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(57)【特許請求の範囲】
【請求項１】
　製品が保管されているエリア内の運営生産性を改良するように適合された自動化システ
ムであって、前記システムは、
　前記エリア内で製品を運送するための複数のカートと、
　コントローラであって、前記複数のカートのうちの第１のカートを第１の人物に関連付
けることと、前記エリアの方々に前記第１の人物を先導するように、前記コントローラに
よって決定された速度で前記第１のカートを制御して自動的に移動させることとを行うよ
うに適合されているコントローラと、
　複数の頭上カメラであって、前記複数のカートと前記第１の人物と材料取り扱い機器と
の上に配置されているマークを識別することによって、前記複数のカートと前記第１の人
物と前記材料取り扱い機器とを追跡するように適合されている複数の頭上カメラと
　を備える、システム。
【請求項２】
　前記コントローラは、前記第１の人物の通常ペースに等しい速度および前記第１の人物
の通常ペースより速い速度のうちの少なくとも１つで前記第１のカートを自動的に移動さ
せるようにさらに適合されている、請求項１に記載のシステム。
【請求項３】
　前記コントローラは、前記第１の人物に向けた前記第１のカートの設定を設定すること
と、前記第１の人物と異なる第２の人物が前記第１のカートに関連付けられると、前記第
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２の人物に向けた前記第１のカートの設定を設定することとを行うようにさらに適合され
ている、請求項１に記載のシステム。
【請求項４】
　前記コントローラは、前記第１の人物の能力に基づいて、タスクを前記第１の人物に割
り当てるようにさらに適合されている、請求項１に記載のシステム。
【請求項５】
　前記コントローラは、前記第１のカートが前記第１の人物に関連付けられるのと同時に
、前記複数のカートのうちの第２のカートを前記第１の人物に関連付けるようにさらに適
合されている、請求項１に記載のシステム。
【請求項６】
　前記コントローラは、前記第１のカートが前記第１の人物に関連付けられるのと同時に
、前記第１のカートを前記第１の人物と異なる第２の人物に関連付けるようにさらに適合
されている、請求項１に記載のシステム。
【請求項７】
　前記第１のカートは、製品を受け取るための少なくとも１つの容器を備えている、請求
項１に記載のシステム。
【請求項８】
　前記第１のカートは、前記第１のカートを推進するためのモータを備えている、請求項
１に記載のシステム。
【請求項９】
　前記第１のカートは、情報を前記第１の人物に通信するための画面上インターフェース
および画面外インターフェースのうちの少なくとも１つを備えている、請求項１に記載の
システム。
【請求項１０】
　前記画面上インターフェースは、前記エリア内の前記第１のカートの物理的場所、前記
エリア内のある製品の物理的場所、前記第１の人物に割り当てられた現在のタスク、種々
のタスク間の時間、前記エリアにおける優先順位、前記第１の人物の成績のうちの少なく
とも１つに関する情報を通信するように適合されている、請求項９に記載のシステム。
【請求項１１】
　前記画面外インターフェースは、照明およびオーディオ源のうちの少なくとも１つを備
えている、請求項９に記載のシステム。
【請求項１２】
　前記照明は、前記第１のカート上の容器を識別するように適合されており、前記容器内
に製品が配置される、または、前記容器から製品が取り出される、請求項１１に記載のシ
ステム。
【請求項１３】
　前記照明は、前記第１の人物に割り当てられたタスクに応じて異なるように適合されて
いる、請求項１１に記載のシステム。
【請求項１４】
　前記照明は、前記第１のカートのステータス、前記第１のカートの健全性、前記第１の
カートの移動速度、前記第１のカートの方向の変化のうちの少なくとも１つに関する情報
を通信するように適合されている、請求項１１に記載のシステム。
【請求項１５】
　前記オーディオ源は、前記第１の人物に割り当てられたタスクのステータス、前記第１
のカートの複数の人物への近接度、前記第１のカートのステータスのうちの少なくとも１
つに関する情報を通信するように適合されている、請求項１１に記載のシステム。
【請求項１６】
　前記第１のカートは、少なくとも部分的に、前記第１のカートからの前記第１の人物の
距離を識別すること、前記エリア内の前記第１のカートの位置を決定すること、前記第１
のカートの経路内の障害物を識別することのうちの少なくとも１つのためのセンサを備え
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ている、請求項１に記載のシステム。
【請求項１７】
　前記製品を処理するための少なくとも１つのワークステーションをさらに備えている、
請求項１に記載のシステム。
【請求項１８】
　前記ワークステーションは、ロボットアームを備えている、請求項１７に記載のシステ
ム。
【請求項１９】
　前記ワークステーションは、仕分けステーション、梱包ステーション、出荷ステーショ
ン、キット化ステーション、個人化ステーション、ギフト包装ステーションから成る群か
ら選択される、請求項１７に記載のシステム。
【請求項２０】
　前記第１の人物および他の人物のリアルタイム成績指標を表示するためのディスプレイ
をさらに備えている、請求項１に記載のシステム。
【請求項２１】
　前記複数の頭上カメラは、各カートの場所を決定するようにさらに適合されている、請
求項１に記載のシステム。
【請求項２２】
　前記エリアは、倉庫を含む、請求項１に記載のシステム。
【請求項２３】
　製品が保管されているエリア内の運営生産性を自動化および改良する方法であって、前
記方法は、
　第１の人物を前記エリア内で製品を運送するための複数のカートのうちの第１のカート
に関連付けるステップと、
　コントローラを用いて、前記第１のカートを移動させる速度を決定するステップと、
　前記エリアの方々に前記第１の人物を先導するように、前記コントローラによって決定
された速度で前記第１のカートを制御して自動的に移動させるステップと
　を含み、
　前記方法は、複数の頭上カメラによって、前記複数のカートと前記第１の人物と材料取
り扱い機器との上に配置されているマークを識別することによって、前記複数のカートと
前記第１の人物と前記材料取り扱い機器とを追跡するステップをさらに含む、方法。
【請求項２４】
　前記制御して自動的に移動させるステップは、前記第１の人物の通常ペースに等しい速
度および前記第１の人物の通常ペースより速い速度のうちの少なくとも１つで前記第１の
カートを自動的に移動させることを含む、請求項２３に記載の方法。
【請求項２５】
　前記第１の人物が前記第１のカートに関連付けられるのと同時に、前記第１の人物を前
記複数のカートのうちの第２のカートに関連付けることをさらに含む、請求項２３に記載
の方法。
【請求項２６】
　前記第１の人物が前記第１のカートに関連付けられるのと同時に、前記第１の人物と異
なる第２の人物を前記第１のカートに関連付けることをさらに含む、請求項２３に記載の
方法。
【請求項２７】
　前記第１の人物の能力に基づいて、タスクを前記第１の人物に割り当てることをさらに
含む、請求項２３に記載の方法。
【請求項２８】
　前記第１のカート上の容器を照明することにより、前記容器を識別することをさらに含
み、前記容器内に製品が配置される、または、前記容器から製品が取り出される、請求項
２３に記載の方法。
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【請求項２９】
　前記第１の人物に割り当てられたタスクに応じて、前記第１のカート上の容器を異なる
ように照明することをさらに含む、請求項２３に記載の方法。
【請求項３０】
　オーディオ源によって、前記第１の人物に割り当てられたタスクのステータス、前記第
１のカートの複数の人物への近接度、前記第１のカートのステータスのうちの少なくとも
１つに関する情報を通信することをさらに含む、請求項２３に記載の方法。
【請求項３１】
　前記第１の人物および他の人物のリアルタイム成績指標を表示することをさらに含む、
請求項２３に記載の方法。
【請求項３２】
　前記エリアは、倉庫を含む、請求項２３に記載の方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　（関連出願の引用）
　本願は、米国仮特許出願第６２／２６３，９６６号（２０１５年１２月７日出願）に対
する優先権およびその利益を主張し、上記出願は、その全体が参照により本明細書に引用
される。
【０００２】
　（発明の技術分野）
　種々の実施形態では、本発明は、倉庫自動化システムおよび方法に関する。特に、シス
テムおよび方法は、倉庫運営生産性を改良する。
【背景技術】
【０００３】
　一般に、倉庫は、将来の注文を充足するために、一時的に、製品を格納し、それらの製
品へのアクセスを提供するために建設される。手作業が、典型的には、注文に対して製品
を受領し、保管し、計数し、ピッキングし、出荷するように要求される。運営および輸送
のコストを最小化しながら、倉庫の容量、製品の多様性、労働力の利用可能性、および顧
客の期待を管理することが、倉庫オペレータに対する課題であり得る。多くの倉庫は、い
くつかの形態の自動化を採用して、倉庫内の労働力への依存を低減させている。これらの
自動化システムは、概して、開放空間の利用可能性、システムを設置するためにかかる時
間、システムが支持することができる製品のサイズおよび重量、ならびにシステムを購入
および設置するためのコストによって限定される。これらのシステムの設置は、倉庫オペ
レータを抑圧し、製品の変更、顧客期待、およびコストを満たす能力をさらに限定し得る
。加えて、事業が成長するにつれて、追加の手作業の入手は、特に、非常に季節性の産業
を支援するオペレータに対して、重要な問題であり得る。
【０００４】
　故に、倉庫運営生産性を改良するシステムおよび方法の必要性が存在する。
【発明の概要】
【課題を解決するための手段】
【０００５】
　種々の実施形態では、本明細書に説明される倉庫自動化システムは、倉庫の方々への製
品の移動を促進し、作業者が、顧客注文および出荷に、製品の補充、ピッキング、計数、
仕分け、移動、および梱包することに費やす時間を短縮させる。これは、倉庫オペレータ
が、より少ない労力を使用し、倉庫の方々に製品をより高速に移動させることに役立つ。
【０００６】
　一般に、一側面では、本発明の実施形態は、倉庫運営生産性を改良するように適合され
た倉庫自動化システムを特徴とする。一実施形態では、倉庫自動化システムは、倉庫内で
製品を運送するための複数のカートと、コントローラとを含む。コントローラは、複数の
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カートのうちの第１のものを第１の人物に関連付け、倉庫の方々に第１の人物を先導する
ように第１のカートを制御するように適合される。
【０００７】
　本発明のこの側面の種々の実施形態は、以下の特徴を含む。コントローラは、第１の人
物の通常ペースと等しい速度において第１のカートを移動させること、第１の人物の通常
ペースより速い速度において第１のカートを移動させること、第１の人物に向けた第１の
カートの設定を設定すること、算出および／または記憶される第１の人物の能力に基づい
て、タスクを第１の人物に割り当てること、第１のカートが第１の人物に関連付けられて
いる同じ時に、複数のカートのうちの第２のものと第１の人物を関連付けること、（随意
に）第１のカートが第１の人物に関連付けられている同じ時に、第１のカートと第１の人
物と異なる第２の人物を関連付けること、および／または第２の人物に向けた第１のカー
トの設定を設定することを行うようにも適合され得る。
【０００８】
　第１のカートは、製品を受け取るための容器および／または第１のカートを推進するた
めのモータを含み得る。第１のカートは、情報を第１の人物に通信するための画面上イン
ターフェースおよび／または画面外インターフェースも含み得る。例えば、画面上インタ
ーフェースは、倉庫内の第１のカートの物理的場所、倉庫内のある製品の物理的場所、第
１の人物に割り当てられた現在のタスク、種々のタスク間の時間、倉庫における優先順位
、および／または第１の人物の成績に関する情報を通信するように適合され得る。
【０００９】
　画面外インターフェースは、照明および／またはオーディオ源を含み得る。照明は、例
えば、照明を通して、製品が配置されるべき、または製品が取り出されるべき第１のカー
ト上の容器を識別するようにも適合され得る。照明は、第１の人物に割り当てられたタス
クに応じて異なるように適合され得る。別の例として、照明は、第１のカートのステータ
ス、第１のカートの健全性、第１のカートの移動速度、および／または第１のカートの方
向における変化に関する情報を通信するように適合され得る。オーディオ源は、例えば、
第１の人物に割り当てられたタスクのステータス、第１のカートの複数の人物への近接度
、および／または第１のカートのステータスに関する情報を通信するように適合され得る
。
【００１０】
　第１のカートは、少なくとも部分的に、第１のカートからの第１の人物の距離を識別す
ること、倉庫内の第１のカートの位置を決定すること、および／または第１のカートの経
路内の障害物を識別することを行うためのセンサを含み得る。第１のカートはまた、製品
コード読み取り機を含み得る。
【００１１】
　一実施形態では、倉庫自動化システムは、製品を処理するためのワークステーションも
含む。ワークステーションは、ロボットアームを含み得、および／または製品を第１のカ
ートから除去するように適合され得る。ワークステーションは、例えば、仕分けステーシ
ョン、梱包ステーション、出荷ステーション、キット化ステーション、個人化ステーショ
ン、またはギフト包装ステーションであり得る。倉庫自動化システムは、第１の人物およ
び他の人物のリアルタイム成績指標を表示するためのディスプレイ、および／または複数
のカート、第１の人物、および材料取り扱い機器を監視し、かつ各カートの場所を決定す
るように適合された複数の頭上カメラも含み得る。
【００１２】
　一般に、別の側面では、本発明の実施形態は、倉庫の運営生産性を自動化および改良す
る方法を特徴とする。方法の一実施形態によると、第１の人物は、倉庫内で製品を運送す
るための複数のカートのうちの第１のものに関連付けられ、第１のカートは、倉庫の方々
に第１の人物を先導するように制御される。
【００１３】
　本発明のこの側面の種々の実施形態では、第１のカートは、第１の人物の通常ペースと
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等しい速度において、または第１の人物の通常ペースより速い速度において移動させられ
得る。方法は、第１の人物が第１のカートに関連付けられている同じ時に、第１の人物を
複数のカートのうちの第２のカートに関連付けること、および／または（随意に）第１の
人物が第１のカートに関連付けられている同じ時に、第１の人物と異なる第２の人物を第
１のカートに関連付けることも含み得る。タスクも、算出および／または記憶される第１
の人物の能力に基づいて、第１の人物に割り当てられ得る。別の実施形態では、第１のカ
ート上の容器は、製品が配置されるべき、または製品が取り出されるべき容器を識別する
ために照明される。随意に、第１のカート上の容器は、第１の人物に割り当てられたタス
クに応じて異なるように照明される。さらに別の実施形態では、方法は、オーディオ源に
よって、第１の人物に割り当てられたタスクのステータス、第１のカートの複数の人物へ
の近接度、および／または第１のカートのステータスに関する情報を通信することを含む
。方法はまた、第１の人物および他の人物のリアルタイム成績指標を表示することを含み
得る。
【００１４】
　これらおよび他の目的は、本明細書に開示される本発明の実施形態の利点ならびに特徴
とともに、以下の説明、付随の図面、および請求項の参照を通してより明白となるであろ
う。さらに、本明細書に説明される種々の実施形態の特徴は、互いに排他的ではなく、種
々の組み合わせおよび順列で存在し得ることを理解されたい。
　本発明は、例えば、以下を提供する。
（項目１）
　倉庫運営生産性を改良するように適合された倉庫自動化システムであって、前記システ
ムは、
　倉庫内で製品を運送するための複数のカートと、
　コントローラと
　を備え、
　前記コントローラは、前記複数のカートのうちの第１のものを第１の人物に関連付ける
ことと、前記倉庫の方々に前記第１の人物を先導するように前記第１のカートを制御する
こととを行うように適合されている、システム。
（項目２）
　前記コントローラは、前記第１の人物の通常ペースと等しい速度および前記第１の人物
の通常ペースより速い速度のうちの少なくとも１つで前記第１のカートを移動させるよう
にさらに適合されている、項目１に記載のシステム。
（項目３）
　前記コントローラは、前記第１の人物に向けた前記第１のカートの設定を設定すること
と、第２の人物が前記第１のカートに関連付けられると、前記第１の人物と異なる前記第
２の人物に向けた前記第１のカートの設定を設定することとを行うようにさらに適合され
ている、項目１に記載のシステム。
（項目４）
　前記コントローラは、前記第１の人物の能力に基づいて、タスクを前記第１の人物に割
り当てるようにさらに適合されている、項目１に記載のシステム。
（項目５）
　前記コントローラは、前記第１のカートが前記第１の人物に関連付けられている同じ時
に、前記複数のカートのうちの第２のものを前記第１の人物に関連付けるようにさらに適
合されている、項目１に記載のシステム。
（項目６）
　前記コントローラは、前記第１のカートが前記第１の人物に関連付けられている同じ時
に、前記第１のカートを前記第１の人物と異なる第２の人物に関連付けるようにさらに適
合されている、項目１に記載のシステム。
（項目７）
　前記第１のカートは、製品を受け取るための少なくとも１つの容器を備えている、項目
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１に記載のシステム。
（項目８）
　前記第１のカートは、前記第１のカートを推進するためのモータを備えている、項目１
に記載のシステム。
（項目９）
　前記第１のカートは、情報を前記第１の人物に通信するための画面上インターフェース
および画面外インターフェースのうちの少なくとも１つを備えている、項目１に記載のシ
ステム。
（項目１０）
　前記画面上インターフェースは、前記倉庫内の前記第１のカートの物理的場所、前記倉
庫内のある製品の物理的場所、前記第１の人物に割り当てられた現在のタスク、種々のタ
スク間の時間、前記倉庫における優先順位、および前記第１の人物の成績のうちの少なく
とも１つに関する情報を通信するように適合されている、項目９に記載のシステム。
（項目１１）
　前記画面外インターフェースは、照明およびオーディオ源のうちの少なくとも１つを備
えている、項目９に記載のシステム。
（項目１２）
　前記照明は、製品が配置されるべき、または製品が取り出されるべき前記第１のカート
上の容器を識別するように適合されている、項目１１に記載のシステム。
（項目１３）
　前記照明は、前記第１の人物に割り当てられたタスクに応じて異なるように適合されて
いる、項目１１に記載のシステム。
（項目１４）
　前記照明は、前記第１のカートのステータス、前記第１のカートの健全性、前記第１の
カートの移動速度、および前記第１のカートの方向における変化のうちの少なくとも１つ
に関する情報を通信するように適合されている、項目１１に記載のシステム。
（項目１５）
　前記オーディオ源は、前記第１の人物に割り当てられたタスクのステータス、前記第１
のカートの複数の人物への近接度、および前記第１のカートのステータスのうちの少なく
とも１つに関する情報を通信するように適合されている、項目１１に記載のシステム。
（項目１６）
　前記第１のカートは、少なくとも部分的に、前記第１のカートからの前記第１の人物の
距離を識別すること、前記倉庫内における前記第１のカートの位置を決定すること、およ
び前記第１のカートの経路内の障害物を識別することのうちの少なくとも１つのためのセ
ンサを備えている、項目１に記載のシステム。
（項目１７）
　前記製品を処理するための少なくとも１つのワークステーションをさらに備えている、
項目１に記載のシステム。
（項目１８）
　前記ワークステーションは、ロボットアームを備えている、項目１７に記載のシステム
。
（項目１９）
　前記ワークステーションは、仕分けステーション、梱包ステーション、出荷ステーショ
ン、キット化ステーション、個人化ステーション、およびギフト包装ステーションから成
る群から選択される、項目１７に記載のシステム。
（項目２０）
　前記第１の人物および他の人物のリアルタイム成績指標を表示するためのディスプレイ
をさらに備えている、項目１に記載のシステム。
（項目２１）
　（ｉ）前記複数のカート、前記第１の人物、および材料取り扱い機器を監視することと
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、（ｉｉ）各カートの場所を決定することとを行うように適合された複数の頭上カメラを
さらに備えている、項目１に記載のシステム。
（項目２２）
　倉庫の運営生産性を自動化および改良する方法であって、前記方法は、
　第１の人物を倉庫内で製品を運送するための複数のカートのうちの第１のものに関連付
けるステップと、
　前記倉庫の方々に前記第１の人物を先導するように前記第１のカートを制御するステッ
プと
　を含む、方法。
（項目２３）
　前記制御するステップは、前記第１の人物の通常ペースと等しい速度および前記第１の
人物の通常ペースより速い速度のうちの少なくとも１つで前記第１のカートを移動させる
ことを含む、項目２２に記載の方法。
（項目２４）
　前記第１の人物が前記第１のカートに関連付けられている同じ時に、前記第１の人物を
前記複数のカートのうちの第２のものに関連付けることをさらに含む、項目２２に記載の
方法。
（項目２５）
　前記第１の人物が前記第１のカートに関連付けられている同じ時に、前記第１の人物と
異なる第２の人物を前記第１のカートに関連付けることをさらに含む、項目２２に記載の
方法。
（項目２６）
　前記第１の人物の能力に基づいて、タスクを前記第１の人物に割り当てることをさらに
含む、項目２２に記載の方法。
（項目２７）
　前記第１のカート上の容器を照明し、製品が配置されるべき、または製品が取り出され
るべき前記容器を識別することをさらに含む、項目２２に記載の方法。
（項目２８）
　前記第１の人物に割り当てられたタスクに応じて、前記第１のカート上の容器を異なる
ように照明することをさらに含む、項目２２に記載の方法。
（項目２９）
　オーディオ源によって、前記第１の人物に割り当てられたタスクのステータス、前記第
１のカートの複数の人物への近接度、および前記第１のカートのステータスのうちの少な
くとも１つに関する情報を通信することをさらに含む、項目２２に記載の方法。
（項目３０）
　前記第１の人物および他の人物のリアルタイム成績指標を表示することをさらに含む、
項目２２に記載の方法。
【図面の簡単な説明】
【００１５】
　図面中、同様の参照文字は、概して、異なる図全体を通して、同一部分を指す。また、
図面は、必ずしも、正確な縮尺ではなく、代わりに、概して本発明の原理の例証に強調が
置かれる。以下の説明では、種々の本発明の実施形態は、以下の図面を参照して説明され
る。
【図１】図１は、本発明の一実施形態による、倉庫自動化システムのための大まかなシス
テムアーキテクチャを描写するブロック図である。
【図２Ａ】図２Ａは、本発明の一実施形態による、改良型カートを図式的に図示する。
【図２Ｂ】図２Ｂは、本発明の別の実施形態による、改良型カートを図式的に図示する。
【図３】図３は、本発明の一実施形態による、例示的グラフィカルユーザインターフェー
スである。
【図４】図４は、本発明のさらに別の実施形態による、２つの改良型カートを図式的に図
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示し、特に、改良型カート上の例示的センサを描写する。
【図５】図５は、本発明の一実施形態による、倉庫内の製品フローを図示するブロック図
である。
【図６】図６は、本発明の一実施形態による、ピッキング後の仕分けステーションを図式
的に図示する。
【図７】図７は、本発明の一実施形態による、倉庫のブロック図である。
【図８】図８は、本発明の一実施形態による改良型カートを採用する倉庫システムの例示
的利点を要約する、表である。
【発明を実施するための形態】
【００１６】
　大まかな概要として、本発明の実施形態は、倉庫運営生産性を改良するように適合され
る倉庫自動化システムを特徴とする。システムは、倉庫内で製品を運送するための複数の
改良型カートと、コントローラとを含む。改良型カートの使用は、改良型カートが、ユー
ザまたは関連付けられた生産性を改良するいくつかの特徴を有するので、現在の倉庫シス
テムを改良する。これらの特徴は、例えば、各々が連携するように、および／またはゲー
ミフィケーションを生じさせるようにカスタマイズされることができる。さらに、改良型
カートは、この新しい技術を実際に採択するプロセスを容易にする特徴を含み得る。種々
の実施形態では、従来のカートに優るこれらの改良は、顧客注文および出荷に向けて、例
えば、製品を補充すること、ピッキングすること、計数を行うこと、仕分けること、移動
させること、および梱包することに作業者が費やす時間を減少させる。
【００１７】
　図１は、倉庫自動化システムのための例示的大まかなシステムアーキテクチャを描写す
る。描写される実装では、倉庫自動化システムは、ネットワーク１４を経由して、それぞ
れの改良型カート内に配置される１つ以上の制御サブシステム２０と通信するコントロー
ラ１０を含む。ネットワーク１４は、例えば、８０２．１１（Ｗｉ－Ｆｉ）、Ｂｌｕｅｔ
ｏｏｔｈ（登録商標）、ＧＳＭ（登録商標）、ＣＤＭＡ、または他の好適な技法を使用し
て、通信デバイス間に直接または間接無線リンクを提供することができる。本開示全体を
通して言及されるように、用語「システム」は、コントローラ１０、改良型カート内の制
御サブシステム２０、および／または、前述の構成要素のいずれかと通信する、もしくは
インターフェースをとり、本明細書に説明される機能性を提供する他のコンピューティン
グデバイスもしくはサブシステムを含むことができる。例えば、「システム」が、機能を
行う、またはタスクを遂行すると本明細書において述べられるとき、概して、（個々また
は集合的のいずれかにおいて）コントローラ１０、改良型カート内の制御サブシステム２
０、および／または他のコンピューティングデバイスもしくはサブシステムが、機能を行
うこと、もしくはタスクを遂行することを意味する。当業者は、倉庫自動化システムの種
々の構成が可能なことを理解されるであろう。
【００１８】
　コントローラ１０および制御サブシステム２０は、好適なハードウェアおよびソフトウ
ェアを含み、本明細書に説明される機能性を提供することができる。例えば、コントロー
ラ１０および制御サブシステム２０は、適切な送信機および受信機（例えば、Ｗｉ－Ｆｉ
ネットワークアダプタ、Ｂｌｕｅｔｏｏｔｈ（登録商標）無線等）を含み、互いに、およ
び／またはネットワーク１４を経由して、通信することができる。コントローラ１０およ
び制御サブシステム２０は、各々が処理ユニット、システムメモリを含むコンピュータの
形態においける汎用コンピューティングデバイスと、システムバスとも含むことができ、
システムバスは、システムメモリを含む種々のシステム構成要素を、処理ユニット、およ
び／または内蔵デバイスもしくは他の特殊目的論理回路（例えば、ＦＰＧＡ（フィールド
プログラマブルゲートアレイ）もしくはＡＳＩＣ（特定用途向け集積回路））に結合する
。コントローラ１０および制御サブシステム２０内に含まれるコンピューティングデバイ
スは、メモリ内に記憶され、プロセッサ上で実行される、ソフトウェア処理モジュールを
利用することができる。コンピュータプログラムの実行のために好適なプロセッサは、一
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例として、汎用および特殊目的マイクロプロセッサの両方を含む。概して、プロセッサは
、命令およびデータを読み取り専用メモリまたはランダムアクセスメモリもしくは両方か
ら受信する。コンピュータプログラム命令およびデータを具現化するために好適な情報キ
ャリアは、一例として、半導体メモリデバイス（例えば、ＥＰＲＯＭ、ＥＥＰＲＯＭ、お
よびフラッシュメモリデバイス）、磁気ディスク（例えば、内部ハードディスクまたは取
り外し可能ディスク）、磁気光ディスク、ならびにＣＤ－ＲＯＭおよびＤＶＤ－ＲＯＭデ
ィスクを含む不揮発性メモリのあらゆる形態を含む。
【００１９】
　例証として、ソフトウェアモジュールは、１つ以上の好適なプログラミング言語の形態
であることができ、それらは、機械言語またはオブジェクトコードに変換され、プロセッ
サまたは複数のプロセッサが命令を実行することを可能にする。ソフトウェアは、好適な
プログラミング言語またはフレームワークにおいて実装される独立型アプリケーションの
形態であることができる。いくつかの実装では、そのようなソフトウェアは、Ｍｉｃｒｏ
ｓｏｆｔ　Ｗｉｎｄｏｗｓ（登録商標）オペレーティングシステム、Ａｐｐｌｅ　ＯＳ　
Ｘ（登録商標）オペレーティングシステム、Ａｐｐｌｅ　ｉＯＳ（登録商標）プラットフ
ォーム、Ｇｏｏｇｌｅ　ＡｎｄｒｏｉｄＴＭプラットフォーム、Ｌｉｎｕｘ（登録商標）
オペレーティングシステムおよびＵＮＩＸ（登録商標）オペレーティングシステムの他の
変形等、カスタムまたは市販のオペレーティングシステム上で実行する。加えて、または
代替として、本明細書に説明される機能性の一部もしくは全部は、遠隔で、クラウドにお
いて、またはソフトウェア・アズ・ア・サービスを介して行われることができる。
【００２０】
　（Ａ．改良型カート）
　図２Ａは、本発明の一実施形態による、改良型カートシステム１００を描写する。図示
されるように、多くの場合、業界においてピッキングカートと称される１つ以上の改良型
カート１０２は、１人以上の倉庫作業者１０４と一緒に倉庫の方々に在庫を移動させるこ
とができる。改良型カート１０２は、製品をピッキングすること、補充すること、移動さ
せること、仕分けること、および計数を行うことまたは確かめること等、大部分の倉庫タ
スクを補助するために意図される。これらのカート１０２は、画面１０６および／または
オンボード視覚的ならびに／もしくは可聴インジケータの使用を通して、作業者１０４の
成績を改善する情報を作業者１０４に表示することができる。カート１０２は、必ずしも
、１人の特定の作業者１０４に割り当てられる必要はない。むしろ、１日を通して、随意
に、同時に、作業者１０４を支援する複数のカート１０２が存在することができる。同様
に、単一カート１０２は、１日のうちに、随意に、同時に、複数の作業者１０４と作業し
得る。システムは、各カート１０２の場所および目の前のタスクを完了する各作業者１０
４の識別を追跡し得る。システムは、さらなる分析のために、システム内の関連トランザ
クション情報（例えば、製品、場所、および作業者）をさらに記憶し得る。
【００２１】
　（Ｂ．改良型カートの搬送能力）
　図２Ａを依然として参照すると、改良型カート１０２は、多くの場合、１つ以上の異な
る製品を保持するために使用可能な運搬トレイまたは箱の形態における１つまたは多くの
類似もしくは異なる保管容器１０８を搬送するように構成され得る。これらの保管容器１
０８は、改良型カート１０２から除去可能であり得る。ある場合には、各容器１０８は、
別個のピッキング場所として使用されることができる（すなわち、１つの容器１０８は、
単一注文である）。他の場合には、容器１０８は、バッチピッキングのために使用される
ことができる（すなわち、各容器１０８は、複数の完全または部分的注文を含むことがで
きる）。各容器１０８は、ピッキング後の仕分けおよび処理のために、１つまたは多くの
異なるステーションに割り当てられ得る。一実施形態では、容器１０８のうちの１つ以上
のものは、複数のタイプの製品のバッチピッキング専用であり、別の１つ以上の容器１０
８は、単一製品の複数の数量のピッキング専用である（例えば、１つのアイテムのみを有
する注文のため）。この単一ピッキングは、倉庫が、二次仕分けをスキップし、製品を直
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接梱包ステーションに配達することを可能にする。別の実施形態では、容器１０８のうち
の１つ以上のものは、注文ピッキング（例えば、潜在的に時間に敏感な注文のため）に割
り当てられ、容器１０８のうちの１つ以上のものは、バッチピッキングに割り当てられる
（例えば、より低いコストまたはあまり時間に敏感ではない注文のため）。さらに別の実
施形態では、容器１０８のうちの１つ以上のものは、製品を保管場所に補充するために使
用されるであろう、製品を搬送する。別のオプションは、改良型カート１０２が、梱包お
よび出荷ステーション等の異なるステーション間で、必要に応じて、倉庫全体を通して製
品を移動させ、および／または出荷することである。さらに別の実装では、容器１０８の
うちの１つ以上のものは、空のままにされ、在庫管理のために倉庫において規則的に行わ
れる循環計数タスクの一部として、容器１０８の中に入れ、次いで、そこから戻す製品の
計数を補助する。タスクは、１つのタスクタイプ専用モードで完了され得るか、または異
なるタスクタイプにわたって交互的に扱われ得る。例えば、作業者１０４は、製品を改良
型カート１０２上の容器「１」の中にピッキングし、次いで、製品を改良型カート１０２
上の容器「２」からつかみ取り、それらを同一製品通路に収納するように指示され得る。
【００２２】
　（Ｃ．画面外ユーザインターフェース）
　今日の大部分のシステムは、それらのユーザインターフェースのための画面に大きく依
拠する。本明細書に説明されるシステムは、画面１０６を含み、画面１０６から離れた有
意な量のユーザインターフェース／ユーザ体験をさらに特徴とする。例えば、改良型カー
ト１０２上の照明は、カートの保管容器１０８の中に入れられる、またはそこから取り出
される任意の製品の供給源および／または目的地を点灯するために使用され得る。図２Ａ
は、車のテールライトに類似する、カート１０２の後方における照明場所１１０を示し、
各保管容器１０８場所の下方のライト１１２も示す。この照明は、作業者１０４が、命令
のための画面１０６を最小限見る必要があるか、または全く見る必要がないように、タス
クに基づいて色を変化させ得る。改良型カート１０２に及ぶ任意の保管容器１０８は、任
意の側から可視であるために、または製品が取り出されるか、もしくは入れられるべき改
良型カート１０２の側に関するインジケータとして、いずれの側も照明し得る照明１１２
を有し得る。照明１１２は、多くの区画に細かく分割可能であってもよく、光を物理的に
変化させずに、１つまたは多くの保管容器１０８を照明するように構成されることができ
る。１つのみの容器１０８が存在する場合、光インジケータ１１２全体が、点灯し得る。
２つ以上の保管ユニット１０８が存在する場合、照明インジケータ１１２は、各容器１０
８が個々に示され得るように、２つ以上の区画に分割され得る。ＬＥＤストリップ照明ま
たは他の好適な照明が、利用され得る。
【００２３】
　いくつかの実施形態では、１つ以上のアクションボタンが、カート１０２上に存在し、
作業者１０４が、アイテムを運搬トレイまたは運搬箱等の保管場所１０８の中に入れる等
のアクションを確認すること、またはカート１０２を一時停止することを可能にする。い
くつかの実施形態では、これらのボタンは、改良型カート１０２上の保管場所１０８の縁
の近傍の連続タッチ可能表面に配置される。
【００２４】
　保管容器１０８識別に加え、照明は、カートステータスもしくは健全性、移動の速度、
意図される方向変更、またはそのタスクを完了することにおいて作業者１０４との相互作
用に有用な他の情報を示すために使用され得る。
【００２５】
　視覚的ユーザインターフェースは、作業者１０４を補助するためのオーディオ命令で補
完され得る。これは、多くの場合、作業者１０４が、画面１０６の視野を有していないか
、もしくは視覚的に障害がある場合、監督者または遠隔ヘルプデスクと通信し、そのタス
クを通して作業者１０４を補助することにおいて、または、遠隔ヘルプデスクもしくは他
の補助要員と相互作用することにおいて使用され得るグラフィカルユーザインターフェー
スに内蔵されたビデオ会議技術との協調において有用である。加えて、いくつかの実施形
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態では、オーディオ源は、作業者１０４に割り当てられたタスクのステータス、改良型カ
ート１０２の１人以上の作業者１０４に対する近接度、および／または改良型カート１０
２のステータスに関する情報を通信する。
【００２６】
　（Ｄ．画面上ユーザインターフェース）
　作業中の作業者１０４にシステム情報を示すユーザインターフェースのいくつかは、作
業者１０４が倉庫内でそのタスクを完了するためにかかる時間を短縮することに役立つよ
うに、画面上に提示され得る。そのようなグラフィカルユーザインターフェース画面は、
移動式カート１０２上に位置し得るか（例えば、図２Ａに描写される例示的画面１０６と
同様に）、またはグラフィカルユーザインターフェース画面は、作業者によって所有され
得る（例えば、タブレットもしくはスマートフォン等のモバイルコンピュータ上、または
手首搭載型画面上）。
【００２７】
　作業者１０４は、無線ヘッドセット、電話、タッチスクリーン、または他のコンピュー
タ（以降、「モバイルデバイス」と称される）を採用し得る。いくつかの実施形態では、
作業者１０４が、新しいカート１０２に切り替えると、システムが作業者１０４がペアリ
ングされるであろうカート１０２を事前に把握しているので、システムは、自動的に、モ
バイルデバイスを切り替えるであろう。完全に自動化された切り替えに加え、カート１０
２は、作業者１０４が、古いカート、新しいカート、および／またはモバイルデバイスと
相互作用することによって、切り替えを確認することを要求し得る。例として、第１のカ
ートを使用する作業者１０４は、第２のカートに切り替え、その時点で、作業者のモバイ
ルデバイスは、第１のカートから切断され、第２のカートに接続し得る。
【００２８】
　作業者１０４によって採用される画面は、状況依存情報を提供し得、状況依存情報は、
以下の情報のうちの１つ以上のもののいくつかの組み合わせを考慮する：倉庫内のカート
および／または作業者の物理的場所、作業中の現在のタスク、タスク間の時間、倉庫にお
ける優先順位、場所および保管詳細、倉庫内の製品の物理的場所、ならびにその作業者１
０４の以前の成績情報。
【００２９】
　作業者１０４が遂行することになっているタスク、作業者が動作することになっている
製品、ならびに現在のタスクのための製品の供給源および目的地を迅速に識別することを
可能にする情報が、表示され得る。
【００３０】
　カート１０２がタスク間で移動している間に情報を作業者１０４に表示することによっ
て（例えば、カートの画面１０６上またはモバイルデバイス画面上）、各タスクの場所へ
の到着時、作業者１０４が処理すべき情報を殆ど有していないので、次のタスクを完了す
るための時間が、有利には、短縮され得る。到着に応じて完了されるタスクは、倉庫内の
アイテムのピッキングまたは補充を含み得る。いくつかの実施形態では、タスク間で移動
または移行している間に表示される情報は、次のタスクまでの距離、次のタスクの場所、
つかみ取るべきアイテム、つかみ取るべき数量、および生産率のようなリアルタイム情報
を含む。
【００３１】
　１つのタスクの情報を事前に表示することに加え、改良型カート１０２上の画面１０６
および／またはモバイルデバイス画面はまた、次の一連のタスクに関する情報を表示し得
る。これは、作業者１０４が、ステップ毎に画面を見ずに、あるエリア内の全てのタスク
を認知し、これらのタスクを完了するためにその移動を最適化することを可能にする。
【００３２】
　図２Ｂは、改良型カート１０２の代替実施形態であり、保管容器１０８が存在しない状
態で示される（理解を容易にするために）。前述のように、改良型カート１０２は、画面
１０６と、照明インジケータ１１０、１１２とを含む。動作時、保管容器１０８は、図２
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Ｂに描写される改良型カート１０２上に存在し得る。図示されるように、カート１０２の
前端は、カットアウト１５６を画定し得る。１つ以上のセンサ（例えば、光検出および測
距センサ）が、カットアウト１５６内に格納され得る。カットアウト１５６は、センサが
、カート１０２の正面および側面（例えば、１８０ｏを上回る周囲）における物体を視認
および検出することを可能にする。
【００３３】
　図３は、改良型カート１０２の画面１０６上またはモバイルデバイス画面上に表示され
得る例示的グラフィカルユーザインターフェースを示す。第１のディスプレイ３４６は、
ピッキングすべきアイテム３４８およびそれらのアイテムの方向３５０を示す。第２のデ
ィスプレイ３５２は、各アイテム３４８がピッキングされる必要がある置場３５４を示す
。ディスプレイ３５２は、ピッキングされるべき後続のアイテムの置場の場所およびピッ
キングされるべき各アイテムの数等の追加の情報も含み得る。
【００３４】
　（Ｅ．作業者の動機付け強化）
　倉庫で作業している作業者１０４は、多くの場合、物理的に困難でかつ精神的に退屈な
作業を受け持つ。種々の実施形態では、本明細書に説明されるシステムは、いくつかの方
法において、各作業者１０４から最良生産性を引き出し、彼らを動機付ける。１つの方法
は、作業者１０４をその作業に精神的に従事および集中した状態に保つことである。これ
は、エラー率を低減させ、生産性を増加させる。ゲーミフィケーション方法を使用して、
競争環境を作り出すことは、これらの目標の多くを達成することができる。リアルタイム
スコア、日間／週間／月間高スコア、または成績傾向を記録することによって、作業者１
０４は、互いに、および／または自身と競合する。いくつかの倉庫動作では、作業者の報
酬の一部は、ある率または他の成績指標に到達もしくは超過したことに基づいて、その個
々の成績に結び付けられる。大部分の広く使用されているシステムでは、作業者１０４は
、そのシフトの終了時または週末にのみ、その成績について知る。本明細書に説明される
システムの実施形態では、作業者の成績は、種々の個人およびチーム目標に到達するよう
に継続して通知される、または動機付けされるように、リアルタイムで示される（例えば
、画面１０６を介して、または頭上ディスプレイ等の別のディスプレイを介して）。
【００３５】
　一実施形態では、システムは、作業者１０４が倉庫を通して移動する率も捕捉する。シ
ステムは、作業者１０４の基本ペースを知り、そのデータを使用して、各作業者の「通常
ペース」を確立する能力を有する。システムは、作業者の「通常ペース」において倉庫を
通してカート１０２を移動させ得るか、または生産率を改良するために、システムは、作
業者の「通常ペース」より若干高速でカート１０２を移動させるように促し、本質的に、
作業者の作業を通して正面から作業者を「牽引」し得る。例えば、カート１０２は、５％
、１０％、１５％、または２０％より高速もしくはそれを上回って移動し得る。図４を参
照すると、カート１０２からの作業者１０４の距離を識別し、ペースが速すぎ、作業者１
０４が追い付いていない場合にカート１０２が停止または減速することを可能にするため
に、カート１０２の後方にセンサ２１６が存在し得る。
【００３６】
　より詳細には、システムは、改良型カート１０２を、学習されたパラメータに基づいて
、作業者１０４の率を最適化するペースに適合させ得る。いくつかの事例では、改良型カ
ート１０２は、カート１０２にペアリングされている作業者１０４に応じて、より高速ま
たはより低速で移動するであろう。加えて、改良型カート１０２は、ピッキング等のタス
クのために停止しないこともあり、代わりに、作業者１０４がタスクを完了することを可
能にするために、単に十分に減速し得る。
【００３７】
　一実施形態では、システムは、改良型カート１０２が特定の作業者１０４と作業してい
る場合を把握する。したがって、カート１０２およびシステムとの作業者の相互作用は、
作業者１０４をより効率的にし、かつより満足させるために個人化されることができる。
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種々の実施形態では、これは、カート１０２が種々の作業者１０４間で手渡される場合、
または作業者１０４がカート間で移行する場合、種々の作業者の必要性または色盲等の障
害に基づいて、言語、音声（例えば、男性または女性、アクセント等）、または他の特徴
を変化させることを含む。
【００３８】
　（Ｆ．改良型カートセンサ）
　依然として、図４を参照すると、一実施形態では、改良型カート１０２は、倉庫の方々
にナビゲートし、その中で作業者１０４および製品と相互作用するためにそれが使用する
いくつかのセンサ２１４、２１６を有する。例えば、改良型カート１０２は、カート１０
２の正面に位置するセンサ２１４および／またはカート１０２の後方に位置するセンサ２
１６を有し得る。レーザ測距、構造化光センサまたは単なるカメラ等のセンサが、倉庫内
の改良型カート１０２の位置を特定し、カートの進路内の可能な障害物を検出するために
使用され得る。同時場所特定およびマッピング（ＳＬＡＭ）等の技法が、倉庫のデジタル
マップを作成または拡張し、倉庫内のカート１０２の位置を特定するために使用されるこ
とができる。この情報は、それが倉庫内の変化について更新された情報を継続的または周
期的に受信するように、倉庫内の複数の改良型カート１０２間で共有され得る。
【００３９】
　改良型カート１０２は、これらのセンサ２１４、２１６を使用して、例えば、倉庫内で
使用される単語、数字、および／または任意の２次元もしくは３次元コードを含む視覚的
画像を検出することによって、それ自体の位置を特定し得る。標識コードが識別されると
、倉庫内のその場所が、ルックアップされ、改良型カート１０２に関する他の場所情報を
拡張するために使用され得る。この情報は、逆に使用されることもできる。例えば、改良
型カート１０２がその場所を把握すると、場所情報を使用して、置場、進行経路、充電場
所、および合流点等の倉庫内の重要着目点をマッピングすることができる。
【００４０】
　レーザ測距センサ、赤外撮像センサ、構造化光センサ、またはビデオ等の追加のセンサ
が、システムが補助している作業者１０４の場所を検出するために使用され得る。これは
、システムが、作業者１０４が、改良型カート１０２からはるかに遅れる場合、またはそ
れとの近接から離れる場合、カート１０２を減速させること、またはアラートもしくは通
知を作業者１０４もしくは管理者に送信することを可能にする。
【００４１】
　改良型カート１０２は、１つ以上の製品コード読み取り機２１８を有し得る。これらは
、ＵＰＣバーコード等の１次元コード、ＱＲコード（登録商標）等の２次元コード、また
は両方を読み取るために使用され得る。カート１０２は、製品コード読み取り機２１８を
使用して、ピッキング、補充、および計数中、製品コードを確かめ得る。さらに、改良型
カート１０２は、アクティブワークフローと関係なく、製品または保管場所のバーコード
を通り過ぎる場合、それらを読み取り得る。これは、倉庫内のカートの場所を識別するこ
と、倉庫内の製品の場所を確かめること、または製品もしくは空製品場所の循環計数タス
クを完了することに役立てるために使用され得る。さらに、システムは、製品場所を監視
し得、それらが修正された場合、それを感知し、修正が予期しないものである場合、手動
確認をトリガすることができる。これは、誤ピッキングされたアイテムの補正または可能
な窃盗のために有用であり得る。
【００４２】
　いくつかの実施形態では、改良型カート１０２は、各保管容器１０８の下に重量センサ
を有し、既知または未知の重量のアイテムが、カート１０２に入れられると、重量の変化
を測定する。この重量センサは、差異を検出し、アイテムが正しい場所に入れられたこと
を確認し得る。重量センサが、重量の変化を検出しない場合、または重量の正しい変化を
検出しない場合、アイテムがカート１０２上の正しい保管容器１０８内に入れられていな
いこと、または正しくないアイテムがカート１０２上の保管容器１０８内に入れられたこ
とをフラグし得る。
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【００４３】
　いくつかの実施形態では、改良型カート１０２は、改良型カート１０２上のある場所お
よび／またはカート１０２上に位置付けられる保管容器１０８の中を見るカメラまたは画
像センサを有する。このセンサは、アイテムがカート１０２上の保管容器１０８の中に入
れられているか、またはそこから取り出されているどうかを確認することができる。一実
施形態では、システムが、予期されるアクションの前後に、場所画像の変化を探す。別の
例として、物体認識が、アイテムが保管容器１０８の中入れられているか、またはそこか
ら取り出されているかどうかを検出するために使用され得る。物体認識は、より高いレベ
ルの正確度を可能にし得る。
【００４４】
　改良型カート１０２のいくつかの実施形態は、改良型カート１０２上の保管容器１０８
の設置および除去を検出するために、重量センサ、カメラ、または画像センサ、ホール効
果センサ（例えば、磁石を使用して）、またはいくつかの種類の電気的伝送もしくは受動
応答タグを含む。
【００４５】
　（Ｇ．作業者との改良型カート協働）
　改良型カート１０２は、特に、それらが、自給式である場合、それらの安全性にかかわ
らず、最初は、倉庫内で作業者１０４を躊躇させ得る。これは、カート１０２が移動する
方法および時を把握していないので、作業者１０４の気を散らし、または彼らにカート１
０２と慎重に相互作用させ得る。この躊躇は、生産性に悪影響を及ぼし得る。この懸念に
対処するために、カートの移動は、カート１０２が、移動、停止、および／または方向転
換を始めるとき、視覚的フィードバックを作業者１０４に与えることによって、より明ら
かにされ得る。加えて、任意の学習曲線を低減させるために、カートは、一実施形態では
、大部分の人々が親しみやすいもの、すなわち、自動車を模倣する。１つのそのような実
施形態では、改良型カート１０２は、従来の車と可能な限り同様の見た目かつ同様に活動
するように構成される。これは、作業者１０４を快適にし、作業者が改良型カート１０２
から期待すべきものを理解する、方向指示器、ブレーキライト、ならびに他の視覚的およ
び可聴合図を含む。
【００４６】
　（Ｈ．作業者へのシステム適合）
　異なる作業者１０４は、異なる技術レベル、速度、身長、および他の特性を有し、それ
らは、彼らが最良能力を発揮するタスクならびにそれらのタスクを最良に行わせる方法に
影響を及ぼす。作業者の技術は、作業者が１つ以上のタスクもしくは他の動作において学
習し、より多くの経験を重ねるにつれて、進化し得る。一実施形態では、本明細書に説明
されるシステムは、ニューラルネットワーク等の機械学習技法、サポートベクターマシン
、およびその他、すなわち、種々の作業者１０４間のワークフローを通して学習し、どの
作業者１０４にどのタスクが割り当てられるかを最適化する。例えば、システムは、異な
るレベルの棚上にある製品にアクセスするためにかかる時間（例えば、作業者の身長に起
因する）または製品重量が作業者のピッキング率に影響を及ぼす程度（例えば、作業者の
強度に起因する）等の特性を学習し、次いで、タスクをこれらのタスクを最良かつ最も迅
速に行うことが可能な作業者１０４に割り当てることができる。前述のように、システム
は、個々の作業者の歩行速度も学習し、改良型カート１０２の速度を設定し得る。システ
ムによって対処される別の問題は、タスクの正しい混合を作成し、作業者成績を最適化す
るように、交互配置（すなわち、ピッキングおよび補充のような複数のタスクタイプの混
合）の実際のコストを理解することである。
【００４７】
　（Ｉ．製品フロー）
　図５は、本発明の一実施形態による、顧客注文を出荷する倉庫を通した製品のフローを
描写するブロック図である。図５に描写されるシステムの種々の実施形態では、改良型カ
ート１０２は、倉庫作業者１０４と協働し、作業者１０４のそのタスクを支援し、製品を
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倉庫の異なるエリア間で移動させる。これらの改良型カート１０２は、モータによって推
進され、製品を倉庫の方々に運送し、人々が、そうでなければ、非自動化された倉庫内で
製品を手動で移動させることに費やすであろう、時間量を短縮させ得る。
【００４８】
　（Ｉ．１．入庫製品）
　図５に描写される例示的システムでは、入庫製品が差し向けられ得る３つのオプション
が存在する（すなわち、経路Ａ、Ｂ、およびＣ）。種々の実施形態では、改良型カート１
０２は、入庫からの製品を製品が保管されるこれらのエリアの各々に差し向け、および運
送する。「アクティブイーチピックエリア」３２０は、顧客注文のためにピッキングされ
る準備ができた製品を保管する。「予備バルク保管エリア」３２２は、調達エリア３２０
内に収まるために大きすぎる製品、または「アクティブイーチピックエリア」３２０内に
保管される製品のための予備数量である製品を保持する。「クロスドック」エリア３２４
を通過する製品は、倉庫内に保管されず、その最終目的地に輸送中である。この製品は、
経路Ｈを介して「梱包」エリア３２６内の他の製品と融合されるか、または直接経路Ｉを
介して出庫エリア３２８に発送されるかのいずれかであり得る。
【００４９】
　（Ｉ．２．出庫製品）
　顧客注文が、倉庫に割り当てられると、システムは、アイテムをピッキングための最適
リソース（改良型カート１０２を伴う作業者１０４、カートを伴わない作業者１０４、フ
ォークリフト、または他の材料取り扱い車両もしくは装置）を決定し得る。製品は、「ア
クティブイーチピックエリア」３２０または「予備バルク保管エリア」３２２内に保管さ
れ得る。製品が、「アクティブイーチピックエリア」３２０内にある場合、製品は、ピッ
キングされ、「荷物仕分け」３３０（経路Ｄを介して）または「梱包」エリア３２６（経
路Ｆを介して）のいずれかに運送され得る。「荷物仕分け」３３０は、製品が個別の顧客
注文に融合されるエリアである。この仕分けが発生する必要がない場合、製品は、直接、
「梱包」エリア３２６に移動させられ得る。製品が「予備バルク保管エリア」３２２内に
ある場合、経路Ｅを介して「アクティブイーチピックエリア」３２０に移動させられるか
、または経路Ｇを介して「梱包」エリア３２６に発送され得る。アイテムが個別の注文（
プロセスＪを介して）に仕分けされると、それらは、輸送業者、目的地地域、または配達
方法別に追加の仕分けを行う必要があり得る。「出荷仕分け」３３２が、生じ得（プロセ
スＫを介して）、その後、注文は、出庫エリア３２８において、顧客への出荷のためのト
ラックまたは他の車両上に積載される。
【００５０】
　システムは、図５に描写される任意の数の順列に対応することができ、倉庫の特有の必
要性に基づいて構成されることができる。例えば、ソフトウェアおよびハードウェア（例
えば、本明細書に説明される全体的システムの一部であり得る、上で説明されるようなコ
ントローラ１０）を使用して、改良型カート１０２は、バッチピッキング（すなわち、製
品群）および個別注文ピッキング（すなわち、完全注文群）等の異なる同時プロセスを通
して、運搬トレイまたは顧客積荷等の１つまたは多くの保管容器１０８を運送するように
構成されることができる。
【００５１】
　上で説明されるように、いくつかの改良型カート１０２は、自律的であり、倉庫の方々
に作業者１０４を先導する。種々の実施形態では、改良型カート１０２は、作業者ワーク
フローを画面上および画面外インターフェースで補完し、割り当てられたタスクを完了す
るための時間を短縮し、タスク間の中断時間を短縮することによって、作業者１０４をよ
り生産的にする。これらのインターフェースは、リアルタイムおよび履歴成績データを表
示することによって、および／またはワークフローをゲーム化し、作業者の仕事をより楽
しいものにすることによって、より高速に作業するように作業者１０４を動機付けること
もできる。いくつかの実施形態では、システムは、履歴データを使用して各作業者１０４
に適合する。
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【００５２】
　システムは、梱包、出荷、キット化、個人化、ギフト包装、および他のステーションを
含む処理のための異なるワークステーションに製品を移動させる。処理後、製品は、出荷
のために注文に組み合わせられ得る。システムは、顧客ニーズまたはサービスの支払レベ
ルによって決定されるように、陸運または空輸別に出荷を仕分けるために使用されること
ができる。製品の形状および特性に応じて、システムはまた、下流仕分け自動化とさらに
インターフェースをとり、注文を処理するために必要とされる労働力の量をさらに低減さ
せ得る。
【００５３】
　（Ｊ．ピッキング後の仕分け）
　図６は、本発明の一実施形態による、ピッキング後の仕分けステーションを図式的に図
示する。倉庫作業者１０４が、改良型カート１０２の中にピッキング後、カート１０２は
、ピッキング後の仕分けのための複数のステーションに発送され得る。いくつかのステー
ションでは、仕分けは、作業者１０４によって行われる。他のステーションでは、ロボッ
トアーム４３４が、製品アイテム４３６、４３８を改良型カート１０２上の保管エリア１
０８からピッキングし、それらを一意の顧客注文に割り当てられた特定の置場４４０の中
（例えば、仕分け棚４４２上）に入れる。図６では、菱形４３６および三角形４３８は、
ロボットアーム４３４によって仕分け棚４４２の中に移動させられている異なる製品を表
す。顧客注文のための最終アイテムが、棚４４２の中に入れられた後、作業者１０４は、
通知され、注文は、出荷のために梱包される。これは、図５に描写される「荷物仕分け」
プロセス３３０が自動化されることを可能にする。いくつかの実施形態では、改良型カー
ト１０２が、このタイプの異なるステーションにおいて複数回停止するか、または、複数
の改良型カート１０２が、これらのステーションにおいて停止し、顧客注文または出荷を
完了する。
【００５４】
　（Ｋ．複数の改良型カート協調）
　種々の実施形態では、複数の改良型カート１０２が同一倉庫内で作業しており、システ
ムが単独よりも良好に作業するようにカート１０２を協調させるという利点がある。倉庫
レイアウトの検出された変化、障害物に関する情報、ならびに作業者１０４およびカート
１０２または他の追跡された機器の場所等のナビゲーション情報が、改良型カート１０２
間で共有され、それらがより良好にナビゲーション選択を行うことを可能にすることがで
きる。一実施形態では、改良型カート１０２は、それらが輻輳した倉庫床場所または通路
をより効果的にナビゲートすることを可能にする厳密な提案またはルールが与えられる。
これは、輻輳エリアをナビゲートするために要求される計算が簡略化されるように、種々
の通路および開放エリアに方向性を割り当てることによって行われ得る。
【００５５】
　一実施形態では、外部コントローラ１０も、１人以上の作業者１０４と相互作用する複
数の改良型カート１０２を協調させることに役立つ。カート位置計画が、作業者１０４を
多忙なままにすることに役立てるために使用され得る。例えば、１つのカート１０２がい
っぱいであるとき、または別様に、その作業を終えたとき、第２のカート１０２が、直ち
に作業者１０４に利用可能である。これは、カート１０２間の移行時間を最小化し、作業
者を利用高頻度で利用し続ける。作業者１０４は、例えば、通路の両側で複数のカート１
０２と同時に作業し、完了される作業量を増加させ得る。システムは、作業者１０４に、
所定および／または指定の場所において改良型カート１０２と合流するように伝え得る。
【００５６】
　システムコントローラ１０は、フォークリフト等の他の材料取り扱い機器とも相互作用
することができ、それは、追跡されることができ、自律的または半自律的であり得る。こ
の移動式機器は、改良型カート１０２とより効率的に経路指定およびスケジュールされる
ように、システムによって協調させられ得る。タスクを他の機器の一部または全部に割り
当てることが不可能または実行不可能である場合、倉庫内のそれらの位置は、輻輳または
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可能な衝突を限定または防止するように、改良型カート１０２を経路指定することに役立
てるために使用され得る。
【００５７】
　一実施形態では、システムは、自動ピッキングおよび配置システムと協働する。システ
ムは、適切なリソースがタスクを最も効率的に完了するために使用されることも確実にし
得る。例えば、ロボットアームおよび改良型カート１０２が、ピッキングのコスト（例え
ば、時間、正確度等）を削減させる場合、その組み合わせが、タスクを完了するために割
り当てられる。
【００５８】
　（Ｌ．作業負荷に基づく異なる改良型カートの割り当て）
　一実施形態では、システムは、容器１０８のサイズ、容量、および／または場所等の異
なる構成を有するカート１０２に対応する。例えば、システムは、改良型カート１０２の
異なる構成を維持し、製品のタスク属性、作業者、またはタスクタイプ（例えば、計数、
ピッキング、補充等）に対応するための正しい構成を割り当て得る。
【００５９】
　（Ｍ．改良型カートの移動性）
　要求されないが、システムは、概して、改良型カート１０２がそれ自身の電力下で移動
する場合、より良好に能力を発揮する。これは、作業者１０４によって歩行される時間量
を短縮し、カート１０２を押し引きするときに作業者１０４が通常行う必要がある作業量
を低減させる。以下にさらに議論される図８における表を参照されたい。加えて、カート
１０２は、１人以上の作業者１０４をその作業のための正しい場所に誘導し、次いで、必
要に応じて、タスクの場所の傍で停止、減速、または運転し得る（例えば、低速で）。
【００６０】
　（Ｎ．カメラによる資産追跡）
　種々の実施形態では、特殊頭上カメラが、使用され、カート１０２、作業者１０４、フ
ォークリフト、および他の移動式機器を追跡する。これらの頭上カメラは、追跡される物
体上に設置された識別マークを探すことができる。図７は、本発明の一実施形態による、
概略倉庫レイアウトおよび頭上カメラ５４４の場所（図７では、星５４４として描写され
る）を示す。識別マークは、物体の自然形状または可視もしくは非可視スペクトルのいず
れかにおける特殊パターンであり得る。特殊カメラ５４４は、次いで、種々の物体を追跡
し、その位置を物理的場所に変換することができる。この情報は、一連のカメラ５４４か
ら収集され得る。いくつかの実施形態では、これらのカメラ５４４は、天井の近傍に位置
する。カメラ５４４は、互いから独立して画像データを収集し、多くの場合、その対象エ
リア内で重複することができる。種々のアプローチが、複数のカメラのデータストリーム
を融合するために採用され得る。第１のアプローチは、画像データの各組を撮影し、それ
らを一緒に融合し、結果として生じるメタ画像内のパターンを探すことである。第２の方
法は（通常、計算上優れている）、各アイテムを単一カメラ５４４で追跡し、次いで、場
所情報を重み付けされた形態で一緒に組み合わせ、最終場所情報を得ることである。アイ
テムを幾分重複する画像を有していないカメラ５４４で追跡することも可能であるが、追
跡データの品質は、概して、より多く重複がある場合、より優れている。加えて、サブサ
ンプリング技法が、カメラ５４４の基礎分解能より正確な場所のサブピクセル正確度を得
るために使用されることができる。
【００６１】
　（Ｏ．改良型カート先導）
　種々の実施形態では、システムは、随時、倉庫内の改良型カート１０２の場所を把握し
、改良型カート１０２は、棚通路および倉庫の他のエリアを巡回して作業者１０４を先導
する。改良型カート１０２は、システムによって決定された速度で移動する。作業者１０
４を先導することによって、改良型カート１０２は、ワークステーションに隣接する、ま
たは保管場所内の特定の場所における誤った方向転換および停止を防止し、作業者１０４
の生産性を増加させることができる。作業者１０４が、カート１０２のペースに追い付い
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ていない場合、システムは、適合し、分析および成績監視のために、この情報を記憶する
ことができる。種々の実施形態では、改良型カート１０２は、オーディオおよび視覚的イ
ンジケータを使用して、作業者１０４がカートの移動を予期し得るように、作業者１０４
のために改良型カート１０２をより容易に追従させやすくする。
【００６２】
　（Ｐ．本明細書に説明されるシステムの例示的利点）
　ピッキングプロセスは、７つのステップ、すなわち、置場までの歩行、置場の発見、製
品の検索、製品のつかみ取り、製品が正しいことの確認、容器１０８の中への製品配置、
および次のタスクの要求としてモデル化され得る。一般に、システムは、これらのステッ
プのうちの６つの時間を短縮する（製品のつかみ取りを除く全て）。図８では、提案され
る時間節約が、手動カートピッキングと改良型カートピッキングとの間の典型的バッチピ
ッキングにおける７つのステップの各々に対して見積もられている。
【００６３】
　置場までの歩行：典型的カートピッキング動作は、置場までのピッキングするための歩
行あたり１５秒を費やすように計算される。ピッキングをバッチピッキングに集約し、作
業者１０４を他のエリアではなく通路内にとどめることによって、カート１０２ターンオ
ーバーのように、システムは、作業者１０４が行う歩行の４０％を低減させることができ
る。
【００６４】
　置場の発見：作業者１０４が置場の場所に居るとき、ラック内の置場を見つける必要が
ある。システムは、例えば、画面１０６上に、場所の画像を示すことによって、かつエリ
ア内の他の置場と比較してその場所を強調することによって、検索時間を短縮または排除
することができる。
【００６５】
　改良型カート１０２は、作業が行われている置場に対する位置に停止し、商品を改良型
カート１０２および置場へ、およびそこから移動させる作業者の時間を最小化し得る。
【００６６】
　アイテムの検索：作業者１０４は、例えば、画面１０６上に、製品の画像、説明、走査
可能バーコード（確認のため）の位置、および数量が示され、置場内のアイテムをより高
速で見つけることに役立ち得る。
【００６７】
　アイテムのつかみ取り：種々の実施形態では、このステップは、自動化されない。すな
わち、影響されないが、ロボットアームも、いくつかの実施形態では、重いまたは煩雑な
アイテムを把持するために使用され得る。
【００６８】
　ピッキングの確認：製品が、置場からピッキングされた後、改良型カート１０２上の固
定スキャナ２１８が、バーコードを走査し、アイテムが正しいことを確かめることができ
る。このプロセスは、作業者１０４が、スキャナを片手に、製品を他方の手に保持し、製
品上のバーコードを見つけ、走査が生じるようにトリガする必要がある、従来の動作より
高速であることができる。
【００６９】
　アイテムの配置：次のステップは、作業者１０４が、アイテムをカート１０２上の正し
い保管容器１０８の中に配置することである。ライト１１２および他のインターフェース
ならびに画面１０６上画像を使用して、プロセスは、従来の動作より加速されることがで
き、従来の動作において、作業者１０４は、印刷紙片を使用して場所を見つけるか、また
はグラフィカルインターフェース上で場所を見つける必要がある。
【００７０】
　次のタスク：アイテムがカート１０２上の保管容器１０８内に入れられた後、カート１
０２は、自動的に、次のタスクに移行することができる。一実施形態では、カート１０２
は、別の置場場所に進むために移動を再開するか、または作業者１０４にエリア全体内の
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別の置場もしくはカート１０２に移行するように命令するかのいずれかである。この自動
移行は、タスク間の時間を短縮し、利用率を改良する。
【００７１】
　図８に提示される例では、５０％の生産性の増加に対応する３３％のサイクル時間短縮
が、実現される。
【００７２】
　本明細書に採用される用語および表現は、限定ではなく、説明の用語および表現として
使用され、そのような用語および表現の使用において、図示および説明される特徴の任意
の均等物またはその一部を除外することを意図するものではない。加えて、本発明のある
実施形態が説明されたが、本明細書に開示される概念を組み込む他の実施形態も、本発明
の精神および範囲から逸脱することなく、使用され得ることが当業者に明白となるであろ
う。種々の実施形態の構造特徴および機能は、種々の組み合わせおよび順列において配列
されることができ、全て、開示される発明の範囲内にあると見なされる。別様に必要とさ
れない限り、種々の方法に列挙されるステップは、任意の順序で行われ得、あるステップ
は、実質的に同時に行われ得る。故に、説明される実施形態は、あらゆる点において、制
限ではなく、例証にすぎないと見なされるものとする。さらに、本明細書に説明される構
成は、いかようにも限定として意図されず、例証として意図される。同様に、物理的説明
が、説明目的のために提供されたが、任意の特定の理論または機構によって境界される、
もしくはそれに従って請求項を限定するように意図されない。

【図１】 【図２Ａ】
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【図３】

【図４】

【図５】

【図６】

【図７】

【図８】



(22) JP 6954907 B2 2021.10.27

10

20

フロントページの続き

(74)代理人  230113332
            弁護士　山本　健策
(72)発明者  ハミルトン，　ライラン
            アメリカ合衆国　マサチューセッツ　０２１０８，　ボストン，　ルイスバーグ　スクエア　５
(72)発明者  デュボイス，　ジェローム
            アメリカ合衆国　マサチューセッツ　０２４５３，　ウォルサム，　ローズ　ヒル　ウェイ　１３
            ０
(72)発明者  カシオポ，　クリストファー
            アメリカ合衆国　マサチューセッツ　０２１４４，　サマービル，　カレッジ　アベニュー　１０
            ８
(72)発明者  ヒギンズ，　ティモシー
            アメリカ合衆国　マサチューセッツ　０１９６６，　ロックポート，　ハイ　ストリート　２４ア
            ール，　ユニット　１

    審査官  大塚　多佳子

(56)参考文献  特開２００２－３３８０１５（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２００６－２６４４６１（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２００５－０５０２７３（ＪＰ，Ａ）　　　
              特開２００９－２９８５２２（ＪＰ，Ａ）　　　
              特表２００８－５３２８８８（ＪＰ，Ａ）　　　
              特許第５３８１１０６（ＪＰ，Ｂ２）　　

(58)調査した分野(Int.Cl.，ＤＢ名)
              Ｂ６５Ｇ　　　１／１３７
              Ｂ６５Ｇ　　　１／００　－　１／２０
              Ｇ０６Ｑ　　１０／００　－　１０／１０


	biblio-graphic-data
	claims
	description
	drawings
	overflow

