mostrada en la Figura 2). La unidad informética esta configurada para
controlar la unidad motriz y, por lo tanto, las ruedas motrices, gestionar las entradas de los sensores del carro
autopropulsado 200B y gestionar la comunicacién. Atal fin, el carro de transporte de carga autopropulsado200B puede
comprender ademas un transceptor inalambrico, que puede ser una unidad de comunicacién inalambrica (como la
unidad de comunicacién inalambrica 253' mostrada en la Figura 2) configurada para transmitir y recibir comunicacion
inaldmbrica a y/o desde la unidad de guia autopropulsada 100’ controlada a distancia o auténoma y/o una unidad mévil
operada por un conductor y/o una unidad inalambrica estacionaria que forma parte de un sistema logistico. La
comunicacién inaldmbrica podria consistir en informacién o datos relativos, por ejemplo, a la identidad, la conduccién
o la navegacién del carro de transporte de carga autopropulsado 200B, o informacién de identidad o informacién
relativa a la carga del carro de transporte de carga autopropulsado 200B (peso, altura, etc.).

Como se ha descrito anteriormente, el carro de transporte de carga autopropulsado 200B puede ser alimentado por la
fuente de energia de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100'. Sin embargo, en
realizaciones alternativas, el carro de transporte de carga autopropulsado puede tener una fuente de energia propia
que se utiliza por si sola 0 en combinacién con la fuente de energia de la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia 100". La fuente de energia del carro de transporte de carga autopropulsado puede ser una
bateria mas pequefia capaz de alimentar el carro de transporte de carga autopropulsado para movimientos cortos
(como movimientos cortos controlados directamente por un operador). La fuente de energia del carro de transporte de
carga autopropulsado puede estar configurada para ser cargada por y desde la unidad de guia autopropulsada
autébnoma o controlada a distancia 100' mediante una conexién eléctrica entre la unidad de guia autopropulsada
auténoma o controlada a distancia 100' y el carro de transporte de carga autopropulsado 200B.

La Figura 5C muestra la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100', segun la realizacién
mostrada en la Figura 5B, cuando esta interconectada con el carro de transporte de carga autopropulsado segun la
realizacion mostrada en la Figura 5B. La conexién mecanica entre el carro de transporte de carga autopropulsado
200B y la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia 100' puede basarse en una conexién
mecénica con al menos un rebaje 172 y al menos una protuberancia 171. En la realizacién mostrada en la Figura 5C,
la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' comprende la protuberancia 171 que encaja
y/o se bloquea en un hueco 172 del carro de transporte de carga autopropulsado 200B de tal manera que se crea una
interconexién mecanica que fija la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100" al carro de
transporte de carga autopropulsado 200B. Sin embargo, es igualmente concebible que el carro de transporte de carga
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autopropulsado 200B comprenda un saliente que encaje y/o se bloquee en un hueco de la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100'. La conexién mecéanica entre el carro de transporte de carga
autopropulsado200B y la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' mostrada en la Figura
5C puede, en algunas realizaciones, ser asistida o sustituida por una conexién magnética.

El carro de transporte de carga autopropulsado 200B y la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia 100' podrian comprender cada una conexién eléctrica 173',173" para conectar eléctricamente la unidad de
guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' a el carro de transporte de carga autopropulsado 200B .
En la realizacién mostrada en la Figura 5C, la conexion eléctrica 173',173" est4 separada de la conexién mecanica,
sin embargo, en realizaciones alternativas es igualmente concebible que la conexién eléctrica 173',173" esté integrada
en la conexiébn mecéanica 171,172. La conexién eléctrica 173',173" podria configurarse de manera que la energia
eléctrica y/o los datos puedan transferirse entre la unidad de guia autopropulsada 100' controlada a distancia o
auténoma y el carro de transporte de carga autopropulsado 200B. Sin embargo, también es concebible que la conexién
eléctrica 173'173" sblo esté configurada para transferir energia eléctrica, en cuyo caso la unidad de guia
autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' y el carro de transporte de carga autopropulsado 200B pueden
estar conectados inalambricamente entre si para transferir datos.

En la realizacién mostrada en la Figura 5C, el carro de transporte de carga autopropulsado 200B comprende ademéas
médulos de esquina 273 con sensores en forma de Lidars para detectar objetos y movimiento en el entorno que rodea
al carro de transporte de carga autopropulsado 200B. Es concebible que sélo dos de los médulos de esquina 273,
preferiblemente dos médulos de esquina colocados en diagonal, comprendan Lidars. Cuando cada uno de los Lidars
colocados diagonalmente crea una vista de 270 grados, todo el entorno de la carretilla autopropulsada 200B estara
cubierto. Los médulos de esquina 273 mostrados en la Figura 5C incluyen ademas médulos de iluminacién para alertar
a los alrededores del movimiento de la carretilla autopropulsada 200B.

En otras realizaciones, los médulos angulares pueden omitirse o sustituirse por médulos angulares que incluyan
Unicamente médulos de iluminacién y/o sensores de contacto. La omisidén o sustitucién de los médulos de esquina
reducird el coste y facilitard el mantenimiento de los carros de transporte de carga autopropulsados . En las
realizaciones en las que se reducen las capacidades de los sensores del carro de transporte de carga autopropulsado
2008B, la unidad de guia autopropulsada 100, controlada a distancia o auténoma, tendra una mayor responsabilidad
en la seguridad y la navegacion.

La realizacién mostrada en las Figuras 5B y 5C puede muy bien combinarse con el pelotén mostrado, por ejemplo, en
las Figuras 6A y 6B, de forma que una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia 100' controla
un primer carro de transporte de carga autopropulsado y otros carros de transporte de carga autopropulsados le
siguen en una formacién virtual similar a un tren. En las realizaciones en las que los carros de transporte de carga
autopropulsados se hacen seguir principalmente, las capacidades de sensorizacién y navegacién de los carros de
transporte de carga autopropulsados pueden reducirse. Los sensores mas complejos, como los Lidar, pueden
sustituirse por sensores més sencillos, como sensores de contacto (por ejemplo, tubos llenos de aire conectados a un
microinterruptor). Estos sensores de contacto podrian utilizarse, por ejemplo, para detener el pelotdn si una persona
u objeto se coloca entre los carros de transporte de carga autopropulsados que forman el pelotén.

La Figura 6A muestra dos carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200" en pelotén, es decir, el primer
carro de transporte de carga autopropulsado 200' actia como unidad de guia guiando y conduciendo al segundo carro
de transporte de carga autopropulsado 200" que, en consecuencia, le sigue. En la realizacién mostrada en la Figura
BA, las unidades 6pticas modulares 250, 250" son ambas unidades idénticas a la unidad 250 descrita con referencia
a la Figura 2, y tanto la primera unidad éptica modular 250' como la segunda unidad éptica modular 250" tienen la
capacidad de proyectar un marcador éptico mévil 110 y detectar un marcador 6ptico mévil 110, para la comprensién
general del campo técnico. Sin embargo, en realizaciones alternativas, es igualmente concebible que la primera y la
segunda unidades épticas modulares sean diferentes, por ejemplo, de manera que sélo un tipo de unidad éptica
modular pueda proyectar el marcador 6ptico mévil y sélo un tipo diferente de unidad éptica modular pueda detectar el
marcador 6ptico mévil.

El primer carro de transporte de carga autopropulsado 200" proyecta un marcador éptico mévil 110 y el segundo carro
de transporte de carga autopropulsado 200" detecta un area de sensor vertical SA que se solapa verticalmente con el
marcador éptico mévil 110, de tal forma que el sensor 6ptico 250" del segundo carro de transporte de carga
autopropulsado 200" detecta Spticamente el marcador éptico moévil 110. El marcador 6ptico mévil 110 puede
comprender un cédigo 6ptico 111 (descrito con referencia a la Figura 1B) que verifica que el marcador 6ptico movil
110 es el marcador 6ptico movil correcto a seguir. Alternativamente, el primery segundo carros de transporte de carga
autopropulsados 200, 200" pueden estar conectados entre si mediante conexién inaldmbrica. El paso de verificacién
mutua de la identidad del primer y segundo carros de transporte de carga autopropulsados 200', 200" puede realizarse
mediante la comunicacién inalémbrica.

La unidad informatica253 de la unidad éptica modular 250" del segundo carro autopropulsado de transporte de carga
200" recibe sefiales del sensor éptico y determina el cambio de velocidad y el cambio de direccién del marcador 6ptico
mévil 110 y, portanto, del primer carro de transporte de carga autopropulsado 200" al que debe seguir. A continuacién,
la unidad informatica 253 genera sefiales de control basadas en el cambio de velocidad y el cambio de direccidén
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determinados. A continuacién, la unidad informatica 253 transfiere las sefiales de control a la unidad motriz del
segundo carro de transporte de carga autopropulsado 200", de modo que el segundo carro de transporte de carga
autopropulsado 200" pueda seguir al marcador 6ptico mévil 110 y, por tanto, al primer carro de transporte de carga
autopropulsado 200".

La Figura 6B muestra una vista elevada de dos carros de carga de transporte carga autopropulsados 200', 200" en
pelotdn, es decir, el primer carro de transporte de carga actuando como unidad de guia guiando al segundo carro de
transporte de carga 200” que en consecuencia le sigue. En la realizacién mostrada en la Figura 6B, el primer carro
autopropulsado de transporte de carga 200' comprende un marcador éptico mévil impreso 110 colocado en un brazo
112 conectado a la parte trasera del primer carro autopropulsado de transporte de carga 200'. El primer carro de
transporte de carga autopropulsado 200' sélo tiene una unidad Sptica modular 250' en la parte delantera, lo que lo
convierte en una alternativa mas barata. El marcador éptico mévil impreso 110 puede, al igual que el marcador 6ptico
mévil proyectado, comprender ademés un cbdigo éptico, como por ejemplo un cédigo QR o un cédigo de barras legible
por el sensor éptico.

La Figura 7 muestra la realizacién de la Figura 1A con un carro de transporte de carga autopropulsado 200 guiado por
una unidad auténoma o controlada a distancia 100, para la comprensién general del campo técnico. En la situacion
representada en Figura 7, la unidad auténoma o controlada a distancia 100 utiliza sus capacidades de vuelo (descritas
con més detalle en la Figura 5) para guiar el carro de transporte de carga autopropulsado 200 desde el aire. Una
ventaja de esto es que la unidad controlada a distancia o auténoma 100 puede acceder a zonas de accesibilidad
limitada. Ademés, la unidad auténoma o controlada a distancia 100 puede desplazarse rdpidamente a través de, por
ejemplo, una fabrica, una vez concluida una tarea de guiado.

La Figura 8 muestra un proyector estacionario 102 montado en el techo C que forma parte de un sistema logistico
para guiar carros de transporte de carga autopropulsados 200, para la comprensién general del campo técnico. El
proyector estacionario 102 montado en el techo puede moverse en todas direcciones y proyectar asi el marcador
optico mévil sobre cualquier superficie a su alcance. El proyector estacionario 102 montado en el techo puede, por
ejemplo, colocarse en un lugar en el que los carros de transporte de carga autopropulsados 200 deban estacionarse
para cargar o descargar, y funcionar asi como un asistente de estacionamiento local o tener una funcién similar a la
de un piloto maritimo, guiando un carros de transporte de carga autopropulsados 200 en zonas en las que es
importante una alta precisién. El proyector estacionario 102 montado en el techo puede funcionar ademas como una
unidad inalambrica estacionaria que comunica y/o dirige la comunicacién inaldambrica hacia y/o desde los carros de
transporte de carga autopropulsados y/o las unidades auténomas o controladas a distancia.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema para intralogistica que comprende un carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200', 200",
200",200B) y una unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia (100,100'), en el que:

el carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200, 200", 200",200B) comprende:

una unidad motriz (223) que comprende al menos una rueda motriz (222) para propulsar el carro de transporte
de carga autopropulsado (200, 200', 200", 200",200B),

una conexién mecanica (172), y

una unidad informética (253) conectada a la unidad motriz (223), la unidad informatica (253) comprende una
unidad transceptora (253') para comunicarse con la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a
distancia (100,100"), y en la que:

la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia (100,100') comprende:

una conexién mecanica (171) configurada para conectarse a la conexién mecanica (172) del carro de
transporte de carga autopropulsado (200, 200', 200", 200™,200B), de manera que pueda crearse una
interconexién mecanica entre la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia (100,100
y el carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200", 200", 200",200B),

una unidad motriz (123) que comprende al menos una rueda motriz (103) para propulsar la unidad de guia
autopropulsada autbnoma o controlada a distancia (100,100'), y

una unidad informética (153) que comprende:

una unidad transceptora (161) para comunicarse con la unidad transceptora (153') del carro de
transporte de carga autopropulsado (200, 200, 200", 200",200B),

una unidad de navegacién para navegar en un entorno, y
una unidad de sensor (154,101) para detectar objetos en el entorno,

la unidad informatica (153) de la unidad de guia auténoma autopropulsada (100,100') esta
configurada para generar sefiales de control sobre la base de entrada de la unidad de navegacion y
la unidad de sensor (154) y transmitir las sefiales de control utilizando la unidad de transmisién (161)
al carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200", 200", 200",200B) para controlar la unidad
motriz (223) del carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200, 200", 200",200B),

caracterizado por que:

la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia es mas pequefia que el carro
de carga autopropulsado,

el carro de transporte de carga autopropulsado esta configurado para transportar cargas y la unidad
de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia carece de capacidad de carga,

y en ese

la unidad informética (153) de la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia
(100,100 tiene una unidad de procesamiento mas rapida que la unidad informatica (253) del carro
de transporte de carga autopropulsado (200, 200, 200", 200",200B).

2. El sistema segun la reivindicacién 1, en el que la unidad de guia autopropulsada autbnoma o controlada a distancia
(100,100') tiene un tamafio inferior al 50% del tamafio del carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200',
200", 200™,200B).

3. El sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 1y 2, en el que la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia (100,100') tiene una velocidad maxima que es al menos el 200% de la velocidad maxima del
carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200', 200", 200",200B).

4. El sistema segln cualquiera de las reivindicaciones 1 - 3, en el que la interconexién mecéanica esta configurada para
fijar la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia (100,100') al carro de transporte de carga
autopropulsado (200, 200', 200", 200",200B).

5. El sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 4, en el que la unidad de guia autopropulsada auténoma o

controlada a distancia (100,100") y el carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200', 200", 200™,200B)
comprenden cada uno una conexién eléctrica (173',173"), de manera que la unidad de guia autopropulsada auténoma
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o controlada a distancia (100,100') puede conectarse eléctricamente al carro de transporte de carga autopropulsado
(200, 200", 200", 200",200B).

6. El sistema segln la reivindicacién 5, en el que la conexién eléctrica (173',173") de la unidad de guia autopropulsada
autébnoma o controlada a distancia (100,100') y el carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200', 200",
200",200B) esté configurada para transferir energia eléctrica.

7. El sistema segun la reivindicacion 6, en el que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia
(100,100') comprende un almacenamiento de energia (155) para alimentar el carro de transporte de carga
autopropulsado (200, 200', 200", 200",200B).

8. El sistema segun la reivindicacién 5, en el que la conexién eléctrica (173',173") de la unidad de guia autopropulsada
autébnoma o controlada a distancia (100,100') y el carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200', 200",
200",200B) esté configurado para transferir datos.

9. El sistema segln cualquiera de las reivindicaciones 1 - 7, en el que las unidades transceptoras (161,253') de la
unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia (100,100') y del carro de transporte de carga
autopropulsado (200, 200', 200", 200",200B) son unidades transceptoras inaldmbricas.

10. El sistema segln una cualquiera de las reivindicaciones 1 - 9, en el que la conexién mecanica (172) del carro de
transporte de carga autopropulsado (200, 200", 200", 200",200B) comprende al menos uno de un rebaje y un saliente
y la conexién mecénica (171) de la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia (100,100")
comprende al menos uno de los rebajes o salientes correspondientes para la interconexién mecéanica entre el carro
de transporte de carga autopropulsado (200, 200, 200", 200™,200B) y la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia (100,100").

11. El sistema segln una cualquiera de las reivindicaciones 1 - 10, en el que el carro de transporte de carga
autopropulsado(200, 200', 200", 200" 200B) comprende ademés al menos un sensor, y en el que la unidad
transceptora (253') del carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200", 200", 200",200B) esta configurada
para transmitir datos del sensor a la unidad transceptora (161) de la unidad de guia autopropulsada auténoma o
controlada a distancia (100,100'), y en la que la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia
(100,100') esta configurada para generar sefiales de control basdndose en los datos del sensor recibidos.

12. El sistema segln la reivindicacién 11, en el que el carro de transporte de carga autopropulsado (200, 200', 200",
200",200B) comprende al menos uno de un sensor seleccionado de una lista consistente en sensores de presién,
sensores de movimiento y Lidar.

13. El sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 12, en el que la unidad de guia autopropulsada auténoma
o controlada a distancia (100,100') estd configurada para colocarse al menos parcialmente debajo del carro de
transporte de carga autopropulsado (200, 200, 200", 200",200B).

14. El sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 1 - 13, en el que el carro de transporte de carga autopropulsado
(200, 200', 200", 200",200B) comprende al menos un elemento de soporte (271) para soportar un europalé.

15. El sistema segln cualquiera de las reivindicaciones 1 - 14, en el que la conexién mecanica (171) esta configurada
para fijar la unidad de guia autopropulsada auténoma o controlada a distancia (100') al carro de transporte de carga
autopropulsado (200B) tanto en la direccién de un eje de longitud (LA) del carro de transporte de carga autopropulsado
(200B) como en una direccién perpendicular al eje de longitud (LA) del carro de transporte de carga autopropulsado
200B.
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Fig. 3
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Fig. 4b
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Fig. 6A
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