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DESCRIPCION
Sistema de manejo de objetos

La presente invencion se refiere a un sistema de manejo de objetos. Mas especificamente, pero no exclusivamente,
se refiere a un sistema de almacenamiento y recuperacién que usa contenedores apilables en una estructura de
rejilla o cuadricula, donde los contenedores, que contienen objetos, se transportan usando dispositivos robéticos de
manejo que se desplazan encima de la estructura de rejilla o cuadricula. Ademas, se refiere a una gama de
variaciones en la estructura de rejilla o cuadricula que permite el intercambio eficiente de contenedores entre
sistemas de manejo en diferentes ubicaciones.

Esta solicitud reivindica la prioridad de la Solicitud de Patente de Reino Unido N® GB1506365.4, presentada el 15 de
abril de 2015, GB1514428.0 presentada en 13 de agosto de 2015, GB1518089.6 presentada el 13 de octubre de
2015, GB1602332.7 presentada el 9 de febrero de 2016, GB1518091.2 presentada en 13 de octubre de 2015,
GB1518094.6 presentada el 13 de octubre de 2015, GB1518111.8 presentada en 13 de octubre de 2015,
GB1518115.9 presentada en 13 de octubre de 2015, GB1518117.5 presentada en 13 de octubre de 2015 y
GB1603328.4 presentada el 25 de febrero de 2016.

Algunas actividades comerciales e industriales requieren sistemas que hagan posible el almacenamiento vy
recuperacion de un gran nimero de productos diferentes. Un tipo conocido de sistema para el almacenamiento y
recuperacién de articulos en lineas de multiples productos implica disponer contenedores o recipientes de
almacenamiento en pilas unos encima de otros, estando las pilas dispuestas en filas. A los contenedores o
recipientes de almacenamiento se accede desde arriba, eliminando la necesidad y pasillos entre las filas y
permitiendo que sean almacenados mas contenedores en un espacio dado.

Los métodos de manipulacién de contenedores apilados en filas han sido bien conocidos durante décadas. En
algunos de tales sistemas, por ejemplo como se describe en el documento US 2.701.065 de Bertel comprenden pilas
individuales de contenedores dispuestas en filas en orden para reducir el volumen de almacenamiento asociado con
el almacenamiento de tales contenedores pero proporcionando todavia acceso a un contenedor especifico si se
requiere. El acceso a un contenedor dado se hace posible proporcionando mecanismos de elevacion relativamente
complejos que se pueden utilizar para apilar y retirar contenedores dados de las pilas. El coste de tales sistemas es,
sin embargo, inviable en muchas situaciones y principalmente han sido comercializados para el almacenamiento y
manipulacién de contenedores de transporte grandes.

El concepto de utilizar pilas individuales de contenedores y proporcionar un mecanismo para recuperar y almacenar
contenedores especificos ha sido desarrollado adicionalmente, por ejemplo como se describe en el documento EP 0
767 113 B de Cimcorp. El documento 113 describe un mecanismo para retirar una pluralidad de contenedores
apilados, utilizando un manipulador de carga roboético con forma del tubo rectangular que se hace descender
alrededor de la pila de contenedores, y esta configurado para ser capaz de agarrar un contenedor en cualquier nivel
de la pila. De esta manera, pueden ser elevados desde una pila varios contenedores de una vez. El tubo mévil
puede ser utilizado para mover varios contenedores de la parte superior de una pila a la parte superior de otra pila,
para mover contenedores desde una pila a una ubicacidon externa y viceversa. Tales sistemas pueden ser
particularmente Utiles cuando todos los contenedores de una dnica pila con tienen el mismo producto (conocido
como una pila de Unico producto).

En el sistema descrito en el documento "113, a la altura del tubo tiene que ser al menos tan alta como la altura de la
pila mas alta de contenedores, de manera que la pila mas alta de contenedores pueda ser extraida en una Unica
operacion. Por consiguiente, cuando se utiliza un espacio cerrado tal como un almacén, la altura maxima de las pilas
esta restringida por la necesidad de alojar el tubo del manipulador de carga.

El documento EP 1037828 B1 (Autostore) describe un sistema en el que las pilas de contenedores estan dispuestas
dentro de una estructura de bastidor. Un sistema de este tipo se ilustra esquematicamente en las Figuras 1 a 4 de
los dibujos adjuntos. Los dispositivos de manejo de carga robéticos pueden ser movidos de forma controlada
alrededor de la pila sobre un sistema de vias sobre la superficie mas elevada de la pila.

Una forma de dispositivo de manejo de carga robético se describe de forma adicional en la patente Noruega nimero
317366, cuyo contenido se incorpora en la presente memoria para referencia. Las Figuras 3(a) y 3(b) son vistas
esquematicas en perspectiva de un dispositivo de manejo de carga desde detras y desde delante, respectivamente,
y la Figura 3(c) es una vista esquematica frontal en perspectiva de un dispositivo de manejo de carga levantando un
contenedor.

Un desarrollo adicional del dispositivo de manejo de carga se describe en la Solicitud de Patente de Reino Unido N°
GB1413155.1 solicitada el 24 de julio de 2014, donde cada manipulador de carga robético solo cubre un espacio de
rejilla o cuadricula, permitiendo de este modo una densidad mas alta de manipuladores de carga y de este modo
una produccién mas elevada de un sistema con un tamafio dado.
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El documento WO 2013/167907 A1 describe un sistema de manejo de objetos de acuerdo con el preambulo de la
reivindicacion 1.

Con estos tipos de sistemas, podria existir de vez en cuando la necesidad de transferir un gran nimero de
recipientes de almacenamiento de un sistema a otro en una ubicacién diferente.

Uno de tales ejemplos es si una compafiia opera multiples centros logisticos que dan servicio a diferentes areas
geograéficas, tal como se describe en la solicitud de patente del Reino Unido No GB 1419498.9.

La demanda variable puede significar que algunos articulos estan quedando sin existencias en una ubicacion,
mientras que estan en exceso en otra ubicacion. También puede ser beneficioso recibir y colocar en los recipientes
una gran cantidad de un articulo en un lugar, en lugar de muchas cantidades mas pequefias del mismo articulo en
varias ubicaciones. En tales casos, existe la necesidad de encontrar una manera eficiente de transferir un gran
numero de contenedores desde un sistema de almacenamiento a un vehiculo y luego desde el vehiculo a otro
sistema de almacenamiento. La presente invencién proporciona una serie de tales maneras eficientes.

De acuerdo con la invencion, se proporciona un sistema de manejo de objetos de acuerdo con la reivindicacién 1.
La invencién se describira a continuacién haciendo referencia los dibujos esquematicos adjuntos, en los que:

La Figura 1 es una vista esquematica en perspectiva de una estructura de bastidor para alojar una pluralidad
de pilas de recipientes en un sistema de almacenamiento;

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

las Figuras 3(a) y 3(b) son vistas esquematicas en perspectiva, desde detras y desde delante
respectivamente, de una forma del dispositivo de manejo de carga robotico para utilizar con la estructura de
bastidor de las Figuras 1 y 2, y la Figura 3(c) es una vista esquematica en perspectiva del dispositivo
manipulador de carga en uso levantando un recipiente;

la Figura 4 es una vista esquematica en perspectiva de un sistema de almacenamiento conocido que
comprende una pluralidad de dispositivos manipuladores de carga del tipo mostrado en las Figuras 3(a), 3(b)
y 3(c), instalado en la estructura de bastidor de las Figuras 1y 2, junto con un dispositivo de servicio robético;
La figura 5a es una vista esquematica en perspectiva del sistema de almacenamiento de las figuras 1 a 4 de
acuerdo con una primera realizacion de la invencion, en la que varias pilas de recipientes son desmontables y
moviles independientemente del resto de pilas de recipientes, estando ubicadas las pilas de recipientes en al
menos una jaula de rodillos;

La Figura 5b es una vista esquematica en perspectiva del sistema de la Figura 5a que muestra la jaula de
rodillos in situ en las pilas de recipientes, un dispositivo de manejo de carga robético que deposita un
recipiente en la jaula de rodillos;

La Figura 6 es una vista esquematica en perspectiva del sistema de almacenamiento de las Figuras 1 a 4 de
acuerdo con una segunda realizacion de la invencién, en la que una porcién de la rejila o cuadricula se
extiende mas alla del sistema de almacenamiento y estd soportada a una altura tal que una jaula de rodillos
puede colocarse debajo para facilitar la carga automatica de la jaula de rodillos usando dispositivos de
manejo de carga operativos en la rejilla o cuadricula del sistema de almacenamiento y recuperacion;

La Figura 7 es una vista esquematica en perspectiva de una seccién de estructura de bastidor soportada en
posicion a una altura tal que un remolque u otro vehiculo pueda moverse bajo la seccién de estructura de
bastidor;

La Figura 8 es una vista esquematica en perspectiva de la Figura 7 que muestra el remolque 50 situado
debajo de la seccién de estructura de bastidor, la seccion de estructura de bastidor soportando dispositivos
de manejo de carga robéticos por encima del remolque, los dispositivos de manejo de carga retirando o
depositando recipientes del remolque;

La Figura 9 muestra una realizacion que no forma parte de la invencién en la que los recipientes en el
remolque se apilan en una disposicién de empaquetado mas ajustada que los recipientes apilados en el
sistema de almacenamiento y recuperacién correspondiente, la estructura de bastidor ubicada por encima del
remolque se proporciona con una via moévil para permitir que los dispositivos de manejo de carga robéticos de
dicho almacén se muevan a la posicién por encima de una pila de recipientes y retiren o depositen recipientes
del remolque al almacén o viceversa, independientemente de la densidad comparativa de empaquetado de
los recipientes;

Las figuras 10a y 10b muestran una vista esquematica en perspectiva de la realizacion de la figura 9 en la
que los recipientes en el remolque se apilan en una disposicién de empaquetado mas ajustada que los
recipientes apilados en un sistema de almacenamiento y recuperacién correspondiente, estando provista la
estructura de bastidor situada por encima del remolque de una via mévil para permitir que los dispositivos de
manejo de carga roboticos de dicho almacén se muevan a la posicion por encima de una pila de recipientes y
retiren o depositen los recipientes del remolque al almacén o viceversa, independientemente de la densidad
de empaquetado comparativa de los recipientes;

Las figuras 11a y 11b muestran una vista en perspectiva de otra forma de la realizacion de las figuras 9y 10,
pero en la que la estructura de bastidor por encima del remolque u otro vehiculo esta provista de una
pluralidad de vias méviles;
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Las figuras 12a y 12b muestran una vista en perspectiva de una realizacién que no forma parte de la
invencion en la que al menos una parte del techo de un vehiculo comprende una parte de rejilla o cuadricula,
estando la rejilla o cuadricula conformada y dimensionada para interactuar con una estructura de rejilla o
cuadricula del sistema de almacenamiento y recuperacién de un sistema de almacenamiento y recuperacion,
comprendiendo ademas el sistema medios de alineacién para permitir que el vehiculo y las dos partes de
rejilla o cuadricula estén relativamente alineadas; y

La Figura 12c es una vista esquematica en perspectiva del vehiculo de la Figura 12a in situ contra el sistema
de almacenamiento y recuperacion, el vehiculo que se ha alineado usando el sistema de la Figura 12b, el
sistema de almacenamiento y recuperacién que estad provisto de una porcion de interfaz de estructura de
rejilla o cuadricula para permitir el movimiento suave de los dispositivos de manejo de carga desde el sistema
de almacenamiento y recuperacion a la rejilla o cuadricula que forma parte del vehiculo y viceversa.

La invencion se define mediante la reivindicacion independiente 1. Las realizaciones de la invencion se hacen
evidentes a partir de las reivindicaciones dependientes. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con la
presente invencion se describe en las Figuras 5a, 5b y 6. Las realizaciones mostradas en las figuras 1 a4y 7 a 12
no forman parte de la presente invencién.

Como se muestra en las Figuras 1 y 2, los recipientes apilables, conocidos como recipientes 10, se apilan uno
encima del otro para formar pilas 12. Las pilas 12 estan dispuestas en una estructura de bastidor de rejilla o
cuadricula 14 en un entorno de almacenamiento o fabricacion. La Figura 1 es una vista esquematica en perspectiva
de la estructura de bastidor 14, y la Figura 2 es una vista desde arriba hacia abajo que muestra una Unica pila 12 de
contenedores 10 dispuestos dentro de la estructura de bastidor 14. Cada recipiente 10 contiene tipicamente una
pluralidad de articulos de producto (no mostrados), y los articulos de producto dentro de un recipiente 10 pueden ser
idénticos, o pueden ser de diferentes tipos de producto dependiendo de la aplicacion.

La estructura de bastidor 14 comprende una pluralidad de miembros de soporte vertical 16 que soportan miembros
horizontales 18, 20. Un primer conjunto de miembros horizontales paralelos 18 esta dispuesto perpendicularmente a
un segundo conjunto de miembros horizontales paralelos 20 para formar una pluralidad de estructuras de rejilla o
cuadricula horizontales soportadas por los miembros de soporte vertical 16. Los miembros 16, 18, 20 estan
tipicamente fabricados a partir de metal. Los recipientes 10 estan apilados entre los miembros 16, 18, 20 de la
estructura de bastidor 14, de manera que la estructura de bastidor 14 controla el movimiento horizontal de las pilas
12 de recipientes 10, y guia el movimiento vertical de los recipientes 10.

El nivel superior de la estructura de bastidor 14 incluye railes 22 dispuestos en un patrén de rejilla o cuadricula a
través de la parte superior de las pilas 12. Haciendo referencia adicionalmente a las Figuras 3 y 4, los railes 22
soportan la pluralidad de dispositivos de manejo de carga roboticos 30. Un primer conjunto 22a de railes paralelos
22 guia el movimiento de los dispositivos de manejo de carga 30 en una primera direccion (X) a través de la parte
superior de la estructura de bastidor 14, y un segundo conjunto 22b de railes paralelos 22, dispuesto perpendicular
al primer conjunto 22a, guia el movimiento de los dispositivos de manejo de carga 30 en una segunda direccién (Y),
perpendicular a la primera direccion. De esta manera, los railes 22 permiten el movimiento de los dispositivos de
manejo de carga 30 en dos dimensiones en el plano X-Y, de manera que un dispositivo de manejo de carga 30 se
puede mover hasta su posicion por encima de cualquiera de las pilas 12.

Cada dispositivo de manejo de carga 30 comprende un vehiculo 32 que esta dispuesto para desplazarse en las
direcciones X e Y sobre los railes 22 de la estructura de bastidor 14, encima de las pilas 12. Un primer conjunto de
ruedas 34, que consta de un par de ruedas 34 en |a parte delantera del vehiculo 32 y de un par de ruedas 34 en la
parte trasera del vehiculo 32, esta dispuesto para acoplarse con dos railes adyacentes del primer conjunto 22a de
railes 22. De manera similar, un segundo conjunto de ruedas 36, que consta de un par de ruedas 36 en cada lado
del vehiculo 32 esta dispuesto para acoplarse con dos railes adyacentes del segundo conjunto 22b de railes 22.
Cada conjunto de ruedas 34, 36 puede ser levantado o descendido, de manera que tanto el primer conjunto de
ruedas 34 como el segundo conjunto de ruedas 36 estan acoplados con el respectivo conjunto de railes 22a, 22b en
cada momento.

Cuando el primer conjunto de ruedas 34 esta acoplado con el primer conjunto de railes 22a y el segundo conjunto de
ruedas 36 es levantado dejando los railes 22, la ruedas 34 pueden ser accionadas por medio de un mecanismo de
accionamiento (no mostrado) alojado en el vehiculo 32, para mover el dispositivo de manejo de carga 30 en la
direccion X. Para mover el dispositivo de manejo de carga 30 en la direccion Y, el primer conjunto de ruedas 34 es
elevado dejando los railes 22, y el segundo conjunto de ruedas 36 es hecho descender hasta acoplamiento con el
segundo conjunto de railes 22a. El mecanismo de accionamiento puede entonces ser utilizado para accionar el
segundo conjunto de ruedas 36 para conseguir el movimiento en la direccion Y.

De esta manera, uno o mas dispositivos de manejo de carga robdticos 30 se puede mover alrededor de la superficie
superior de las pilas 12 sobre la estructura de bastidor 14 bajo el control de un sistema de recogida central (no
mostrado). Cada dispositivo de manejo de carga robdtico 30 esta provisto de medios para elevar uno o mas
recipientes o contenedores de la pila para acceder a los productos requeridos. De esta manera, se puede acceder a
multiples productos desde multiples ubicaciones en la rejilla o cuadricula y en las pilas en cualquier momento.
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La Figura 4 muestra un sistema de almacenamiento tipico como se ha descrito anteriormente, teniendo el sistema
una pluralidad de dispositivos de manejo de carga 30 activos sobre las pilas 12. Ademas, un dispositivo de servicio
robético 50 se coloca en la rejilla o cuadricula 14.

La figura 5a muestra una jaula de rodillos para ser utilizada con la primera 0 segunda realizaciones. La jaula de
rodillos 40 esta disefiada para contener una pluralidad de pilas 12 de recipientes 10, normalmente cuatro en una
disposicién de 2x2. La jaula de rodillos se puede mover sobre ruedas, por ejemplo, de manera que se puede mover
sobre un suelo de almacén y sobre y dentro de un vehiculo. Ademas, la jaula de rodillos 40 puede ranurarse de
manera segura en la estructura de bastidor 14 de una manera que permite la carga y descarga automaticas de los
recipientes 10 por dispositivos de manejo de carga robodticos 30 que se desplazan sobre railes 22 en la parte
superior de la estructura de bastidor 14. Se apreciara que la jaula de rodillos 40 puede moverse manualmente a su
posicién dentro de una porcion recortada de tamafio adecuado del sistema de almacenamiento y recuperacion como
se muestra en la Figura 5b. Alternativamente, la jaula de rodillos 40 puede moverse roboética o automaticamente a su
posicion dentro de la pila. La jaula de rodillos 40 se asegura en su lugar mediante medios de seguridad adecuados
(no mostrados). Los medios de fijacién pueden ser un dispositivo de bloqueo mecanico o un dispositivo de
localizacion magnético u otros medios de posicionamiento y bloqueo adecuados. Se apreciard que los medios de
fijacién pueden comprender alternativamente medios electrénicos de posicionamiento y bloqueo. Se apreciara que
puede usarse cualquier forma adecuada de medios de posicionamiento y fijacién que impida el movimiento de la
jaula de rodillos con respecto a las pilas 12 de recipientes 10.

La jaula de rodillos 40 comprende preferentemente 4 pilas 12 de recipientes 10 dispuestos en una disposicién de
seccion transversal de 2x2. Sin embargo, se apreciard que se puede usar y disponer en consecuencia cualquier
numero de pilas 12.

La Figura 5b muestra la jaula de rodillos 40 de la Figura 5a cuando esta unida a la estructura de bastidor 14 y en el
proceso de recepcion de un recipiente10 por medio de un dispositivo de manejo de carga roboético 30.

Se apreciara que, aunque un area debajo de la rejilla o cuadricula horizontal de la estructura de bastidor 14 puede
dejarse vacia para aceptar la jaula de rodillos 40, es igualmente posible que una porcién de la rejilla o cuadricula
horizontal de la estructura de bastidor 14 por encima de las pilas 12 de recipientes 10 se extienda mas alla del area
de superficie superior de las pilas 12. De esta manera, una jaula de rodillos 40 puede moverse a la posicién debajo
de la rejilla o cuadricula horizontal extendida 15 y adyacente a las pilas 12 situadas mas permanentemente, como se
muestra en la Figura 6.

En funcionamiento, una jaula 40 de rodillos vacia se mueve a la posicién, ya sea dentro del bastidor del sistema de
almacenamiento y recuperacién de acuerdo con la primera realizaciéon de la invencién, o debajo de la porcion
extendida de la rejilla o cuadricula horizontal, de acuerdo con la segunda realizacién de la invencién.

La jaula de rodillos vacia 40 puede cargarse entonces con recipientes que forman contenedores de entrega DT que
comprenden articulos que se entregaran a los clientes, o los recipientes o contenedores pueden comprender
articulos de inventario para su entrega posterior por un vehiculo apropiado a sistemas de almacenamiento y
recuperacion alternativos coubicados en la misma ubicacion o en ubicaciones alternativas remotas.

Cuando la jaula de rodillos 40 se mueve a la posicién bajo la porcion apropiada de la rejilla o cuadricula, se emplea
preferentemente un mecanismo de nivelacion (no mostrado) para asegurar que los recipientes o contenedores que
se insertaran en o se retiraran de la jaula de rodillos 40 se alineen correctamente para permitir el acoplamiento con
los medios de ensamblaje de cabrestante dentro de los dispositivos de manejo de carga 30. Se apreciara que hay
muchos métodos para alinear los recipientes y contenedores de jaula de rodillos de manera que los dispositivos de
manejo de carga 30 puedan recogerlos y depositarlos con precisién segun sea necesario. La zona debajo de las
partes de rejilla o cuadricula sobre las que se mueve la jaula de rodillos puede estar provista de placas capaces de
moverse en las direcciones X, Y y Z, por ejemplo. Las placas pueden ser moéviles por medios mecanicos, medios
electromecanicos o medios hidraulicos. Ademas, los medios para alinear una jaula de rodillos pueden estar provistos
de medios de ubicacién y fijacién tales como un mecanismo de enganche liberable para asegurar que la jaula de
rodillos se fija una vez alineada.

La figura 7 muestra un vehiculo que se va a usar en asociaciéon con una realizacién que no forma parte de la
invencién que esta respaldado en la estructura de bastidor 14. El vehiculo comprende una parte de cabina 52 y una
parte de remolque 50. Sin embargo, se apreciard que cualquier forma de vehiculo puede, por ejemplo, pero sin
limitarse a, camiones, furgonetas, vehiculos que comprenden porciones de remolque y cualquier forma de vehiculo
capaz de transportar recipientes en contenedores de tal manera y que se cargue y descargue como se describe en
la presente memoria. En esta realizacion, una parte de la estructura de bastidor 14 se extiende mas alla de las pilas
12 y forma un area de rejilla o cuadricula soportada a una altura adecuada para que dicho remolque de carretera 50
se coloque debajo. El remolque 50 contiene pilas 12 de recipientes 10 dispuestas de tal manera que colocar el
remolque 50 debajo de la extension de la estructura de bastidor 14 permite que los dispositivos de manejo de carga
robéticos 30 30 se muevan a la posicion por encima del remolque 50 para retirar los recipientes 10 de las pilas 12 en
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el remolque 50. Los recipientes 10 en el remolque 50 pueden mantenerse en jaulas de rodillos de una manera
similar a la descrita en la primera y segunda realizaciones anteriores. Sin embargo, cualquier método adecuado para
asegurar los recipientes 10 en el remolque 50 puede usarse compatible con retirar los recipientes 10 usando los bots
30.

En esta realizacion, el remolque 50 esta provisto de un techo retractil de manera que se pueda asegurar la
construccion de tal manera que la estructura de rejilla o cuadricula en el remolque 50 se alinee con una rejilla o
cuadricula superior, en la que los manipuladores de carga robéticos 30 pueden viajar. Esto significa que el espacio
del remolque estara esencialmente dentro de la construccién, o al menos debajo de un techo con una proteccién
contra la intemperie adecuada alrededor del mismo. En esta realizacién, el paso de rejilla o cuadricula en el vehiculo
y en el sistema de almacenamiento es el mismo.

La Figura 8 muestra el remolque 50 de la Figura 7 cuando se ubica adyacente a la estructura de bastidor 14 y en el
proceso de recibir un recipiente 10 por medio de un dispositivo de manejo de carga roboético 30. Se apreciara que el
remolque puede estar simplemente situado debajo de la estructura de bastidor 14 como se muestra en las figuras.
Sin embargo, para asegurar la alineacién de los recipientes 10 en el remolque 50 con la rejilla o cuadricula de la
extensién de la estructura de bastidor 14, puede ser necesario unir el remolque 50 a la estructura de bastidor 14 por
medios adecuados. Esto puede incluir, pero no se limita a, medios de fijacion mecanicos o medios de cooperacion
mecanicos ubicados en el remolque y los soportes de la estructura de bastidor 14. Ademas, el remolque vy la
estructura de bastidor pueden estar provistos de medios de asistencia de posicién (no representados) para poder
colocar exactamente el remolque 50 debajo de la estructura de bastidor 50. Los medios de ayuda a la localizacién
pueden incluir medios de deteccién de distancia ultrasénicos 0 medios de posicionamiento 6pticos tales como una
camara y marcadores posicionados adecuadamente, pero se apreciard que se puede usar cualquier otro medio
adecuado.

La figura 9 muestra una estacién de carga 80 para ser utilizada con una cuarta realizacién de la invencién, situada
por encima de un remolque 60 con un paso diferente de la parte de rejilla o cuadricula horizontal de la estructura de
bastidor 62, en comparacién con la estructura de bastidor 14 utilizada en el sistema de almacenamiento y
recuperacién, permitiendo que un mayor nimero de recipientes 10 sean transportados en el remolque 50 que en el
volumen equivalente de estructura de bastidor en el sistema de almacenamiento y recuperacion.

En funcionamiento, en la estacion de carga 80 los dispositivos de manejo de carga robéticos 30 se desplazan
primero en una via 82 perpendicular al remolque 60. A continuacién, los dispositivos de manejo de carga roboticos
cambian de direccién y se desplazan sobre una via moévil 84, que puede deslizarse a lo largo de las vias 82 y 83.
Una vez que el dispositivo de manejo de carga roboético 30 ha depositado y/o recuperado un recipiente 10 en las
posiciones previstas dentro de la estructura de bastidor 62, continlla hasta una via 83 en el otro extremo del
remolque 60, y luego de vuelta a la estructura de bastidor principal 14.

La unica via que recorre la longitud del remolque es capaz de moverse de manera deslizante hacia la derecha y
hacia la izquierda con respecto al remolque 50 para colocarse por encima de cada fila de pilas. En ambos extremos,
esta via moévil se conecta a una via perpendicular que permite que los manipuladores de carga robéticos 30 se
desplacen desde la rejilla o cuadricula fija en la construccién a la via moévil sobre el remolque para que puedan
depositar o recuperar un recipiente y luego volver a la rejilla o cuadricula fija en la construccién.

Las figuras 10a y 10b muestran mas detalles de la estacion de carga 80 de la figura 9 con vias estaticas 82 y 83 y
una via movil 84 con el remolque 60 in situ y no presente para mayor claridad.

Las figuras 11a y 11b muestran una configuracién alternativa de la estacion de carga 81 a la mostrada en las figuras
9y 10 y descrita con mas detalle anteriormente. La estacion de carga 81 esta provista de dos vias moéviles 84a y 84b
que se deslizan sobre las vias estaticas 82 y 83. Como puede verse en estas figuras, multiples dispositivos de
manejo de carga robodticos 30 pueden viajar simultdneamente en estas vias.

La figura 12a muestra una realizacion adicional que no forma parte de la invencién en la que la parte superior del
remolque 50 del vehiculo comprende una porcién de estructura de rejilla o cuadricula. La estructura de rejilla o
cuadricula puede estar cubierta por una lona desplegable o un techo retractil. De manera similar a la descrita
anteriormente en relacion con la jaula de rodillos, el remolque 50 del vehiculo esta situado adyacente a un sistema
de almacenamiento y recuperacion como se ha descrito anteriormente. Se apreciara que para facilitar el movimiento
de los dispositivos de manejo de carga desde el sistema de almacenamiento y recuperacion, por encima de las pilas
12 de recipientes y contenedores 10, a la rejilla o cuadricula que forma parte del techo o parte superior del remolque
50, se requiere una interfaz. La interfaz 106 se muestra en la Figura 12c. La interfaz 106 comprende una parte de
estructura de rejilla o cuadricula sustancialmente horizontal situada por encima de un compartimento de carga y
descarga.

En funcionamiento, el vehiculo que lleva recipientes o contenedores en pilas o0 que espera cargar recipientes y
contenedores en el vehiculo estd ubicado adyacente al sistema de almacenamiento y recuperacion de manera que
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la porcion de interfaz 106 proporciona un punto de transicién desde la rejilla o cuadricula del sistema de
almacenamiento y recuperacién a la rejilla o cuadricula que forma parte del vehiculo.

Se apreciara que dicha parte de interfaz requiere que las dos partes separadas de la estructura de rejilla o
cuadricula horizontal estén sustancialmente alineadas. En el caso de un vehiculo o un remolque, la alineacion puede
lograrse de varias maneras. La Figura 12s muestra una forma de mecanismo de alineacién 100. El mecanismo
comprende una placa 100 sobre la que se coloca el vehiculo. La placa es capaz de moverse al menos en las
direcciones X, Y y Z. Ademas, la placa 100 puede ser capaz de un movimiento de inclinacién. La placa puede
moverse por medios mecanicos motorizados adecuados o a través de otros medios tales como hidraulicos o
cualquier otro método adecuado.

La figura 12b muestra un método alternativo para alinear el vehiculo o una parte, tal como el remolque 50, del
mismo, con respecto al sistema de almacenamiento y recuperacion. En este ejemplo, se utilizan partes de soporte
104 para levantar el remolque 50 del vehiculo. Las porciones de soporte son capaces de moverse en las direcciones
X, Y y Z. Las porciones de soporte también pueden ser giratorias alrededor de un punto para permitir un grado
adicional de movimiento. Se apreciara que las porciones de soporte 104 pueden ser movibles independientemente
por medios de movimiento adecuados y/o pueden estar montadas en una placa giratoria 102 de manera que el
movimiento de rotacion se logra independientemente del movimiento de las porciones de soporte 104.

Se apreciara que estos son ejemplos de mecanismos de alineacién solamente y que el experto en la técnica seria
consciente de mecanismos alternativos capaces de cumplir el requisito de alinear la porcion de rejilla o cuadricula
que forma parte del vehiculo y la porcion de rejilla o cuadricula que forma parte de la estructura de bastidor del
sistema de almacenamiento y recuperacion.

En todas las realizaciones descritas anteriormente, se apreciard que los dispositivos de manejo de carga 30 pueden
retirar recipientes 10 de las pilas 12 y ubicarlos dentro de las jaulas de rodillos 40 o remolques 50, 60.
Adicionalmente, los dispositivos de manejo de carga 30 pueden retirar recipientes o contenedores 10 de las jaulas
de rodillos 40 o remolques 50, 60 y colocarlos dentro de las pilas 12. Se apreciara ademas que los dispositivos de
manejo de carga 30 pueden ser de diferentes tamafos de manera que los recipientes 10 de diferentes tamafios
pueden moverse y transportarse por dispositivos de manejo de carga 30 de tamafios apropiados. Esto puede
requerir que la separacién de cuadricula de la estructura de bastidor 14 se dimensiona en consecuencia para
acomodar dichos bots 30 y compartimentos 10 de diferentes tamafios.

Ademas, se apreciara que los remolques 50, 60 y las jaulas de rodillos 40 descritas pueden ser de cualquier tamafio
y configuracion y no se limitan al tamafio y configuracion mostrados en las figuras o descritos anteriormente. Los
remolques pueden ser adecuados para el transporte de articulos refrigerados o congelados, a temperatura
ambiente, utilizando remolques refrigerados, segun sea necesario. Ademas, las pilas 12 de recipientes 10 pueden
contener cualquier nimero de recipientes y no se limitan al nimero mostrado en las figuras.

Ademas, se apreciara que el sistema de almacenamiento y recuperacién puede comprender un sistema de recogida
de objetos que actla en respuesta a pedidos de clientes en el caso de un minorista en linea, por ejemplo, o puede
ser operable para clasificar, almacenar y recoger otros objetos tales como paquetes o correo para la recogida y
entrega.

Se apreciara que aunque las figuras representan un vehiculo de forma articulada, la invencién es igualmente
aplicable a cualquier vehiculo capaz de tener una porcion de rejilla o cuadricula montada en él. Se apreciara ademas
que estos vehiculos pueden comprender lados fijos o pueden comprender lados o una naturaleza flexible o retractil.
Ademas, el techo o parte superior del vehiculo puede tener una parte de rejilla o cuadricula montada en el mismo, o
la rejilla o cuadricula puede formar parte de la estructura del vehiculo.
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REIVINDICACIONES
1. Un sistema de manejo de objetos que comprende:

dos conjuntos de railes (22, 22b) sustancialmente perpendiculares que definen una rejilla o cuadricula,
comprendiendo la rejilla o cuadricula una pluralidad de espacios de rejilla o cuadricula;

una serie de miembros de soporte vertical (16), soportando los miembros de soporte vertical un primer
conjunto de miembros horizontales paralelos (18) y un segundo conjunto de miembros horizontales paralelos
(20), estando dispuesto el primer conjunto de miembros perpendicularmente al segundo conjunto de
miembros para formar una pluralidad de estructuras de rejilla o cuadricula horizontales soportadas por los
miembros de soporte vertical, definiendo los miembros de soporte vertical (16}, los miembros horizontales
(18, 20) y los railes (22) juntos un bastidor (14);

una pluralidad de contenedores (10) dispuestos en pilas (12), ubicadas debajo de los miembros de rejilla o
cuadricula (18, 20) y entre los miembros de soporte vertical (16), dentro del bastidor (14), en donde los
contenedores (10) se apilan entre los miembros (16, 18, 20) del bastidor (14), de modo que el bastidor (14)
protege contra el movimiento horizontal de las pilas (12), y guia el movimiento vertical de los contenedores
(10), definiendo las pilas (12) de contenedores (10) un espacio de trabajo, comprendiendo ademas el sistema
de manejo de objetos (1):

una pluralidad de dispositivos de manejo de carga roboticos (30) colocados por encima del bastidor 14 y que
operan sobre los railes (22) por encima del espacio de trabajo, comprendiendo los dispositivos de manejo de
carga (30) un cuerpo (32) montado en ruedas (34, 36}, estando dispuesto un primer conjunto de ruedas (34)
para acoplarse con al menos dos railes (22) del primer conjunto de railes (22a), estando dispuesto el
segundo conjunto de ruedas (36) para acoplarse con al menos dos railes (22) del segundo conjunto de railes
(22b), pudiendo moverse y accionarse el primer conjunto de ruedas (34) independientemente con respecto al
segundo conjunto de ruedas (36) de manera que cuando esta en movimiento solo un conjunto de ruedas (34,
36) se acopla con los railes (22) que forman la rejilla o cuadricula en cualquier momento, permitiendo asi el
movimiento de los dispositivos de manejo de carga (30} a lo largo de los railes (22) hasta cualquier punto en
la rejilla o cuadricula accionando solo el conjunto de ruedas (34, 36) acopladas con los railes (22), los
dispositivos de manejo de cargas (30) comprenden ademas medios para retirar o reemplazar contenedores
(10) de las pilas (12);

en donde una porcion de las pilas (12) se pueden mover independientemente con respecto a las pilas
restantes en el espacio de trabajo, y se pueden retirar de o reemplazar en el espacio de trabajo por medios
de movimiento mecanico,

caracterizado por que los medios de desplazamiento mecanico comprenden una jaula de rodillos (40)
montada sobre ruedas maniobrables en posicién de entrada y salida en el espacio de trabajo por medios
manuales o roboticos.

2. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con cualquier reivindicacién anterior, en el que la jaula de rodillos
(40) comprende medios de fijacién para fijar la jaula de rodillos con respecto al bastidor del sistema de manejo.

3. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con la reivindicacién 2, en el que los medios de fijacion comprenden
medios de bloqueo mecanicos, 0 medios magnéticos de localizacién, o medios electrénicos de posicionamiento y
bloqueo.

4. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con cualquier reivindicacion anterior, en el que el sistema
comprende ademéas medios de nivelacién para asegurar la alineacién correcta de los contenedores (10) o pilas (12)
de contenedores (10) para permitir el acoplamiento con medios de ensamblaje de cabrestante dentro de los
dispositivos de manejo de carga (30).

5. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con la reivindicacion 4, en el que el area debajo de la porcion de la
rejilla o cuadricula sobre la que se mueve la jaula de rodillos (40} comprende al menos una placa como medio de
nivelacion, capaz de moverse en dimensiones X, Y, Z.

6. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con cualquier reivindicacién anterior en el que la porcién de pilas
(12) comprende cuatro pilas (12) en una disposicién 2x2.

7. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con cualquier reivindicacion anterior, en el que una porcion de la
rejilla o cuadricula de railes (22) se extiende mas alla del espacio de trabajo de manera que al menos una pila (12)
de contenedores (10) puede colocarse debajo de la rejilla o cuadricula extendida, estando el sistema de manejo
provisto de medios para mover dispositivos de manejo de carga (30) sobre la rejilla o cuadricula extendida para
permitir que contenedores individuales (10} se retiren o se sustituyan en el espacio de trabajo hacia o desde pilas
(12) de contenedores (10) ubicadas fuera del espacio de trabajo.

8. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con la reivindicacién 7, en el que los medios de movimiento
mecanico estan situados debajo de la rejilla o cuadricula extendida.

8
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9. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con cualquier reivindicacion anterior, en el que el sistema de manejo
comprende un sistema de recogida de objetos que forma parte de una operacién de venta al por menor en linea.

10. Un sistema de manejo de objetos de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8, en el que el sistema
de manejo comprende un sistema de recogida de objetos que forma parte de una operaciéon de recogida y entrega
de correo y paquetes.
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