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dientes medios de accionamiento para el desplazamiento,
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y detienen los vehículos de transporte basándose en la
información de orden de circulación y de detención pro-
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ES 2 299 307 B2 2

DESCRIPCIÓN

Aparato de transporte.
Antecedentes de la invención

La presente invención se refiere a aparatos de
transporte que tienen una pluralidad de vehículos de
transporte de artículos que se desplazan en un recorri-
do que se extiende pasando por una pluralidad de po-
siciones de transferencia de artículos.

El aparato de transporte anteriormente descrito
puede ser utilizado, por ejemplo, en un almacén auto-
matizado. Es posible lograr una mejora en la capaci-
dad de transporte, por ejemplo, cuando una plurali-
dad de vehículos de transporte de artículos son con-
ducidos de manera que se desplacen hacia atrás y
hacia delante sobre un recorrido rectilíneo que tie-
ne dos extremos, de tal manera que la pluralidad de
vehículos de transporte de artículos portan artículos
hasta una pluralidad de posiciones de transferencia de
artículos.

Tales aparatos de transporte están configurados
convenientemente, de modo que se proporcionan dos
vehículos de transporte de artículos, de tal manera que
cada uno de los dos vehículos de transporte de artícu-
los está provisto de medios de accionamiento para el
desplazamiento, destinados a hacer circular de forma
accionada o impulsada el vehículo de transporte de ar-
tículos, así como de un controlador situado en el lado
del vehículo y destinado a controlar e funcionamiento
de los medios de accionamiento para el desplazamien-
to, a fin de controlar el accionamiento y la detención
del vehículo de transporte de artículos, y de tal ma-
nera que los dos controladores del lado del acciona-
miento controlan los medios de accionamiento para
el desplazamiento, al tiempo que se comunican en-
tre ellos mismos información sobre, por ejemplo, un
estado de circulación del otro vehículo de transpor-
te de artículos (véase, por ejemplo, el documento JP
2002-175117 A).

En el aparato de transporte convencional anterior-
mente descrito, los medios de accionamiento para el
desplazamiento funcionan al mismo tiempo que los
controladores del lado del accionamiento comunican
información sobre, por ejemplo, el estado de circula-
ción de sus vehículos de transporte de artículos, y, de
esta forma, es necesario hacer funcionar los medios
de accionamiento para el desplazamiento teniendo en
cuenta las comunicaciones entre los controladores del
lado del accionamiento.

Más específicamente, los medios de accionamien-
to para el desplazamiento funcionan tras las comuni-
caciones entre los controladores del lado del acciona-
miento y, de esta forma, se genera un retardo tempo-
ral en el tiempo que se toma para las comunicacio-
nes entre los controladores del lado del accionamien-
to, antes que se pongan en funcionamiento los medios
de accionamiento para el desplazamiento. En conse-
cuencia, es necesario gestionar o gobernar el funcio-
namiento de la pluralidad de vehículos de transpor-
te de artículos teniendo en consideración este retardo
temporal.

Por ejemplo, si se gestiona el funcionamiento de
la pluralidad de vehículos de transporte de artículos
de tal manera que la distancia de vehículo a vehículo
entre los vehículos de transporte de artículos sea igual
o mayor que una distancia de vehículo a vehículo es-
tablecida, entonces es necesario ajustar la distancia de
vehículo a vehículo establecida de modo que sea ma-

yor en una cierta distancia que es equivalente al retar-
do temporal que se toma para las comunicaciones en-
tre los controladores del lado de los vehículos, y, por
tanto, existe el riesgo de una pérdida de la capacidad
de transporte cuando no pueden transferirse artículos
al mismo tiempo a dos posiciones de transferencia de
artículos en las que los vehículos de transporte de ar-
tículos se encuentran cerca uno de otro.
Sumario de la invención

Es un objeto de la presente invención proporcio-
nar un aparato de transporte que acometa el problema
tal como se ha descrito en lo anterior.

El aparato de transporte de acuerdo con la presen-
te invención está provisto de un recorrido que se ex-
tiende pasando por una pluralidad de posiciones de
transferencia de artículos, de una pluralidad de vehí-
culos de transporte de artículos que circulan por el
recorrido, de unos medios de accionamiento para el
desplazamiento, dispuestos en cada uno de los vehí-
culos de transporte de artículos con el fin de controlar
el desplazamiento del vehículo de transporte de artí-
culos, y de un controlador del lado de tierra, desti-
nado a gestionar o gobernar el funcionamiento de la
pluralidad de vehículos de transporte de artículos, al
gestionar los medios de accionamiento para el despla-
zamiento, de tal manera que el controlador del lado
de tierra es capaz de transmitir información de orden
o instrucción de circulación e información de orden
de detención, en relación con cada uno de los vehícu-
los de transporte de artículos, a sus correspondientes
medios de accionamiento para el desplazamiento, y
de tal modo que los medios de accionamiento para el
desplazamiento impulsan y detienen los vehículos de
transporte de artículos basándose en la información
de orden de circulación y en la información de orden
de detención procedentes del controlador del lado de
tierra.

De esta forma, de acuerdo con la presente inven-
ción, el controlador del lado de tierra es capaz de ges-
tionar el funcionamiento de la pluralidad de vehículos
de transporte de artículos al tiempo que controla di-
rectamente el funcionamiento de los medios de accio-
namiento para el desplazamiento. Con esta configura-
ción, es posible llevar a cabo al menos una parte de
la operación de los medios de accionamiento parar el
desplazamiento sin depender de las comunicaciones
entre los controladores del lado del accionamiento.
Breve descripción de los dibujos

La Figura 1 es una vista en planta de un aparato
de transporte de acuerdo con la presente invención.

La Figura 2 es un diagrama de bloques del aparato
de transporte de acuerdo con la presente invención.
Descripción detallada de las realizaciones preferi-
das

Se describirán, con referencia a los dibujos, reali-
zaciones de un aparato de transporte de acuerdo con
la presente invención.

El aparato de transporte se aplica a un almacén
automatizado y similar, provisto de bastidores de so-
porte para el almacenamiento de artículos, y está do-
tado de una pluralidad de vehículos 3 de manejo de ar-
tículos, que hacen las veces de vehículos de transporte
de artículos que se desplazan por un recorrido 2 que
se extiende pasando por una pluralidad de estaciones
1 que hacen las veces de posiciones de transferencia
de artículos, tal y como se muestra en la Figura 1. La
pluralidad de vehículos 3 de manejo de artículos se
desplazan hacia atrás o hacia delante por el recorrido
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2 y portan un artículo B entre la pluralidad de estacio-
nes I.

El recorrido 2 tiene una forma rectilínea que pre-
senta dos extremos 2a y 2b. La pluralidad de estacio-
nes 1 se han dispuesto en ambos lados derecho e iz-
quierdo del recorrido 2, de manera que quedan inter-
valos entre ellas, a lo largo de la dirección longitudi-
nal del recorrido 2.

La pluralidad de estaciones 1 incluye, en combina-
ción, una estación de descarga 1, provista de un trans-
portador de descarga destinado a portar artículos que
han de ser descargados desde los bastidores de sopor-
te para el almacenamiento de artículos, una estación
de carga 1, provista de un transportador de carga des-
tinado a portar artículos que se han de cargar dentro
de los bastidores de soporte para el almacenamiento
de artículos, una estación de transporte de entrada 1
provista de un transportador de transporte de entrada,
destinado a portar artículos que han de ser transpor-
tados al interior desde el exterior, y una estación de
transporte de salida 1, provista de un transportador de
transporte de salida, destinado a portar artículos que
han de ser transportados de manera que salgan al ex-
terior.

Se han proporcionado dos vehículos 3 de manejo
de artículos, más concretamente, un primer vehículo
3a de manejo de artículos y un segundo vehículo 3b
de manejo de artículos, y cada uno del primer vehícu-
lo 3a de manejo de artículos y el segundo vehículo 3b
de manejo de artículos está provisto de, por ejemplo,
un dispositivo de transferencia 4 alimentado eléctri-
camente, tal como un transportador de rodillos, que
transfiere el artículo B entre el propio vehículo 3 de
manejo de artículos y la estación 1, así como de una
pluralidad de ruedas de circulación 5, que se despla-
zan sobre un raíl de desplazamiento dispuesto a lo lar-
go del recorrido 2.

Las ruedas de circulación 5 tienen ruedas de cir-
culación de accionamiento 5, que son accionadas por
un motor eléctrico 6, así como ruedas de circulación
accionadas 5, que pueden girar libremente.

Por otra parte, tal como se muestra en la Figura
2, cada uno del primer vehículo 3a de manejo de ar-
tículos y el segundo vehículo 3b está dotado de, por
ejemplo, una unidad 7 inversora del desplazamiento,
como medios de accionamiento para el desplazamien-
to, destinados a hacer funcionar el motor 6 para accio-
nar el vehículo 3 de manejo de artículos, de un sensor
8 de distancia entre vehículos, destinado a detectar la
distancia al otro vehículo 3 de manejo de artículos,
de un dispositivo 9 de transmisión óptica de vehículo
a vehículo, para la comunicación de información con
el otro vehículo 3 de manejo de artículos, de un con-
trolador esclavo o subordinado 10, destinado a con-
trolar el funcionamiento del sensor 8 de distancia en-
tre vehículos, del dispositivo 9 de transmisión óptica
de vehículo a vehículo, y similares, de un inversor de
transferencia 11 para hacer funcionar el dispositivo de
transferencia 4, de sensores 12 destinados a detectar
un estado del artículo B, y similares, en el dispositivo
de transferencia 4, así como de un dispositivo de en-
trada-salida 13, con el que se suministra como salida
la información detectada por los sensores 12. Los me-
dios de accionamiento para el desplazamiento pueden
ser, alternativamente, cualquier (cualesquiera) circui-
to(s) de control/comunicación convencional(es) para
cualquier motor eléctrico convencional. La unidad 7
inversora del desplazamiento está provista de un in-

versor que controla el motor 6 modulando la frecuen-
cia de la potencia, así como de una parte de control
del inversor, que controla el inversor basándose en se-
ñales enviadas a la unidad inversora 7. La parte de
control del inversor tiene una CPU y una memoria, y
almacena una información de relación de correspon-
dencia que asocia una señal de control de velocidad,
enviada desde la información de orden de velocidad.

En el lado de tierra, tal como una superficie de
suelo, se ha proporcionado un controlador 14 del la-
do de tierra, destinado a gestionar el funcionamiento
del primer vehículo 3a de manejo de artículos y del
segundo vehículo 3b de manejo de artículos, y el con-
trolador 14 del lado de tierra está configurado de ma-
nera que controle el funcionamiento de, por ejemplo,
los inversores de desplazamiento 7 y de los inversores
de transferencia 11, en el primer vehículo 3a de mane-
jo de artículos y en el segundo vehículo 3b de manejo
de artículos.

Por otra parte, cada uno de los extremos 2a y 2b
del recorrido 2 está provisto de un sensor 15 de de-
tección de la posición, como medios de detección de
posición destinados a detectar la distancia desde el ex-
tremo a los vehículos 3 de manejo de artículos, al ob-
jeto de detectar las posiciones de los vehículos 3 de
manejo de artículos en el recorrido 2. El sensor 15 de
detección de la posición u otros sensores que se des-
criben en esta Memoria son, preferiblemente, detecto-
res de distancia basados en láser, si bien los sensores
pueden ser de cualquier tipo convencional que mida la
posición mediante el uso de sonidos u ondas electro-
magnéticas. Por ejemplo, es posible utilizar sensores
dotados de un dispositivo de emisión para emitir un
haz de láser u otras ondas electromagnéticas o soni-
dos, y de un dispositivo de recepción para recibir el
haz de láser o las otras ondas electromagnéticas o so-
nidos reflejados por tableros de reflexión dispuestos
en los vehículos 3 de manejo de artículos.

Si bien no se muestra, el controlador 14 del lado
de tierra está dispuesto en el lado de tierra, y cada
uno de los inversores de desplazamiento 7, los con-
troladores subordinados 10, que se han proporciona-
do independientemente de las partes de control de la
unidad 7 inversora del desplazamiento, los inversores
de transferencia 11 y los dispositivos de entrada-sali-
da 13, proporcionados en los vehículos 3 de manejo
de artículos, está provisto de un controlador de comu-
nicación. Se han dispuesto también un primer dispo-
sitivo de transmisión óptica 16, destinado a enviar y
recibir información entre el controlador 14 del lado
de tierra y el primer vehículo 3a de manejo de artí-
culos, y un segundo dispositivo de transmisión óptica
17, destinado a enviar y recibir información entre el
controlador 14 del lado de tierra y el segundo vehícu-
lo 3b de manejo de artículos. El primer dispositivo de
transmisión óptica 16 tiene el dispositivo de transmi-
sión óptica 16a del lado de tierra y el dispositivo de
transmisión óptica 16b del lado del vehículo, en tanto
que el segundo dispositivo de transmisión óptica 17
tiene el dispositivo de transmisión óptica 17a del lado
de tierra y el dispositivo de transmisión óptica 17b del
lado del vehículo. El dispositivo de transmisión ópti-
ca 16a (ó 17a) del lado de tierra y el dispositivo de
transmisión óptica 16b (ó 17b) del lado del vehícu-
lo se comunican entre sí mediante el envío de señales
ópticas a lo largo de uno de los raíles.

Una red de comunicación, es decir, una denomi-
nada “red de dispositivo” está constituida por el con-
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trolador de comunicación dispuesto en el controlador
14 del lado de tierra, por los controladores de comu-
nicación dispuestos en los vehículos 3 de manejo de
artículos, por el primer dispositivo de transmisión óp-
tica 16 y por el segundo dispositivo de transmisión
óptica 17. El controlador 14 del lado de tierra hace las
veces de unidad maestra o principal, y los inversores
de desplazamiento 7, los controladores subordinados
10, los inversores de transferencia 11 y los dispositi-
vos de entrada-salida 13 hacen las veces de unidades
subordinadas.

La información detectada por los sensores 15 de
detección de la posición, dispuestos en ambos extre-
mos 2a y 2b del recorrido 2, se configura de tal modo
que sea introducida en el controlador 14 del lado de
tierra, y el controlador 14 del lado de tierra se configu-
ra de tal manera que gobierne las posiciones del pri-
mer vehículo 3a de manejo de artículos y del segundo
vehículo 3b de manejo de artículos en el recorrido 2,
basándose en la información detectada por los senso-
res 15 de detección de la posición, y en la información
de relación de correspondencia almacenada en el con-
trolador 14 del lado de tierra.

De esta forma, el controlador 14 del lado de tierra
se configura de tal modo que gestione el funciona-
miento del primer vehículo 3a de manejo de artículos
y del segundo vehículo 3b de manejo de artículos, al
proporcionar diversa información de órdenes al pri-
mer vehículo 3a de manejo de artículos y al segundo
vehículo 3b de manejo de artículos, a través de la red
de comunicación, al tiempo que gobierna las posicio-
nes del primer vehículo 3a de manejo de artículos y
del segundo vehículo 3b de manejo de artículos en el
recorrido 2.

El controlador 14 del lado de tierra gestiona el
funcionamiento de los dos vehículos 3 de manejo de
artículos de tal manera que el artículo B sea transferi-
do entre la estación pretendida o de objetivo 1 y uno
de entre el primer vehículo 3a de manejo de artículos
y el segundo vehículo 3b de manejo de artículos, ba-
sándose en datos de petición de transporte que espe-
cifican la estación de objetivo 1 de entre la pluralidad
de estaciones 1.

Describiendo más específicamente el funciona-
miento de los dos vehículos 3 de manejo de artículos,
el controlador 14 del lado de tierra está configurado
de tal forma que lleve a cabo un procedimiento de es-
pecificación para seleccionar el vehículo 3 de manejo
de artículos para un procedimiento de transporte, de
entre el primer vehículo 3a de manejo de artículos y
el segundo vehículo 3b de manejo de artículos, ba-
sándose en los datos de petición de transporte, a fin
de hacer circular el vehículo 3 de manejo de artículos
especificado para el procedimiento de transporte en el
procedimiento de especificación, hasta la estación 1,
y llevar a cabo, a continuación, el procedimiento de
transporte para transferir el artículo B a / desde la es-
tación de objetivo 1.

Cada vez que se generan datos de petición de
transporte, el controlador 14 del lado de tierra lleva
a cabo repetidamente, en este orden, el procedimien-
to de especificación y el procedimiento de transporte,
a fin de transferir el artículo B entre la pluralidad de
estaciones 1 utilizando los dos vehículos 3 de manejo
de artículos.

Además, el controlador 14 del lado de tierra está
configurado para gestionar el funcionamiento de los
vehículos 3 de manejo de artículos, al tratar el proce-

dimiento de transporte para recepción que hace circu-
lar el vehículo 3 de manejo de artículos asignado a la
estación de objetivo 1, con el fin de recibir el artículo
B, y el procedimiento de transporte para suministro o
entrega que hace circular el vehículo 3 de manejo de
artículos asignado a la estación de objetivo 1, con el
fin de entregar el artículo B, y que se lleva a cabo des-
pués del procedimiento de transporte para recepción,
los cuales son procedimientos de transporte que, co-
mo procedimientos de transporte independientes, es-
tán basados en los datos de petición de transporte.

Por añadidura, el controlador 14 del lado de tierra
está configurado para, en primer lugar, hacer circu-
lar el vehículo 3 de manejo de artículos seleccionado
para el procedimiento de transporte, hasta la estación
de objetivo 1, a fin de recibir el artículo B al llevar a
cabo el procedimiento de especificación y, a continua-
ción, el procedimiento de transporte para recepción, y
después, una vez llevado a cabo el procedimiento de
transporte para recepción, hacer circular el vehículo 3
de manejo de artículos seleccionado para el procedi-
miento de transporte, hasta la estación de objetivo 1,
con el fin de entregar el artículo B al llevar a cabo el
procedimiento de especificación y, a continuación, el
procedimiento de transporte para la entrega.

Por lo que respecta a los datos de petición de trans-
porte, los datos de petición de transporte pueden ser
introducidos en el controlador 14 del lado de tierra
desde, por ejemplo, un dispositivo de entrada accio-
nado manualmente, tal como un teclado, o bien una
computadora huésped o principal, y ejemplos de éstos
incluyen información para especificar una estación de
objetivo 1 desde la que el artículo B sea recibido, y
una estación de objetivo 1 a la que sea entregado el
artículo B.

Describiendo más concretamente el procedimien-
to de especificación, el controlador 14 del lado de
tierra está configurado de manera que selecciona el
vehículo 3 de manejo de artículos para ejecutar el pro-
cedimiento de transporte, de entre el primer vehículo
3a de manejo de artículos y el segundo vehículo 3b
de manejo de artículos, basándose en diversas condi-
ciones o estados, tales como si el vehículo 3 de ma-
nejo de artículos está llevando a cabo el procedimien-
to de transporte para la recepción o el procedimien-
to de transporte para la entrega, si el primer vehículo
3a de manejo de artículos o el segundo vehículo 3b
de manejo de artículos está llevando a cabo o no en
ese momento el procedimiento de transporte, así co-
mo las posiciones del primer vehículo 3a de manejo
de artículos y del segundo vehículo 3b de manejo de
artículos en el recorrido 2.

Esto es lo mismo que decir que, a la hora de lle-
var a cabo el procedimiento de transporte para la re-
cepción, si ninguno de los dos vehículos 3 de manejo
de artículos está. llevando a cabo en ese momento el
procedimiento de transporte y los dos se encuentran
en espera entonces el controlador 14 del lado de tierra
selecciona, como vehículo 3 de manejo de artículos
para el procedimiento de transporte, el vehículo 3 de
manejo de artículos situado cerca de la estación de
objetivo 1, de entre el primer vehículo 3a de manejo
de artículos y el segundo vehículo 3b de manejo de
artículos.

En el caso de que uno de los vehículos esté lle-
vando a cabo en ese momento el procedimiento de
transporte y el otro se encuentre en espera, entonces
el controlador 14 del lado de tierra selecciona, como
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vehículo 3 para el procedimiento de transporte, el ve-
hículo 3 de manejo de artículos que está en espera,
cuando el procedimiento de transporte que lleva a ca-
bo el vehículo 3 de manejo de artículos que está en
espera, no interfiere con el vehículo 3 de manejo de
artículos que está llevando a cabo en ese momento el
procedimiento de transporte.

Por otra parte, a la hora de llevar a cabo el proce-
dimiento de transporte para la entrega, si el otro vehí-
culo 3 de manejo de artículos se encuentra en espera,
entonces el controlador 14 del lado de tierra se con-
figura de manera que seleccione, como vehículo 3 de
manejo de artículos para el procedimiento de trans-
porte, el vehículo 3 de manejo de artículos después de
llevar a cabo el procedimiento de transporte para la
recepción.

Si el otro vehículo 3 de manejo de artículos es-
tá llevando a cabo en ese momento el procedimiento
de transporte, entonces el controlador 14 del lado de
tierra se configura de tal manera que, cuando el vehí-
culo 3 de manejo de artículos que ha llevado a cabo
el procedimiento de transporte para recepción, puede
llevar a cabo el procedimiento de transporte sin inter-
ferir con el otro vehículo 3 de manejo de artículos que
está llevando a cabo en ese momento el procedimien-
to de transporte, el controlador 14 del lado de tierra
selecciona el vehículo 3 de manejo de artículos que
ha llevado a cabo el procedimiento de transporte para
recepción, como vehículo de manejo de artículos para
el procedimiento de transporte.

Como se ha descrito en lo anterior, el controlador
14 del lado de tierra lleva a cabo el procedimiento de
especificación para seleccionar el vehículo 3 de ma-
nejo de artículos para el procedimiento de transporte,
de una manera tal, que, de acuerdo con la secuencia
en la que se generan los datos de petición de transpor-
te, los datos de petición de transporte generados son
satisfechos dentro de un intervalo en el cual el vehí-
culo 3 de manejo de artículos que está llevando a cabo
en ese momento el procedimiento de transporte no se
ve interferido por ellos.

Por otra parte, en el procedimiento de especifica-
ción, si el vehículo 3 de manejo de artículos que está
llevando a cabo en ese momento el procedimiento de
transporte, se verá sometido a interferencia, el con-
trolador 14 del lado de tierra se configura de tal for-
ma que, bien sitúa el otro vehículo 3 de manejo de
artículos en espera en la posición que ocupa en ese
momento, sin seleccionar el vehículo 3 de manejo de
artículos como vehículo 3 de manejo de artículos pa-
ra el procedimiento de transporte, o bien realiza una
operación de exclusión que desplaza el vehículo 3 de
manejo de artículos hasta una posición que no inter-
fiere con el vehículo 3 de manejo de artículos que está
llevando a cabo en ese momento el procedimiento de
transporte.

Se describirá con mayor detalle un caso en el cual,
en el procedimiento de especificación, por ejemplo,
se selecciona el primer vehículo 3a de manejo de ar-
tículos como vehículo 3 de manejo de artículos para
el procedimiento de transporte, y se lleva a cabo el
procedimiento de transporte utilizando el primer ve-
hículo 3a de manejo de artículos.

Cada vez que transcurre un periodo de tiempo es-
tablecido, el controlador 14 del lado de tierra trans-
mite información de órdenes de circulación, tal como
una información de orden de inicio de circulación y
de orden de velocidad, a la parte de control de inver-

sor de la unidad 7 de inversión del desplazamiento,
perteneciente al primer vehículo 3a de manejo de ar-
tículos, a través de la red de comunicación, tal como
el primer dispositivo de transmisión óptica 16.

La unidad 7 de inversión del desplazamiento, per-
teneciente al primer vehículo 3a de manejo de artícu-
los, acciona o impulsa el primer vehículo 3a de ma-
nejo de artículos al tiempo que ajusta su velocidad de
circulación, al ajustar una propiedad o propiedades de
la corriente eléctrica, tal como su frecuencia, para el
motor de desplazamiento 6, basándose en la informa-
ción de orden de circulación procedente del controla-
dor 14 del lado de tierra.

Por otra parte, puesto que la información detec-
tada por el sensor 15 de detección de la posición se
introduce en el controlador 14 del lado de tierra, el
controlador 14 del lado de tierra acciona el primer ve-
hículo 3a de manejo de artículos al tiempo que go-
bierna la posición de circulación del primer vehículo
3a de manejo de artículos.

De esta forma, en un estado en el cual el controla-
dor 14 del lado de tierra acciona el primer vehículo 3a
de manejo de artículos al tiempo que gobierna la posi-
ción de circulación del mismo, cuando la posición de
circulación del primer vehículo 3a de manejo de artí-
culos alcanza una posición de detención de objetivo,
correspondiente a la estación pretendida o de objetivo
1, se transmite la información de orden de detención a
la unidad 7 de inversión del desplazamiento, pertene-
ciente al primer vehículo 3a de manejo de artículos, a
través de la red de comunicación, tal como el primer
dispositivo de transmisión óptica 16.

La unidad 7 de inversión del desplazamiento, per-
teneciente al primer vehículo 3a de manejo de artícu-
los, está configurada de tal forma que hace funcionar
el inversor de desplazamiento 6 para que aplique el
freno con el fin de ralentizar el primer vehículo 3a
de manejo de artículos, y detener el primer vehículo
3a de manejo de artículos en la posición de detención
de objetivo, basándose en la información de orden de
detención procedente del controlador 14 del lado de
tierra.

En el caso de que el sentido de circulación del pri-
mer vehículo 3a de manejo de artículos sea el mismo
que el sentido de circulación del segundo vehículo 3b
de manejo de artículos, entonces el controlador 14 del
lado de tierra se configura de manera que traslada la
información de orden de circulación a la unidad 7 de
inversión del desplazamiento del primer vehículo 3a
de manejo de artículos, de tal manera que la distancia
entre los dos vehículos 3 de manejo de artículos no
sea menor que una distancia de vehículo a vehículo
establecida.

Más específicamente, si el segundo vehículo 3b de
manejo de artículos se está ya desplazando cuando es
desplazado el primer vehículo 3a de manejo de artí-
culos, el controlador 14 del lado de tierra se configura
de tal manera que distingue si el sentido de circula-
ción del primer vehículo 3a de manejo de artículos es
o no el mismo que el sentido de circulación del segun-
do vehículo 3b de manejo de artículos.

En el caso de que los sentidos de circulación del
primer vehículo 3a de manejo de artículos y del se-
gundo vehículo 3b de manejo de artículos sean coin-
cidentes, entonces el controlador 14 del lado de tierra
se configura de manera que transmite la información
de orden de velocidad a la unidad 7 de inversión del
desplazamiento, perteneciente al primer vehículo 3a
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de manejo de artículos, a fin de ajustar la velocidad
de circulación del primer vehículo 3a de manejo de
artículos de tal modo que la distancia entre los vehí-
culos 3 de manejo de artículos no sea menor que la
distancia de vehículo a vehículo establecida.

Aquí, la distancia de vehículo a vehículo estable-
cida se determina de modo que sea la distancia que
se obtiene de deducir la distancia que se requiere pa-
ra la detención cuando se aplica el freno para detener
el segundo vehículo 3b de manejo de artículos, de la
distancia que se requiere para la detención cuando se
lleva a cabo una desaceleración normal para detener
el primer vehículo 3a de manejo de vehículos.

El controlador 14 del lado de tierra está configu-
rado de tal manera que, cuando el primer vehículo 3a
de manejo de artículos es detenido en la posición de
detención de objetivo, transmite la información de or-
den de transferencia al inversor de transferencia 11
del primer vehículo 3a de manejo de artículos, a tra-
vés de la red de comunicación, tal como el primer dis-
positivo de transmisión óptica 16.

El inversor de transferencia 11 del primer vehícu-
lo 3a de manejo de artículos está configurado de tal
modo que activa el dispositivo de transferencia 4 pa-
ra recibir el artículo B que está presente en la esta-
ción de objetivo 1, ó bien de manera que entrega el
artículo B a la estación de objetivo 1 basándose en la
información de orden de transferencia procedente del
controlador 14 del lado de tierra.

Por otra parte, el dispositivo de entrada-salida 13
está configurado de tal modo que transmite la infor-
mación detectada por los sensores 12 al controlador
14 del lado de tierra a través de la red de comuni-
cación, tal como el primer dispositivo de transmisión
óptica 16, y el controlador 14 del lado de tierra se con-
figura para confirmar que el artículo B ha sido trans-
ferido a la estación de objetivo 1 ó desde la misma,
basándose en la información procedente del dispositi-
vo 13 de entrada-salida.

De esta forma, es posible lograr una mejora en la
capacidad de transporte cuando el controlador 14 del
lado de tierra transmite directamente la información
para hacer circular y para detener el vehículo 3 de
manejo de artículos, a la unidad 7 de inversión del
desplazamiento, con el fin de controlar directamente
el funcionamiento de la unidad 7 de inversión del des-
plazamiento, y reducir tanto como sea posible la dis-
tancia de vehículo a vehículo entre los dos vehículos
3 de manejo de artículos.

El controlador 14 del lado de tierra se configura
de tal modo que puede gestionar el funcionamiento
de los dos vehículos 3 de manejo de artículos simple-
mente transmitiendo información de órdenes de cir-
culación e información de órdenes de detención a los
inversores de desplazamiento 7, y, de esta forma, la
configuración puede ser simplificada.

Además, el aparato de transporte está configurado
de tal manera que los controladores para gobernar el
funcionamiento de los dos vehículos 3 de manejo de
artículos pueden disponerse concentrados en el único
controlador 14 del lado de tierra, y de tal forma que
la configuración puede contribuir a incrementos de la
productividad, tales como programas para gestionar el
funcionamiento de los dos vehículos 3 de manejo de
artículos mediante la gestión unificada por parte del
controlador 14 del lado de tierra.

Al dotar al primer vehículo 3a de manejo de ar-
tículos y al segundo vehículo 3b de manejo de artí-

culos de sensores 8 de distancia entre vehículos y de
controladores subordinados 10 que son independien-
tes del controlador 14 del lado de tierra, se evita el
riesgo de que los vehículos 3 de manejo de artículos
colisionen accidentalmente como consecuencia de un
control aberrante por parte del controlador 14 del lado
de tierra.

Más específicamente, los controladores subordi-
nados 10 supervisan la distancia relativa y la veloci-
dad relativa entre los vehículos 3 de manejo de artí-
culos basándose en la información detectada por los
sensores 8 de distancia entre vehículos, y, si existe
una posibilidad de que los vehículos 3 de manejo de
artículos colisionen, detienen forzosamente el movi-
miento de los vehículos 3 de manejo de artículos.

Esto es lo mismo que decir que los controladores
subordinados 10 están configurados de tal modo que,
cuando la distancia relativa entre vehículos es igual
o mayor que una cierta distancia permisible entre ve-
hículos, o bien cuando la velocidad relativa es igual
o mayor que una cierta velocidad relativa permisible,
éstos activan unos medios 18 de detención de la ali-
mentación, destinados a detener el suministro de po-
tencia a los motores de desplazamiento 6 con el fin de
interrumpir el suministro de potencia a los motores de
desplazamiento 6 y, con ello, detener los vehículos 3
de manejo de artículos.

La configuración de los controladores subordina-
dos 10 es tal, que el controlador subordinado 10 dis-
puesto en uno de los vehículos 3 de manejo de artí-
culos, envía información de orden de detención para
detener el movimiento del vehículo 3 de manejo de
artículos, al controlador subordinado 10 situado en el
otro vehículo 3 de manejo de artículos, a través del
dispositivo 9 de transmisión óptica de vehículo a ve-
hículo, y el controlador subordinado 10 que recibe la
información de orden de detención activa entonces los
medios 18 de detención de la alimentación para dete-
ner el suministro de potencia al motor de desplaza-
miento 6, a fin de detener el vehículo 3 de manejo de
artículos.
Otras realizaciones

(1) En la realización anteriormente mencionada,
el controlador 14 del lado de tierra gobierna las po-
siciones de la pluralidad de vehículos 3 de manejo
de artículos en el recorrido 2, basándose en informa-
ción detectada por los controladores 15 de detección
de la posición. Sin embargo, el controlador 14 del la-
do de tierra puede gestionar también las posiciones
de la pluralidad de vehículos 3 de manejo de artículos
en el recorrido 2, por ejemplo, al proporcionarse un
codificador en cada uno de los vehículos 3 de mane-
jo de artículos, y al comunicar información detectada
por los codificadores, a través de los dispositivos de
entrada-salida 13, al controlador 14 del lado de tierra.

(2) En la realización anteriormente mencionada,
el controlador 14 del lado de tierra transmite informa-
ción de orden de circulación a los inversores de des-
plazamiento 7, de tal forma que la distancia entre los
vehículos 3 de manejo de artículos es una distancia
de vehículo a vehículo establecida o más larga, cuan-
do la pluralidad de vehículos 3 de manejo de artículos
circulan en el mismo sentido en el recorrido 2. Sin
embargo, por ejemplo, si la pluralidad de vehículos 3
de manejo de artículos se están haciendo circular en
el mismo sentido en el recorrido 2, entonces la con-
figuración del controlador 14 del lado de tierra puede
ser modificada para transmitir cualquier tipo de infor-
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mación de orden de circulación a los inversores de
desplazamiento 7 que sea apropiada, por ejemplo, pa-
ra transmitir información de orden de velocidad a los
inversores de desplazamiento 7, de tal manera que la
velocidad de circulación de los vehículos 3 de mane-
jo de artículos sea la misma cuando la pluralidad de
vehículos 3 de manejo de artículos se hace circular en
el mismo sentido.

(3) En la realización que se ha mencionado en lo
anterior, el controlador 14 del lado de tierra está confi-
gurado de tal modo que lleva a cabo el procedimiento
de especificación para seleccionar, de entre el primer
vehículo 3a de manejo de artículos y el segundo vehí-
culo 3b de manejo de artículos, el vehículo 3 de mane-
jo de artículos que ha de llevar a cabo el procedimien-
to de transporte, basándose en varias condiciones, si
bien las condiciones para seleccionar, de entre el pri-
mer vehículo 3a de manejo de artículos y el segundo
vehículo 3b de manejo de artículos, el vehículo 3 de
manejo de artículos que ha de llevar a cabo el proce-
dimiento de transporte, pueden modificarse según sea
apropiado.

(4) En la realización anteriormente mencionada,
se muestra un ejemplo en el cual la pluralidad de es-
taciones 1 se ha dispuesto uniformemente a la derecha
y a la izquierda del recorrido 2, tal y como se muestra
en la Figura 1. Sin embargo, el número de las esta-
ciones 1 ó las posiciones en las que se disponen las
estaciones 1 pueden modificarse según convenga.

(5) La realización mencionada en lo anterior des-
cribe un ejemplo en el cual el sensor 8 de distancia
ente vehículos y el controlador subordinado 10 se han

dispuesto en cada uno de los dos vehículos 3 de ma-
nejo de artículos, si bien es asimismo posible adoptar
una configuración en la que el sensor 8 de distancia
entre vehículos y el controlador subordinado 10 se ha-
yan proporcionado tan solo en uno de los dos vehícu-
los 3 de manejo de artículos, y, si existe una posibili-
dad de que la distancia relativa entre los vehículos sea
igual o mayor que una cierta distancia permisible en-
tre vehículos, o de que la velocidad relativa sea igual
o mayor que una cierta velocidad relativa permisible
para uno de los vehículos 3 de manejo de artículos,
notificar al otro vehículo 3 de manejo de artículos, a
través del dispositivo 9 de transmisión óptica de ve-
hículo a vehículo, que existe una posibilidad de coli-
sión, y que el otro vehículo 3 de manejo de artículos
sea detenido de acuerdo con esa comunicación.

(6) La realización anteriormente mencionada des-
cribe de manera ilustrativa un caso en el que se han
proporcionado dos vehículos 3 de manejo de artícu-
los, si bien puede alterarse el número de vehículos 3
de manejo de artículos cuando sea apropiado.

(7) En la realización que se ha mencionado ante-
riormente, los vehículos 3 de manejo de artículos se
muestran como ejemplos de vehículos de transporte
de artículos, pero cabe también la posibilidad de em-
plear, como vehículos de transporte de artículos, grúas
apiladoras que circulen hacia atrás y hacia delante a lo
largo de un recorrido entre un par de estanterías de al-
macenamiento de artículos, por ejemplo, y es también
posible utilizar vehículos de transporte de artículos di-
ferentes de los vehículos 3 de manejo de artículos.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato de transporte que comprende:
un recorrido que se extiende pasando por una plu-

ralidad de posiciones de transferencia de artículos,
una pluralidad de vehículos de transporte de artí-

culos, que circulan por el recorrido,
unos medios de accionamiento para el desplaza-

miento dispuestos en cada uno de los vehículos de
transporte de artículos para controlar el movimiento
del vehículo de transporte de artículos,

un controlador del lado de tierra, destinado a ges-
tionar o gobernar el funcionamiento de la pluralidad
de vehículos de transporte de artículos, al gestionar
los medios de accionamiento para el desplazamiento,

de tal manera que el controlador del lado de tierra
es capaz de transmitir información de orden o instruc-
ción de circulación e información de orden de deten-
ción, referentes a cada uno de los vehículos de trans-
porte de artículos, a sus correspondientes medios de
accionamiento para el desplazamiento, y

de tal modo que los medios de accionamiento para
el desplazamiento accionan y detienen los vehículos
de transporte de artículos basándose en la información
de orden de circulación y en la información de orden
de detención procedentes del controlador del lado de
tierra,

caracterizado porque comprende
unos medios de detección de la posición, destina-

dos a detectar datos necesarios para determinar las po-
siciones de los vehículos de transporte de artículos en
el recorrido,

de tal manera que el controlador del lado de tierra
genera al menos una de entre la información de orden
de circulación y la información de orden de detención
de la pluralidad de vehículos de transporte de artícu-
los, basándose en datos detectados por los medios de
detección de la posición.

2. El aparato de transporte de acuerdo con la rei-
vindicación 1, caracterizado porque

cuando la pluralidad de vehículos de transporte de
artículos se hacen desplazar en el mismo sentido por
el recorrido, el controlador del lado de tierra transmi-
te la información de orden de circulación a los medios
de accionamiento para el desplazamiento, de tal ma-
nera que una distancia de vehículo a vehículo entre los
vehículos de transporte de artículos es igual o mayor
que una distancia de vehículo a vehículo establecida
o más larga.

3. El aparato de transporte de acuerdo con la rei-
vindicación 1, caracterizado porque

el número de los vehículos de transporte de artícu-
los que se proporcionan es dos, y el número de con-
troladores del lado de tierra que se proporcionan para
gobernar el funcionamiento de los dos vehículos de
transporte de artículos es uno.

4. El aparato de transporte de acuerdo con la rei-
vindicación 1, caracterizado porque

al menos uno de los vehículos de transporte de ar-
tículos se ha provisto de un controlador subordinado y
de un sensor de distancia entre vehículos que es capaz
de detectar una distancia a otro vehículo de transporte
de artículos, y

en el cual el controlador subordinado es capaz de
controlar los medios de accionamiento para el despla-
zamiento, de acuerdo con al menos una de entre una
distancia relativa de vehículo a vehículo y una veloci-
dad relativa calculada basándose en la distancia rela-
tiva de vehículo a vehículo.

5. El aparato de transporte de acuerdo con la rei-
vindicación 1, caracterizado porque

el controlador del lado de tierra almacena una in-
formación de relación de correspondencia que asocia
los datos detectados por los medios de detección de
la posición, con una posición de un vehículo de trans-
porte de artículos.
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