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DESCRIPCION

Dispositivo y procedimiento para la disposicién
de productos apilables.

La invencidn se refiere a un dispositivo y a un pro-
cedimiento para la disposicion de productos apilables
en almacenes de provisiones en forma de hueco de al
menos un dispositivo de almacenamiento y supervi-
sién del nivel de llenado en los almacenes de provi-
siones mediante un dispositivo de captacidn, tal como
se describe en los predmbulos de las reivindicaciones
1y19.

Del documento US 5.755.552 A, se conoce un dis-
positivo del mismo tipo para la disposicion de produc-
tos apilables que comprende dispositivos de almace-
namiento dispuestos a ambos lados de un sistema de
transporte. Los dispositivos de almacenamiento estidn
conformados para alojar distintos productos median-
te almacenes de provisiones en forma de hueco, dis-
puestos sucesivamente en sentido longitudinal al sis-
tema de transporte y, en el extremo inferior de cada
almacén de provisiones, estan previstos dispositivos
de entrega controlados por un sistema computariza-
do. Los almacenes de provisiones, en cada caso, estan
provistos de un sensor fijo en el lugar para la super-
vision de un nivel de llenado que emita una sefal a
una unidad operativa, en cuanto la pila no alcanza un
nivel minimo de llenado, tras lo cual un operador rea-
bastece manualmente los productos en el almacén de
provisiones.

La expedicién de los productos puede producirse
de dos modos diferentes. Segin una primera forma de
realizacion, tal como se describe en el documento DE
33 48 171 C, los portaproductos por entregar, en es-
pecial contenedores de transporte, se transportan co-
locados sobre una cinta transportadora, pasando late-
ralmente de los almacenes de provisiones dispuestos
a ambos lados de la cinta transportadora y, durante el
transporte pasando por los almacenes de provisiones,
son cargados con diferentes productos segtin lo reque-
rido en un pedido.

De acuerdo con otra forma de realizacion, tal co-
mo se describe en el documento DE 42 25 041 A, en
contraposicion a lo anterior, no se utilizan portapro-
ductos por expedir, sino que los distintos productos
de un pedido se colocan directamente sobre la cinta
transportadora que corre bajo los almacenes de pro-
visiones de un dispositivo de almacenamiento. Los
distintos pedidos se colocan sobre una segunda cinta
transportadora que pasa por el extremo de entrega de
la primera cinta transportadora y, desde alli, se envian
en portaproductos sujetos a cada pedido.

Asimismo estd previsto que los almacenes de pro-
visiones presenten indicadores del nivel de llenado
que puedan consultarse de manera automatica, de mo-
do que el personal operativo de la instalacién puede
recibir una sefal respecto de cudl almacén de provi-
siones debe ser reabastecido. Para ello, se dispone un
interruptor o una barrera de luz en cada almacén de
provisiones, que emite una sefial a una unidad opera-
tiva, en cuanto la pila no alcanza el nivel minimo de
llenado. El sistema computarizado, que también rea-
liza el conteo en cada entrega de un producto, puede
luego realizar una comparacion entre el conteo reali-
zado por si mismo y la altura de la pila subsistente.

Otra forma de realizacién de un indicador del ni-
vel de llenado se conoce del documento DE 35 33
382 Al, en el que, en el extremo superior e inferior
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de cada almacén de provisiones, se dispone un sis-
tema de conteo para los productos ingresados en el
almacén de provisiones y para los productos entrega-
dos del almacén de provisiones. Con esos sistemas de
conteo, se cuentan los productos agregados o entre-
gados en cada caso y el sistema computarizado, por
lo tanto, conoce la existencia real y, en consecuencia,
la cantidad de productos en el almacén de provisio-
nes. A través de la unidad operativa puede indicarse,
entonces, si en el respectivo almacén de provisiones
atn existe suficiente cantidad de productos o si existe
el riesgo de que estos productos en breve estén to-
dos entregados, de modo que deben reabastecerse los
productos.

Dado que estas instalaciones de expedicién con
frecuencia pueden abarcar hasta varios cientos de al-
macenes de provisiones, obligatoriamente se requiere
un elevado dispendio de técnica de conmutacién a fin
de supervisar de manera fiable el nivel de llenado en
cada almacén de provisiones.

Sin embargo, la mayor desventaja de los sistemas
de supervision del nivel de llenado radica en que el
operador en todos los casos sélo reabastece indiscri-
minadamente aquellos almacenes de provisiones en
los que justo se emite un aviso de requerimiento pa-
ra reabastecer los almacenes de provisiones en forma
de una alarma, sin saber el operador en ese momen-
to qué almacenes de provisiones deben reabastecerse
sin falta. De esa manera, no se puede asegurar que el
operador en primera instancia (prioritariamente) rea-
bastezca aquellos almacenes de provisiones que de-
ben contener una existencia suficiente de productos
por expedir, a fin de poder cumplir correctamente con
un pedido o con pedidos posteriores.

Del documento DE 27 36 197 Al se conoce, ade-
mas, un sistema automadtico de expedicién con man-
do electrénico, que comprende un dispositivo de al-
macenamiento con varios almacenes de provisiones
en forma de hueco dispuestos de manera adyacente y
vertical. El abastecimiento de los almacenes de pro-
visiones se realiza en forma automdtica a través de
un sistema de transporte. Los almacenes de provisio-
nes, en cada caso, se proveen de sensores, mediante
los que se registra una existencia real de productos,
a continuacién se compara la existencia real de pro-
ductos con la existencia requerida de productos para
un pedido y se adecua la existencia real de produc-
tos. Los almacenes de provisiones s6lo presentan la
cantidad de productos que sea necesaria para el cum-
plimiento del pedido, de modo que pueden fabricarse
con un tamafio de lote rentable.

Un sistema automadtico de expedicién con mando
electrénico también se conoce del documento DE 27
36 197 A1, que comprende un dispositivo de almace-
namiento con varios almacenes de provisiones en for-
ma de hueco dispuestos en forma vertical y adyacente.
El abastecimiento de los almacenes de provisiones se
efectia de modo automatizado a través de un sistema
de transporte. Los almacenes de provisiones, en cada
caso, se proveen de sensores, mediante los cuales se
registra una existencia real de productos, a continua-
cién se compara la existencia real de productos con
la existencia requerida de productos para un pedido y
se adecua la existencia real de productos. Los alma-
cenes de provisiones solo presentan una cantidad tal
de productos como es necesaria para el cumplimien-
to del pedido, de modo que pueden fabricarse con un
tamaifio de lote rentable.
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Finalmente, se conocen del documento DE 197 45
813 A un dispositivo y un procedimiento para deter-
minar el nivel de llenado de productos en un almacén
de provisiones de un expendedor automético de ven-
ta, donde en el almacén de provisiones se dispone una
escala de medicion, en especial un cédigo de barras.
La escala de medicion estd tapada por los productos
hasta un nivel de llenado actual, y el area de lectura
de la escala de medicién que corresponde al actual ni-
vel de llenado puede explorarse con un dispositivo de
lectura optoelectrénico, en especial un dispositivo de
lectura de cédigo de barras. El dispositivo de lectura
asigna las medidas individuales de un producto a un
almacén de provisiones, por lo que, a partir de la al-
tura del nivel de llenado, puede calcularse la cantidad
de productos existentes en el almacén de provisiones.

Es objetivo de la invencidén crear un dispositivo
y un procedimiento para la disposicién de productos
apilables y la supervisién del nivel de llenado en al-
macenes de provisiones, que se caracterice por su ma-
nejo sencillo y su funcionamiento fiable y que permi-
ta un abastecimiento coordinado de los almacenes de
provisiones con productos.

El objetivo de la invencidn se cumple mediante las
propiedades indicadas en la parte caracterizandose de
la reivindicacién 1. Constituye una ventaja, en ese ca-
so, que el dispositivo de medicién se disponga en un
carro de posicionamiento que puede desplazarse por
encima del dispositivo de almacenamiento en sentido
longitudinal del mismo guiado entre los distintos al-
macenes de provisiones y, por lo tanto, mediante sélo
un dispositivo de medicidn por cada dispositivo de al-
macenamiento, puede registrarse la distancia entre el
producto superior y un limite superior de nivel de lle-
nado de un almacén de provisiones y determinarse el
nivel de llenado en el respectivo almacén de provisio-
nes. De esa manera, puede evitarse el elevado dispen-
dio de técnica de conmutacién que es necesario por la
disposicién conocida de dispositivos de medicién en
cada uno de los almacenes de provisiones, pueden re-
ducirse los costos del dispositivo completo y lograrse
una operacion fiable.

Asimismo, son ventajosas las configuraciones de
acuerdo con las reivindicaciones 2 y 3, en las que el
carro de posicionamiento es guiado con poco juego a
lo largo del recorrido de la guia y, por lo tanto, se logra
una medicién fiable de la distancia entre el producto
superior disponible en un almacén de provisiones y un
limite superior predeterminado del nivel de llenado.

Una conformacién ventajosa del dispositivo de
propulsion se describe en la reivindicacion 4.

Se describen realizaciones ventajosas de disposi-
tivos de medicidn en las reivindicaciones 5 a 7. Estas
se caracterizan ante todo por su elevada exactitud de
medicién y tiempos breves de respuesta.

Las configuraciones segun las reivindicaciones 8 a
11 permiten, por una parte, el posicionamiento exacto
del carro de posicionamiento frente a los distintos al-
macenes de provisiones y, por el otro, el registro de su
actual posicion real, por lo que es posible una exacta
asignacién de una sefial de medicién registrada, pre-
ferentemente eléctrica, o bien, una distancia para de-
terminar el nivel de llenado del respectivo almacén de
provisiones.

Se describen realizaciones ventajosas de la inven-
cion en las reivindicaciones 12 y 13, dado que, con es-
ta disposicion de los dispositivos de almacenamiento
y del sistema de transporte, puede efectuarse de mo-
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do sencillo un encargo de los mds variados tipos de
productos segin pedidos predeterminados.

Asimismo, es ventajosa la conformacién de acuer-
do con la reivindicacién 14, dado que, debido a la in-
clinacion de los perfiles de guifa hacia el centro del
sistema de transporte, con un minimo requerimiento
de espacio, puede facilitarse notoriamente el acceso
a los almacenes de provisiones y una carga manual
de los almacenes de provisiones. Debido a la dispo-
sicién de doble inclinacién de los perfiles guia pue-
de prescindirse de una guia integral de los productos
en los almacenes de provisiones. Pero, de esa mane-
ra, tampoco es necesario adecuar el tamafio de los al-
macenes de provisiones al tamafio de los respectivos
productos.

El desarrollo ulterior de acuerdo con la reivindi-
cacion 15 es ventajoso, dado que el dispositivo segiin
la invencién se compone del marco portante, el re-
corrido de la guifa y los almacenes de provisiones que
pueden intercambiarse en forma de mddulos, y los
perfiles de guia que conforman los almacenes de pro-
visiones conforman una abertura de reabastecimiento
de mercaderia que adecuadamente se extiende por la
longitud completa de aquellos, pudiendo el operador
efectuar un sencillo abastecimiento manual de los al-
macenes de provisiones a través de dichas aberturas.

Otra realizacién ventajosa de la invencién se des-
cribe en la reivindicacién 16. Segun esta, las sefiales
de medicién para la distancia pueden transmitirse a
una unidad de mando del sistema computarizado o a
una unidad operativa para el posterior procesamien-
to/evaluacion.

De acuerdo con la reivindicacién 17, es ventajo-
so poder brindarle informaciones al operador en el
dispositivo de entrega, por ejemplo, cudles almacenes
de provisiones deben reabastecerse, qué cantidad ac-
tual de productos (existencia real) estd contenida en
el respectivo almacén de provisiones, qué tipo (cla-
se) de productos estan a disposicion en el respectivo
almacén de provisiones, cuantos productos auin seran
solicitados sobre la base de los pedidos ingresados/la
cantidad de consumo pronosticada dentro de una ven-
tana de tiempo fijada, o bien, dentro de un periodo
de tiempo, cuando debe reabastecerse un almacén de
provisiones, y similares. Ademds, el operador tam-
bién tiene la posibilidad de realizar un proceso de re-
abastecimiento a través del dispositivo de ingreso, o
de detener un procedimiento de expedicién en caso
de mal funcionamiento/fallas del dispositivo.

Una configuracién ventajosa de la invencién tam-
bién se describe en la reivindicacién 18, en la que
las sefiales de datos y/o de medicidén o de mando son
transmitidas a través de una transmisién por radio o
infrarroja entre el dispositivo de medicién y/o la uni-
dad de mando y/o la unidad operativa y/o al menos
un motor de propulsién sin necesidad de contacto y
siendo, por lo tanto, suficiente disponer de un mando
relativamente sencillo.

El objetivo de la invencién también se cumple me-
diante las medidas reproducidas en la parte caracteri-
zandose de la reivindicacién 19. La ventaja sorpren-
dente es que, simultdneamente con el movimiento de
traslacion del carro de posicionamiento a través pre-
ferentemente de s6lo un dispositivo de medicién por
cada dispositivo de almacenamiento, se registra en al
menos uno de los almacenes de provisiones la dis-
tancia entre el producto superior y el limite maximo
superior del nivel de llenado y se determina, asi, el
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nivel de llenado, por lo que se reduce en general el
dispendio de mando.

Pero también es ventajosa la medida de acuerdo
con la reivindicacién 20, dado que sélo se transmi-
te un aviso de requerimiento al operador cuando la
existencia real de productos de un almacén de pro-
visiones es demasiado baja y, por lo tanto, un pedi-
do registrado no puede ser cumplido correctamente.
En otras palabras, en primer lugar, el sistema compu-
tarizado verifica qué cantidad (consumo nominal) de
productos se requiere para este pedido registrado, y
compara si, para la entrega de este pedido, el almacén
de provisiones tiene suficiente existencia. En caso de
no poder cumplirse con el pedido, se emite un aviso
de requerimiento al operador. Esto se produce antes o
durante el procesamiento de este pedido y atin antes
del vaciado completo del almacén de provisiones, con
lo que puede excluirse una parada del dispositivo. Si
para este pedido atin se dispone de suficientes produc-
tos en el almacén de provisiones, se emite un aviso de
requerimiento. Pero ello también puede significar que
el almacén de provisiones tan s6lo contenga poca can-
tidad de productos, pero la existencia real de produc-
tos de todos modos es suficiente y puede cumplirse
con el pedido. Recién después de ingresar otro pedi-
do mds para el mismo producto y que la existencia
real de productos sea insuficiente, se emite un aviso
de requerimiento. Segun ello, el operador sélo reci-
be un aviso de requerimiento cuando realmente debe
realizarse un proceso de reabastecimiento, y, no co-
mo se conoce del estado de la técnica, en cuanto no
se alcance una cantidad minima de llenado, indepen-
dientemente si se requieren mds productos para poder
satisfacer este y, en su caso, un pedido ulterior. Este
enlace de la existencia real determinada en el almacén
de provisiones con el pedido produce que la cantidad
de avisos de requerimiento al operador sea minima y
que el operador reciba menos presién. El aviso de re-
querimiento también puede incluir informacién, por
ejemplo, qué cantidad de productos es necesaria para
cumplir correctamente con el pedido y dentro de qué
ventana de tiempo debe realizarse un reabastecimien-
to, sin riesgo de que se vacie por completo ese alma-
cén de provisiones. De esa forma, el operador dispone
de otra posibilidad de coordinacién de los procesos de
reabastecimiento.

De acuerdo con la medida de acuerdo con la rei-
vindicacién 21, es ventajoso que, mediante la canti-
dad de consumo pronosticada de al menos una clase
de productos dentro de una determinada ventana de
tiempo, pueda elevarse la cantidad requerida de estos
productos y de acuerdo con esta necesidad, pueda rea-
lizarse la planificacion de recursos de operadores. Los
valores iniciales para la cantidad de consumo pronos-
ticada de un producto pueden determinarse mediante
evaluaciones estadisticas, o bien, valores de experien-
cia, e ingresarse en el sistema computarizado como
cantidad cuantitativa.

La medida de acuerdo con la reivindicacion 22 es
ventajosa, dado que la cantidad de consumo pronosti-
cada también estd predeterminada por varios produc-
tos diferentes y mediante los cuales se le informa de
un consumo nominal al operador, de modo que pue-
de efectuarse un correspondiente proceso de reabas-
tecimiento. Para ello, el operador nuevamente recibe
informacién a través de la unidad operativa, por ejem-
plo, qué cantidad de productos debe disponerse en los
almacenes de provisiones.
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Una medida ventajosa también se describe en la
reivindicacién 23, por la que para un pedido se miden
los niveles de llenado en todos aquellos almacenes de
provisiones que contienen los productos requeridos
para este pedido y el operador sélo debe reabastecer
aquellos almacenes de provisiones en los que el con-
sumo, calculado sobre la base del pedido, es mayor
que la cantidad existente de productos.

Otra medida de la invencién se describe en la rei-
vindicacién 24. Es ventajoso determinar la cantidad
total de productos requeridos de todos los pedidos
registrados, y, cuando la existencia real de los pro-
ductos no es suficiente para el cumplimiento correcto
de todos los pedidos, se solicita al operador efectuar
un reabastecimiento del respectivo almacén de pro-
visiones. Es decir, en cuanto existe el riesgo de que
un almacén de provisiones se encuentre practicamen-
te vacio, dado que la existencia real es menor que el
consumo total de los productos de todos los pedidos
ingresados, se emite un aviso de requerimiento. Pa-
ra ello, el operador nuevamente puede recibir la in-
formacién de la cantidad de los productos por rea-
bastecer o de un periodo de tiempo dentro del que
debe realizarse el proceso de reabastecimiento, a fin
de cumplir con todos los pedidos. Esta tdltima infor-
macién puede realizarse, por ejemplo, mediante una
luz de advertencia con diferentes frecuencias de des-
tello o en un tablero indicador. De ese modo, en cierto
sentido, se le brinda al operador una lista de priori-
dades en la que se indica qué almacén de provisio-
nes debe reabastecerse prioritariamente y cudl pue-
de ser reabastecido “mds tarde”. Por lo tanto, puede
excluirse la posibilidad de una detencion del dispo-
sitivo causado por el vaciado total de un almacén de
provisiones.

En la reivindicacién 25, se describen ventajosas
posibilidades de emision del aviso de requerimiento.

De acuerdo con las medidas de las reivindicacio-
nes 26 y 27, se desplaza de manera coordinada el
carro de posicionamiento segtn el perfil de requeri-
miento de un pedido o una cantidad de consumo pro-
nosticada.

También se describen medidas ventajosas en las
reivindicaciones 28 y 29, mediante las que, en to-
dos los almacenes de provisiones, puede determinar-
se el nivel de llenado y el operador sabe de inmedia-
to, eventualmente de modo independiente de los pe-
didos, cudles son los almacenes de provisiones que
probablemente deban ser reabastecidos con urgencia.
El proceso de reabastecimiento de aquellos almace-
nes de provisiones que tan sélo contienen una canti-
dad reducida de productos puede realizarse aun antes
de la operacién del dispositivo. En tanto ya se hayan
registrado pedidos en el sistema computarizado, tam-
bién se puede verificar si el consumo diario con los
productos dispuestos en los almacenes de provisiones
es suficiente. Después de estar cubierto el consumo
diario, el operador estd disponible para otras tareas.
De ese modo, puede realizarse una planificacion de
recursos de personal operativo.

La invencidn se explica a continuacién en mayor
detalle mediante los ejemplos de realizacion represen-
tados en los dibujos.

Ellos muestran:

Fig. 1 un dispositivo conforme a la invencién para
la disposicién de productos apilables, con dispositivos
de almacenamiento dispuestos de ambos lados de un
sistema de transporte y un dispositivo de captacion,
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en una representacion en perspectiva y muy simplifi-
cada;

Fig. 2 el dispositivo segtin Fig. 1 en vista lateral y
representacion muy simplificada;

Fig. 3 una vista en corte del dispositivo segin Fig.
1 con los almacenes de provisiones dispuestos enfren-
tados, los dispositivos de entrega, el sistema de trans-
porte, asi como el dispositivo de captacién, en repre-
sentaciéon muy simplificada;

Fig. 4 una representaciéon ampliada de un carro
de posicionamiento del dispositivo de captacién, que
puede trasladarse a lo largo de recorrido de la guia con
una primera forma de realizacién de un dispositivo
de propulsidn, en vista en perspectiva, representacion
muy simplificada y un lado frontal anterior alejada del
carro de posicionamiento;

Fig. 5 otra realizacién del dispositivo de captacién
con dos carros de posicionamiento que pueden direc-
cionarse en forma individual y otra variante de reali-
zacion de los dispositivos de propulsion para el carro
de posicionamiento, asi como los dispositivos de al-
macenamiento, en vista de planta y representacion es-
quemdtica muy simplificada.

A modo de introduccion, se deja sentado que, en
las formas de realizacion descritas de modo diferente,
a las mismas piezas se les asignan las mismas refe-
rencias, o bien, las mismas denominaciones de pie-
zas, donde las revelaciones contenidas en la descrip-
cién completa pueden transferirse conforme al senti-
do a piezas idénticas con las mismas referencias, o
bien, las mismas denominaciones de piezas. Las indi-
caciones de posicion utilizadas en la descripcién co-
mo, por ejemplo, arriba, abajo, lateralmente, etc., se
refieren a la figura descrita directamente, como tam-
bién a la figura representada y, al cambiar de posicion,
deben transferirse del mismo modo a la nueva posi-
cion. Ademas, caracteristicas individuales o combina-
ciones de caracteristicas de los distintos ejemplos de
realizacién mostrados y descritos pueden representar
en si mismos soluciones independientes, inventivas o
conformes a la invencion.

En las Fig. 1 a 4 descritas en conjunto, se muestra
en distintas vistas un dispositivo 1 segtin la invencién
con sistema de mando computarizado para la dispo-
sicién de productos apilables 2 en almacenes de pro-
visiones en forma de hueco de dispositivos de alma-
cenamiento y supervision de los niveles de llenado en
los almacenes de provisiones mediante un dispositi-
vo de captacién. Los productos 2 por razones de una
apreciacion mas clara sdlo se representan en la Fig. 3.
El dispositivo 1 presenta a ambos lados de un siste-
ma de transporte 3, en especial un transportador ho-
rizontal, como por ejemplo un transportador de cin-
ta, dispositivos de almacenamiento 4, 4’ dispuestos y
conforma una instalacién de expedicién. Un elemento
transportador 5, en especial una cinta transportadora,
estd acoplado a una propulsién 6 y preferentemente
es propulsado de modo continuo a velocidad unifor-
me en el sentido de transporte -segtin flecha 7-. En
el extremo de entrega del primer sistema de transpor-
te 3, se dispone, por ejemplo, un segundo sistema de
transporte de recorrido transversal (no representado),
a través del cual son transportados los productos 2 en-
tregados en contenedores de transporte, reunidos en
pedidos.

El dispositivo 1 estd apoyado a través de un marco
portante 8, en especial soportes verticales 9 sobre una
superficie horizontal de apoyo 10. El marco portante

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

8 del dispositivo 1 estd formado por soportes verti-
cales 9 que se extienden transversalmente al sentido
de transporte -segtin flecha 7- enfrentados de a pares
e inclinados desde la parte superior hacia abajo acer-
candose entre si, y por soportes longitudinales 11 que
unen a los anteriores.

Los dispositivos de almacenamiento 4, 4’, enfren-
tados entre si respecto de un plano de simetria verti-
cal 12 del dispositivo 1, presentan, en cada caso en
su extension longitudinal y a lo largo del sistema de
transporte 3, almacenes de provisiones 13 alargados
en forma de hueco que se disponen sucesivamente en
fila, los cuales estdn formados en cada caso por un
perfil de guia en forma de U. Estos almacenes de pro-
visiones 13 estdn unidos entre si mediante pinzas de
fijacién 14. Los dispositivos de almacenamiento 4, 4’
se extienden, en cada caso, a través de una longitud
parcial del sistema de transporte 3 y presentan prefe-
rentemente la misma longitud. Los distintos almace-
nes de provisiones 13 de los dispositivos de almace-
namiento 4, 4’ estan inclinados tanto hacia la cinta del
transportador de cinta, como también en sentido lon-
gitudinal del transportador de cinta, de modo tal que
los productos 2 por entregar se contactan en una base
15 y al menos en areas en uno de los brazos paralelos
16 de los perfiles de guia, que sobresalen perpendicu-
larmente de la base 15. La inclinacién de los perfiles
de guia hacia el centro de la cinta transportadora es-
ta determinada por el dngulo de inclinacién 17 (véa-
se Fig. 3) que diverge del sentido perpendicular y la
inclinacién en el sentido de transporte -segtin flecha
7- de la cinta transportadora, a través del dngulo de
inclinacién 18 (véase Fig. 2) que difiere del sentido
perpendicular. Naturalmente, los almacenes de provi-
siones 13 o bien los perfiles de guia también s6lo pue-
den estar inclinados hacia la cinta transportadora del
transportador, aunque la doble inclinacién, conforme
al angulo de inclinacién 17, 18, constituye la realiza-
cién preferida.

Como puede verse en la figura, a través de los bra-
zos paralelos 16 a través de la longitud total de los al-
macenes de provisiones 13, se extiende una abertura
de reabastecimiento de mercaderia 19 en forma de ra-
nura, a través de la cual pueden abastecerse en forma
manual los almacenes de provisiones 13 con produc-
tos 2. Los productos 2 por entregar, preferentemente
en forma de cubo, alli son apilados superpuestos. Los
almacenes de provisiones 13 sélo llegan a una altura
tal que un operador, no representado en detalle, puede
alcanzar sin dificultades la maxima posicién de rea-
bastecimiento en el almacén de provisiones 13. Los
productos 2 por entregar se ingresan manualmente en
los almacenes de provisiones 13 en forma de huecos
y forman pilas debido a su propio peso.

Como se representa en mayor detalle, en la Fig.
3, en el drea de los extremos inferiores 20 de cada al-
macén de provisiones 13, se dispuso un dispositivo de
entrega 21 controlado por el sistema computarizado.
Cada dispositivo de entrega 21 estd fijado en el mar-
co portante 8 y presenta al menos un arrastrador 22
que puede desplazarse transversalmente en la exten-
sién longitudinal del sistema de transporte 3, con el
que se entrega en cada caso el ultimo producto 2 de la
pila de mercaderia 23 del respectivo almacén de pro-
visiones 13 al elemento transportador dispuesto a una
distancia corta debajo de un plano de entrega 24 con-
formado por el dispositivo de entrega 21, en especial
el compartimiento superior de la cinta transportadora,

5
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0 como no se representd en mayor detalle, a portapro-
ductos por ser expedidos, en especial contenedores de
transporte que son guiados lateralmente de los alma-
cenes de provisiones 13. Los portaproductos sujetos a
los pedidos son transportados mediante el sistema de
transporte 3.

Por ejemplo, cada dispositivo de entrega 21 estd
formado por una propulsién de elementos de traccion,
que comprende al menos un medio de traccién 25 fle-
xible como, por ejemplo, correa, cadena o similar, que
avanza a través de una rueda de propulsién 26 y una
rueda de desvio 27, que estd provista de al menos un
arrastrador 22 y puede ser propulsada por un motor
de propulsién, en especial un motor eléctrico en una
sola direccion. El compartimiento superior del medio
de traccién 25 conforma el plano de entrega 24. La
rueda de propulsion 26 estd acoplada con el motor de
propulsién. El motor de propulsién de los dispositi-
vos de entrega 21 estd conectado con una unidad de
mando del sistema computarizado. De acuerdo con la
forma de realizacion representada, el medio de trac-
cién 25 propulsable estd provisto de dos arrastrado-
res 22 desplazados, de modo que, cuando uno de los
arrastradores 22 justo ha expulsado un producto 2 del
almacén de provisiones 13, el proximo arrastrador 22
ya se encuentra disponible o evita la salida del préxi-
mo producto 2. Si el motor de propulsién se pone en
marcha, mueve los arrastradores 22 en sentido antiho-
rario, de modo que el arrastrador 22, que se encuentra
abajo a la derecha, hace contacto con el producto 2 so-
lo aproximadamente después de medio giro y lo em-
puja hacia fuera. Al salir el producto 2 en primer lugar
es guiado a lo largo del plano de entrega 24 a través de
una abertura de entrega 24’ y después de ello a lo lar-
go de una chapa guia 28, hasta que un borde anterior
del producto 2 apoya sobre el elemento transportador
5 o bien la cinta transportadora. Las chapas de guia 28
se disponen de ambos lados del sistema de transpor-
te 3 y paralelas a su extension longitudinal, y se fijan
en los soportes verticales 9. La direccion de entrega
-segun la flecha dibujada- se extiende transversalmen-
te a la extensién longitudinal del sistema de transporte
3.

Otra forma de realizacién no mostrada aqui con-
siste en que el arrastrador 22 desplazable se dispone,
por ejemplo, en un cilindro de un elemento de presion,
como un cilindro neumadtico o hidrdulico, y similares.

El dispositivo 1 comprende, adicionalmente, un
dispositivo de captacién 30 para determinar el nivel
de llenado 31 de productos 2 en los almacenes de pro-
visiones 13 de los dispositivos de almacenamiento 4,
4’, como se indicé esquemdticamente en las figuras.
Este dispositivo de captacién 30 presenta segun la in-
vencion un carro de posicionamiento 32 con mando
computarizado y, conforme a esta forma de realiza-
cién, preferentemente dos dispositivos de medicién
33 que estdan conectados con una unidad de mando
del sistema computarizado, dispuestos en el carro de
posicionamiento 32 y asignados cada uno a un dis-
positivo de almacenamiento 4, 4’. Entre el carro de
posicionamiento 32 y un perfil portante 34 del marco
portante 8 se dispone un sistema guia, como una guia
de desplazamiento o de rodillos, que estd formada por
un sistema gufa 35 dispuesto en el carro de posicio-
namiento 32 y un recorrido de la guia 36 fijado en el
perfil portante 34. El carro de posicionamiento 32 esta
guiado o bien alojado con su sistema guia 35 en un re-
corrido de la guia 36 en el marco portante 8 del dispo-
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sitivo 1 y puede trasladarse, esencialmente de manera
horizontal, a través de un dispositivo de propulsién 37
-que atn se describird en mayor detalle- a lo largo del
recorrido de la gufa 36 entre los distintos almacenes
de provisiones 13. Los dispositivos de almacenamien-
to 4, 4’ se previeron de ambos lados del recorrido de
la guia 36.

Segtin esta forma de realizacion, el recorrido de la
guia 36 estd formado por dos guias lineales 36’, que
estan fijadas preferentemente de manera desmontable
en el perfil portante 34. El perfil portante 34 estd unido
con los soportes verticales 9 que se acercan de modo
inclinado entre sf en el drea de los extremos anterio-
res opuestos a la superficie de apoyo 10 y se extiende
entre los pares de soportes verticales 9 colocados a
una cierta distancia entre si. El recorrido de la guia
36, o bien las gufas lineales 36" que lo conforman,
se extienden paralelas entre si a una cierta distancia
y paralelas a la extension longitudinal del sistema de
transporte 3. Las guias lineales 36’ estdn conforma-
das, por ejemplo, por carriles en perfil, guias de cola
de milano, guias planas, guias prismadticas y simila-
res, mientras que los sistemas guia 35 provistos en
el carro de posicionamiento 32 son guias de desliza-
miento o guias de rodillos complementarias con las
gufas lineales 36’.

Los dispositivos de medicién 33 en el carro de po-
sicionamiento 32 se disponen de ambos lados del re-
corrido de la gufa 36 que se extiende en el sentido
del sistema de transporte 3 y a una corta distancia,
directamente arriba de los extremos superiores 38 de
los almacenes de provisiones 13 dispuestos sucesiva-
mente en fila, de los dispositivos de almacenamiento
4, 4’. De acuerdo con ello, cada dispositivo de me-
dicién 33 estd dispuesto desplazado transversalmente
respecto del recorrido de la guia 36 o bien transversal-
mente a la extension longitudinal de los dispositivos
de almacenamiento 4, 4’ en el sentido de los respecti-
vos dispositivos de almacenamiento 4, 4’ y se orienta
de modo tal que un haz explorador 39 o una onda de
exploracién emitida o irradiada del dispositivo de me-
dicién 33 se extiende esencialmente perpendicular al
plano de entrega 24 del dispositivo de entrega 21. Si
el carro de posicionamiento 32 se traslada en una po-
sicidon de medicion directamente arriba de un espacio
de llenado 40 limitado por un perfil de guia en forma
de U, el haz explorador 39 o una onda de exploracién
del dispositivo de medicién 33 que se prolonga den-
tro del espacio de llenado 40 recae sobre el producto
superior 2 de la pila de productos 23.

Por lo tanto, a través del dispositivo de medicién
33 dependiendo de los pedidos ingresados en el sis-
tema computarizado, sélo en algunos de los almace-
nes de provisiones 13 de los dispositivos de almace-
namiento 4, 4°, eventualmente en cada uno de los al-
macenes de provisiones 13 de los dispositivos de al-
macenamiento 4,4’, se registra de modo sensorio una
distancia 41 entre un limite superior del nivel de llena-
do 42 y una superficie plana 43 del producto 2 que, en
cada caso, estd mds alejado del dispositivo de entre-
ga 21. Después de haberse registrado la distancia 41,
mediante el sistema computarizado del sistema de ad-
ministracién de existencias, puede calcularse el nivel
de llenado 31 para los respectivos almacenes de pro-
visiones 13 o bien la existencia real de productos 2 en
los correspondientes almacenes de provisiones 13. El
nivel de llenado 31 se calcula a partir de la diferencia
entre una altura maxima de llenado 44 predetermina-
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da por la longitud del almacén de provisiones 13 y la
distancia 41. Alli, la altura maxima de llenado 44 esta
limitada por el limite superior del nivel de llenado 42,
predeterminado por el extremo superior frontal 38 de
cada almacén de provisiones 13, y un limite inferior
del nivel de llenado 42’, predeterminado por el extre-
mo inferior frontal 20 de cada almacén de provisiones
13. Preferentemente, en cada almacén de provisiones
13 so6lo se almacena una clase de productos 2, cuya
respectiva medida individual 45 se registra electréni-
camente en el sistema computarizado, al menos en el
sentido de la pila, por lo que, después de determinar
el nivel de llenado 31, se calcula la cantidad de pro-
ductos 2 en cada almacén de provisiones 13 o bien
la existencia real de productos 2 en cada almacén de
provisiones 13.

Dado que, entonces, los dispositivos de medicién
33 se ubican junto con el carro de posicionamiento 32
frente a los almacenes de provisiones 13 de los dispo-
sitivos de almacenamiento 4, 4° de modo regulable en
el marco portante 8, de forma sencilla durante el mo-
vimiento de ajuste del carro de posicionamiento 32 en
sentido longitudinal del dispositivo de almacenamien-
to 4, 4°, puede determinarse secuencialmente en sélo
un almacén de provisiones 13 o en varios almacenes
de provisiones 13 que se suceden en el sentido de tras-
lacién -segun flecha 46- del carro de posicionamiento
31, el nivel de llenado 31 o los niveles de llenado 31,
como se describe a continuacién en mayor detalle.

En la Fig. 4, se muestra en representaciéon amplia-
da el carro de posicionamiento 32 que se puede tras-
ladar de ubicacion, tal como ya se describi6 previa-
mente, a través del dispositivo de propulsién 37 a lo
largo del recorrido de la guia 36 en sentido esencial-
mente horizontal y comprende una carcasa marco 47.
Por razones de una mejor apreciacién del dispositi-
vo de propulsion 37, se retiré el tabique frontal ante-
rior de la carcasa marco 47. La carcasa marco 47 esta
formada, por ejemplo, por una construcciéon de chapa
doblada y, del lado inferior orientado hacia las guias
lineales 36°, estd provista del sistema guia 35 que se
describi6 previamente, y presenta de ambos lados del
sistema guia 35 del lado inferior de la carcasa marco
47 partes de carcasa 48 que, en cada caso, sobresalen
en el sentido de los dispositivos de almacenamiento
4, 4°, en los que se fijaron los dispositivos de medi-
cién 33. Como se represent luego, la carcasa marco
47 presenta adicionalmente entre las partes de carcasa
48 un canal de recepcién 49 que se extiende del lado
inferior hacia el lado superior, destinado a un sistema
de transmision de energia y sefiales 50, asi como una
pared de apoyo 52 que se extiende entre el lado infe-
rior y el lado superior, paralela a las paredes interiores
51. El canal de recepcion 49 estd limitado lateralmen-
te por las paredes interiores 51. En los lados frontales
de la carcasa marco 47, se fijaron paredes frontales.

El dispositivo de propulsién 37 para el carro de
posicionamiento 32 estd formado segtin esta forma de
realizacién por una propulsiéon con medio de traccion,
que comprende un elemento de traccién 53 finito, en
especial una correa dentada, una cadena y similares,
cuyos dos extremos libres estan fijados al marco por-
tante 8, en especial al perfil portante 34. El medio de
traccién 53 estd guiado alrededor de una rueda de pro-
pulsién 54, en especial un disco dentado, y se desvia
mediante ruedas 55 dispuestas a ambos lados del ante-
rior. Como se marc6, a una mayor velocidad de ajus-
te del carro de posicionamiento 32 -aproximadamente
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en el rango de 0,2 m/s a 0,3 m/s- puede preverse una
rueda de presién 55° para el medio de traccién 53. La
rueda de propulsion 54, las ruedas 55 y la rueda de
presién 55° se disponen entre si con ejes paralelos y
estan alojadas de modo girable en la carcasa marco
47, en especial junto a la pared de apoyo 52, donde
la rueda de propulsién 54 estd acoplada eventualmen-
te con la interconexién de un acoplamiento graficado
con un motor de propulsién 56, como ser un motor
eléctrico, neumatico, hidraulico o un motor hibrido o
similar. EI motor de propulsién 56 también est4 fijado
en la carcasa marco 47, en especial a una pared inte-
rior 51. Un dispositivo de propulsién 37 de este tipo
en general se conoce como una asi llamada propulsién
omega. Luego se describen otras variantes de realiza-
cion del dispositivo de propulsién 37 para el carro de
posicionamiento 32.

Como también puede verse en esta figura, el dis-
positivo 1 presenta el sistema de transmision de ener-
gia y sefiales 50, a través del cual el carro de posicio-
namiento 32 estd conectado con el sistema computa-
rizado y se le suministra energia eléctrica o mecdnica
al motor de propulsién 56, asi como también se trans-
miten sefiales/datos entre el sistema computarizado y
el motor de propulsién 56. Segun esta forma de reali-
zacion, el sistema de transmision de energia y sefiales
50 estd formado por una cantidad de lineas eléctri-
cas o conductos que transportan medios de presién
y/o una linea bus de un sistema bus como, por ejem-
plo, un sistema bus profesional y similar. Esas lineas
y/o la linea bus también son movidas durante el mo-
vimiento de ajuste del carro de posicionamiento 32y,
por lo tanto, se prevé para su guia una cadena de ener-
gia 57 en si conocida. El motor de propulsién 56 estd
conectado mediante una linea eléctrica sefalizadora
o el sistema bus con la unidad de mando del sistema
computarizado del sistema de administracién de exis-
tencias. El sistema computarizado direcciona el motor
de propulsién 56. Para ello, el sistema computarizado
comprende la unidad de mando y una computadora
(Personal Computer) conectada con ella.

De una manera no representada aqui, para el siste-
ma de transmision de energia y sefiales 50, alternati-
vamente también puede usarse una disposicién de 1i-
nea de contacto en si conocida que comprende lineas
de contacto fijadas de manera resistente al movimien-
to, al marco portante 8, en especial al perfil portante
34 y los correspondientes contactos fijados al carro de
posicionamiento 32. La energia eléctrica y las sefiales
de mando eléctricas para el motor de propulsién 56
pueden suministrarse mediante las lineas de contacto
y pueden desconectarse mediante los contactos de las
lineas de contacto.

Otra forma de realizacién no representada del sis-
tema de transmision de energia y sefiales 50 consiste
en que este estd formado por las cuerdas de traccién
compuestas de fibras de aramida o fibras de vidrio o
cordones de acero que, en cualquier caso, existen en
el medio de traccién 53, es decir, por materiales que
presentan conductividad eléctrica, y el suministro de
energia y transmisién de las sefiales de mando y de
transmision de datos se realiza a través de las fases
de traccidn del elementos de traccién 53 entre el mo-
tor de propulsion 56 y la unidad de mando conectada
al sistema computarizado. Para ello, las fases de trac-
cion estan conectadas a través de lineas eléctricas con
el motor de propulsién 56 y la unidad de mando.

Finalmente, también es posible que el sistema de
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transmisién de energia y sefiales 50 no representada
aqui en mayor detalle estd formado por una unidad
de emisién y recepcién en el carro de posicionamien-
to 32, asi como una unidad de emisién y recepcién
en la unidad de mando del sistema computarizado, de
modo que la energfa eléctrica y/o las sefiales eléctri-
cas de mando y/o las sefiales de transmisién de datos
se transmiten de manera inaldmbrica entre el carro de
posicionamiento 32 y el sistema computarizado que
también presenta la unidad de emisién y recepcion.
El motor de propulsién 56 recibe sus sefales de man-
do a través de una unidad de emisién y recepcion que
también se dispuso en el carro de posicionamiento
32, que estd conectada con la unidad de mando a tra-
vés de, por ejemplo, una transmisién Optica de datos,
en especial una transferencia de datos por infrarro-
jo o por laser. Asimismo, es posible una transmisién
de datos y/o de sefales sin necesidad de contacto en-
tre la unidad de mando y el motor de propulsién 56
y/o una suministro de energia al motor de propulsién
eléctrico 56 sin necesidad de contacto, por via elec-
tromagnética y/o inductiva como, por ejemplo, por ra-
dio, por ejemplo Bluetooth®, WLAN (Wireless Local
Area Network), campos rotacionales.

Ademas, los dos dispositivos de medicién 33 pue-
den estar conectados mediante el sistema de trans-
misién de energia y sefiales 50 antes descrito con la
unidad de mando, y se les puede suministrar energia
eléctrica por medio de contactos, como las lineas y/o
la linea bus, la disposicion de linea de contacto y las
fases de traccion del medio de traccién 53, que estdn
conectados con la unidad de mando del sistema com-
putarizado y los dispositivos de medicién 33, por me-
dios sin necesidad de contacto, como ser de manera
electromagnética, dptica o inductiva.

En otra realizacion, los dispositivos de medicién
33 en cada caso estin provistos de una unidad de emi-
sién y recepcién no representada en mayor detalle, en
la que, a través de la unidad de recepcién por via ina-
lambrica, se produce el suministro de energia del res-
pectivo dispositivo de medicién 33 y, mediante la uni-
dad de emision, se transmiten las sefiales de medicion
eléctricas provenientes de la medicion de la distancia
41 para determinar el nivel de llenado 31 en el corres-
pondiente almacén de provisiones 13, ya sea a la uni-
dad de mando conectada al sistema computarizado o
a una unidad operativa conectada con el sistema com-
putarizado, que ain debe describirse en mayor detalle.

Los dispositivos de medicién 33 conforman siste-
mas de medicion de distancias y, por ejemplo, estin
formados por un sistema de medicién optoelectréni-
co, en especial un sistema de medicién por laser o
infrarrojo o por sensor de triangulacién y similar, o
por un sensor ultrasénico, con los que puede medirse
la distancia 41 en una extension de aproximadamente
2,5 m y determinarse de manera fiable el nivel de lle-
nado 31 en los respectivos almacenes de provisiones
13. Si se prevén almacenes de provisiones 13 con una
reducida altura de llenado 44, también seria factible
que los dispositivos de medicién 33 estén conforma-
dos por un sensor capacitivo y un campo de explora-
cién de los dispositivos de medicién 33 estd orienta-
do esencialmente paralelo a la extension longitudinal
de los almacenes de provisiones 13 y esencialmente
perpendicular respecto del plano de entrega 24 de los
dispositivos de entrega 21.

Como puede verse en relacién con la Fig. 1, se
requiere una asignacién exacta de las posiciones de
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medicién por ocupar por el carro de posicionamiento
32 en cada uno de los almacenes de provisiones 13, a
fin de determinar para cada uno de los almacenes de
provisiones 13 los correspondientes niveles de llena-
do 31. Se parte de la base de que, para ese caso, el
carro de posicionamiento 32 es trasladado continua-
mente en forma pendular en el sentido de traslacién
-segtin flecha 46- entre el primer almacén de provi-
siones 13 y el ultimo almacén de provisiones 13 del
dispositivo de almacenamiento 4, 4°, y se determinan
secuencialmente los niveles de llenado 31 en cada uno
de los almacenes de provisiones 13. Considerado a lo
largo del recorrido de ajuste del carro de posiciona-
miento 32, deben ocuparte tantas posiciones de medi-
cién como almacenes de provisiones 13 presenta un
dispositivo de almacenamiento 4, 4’, donde una po-
sicién de medicion debe entenderse de modo tal que
el dispositivo de medicién 33 estd ubicado aproxima-
damente en posicion central entre los extremos 16 y
sobre el espacio de llenado 40 de un almacén de pro-
visiones 13.

A fin de que pueda realizarse una asignacion tal
de una posicién de medicién a un almacén de provi-
siones 13, a la que se traslada el carro de posiciona-
miento 32, se prevé un sistema de posicionamiento
58 para la ubicacion del carro de posicionamiento 32
frente a los distintos almacenes de provisiones 13 del
dispositivo de almacenamiento 4, 4’. En ese caso, se
transmite de modo continuo, la posicién real del carro
de posicionamiento 32 a la unidad de mando del sis-
tema computarizado. La unidad de mando compara la
posicion real con las posiciones de medicién predeter-
minadas del sistema computarizado y asignadas a los
almacenes de provisiones 13 y en caso de coincidir la
posicioén real con, en cada caso, una de las posiciones
de medicién, se mide la distancia 41 y se transmite
como sefial eléctrica de medicién a la unidad de man-
do, después de lo cual se determina del modo que se
describid previamente, el nivel de llenado 31 o bien la
existencia real de productos 4 en el respectivo alma-
cén de provisiones 13.

Por otra parte, también es posible que para un pe-
dido entrante en el sistema computarizado, deben de-
terminarse los niveles de llenado 31 sélo en algunos
almacenes de provisiones 13. Para ese caso, el carro
de posicionamiento 32 sélo se traslada a aquellas po-
siciones de medicion en las que se almacenaron los
productos 2 por entregar para este pedido. Cada po-
sicién de medicidn se encuentra directamente sobre
cada almacén de provisiones 13. En estas posiciones
de medicién, se mide entonces la distancia 41 para de-
terminar el nivel de llenado 31. Para un traslado posi-
cionado de estas posiciones de medicion, el motor de
propulsion 56 del sistema computarizado se direccio-
na de modo correspondiente y de manera continua se
transmite la posicidn real del carro de posicionamien-
to 32 al sistema computarizado.

Segtn las dos variantes, se realiza la medicion de
la distancia 41, en cuanto se alcanza una posicion de
medicién. Durante la medicidn, el carro de posiciona-
miento 32 puede mantenerse brevemente en la posi-
cién de medicidn o trasladarse con velocidad de ajuste
reducida o con velocidad de ajuste normal.

El sistema de posicionamiento 58 para controlar la
posicién del carro de posicionamiento 32 esta forma-
do preferentemente por un dispositivo de medicién de
recorrido conectado con la unidad de mando, a través
del cual se registra de manera sensoria la posicion real
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del carro de posicionamiento 32 o bien una posicién
relativa del carro de posicionamiento 32 frente a los
distintos almacenes de provisiones 13. El dispositivo
de medicién de recorrido estd formado por un cap-
tador de recorrido capacitivo en si conocido, un cap-
tador de recorrido inductivo, un captador de recorrido
magnético o un captador de recorrido optoelectrénico.
El proceso de medicidn utiliza para ello la medicién
de recorrido absoluta e incremental.

Segtn la realizacién demostrada, el motor de pro-
pulsioén 56 estd provisto de un resolver o un codifi-
cador incremental como sistema de posicionamiento
58, mediante el que se registra de modo permanen-
te la posicién real del carro de posicionamiento 32.
Mediante la comparacién permanente de la posicién
real con las posiciones nominales, que corresponden
a las posiciones de medicién a ocupar, puede entonces
direccionarse de manera regulada el carro de posicio-
namiento 32.

El sistema de posicionamiento 58, por otra parte,
también puede estar formado por un sistema de posi-
cionamiento de codigo de barras, en el que a través
de la longitud total del recorrido de ajuste del carro
de posicionamiento 32 se fija una etiqueta de cédigo
de barras en el marco portante 8 del dispositivo 1y,
a través de un lector de cédigo de barra dispuesto en
el carro de posicionamiento 32, se determina segtn el
proceso de medicién 6ptico, en especial mediante un
laser visible rojo, la posicidn real del carro de posicio-
namiento 32 respecto de la franja de cédigo de barra
o bien del marco portante 8. La posicién real o bien el
valor de la posicién real determinado son transmitidos
a la unidad de mando.

En el caso de exigencias mecdnicas reducidas,
también seria posible que, a lo largo del recorrido de
ajuste del carro de posicionamiento 32, se previeran
sensores de aproximacion o interruptores finales de
accién mecdnica asignados a cada uno de los alma-
cenes de provisiones 13, a través de los cuales puede
llegarse exactamente a las posiciones de medicién so-
bre cada almacén de provisiones 13. El recorrido de
ajuste del carro de posicionamiento 32 se extiende a
través de toda la extension longitudinal de los dispo-
sitivos de almacenamiento 4, 4°.

Ademéds, existe la posibilidad que el sistema de
posicionamiento 58 comprende un sistema no repre-
sentado de ubicacidn de posicidn, en especial un dis-
positivo de navegacién en forma de un GPS para re-
gistrar la posicién real del carro de posicionamiento
32 respecto de cada uno de los almacenes de provi-
siones 13. Para ello, el carro de posicionamiento 32
estd provisto de un sistema de emisién y/o recepcion
y, por otra parte, la unidad de mando esta provista de
un sistema de emision y/o recepcion, a través de las
que se realiza un intercambio de datos de manera ina-
lambrica.

En la Fig. 5, se muestra otra variante de realiza-
cién posible del dispositivo de captaciéon 30 con dos
carros de posicionamiento 32 y los dispositivos de
propulsién 37’ asignados a estos, en una representa-
cién esquematicamente muy simplificada. El disposi-
tivo de propulsion 37’ comprende, en cada caso, una
propulsién de elementos de traccién 59, 59°, que rota
infinitamente, que estd acoplada cada con un motor de
propulsién 60, como un motor eléctrico, neumético,
hidraulico o un motor hibrido o similar. Los motores
de propulsion 60 estdn conectados con la unidad de
mando. Los carros de posicionamiento 32 estdn uni-
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dos, en cada caso, de modo fijo con un compartimien-
to 61 de los elementos de traccién 62. Los motores de
propulsién 60 de las dos propulsiones con medio de
traccién 59, 59 pueden direccionarse cada uno por
separado, de modo que los carros de posicionamiento
32 pueden trasladarse de modo independiente entre si
o en forma sincronizada, de modo que los carros de
posicionamiento 32 a eleccién también pueden trasla-
darse de forma sincronizada. La determinacién conti-
nua de las posiciones reales de los carros de posicio-
namiento 32 se posibilita, por ejemplo, a través de los
resolvers previstos en los motores de propulsién 60,
como dispositivo de medicién de recorrido. En longi-
tudes mayores de los dispositivos de almacenamiento
4, 4’, es adecuado que el carro de posicionamiento
32, en cada caso, pueda trasladarse a lo largo de un
recorrido de la guia 36 representado en linea discon-
tinua, en especial una guia lineal. Los recorridos de la
guia 36 se extienden paralelos y distanciados entre si
y en sentido longitudinal de los dispositivos de alma-
cenamiento 4, 4°. Cada carro de posicionamiento 32,
a su vez, estd equipado con al menos un dispositivo de
medicién 33 que se describi previamente. Los carros
de posicionamiento 32 se disponen, en cada caso, so-
bre el extremo superior 38 de los almacenes de provi-
siones 13 de cada dispositivo de almacenamiento 4, 4’
y pueden trasladarse de manera posicionable a través
de la respectiva propulsién con medio de traccién 59,
59’ entre los distintos almacenes de provisiones 13. A
través de los dispositivos de medicién 33, se registra
secuencialmente la distancia 41 en al menos algunos
de los almacenes de provisiones 13 de los dispositivos
de almacenamiento 4, 4°, que se suceden en el sentido
de traslacién -segun flecha 46- del carro de posiciona-
miento 32 y a través de la que se determina el nivel de
llenado 31 en los correspondientes almacenes de pro-
visiones 13.

En otra forma de realizacién no mostrada aqui, el
dispositivo de propulsién 37, 37 para el carro de po-
sicionamiento 32 estd formado por una propulsién por
varilla dentada con rueda dentada. La varilla dentada
esté fijada al marco portante 8 y la rueda dentada que
peina la primera estd alojada en el carro de posicio-
namiento 32, y acoplada a un motor de propulsién.
Asimismo, es factible una propulsién del carro de po-
sicionamiento 32 que acttie por friccion.

De manera no representada en mayor detalle, el
dispositivo de propulsién 37, 37’ para el carro de posi-
cionamiento 32 asimismo puede estar formado por un
motor lineal, un motor lineal asincrénico y sincrénico,
como en realidad se conoce del estado de la técnica.
Los motores lineales permiten la generacioén directa
de movimientos lineales sin necesidad de engranaje.
Estdn compuestos de una parte primaria con circui-
to eléctrico (comparable con un estator de un motor
rotativo) y una parte de reaccion, la parte secunda-
ria (comparable con el rotor del motor rotativo). De
forma adecuada, la parte primaria estd fijada al mar-
co portante 8, en especial al perfil portante 34, mien-
tras que la parte secundaria se dispone en el carro de
posicionamiento 32 trasladable guiado esencialmente
sin juego, a lo largo de un recorrido de la guia 36, ya
descrito antes. La parte primaria estacionaria se ex-
tiende de forma continua a través de la longitud total
del recorrido de ajuste del carro de posicionamiento
32. Para la propulsién del carro de posicionamiento
32 que no se encuentra en contacto, es factible, por
ejemplo, utilizar un motor sincrénico de estator largo.

9
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Allf la potencia de propulsién es transmitida a la par-
te primaria que se encuentra en el recorrido de ajuste,
mientras que el carro de posicionamiento 32 sé6lo con-
tiene la pieza de excitacion. La pieza de excitacion se
dispone de modo tal que el carro de posicionamiento
32 es portado por las fuerzas del campo magnético.
También en esta forma de realizacion, se prevé entre
el carro de posicionamiento 32 y el marco portante 8
un sistema de posicionamiento, en especial un dispo-
sitivo de medicién de recorrido, que estd conectado
con la unidad de mando a través del sistema de trans-
misién de energia y sefiales 50 que se describi6 antes.

Naturalmente, también pueden usarse todos los
demads dispositivos de propulsién 37, 37’ que se co-
nocen del estado de la técnica, que permiten una pro-
pulsién lineal del carro de posicionamiento 32.

Como se marc6 por razones de mejor claridad, s6-
lo en la Fig. 3, a cada almacén de provisiones 13 de
los dispositivos de almacenamiento 4, 4’ se le asignd
al menos una unidad operativa 63. Esta presenta un
dispositivo de ingreso 64 y/o un dispositivo de entre-
ga 65 actstico y/o un dispositivo de entrega 65 6ptico
y eventualmente una unidad de emision y recepcion
66 marcada con linea discontinua para la transmisién
inaldmbrica de datos y/o sefiales entre la unidad de
mando del sistema computarizado y la unidad operati-
va 63 y/o el respectivo dispositivo de medicién 33 y la
unidad operativa 63. La unidad operativa 63 esta co-
nectada a través de una linea eléctrica, preferentemen-
te de un sistema bus o transmisién Sptica de datos,
por ejemplo, una transmisién de datos por infrarro-
jo o transmisioén de datos por ldser, con la unidad de
mando.

El dispositivo de ingreso 64 es, por ejemplo, un
teclado, una pantalla de contacto “Touch-Screen” o
un sistema de reconocimiento de voz. El dispositivo
de entrega 65 comprende un elemento de entrega 6p-
tico y/o acustico, por ejemplo, en forma de una luz
de advertencia o un tablero de indicacién, que indi-
ca si en el respectivo almacén de provisiones 13 tiene
una existencia suficiente de productos 2, o si existe el
riesgo de que estos productos 2 sean entregados en su
totalidad al cumplir con los pedidos ingresados en el
sistema computarizado, de modo que deben reabaste-
cerse los productos 2. Del mismo modo, el dispositivo
de entrega 65 puede presentar un médulo de entrega
con voz y/o una indicacién numérica y/o alfanuméri-
ca, por ejemplo, en forma de un monitor o un aviso
en el LED, en los que se informa, por ejemplo, el ac-
tual nivel de llenado 31 o el consumo de productos 2
calculado sobre la base del o de los pedidos ingresa-
dos en el sistema computarizado y/o de la cantidad de
consumo pronosticada de otros productos 2, o bien, el
reabastecimiento necesario en los almacenes de pro-
visiones 13, etc. Naturalmente, el dispositivo de in-
greso 64 y el dispositivo de entrega 65 también pue-
den conformarse como unidad de construccién com-
binada en forma de una pantalla tactil. La unidad ope-
rativa 63 con preferencia estd fijada directamente al
correspondiente almacén de provisiones 13.

Por otra parte, la unidad operativa 63 también pue-
de estar conformada como equipo mévil de operacién
manual, que estd equipado con una unidad de emi-
sién y recepcion 66, que estd conectado a través de,
por ejemplo, una transmisién Optica de sefiales o de
datos, en especial, una transmisién de datos por in-
frarrojo o una transmisién de datos por ldser, con la
unidad de mando y/o los dispositivos de medicién 33.
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También es posible una transmisién de datos inaldm-
brica de datos y/o sefiales a través de una conexién
por radio entre la unidad operativa 63 y/o unidad de
mando y/o los dispositivos de medicion 33. Para ello,
la unidad de mando y/o los dispositivos de medicién
33 también estdn equipados con una unidad de emi-
sién y recepcion.

Otra forma de realizacién del dispositivo 1, no
mostrada aqui, para la disposicién de productos api-
lables 2, consiste en que comprende exclusivamente
un dispositivo de almacenamiento 4 con los almace-
nes de provisiones 13 en forma de hueco, alargados
dispuestos de forma continua y sucesiva en una fi-
la en sentido longitudinal, los dispositivos de entre-
ga 21 provistos en el extremo inferior 20 de cada al-
macén de provisiones 13, asi como el dispositivo de
captacion 30. El dispositivo de captacion 30 presenta
al menos un carro de posicionamiento 32, dispuesto
por encima de los extremos superiores 38 de los al-
macenes de provisiones 13 y que puede trasladarse de
manera posicionada a través del dispositivo de pro-
pulsién 37, 37 entre los distintos almacenes de pro-
visiones 13 en sentido longitudinal del dispositivo de
almacenamiento 4. El carro de posicionamiento 32 es-
ta guiado con al menos un sistema guia 35 a lo largo
del recorrido de la guia 36, en especial una guia lineal
36’, dispuesta en sentido longitudinal del dispositivo
de almacenamiento 4 y adyacente al extremo superior
38 de los almacenes de provisiones 13. En el carro de
posicionamiento 32, se dispone al menos un dispositi-
vo de medicidn 33, a través del que puede registrarse
secuencialmente la distancia 41 entre el producto su-
perior 2 dispuesto en el almacén de provisiones 13, y
el limite m4ximo superior del nivel de llenado 42 de
un almacén de provisiones 13, durante el movimiento
de traslacién del carro de posicionamiento 32. A partir
de la distancia 41, el sistema computarizado calcula el
nivel de llenado 31 de productos 2 en los respectivos
almacenes de provisiones 13. El dispositivo de medi-
cion 33 estd desplazado transversalmente al recorrido
de la gufa 36 en direccién al dispositivo de almacena-
miento 4 y dispuesto arriba del extremo superior 38
de los almacenes de provisiones 13 de los dispositivos
de almacenamiento 4, asi como orientado de modo tal
que un haz explorador 39 o una onda de exploracién
irradiada por el dispositivo de medicién 33, tiene un
recorrido esencialmente perpendicular al plano de en-
trega 24 del dispositivo de entrega 21. El dispositivo 1
conforma, segtin esta forma de realizacidn, por ejem-
plo, un expendedor automadtico de venta, en el que el
producto deseado 2 se entrega a través de una aber-
tura de entrega directamente al consumidor. Los al-
macenes de provisiones 13, conforme a esta forma de
realizacion, estdn orientados, por ejemplo, en sentido
perpendicular.

A continuacion, se describe el procedimiento para
la disposicién de productos apilables 2 para el dis-
positivo 1 que se describié previamente. Se parte de
la base de que los productos 2 se disponen clasifi-
cados por tipos en los almacenes de provisiones 13,
por lo tanto, en cada almacén de provisiones 13 s6-
lo se ingresa una clase o bien un tipo de producto
2. La expedicion de los productos 2 puede realizarse
bésicamente de dos maneras diferentes. Por una par-
te, pueden transportarse portaproductos, en especial
contenedores de transporte, a lo largo del sistema de
transporte 3. Estos portaproductos, ademads, estan pro-
vistos de una codificacién asignada al pedido entrante
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al sistema computarizado. La codificacién incluye un
nimero de identificacién, a través del cual es posi-
ble una asignacién univoca del portaproductos a un
pedido. Los portaproductos se transportan a lo largo
del sistema de transporte 3 y se trasladan lateralmente
de una cantidad de almacenes de provisiones 13 dis-
puestos de ambos lados del sistema de transporte 3 vy,
mientras son trasladados pasando lateralmente de los
almacenes de provisiones 13, se cargan con los pro-
ductos 4 asignados a la correspondiente codificacion.
De acuerdo con la asignacién de la codificacién de
un portaproductos, los dispositivos de entrega 21 son
direccionados por el sistema computarizado y, a tra-
vés de ello, los distintos productos 2 se entregan a los
contenedores de transporte.

Por otra parte, los productos 2 por entregar de
acuerdo con los pedidos entrantes, se depositan di-
rectamente préximos al elemento transportador 5 del
sistema de transporte 3. Para ello, mientras contintia
avanzando el elemento transportador 5 bajo los alma-
cenes de provisiones 13, se direccionan aquellos dis-
positivos de entrega 21, a través de los que deben en-
tregarse los productos 2 por expedir de los almacenes
de provisiones 13. Los productos 2 expedidos estin
reunidos segtin el pedido en el elemento transporta-
dor 5. En el extremo de entrega del primer sistema de
transporte 3, se dispone un segundo sistema de trans-
porte (no representado) para transportar los productos
2 entregados en portaproductos reunidos en pedidos.
En un portaproductos, se reciben los productos 2 de
un pedido.

A efectos de evitar la parada del dispositivo 1, que
se produce cuando se solicita un producto 2 de un al-
macén de provisiones 13 que estd vacio y, por lo tanto,
no puede cumplirse con al menos un pedido entran-
te en el sistema computarizado, debe procurarse que
al menos aquellos almacenes de provisiones 13, que
contienen los productos 2 requeridos para el pedido,
estén suficientemente abastecidos.

Segtn la invencién, se prevé, entonces, que se re-
gistre la distancia 41 entre el producto superior 2 y
el limite maximo superior del nivel de llenado 42 de
acuerdo con los requerimientos de al menos un pedi-
do o una cantidad de consumo pronosticada de pro-
ductos 2 en uno o varios almacenes de provisiones 13
y se calcule sobre esa base el nivel de llenado 44 o
bien la existencia real de productos 2 en uno o varios
almacenes de provisiones 13.

Al ingresarse por via electrénica un pedido, que
comprende s6lo una clase de productos 2 (idénticos),
en el sistema computarizado, dicho sistema computa-
rizado calcula la existencia requerida de acuerdo con
ese pedido, por lo tanto, la cantidad de productos re-
queridos 2 para aquel almacén de provisiones 13 en el
que se disponen los productos 2 asignados al pedido.
Posteriormente, a través del dispositivo de medicién
33, se registra la distancia 41 antes descrita de un mo-
do sin contacto, y sobre esa base, se calcula el nivel
de llenado 31, asi como incluyendo las medidas 45 en
el sentido de apilado de los productos apilados super-
puestos 2, se calcula la existencia real de productos
2 en este almacén de provisiones 13. Ese célculo es
realizado por el sistema computarizado, en especial la
unidad de mando. A continuacién, se compara la exis-
tencia real de productos 2 con la existencia requerida
de productos 2 calculada sobre la base del pedido para
el almacén de provisiones 13. En caso de que la exis-
tencia real de productos 2 sea menor que la existencia
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requerida de productos 2 y/o la existencia requerida
de productos 2 en breve sea menor que la necesaria
para el cumplimiento correcto del pedido, se emite un
aviso de requerimiento para el operador en el sistema
computarizado, en especial una computadora (PC) y/o
al dispositivo de entrega 65 de la unidad operativa 63,
y se solicita al operador que reabastezca ese almacén
de provisiones 13. El aviso de requerimiento puede
realizarse como informacién verbal o en forma dptica
0 actstica, por ejemplo, mediante una luz de adver-
tencia, un aviso de texto o numérico o una chicharra
sonora.

En el caso de que el pedido entrante comprenda
varios productos 2 diferentes, se calcula la existencia
requerida de productos 2 de acuerdo con el pedido
entrante en aquellos almacenes de provisiones 13 del
sistema computarizado, en los que se ponen a disposi-
cion los productos 2 diferentes. Por ejemplo, se dispo-
ne la primera clase de productos 2 en el primer alma-
cén de provisiones 13 y la segunda clase de productos
2 en el segundo almacén de provisiones 13, etc. A
continuacidn, a través del dispositivo de medicién 33
de un modo sin contacto, se registra secuencialmente
en estos respectivos almacenes de provisiones 13, en
cada caso, la distancia 41 y todos los niveles actuales
de llenado 31, asi como incluyendo las medidas 45 en
el sentido de apilado de los productos apilados super-
puestos 2, se calcula la existencia real de productos
2 en este almacén de provisiones 13. A continuacion,
se compara la existencia real de productos 2 con la
existencia requerida de productos 2 calculada sobre
la base del pedido para el almacén de provisiones 13.
Un aviso de requerimiento al operador para que rea-
bastezca uno o varios de los almacenes de provisiones
13, sélo se emite en caso de que la existencia real de
productos 2 sea menor que la existencia requerida de
productos 2 y/o la existencia requerida de productos
2 en breve sea menor que la necesaria para el campli-
miento correcto del pedido.

Si, después del primer pedido, se ingresan en el
sistema computarizado a continuacién un segundo pe-
dido, un tercer pedido etc., en primer lugar, el sistema
computarizado sobre la base de todos los pedidos cal-
cula la existencia requerida de productos 2 iguales o
diferentes en un almacén de provisiones 13 o en va-
rios almacenes de provisiones 13. Si el pedido sélo
incluye una clase de productos 2, se calcula la distan-
cia 41 entre el producto superior 2 y el limite superior
del nivel de llenado 42 en ese almacén de provisiones
13, mientras que, cuando el pedido comprende dife-
rentes tipos de productos 2, se mide secuencialmente
la distancia 41 entre el producto superior 2 y el limi-
te maximo superior del nivel de llenado 42 en aque-
llos almacenes de provisiones 13 en los que se ponen
a disposicién los productos 2 diferentes. De acuerdo
con ello, el sistema computarizado calcula el nivel ac-
tual de llenado 31 asi como la existencia real de pro-
ductos 2 en s6lo un almacén de provisiones 13 o en
varios almacenes de provisiones 13. Luego se realiza
la comparacion entre la existencia real de productos 2
en ese respectivo almacén de provisiones 13 o en los
correspondientes almacenes de provisiones 13 con la
existencia requerida para ese respectivo almacén de
provisiones 13 o los respectivos almacenes de provi-
siones 13. Un aviso de requerimiento de un almacén
de provisiones 13 se emite en el sistema computari-
zado y/o a la unidad operativa 63, cuando en el res-
pectivo almacén de provisiones 13 o en uno de los

11
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respectivos almacenes de provisiones 13 la existencia
real de productos 2 es menor y/o en breve serd menor
que la existencia requerida de todos los productos 2
expedidos para todos los pedidos ingresados.

Se logra una planificacién éptima de recursos de
personal operativo, cuando en el sistema computa-
rizado se registra electrénicamente una cantidad de
consumo pronosticada de al menos una clase de pro-
ductos 2 dentro de una ventana de tiempo fijada, por
ejemplo, un dia, una semana. La cantidad de consu-
mo pronosticada se basa sobre valores empiricos o
bien evaluaciones estadisticas. La entrada en el sis-
tema computarizado se realiza como cantidad cuanti-
tativa. Por ejemplo, de una clase de productos se re-
quirieron en una semana 100 unidades del producto
2. Mediante la cantidad de consumo pronosticada, el
sistema computarizado calcula la existencia requerida
de productos 2 en un determinado almacén de provi-
siones 3, en ese caso cien productos 2. Posteriormen-
te, a través del dispositivo de medicién 33, se registra
la distancia 41 antes descrita de un modo sin contac-
to y, a partir de ello, se calcula el nivel de llenado
31, asi como incluyendo las medidas 45 en el sentido
de apilado de los productos apilados superpuestos 2
la existencia real de productos 2 en este almacén de
provisiones 13. Luego se realiza una comparacion de
la existencia real de productos 2 en ese respectivo al-
macén de provisiones 13 con la existencia requerida
calculada a partir de la cantidad de consumo pronos-
ticada para ese almacén de provisiones 13. En caso
de que la existencia real calculada para la cantidad de
consumo pronosticada no sea suficiente y/o en breve
sea insuficiente, se emite un aviso de requerimiento
al operador y el respectivo almacén de provisiones 13
debe ser reabastecido.

Si en el sistema computarizado se ingresa una can-
tidad de consumo pronosticada para varios produc-
tos diferentes 2 para una ventana de tiempos fijada,
el sistema computarizado calcula conforme a la can-
tidad de consumo pronosticada la existencia requeri-
da de productos diferentes 2 en los correspondientes
almacenes de provisiones 13. A continuacién, se mi-
de nuevamente de modo secuencial sin necesidad de
contacto en estos respectivos almacenes de provisio-
nes 13, en cada caso, la distancia 41 y el sistema com-
putarizado calcula, en cada caso, la existencia real de
productos 2 en estos respectivos almacenes de provi-
siones 13. Después de comparar la existencia real de
productos 2 en estos respectivos almacenes de provi-
siones 13 con la existencia nominal para estos corres-
pondientes almacenes de provisiones 13, se emite un
aviso de requerimiento al operador para el reabaste-
cimiento de un almacén de provisiones 13, cuando la
existencia real de productos no es suficiente y/o en
breve serd insuficiente para la cantidad de consumo
pronosticada por las existencias nominales de los dis-
tintos productos 2.

En este punto, se desea sefialar que los pedidos y
la cantidad de consumo pronosticada de productos 2
se realiza a través de un dispositivo de ingreso, como
un teclado, una pantalla de contacto “Touch-Screen”
0 un sistema de reconocimiento de voz y similares
a una computadora (Personal Computer) del sistema
computarizado.

Finalmente, después del proceso de reabasteci-
miento se determina nuevamente la existencia real de
productos 2 en ese almacén de provisiones 13 reabas-
tecido o en los respectivos almacenes de provisiones
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13 reabastecidos, mediante la distancia 41 determina-
da a través del dispositivo de medicién 33 y se supri-
me el aviso de requerimiento hasta tanto la existen-
cia real de productos 2 nuevamente sea menor que las
existencias nominales de productos 2. De ese modo,
ademads puede prescindirse de teclas de recepcion para
confirmar un proceso de reabastecimiento a la unidad
operativa 63.

La distancia 41 para determinar los niveles de lle-
nado 31 en un almacén de provisiones 13 o en va-
rios almacenes de provisiones 13, puede registrarse a
través del antes descrito carro de posicionamiento 32
provisto de los dispositivos de medicién 33 o a tra-
vés de los dispositivos de medicién (no representa-
dos) dispuestos fijos en cada almacén de provisiones
13. De acuerdo con esta dltima forma de realizacion,
el dispositivo de medicién 33 se fija en el extremo
superior 38 a poca distancia sobre el limite maximo
superior del nivel de llenado 42 de cada almacén de
provisiones 13. Estos dispositivos de medicién, a su
vez, estan conformados por sistemas de medicién op-
toelectronicos, como sistemas de medicidn laser o in-
frarrojos, o por sensores de ultrasonido, donde un haz
explorador o una onda de exploracién del dispositivo
de medicién 33 se prolonga esencialmente paralelo a
la extensién longitudinal de los almacenes de provi-
siones 13 y esencialmente perpendicular al plano de
entrega 24 del dispositivo de entrega 21.

La distancia 41, tal como se describi6 antes, sélo
es medida en aquel almacén de provisiones 13 o aque-
llos almacenes de provisiones 13 en el que o en los
que se dispusieron los productos 2 que se solicitaron
en el o los pedidos entrantes en el sistema computari-
zado o los que corresponden a la cantidad de consumo
pronosticada de productos 2.

Por otra parte, también es posible que se registre
la distancia 41 entre el producto superior 2 y el limite
maximo superior del nivel de llenado 42 en cada al-
macén de provisiones 13 de los dispositivos de alma-
cenamiento 4, 4’ y se determinen los correspondientes
niveles de llenado 31. Para ello, se prevé que, a través
de los dispositivos de medicién 33, en cada caso, se
mida constantemente la distancia 41 en los almacenes
de provisiones 13 del dispositivo de almacenamiento
4, 4 y se determine en forma continua la existencia
real en los almacenes de provisiones 13. Por otra par-
te, también se puede registrar de manera intermitente
la distancia 41 en los almacenes de provisiones 13 del
dispositivo de almacenamiento 4, 4’ y determinarse
continuamente la existencia real actual en los alma-
cenes de provisiones 13 segtn intervalos de tiempo
predeterminados.

En una posible realizacidn, la distancia 41 es re-
gistrada a través de dispositivos de medicion 33 fija-
dos en el carro de posicionamiento 32, donde un dis-
positivo de medicién 33 estd asignado a cada uno de
los dispositivos de almacenamiento 4, 4’. Para ello, el
carro de posicionamiento 32 es trasladado a la posi-
cién de medicién arriba de un almacén de provisio-
nes 13 y se mide la distancia 41 para determinar la
existencia real de este almacén de provisiones 13. Si
debe determinarse en otro almacén de provisiones 13
la existencia real, el carro de posicionamiento 32 es
trasladado a la siguiente posicién de medicién sobre
otro almacén de provisiones 13. El carro de posicio-
namiento 32 sélo se traslada a aquel almacén de pro-
visiones 13 o a aquellos almacenes de provisiones 13,
en el que o en los que se disponen los productos 2 por



23 ES 2294 681 T3

entregar para un pedido entrante o para una cantidad
de consumo pronosticada. En otra variante del direc-
cionamiento, el carro de posicionamiento 32 es tras-
ladado de modo continuo y pendular entre el primero
y el dltimo almacén de provisiones 13 en su sentido
de traslacion -segun flecha 46-, registrandose simulta-
neamente la distancia 41 para determinar la existencia
real en un almacén de provisiones 13 o en cada alma-
cén de provisiones 13.

Los ejemplos de realizacién muestran posibles va-
riantes de realizacion del dispositivo 1, debiendo ob-
servarse en este punto que la invencién no se limita
a las variantes de realizacion representadas especial-
mente, sino que mds bien también es posible realizar
diversas combinaciones de las distintas variantes de
realizacion entre si.

Para mayor formalidad se sefiala finalmente que
para una mejor comprension de la estructura del dis-
positivo 1, este o bien sus componentes en parte se
representaron ampliados y/o reducidos y/o no confor-
mes a una escala.

Listado de referencias

1 dispositivo

2 productos

3 sistema de transporte

4  dispositivo de almacenamiento
4> dispositivo de almacenamiento
5 elemento transportador

6  propulsién

7 flecha

8 marco portante

9 soportes verticales

10  superficie de apoyo

11  soporte longitudinal

12 plano de simetria

13 almacén de provisiones

14 pinza de fijacién

15 base

16  brazos

17  angulo de inclinacién

18  &ngulo de inclinacién

19  abertura de reabastecimiento de mercaderia
20  extremo inferior

21  dispositivo de entrega

22 arrastrador

23  pila de mercaderia

24 plano de entrega

24’ abertura de entrega

25 medio de traccién

26  rueda de propulsién

27 rueda de desvio
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28
30
31
32
33
34
35
36
36’
37
37
38
39
40
41
42
42’
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
55°
56
57
58
59
59°
60
61
62
63
64
65
66

chapa de guia

dispositivo de captacion
nivel de llenado

carro de posicionamiento
dispositivo de medicién
perfil portante

sistema guia

recorrido de la guia

guia lineal

dispositivo de propulsion
dispositivo de propulsién
extremo superior

haz explorador

espacio de llenado
distancia

limite del nivel de llenado
limite del nivel de llenado
superficie

altura de llenado

medida

flecha

carcasa marco

pieza de carcasa

canal de recepcion
sistema de transmision de energia y sefiales
pared interior

pared de apoyo

medio de traccién

rueda de propulsion
rueda

rueda de presion

motor de propulsién
cadena de energia
sistema de posicionamiento
propulsién con medio de traccién
propulsién con medio de traccion
motor de propulsién
compartimiento

medio de traccién

unidad operativa
dispositivo de ingreso
dispositivo de entrega

unidad de emisién y recepcion
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (1) para la disposicién de productos
apilables (2) en almacenes de provisiones en forma
de hueco (13) de al menos un dispositivo de alma-
cenamiento (4) y la supervision del nivel de llenado
(31) en los almacenes de provisiones (13) mediante
un dispositivo de captacion (30), donde los almacenes
de provisiones (13) estan dispuestos sucesivamente en
una hilera continua en sentido longitudinal del dispo-
sitivo de almacenamiento (4) y en cada caso estdn for-
mados por un perfil de gufa, contra el que se apoyan
por areas los productos (2) apilados superpuestos en
un almacén de provisiones (13), y donde en el extre-
mo inferior (20) de cada almacén de provisiones (13)
estan previstos dispositivos de entrega (21) controla-
dos por un sistema computarizado y donde el dispo-
sitivo de captacion (30) estd conectado con el siste-
ma computarizado, caracterizado porque el disposi-
tivo de captacién (30) presenta al menos un carro de
posicionamiento (32) dispuesto por encima del extre-
mo superior (38) de los almacenes de provisiones (13)
que puede desplazarse mediante al menos un disposi-
tivo de propulsién (37; 37’) entre los distintos alma-
cenes de provisiones (13) en sentido longitudinal del
dispositivo de almacenamiento (4), que estd provisto
de al menos un dispositivo de medicién (33) que re-
gistra la distancia (41) entre el producto superior (2)
mas alejado del dispositivo de entrega (21) y un li-
mite superior maximo del nivel de llenado (42) de un
almacén de provisiones (13) para determinar el nivel
de llenado (31) de productos (2) en al menos uno de
los almacenes de provisiones (13).

2. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién
1, caracterizado porque el carro de posicionamien-
to (32) presenta al menos un sistema guia (35), con
el que es guiado en un recorrido de la guia (36) que
se extiende en sentido longitudinal del dispositivo de
almacenamiento (4) y adyacente al extremo superior
(38) de los almacenes de provisiones (13).

3. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 2,
caracterizado porque el recorrido de la guia (36) esta
formado por al menos una guia lineal (36’) y porque
el carro de posicionamiento (32) estd alojado median-
te el sistema guia (35) en la guia lineal (36’) y estd
dispuesto de manera ajustable por medio del disposi-
tivo de propulsion (37; 37’) en un marco portante (8)
del dispositivo (1).

4. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién
1, caracterizado porque el dispositivo de propulsion
(37; 37°) esta formado por una propulsién con me-
dio de traccién una propulsién con rueda a friccion,
una propulsién de varilla dentada con rueda dentada
0 una propulsién lineal acoplada con un motor de pro-
pulsién (56; 60) y porque el motor de propulsion (56;
60) esta conectado con una unidad de mando del sis-
tema computarizado.

5. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1,
caracterizado porque el dispositivo de medicién (33)
estd formado por un sistema de medicién que registra
la distancia (41) sin necesidad de contacto.

6. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 5,
caracterizado porque el dispositivo de medicién (33)
estd formado por un sistema de medicién optoelec-
trénico, en especial un sistema de medicién ldser o
infrarrojo y un haz explorador (39) del dispositivo de
medicién (33) se extiende esencialmente paralelo a la
extension longitudinal de los almacenes de provisio-
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nes (13) y esencialmente perpendicular al plano de
entrega (24) del dispositivo de entrega (21).

7. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 5,
caracterizado porque el dispositivo de medicion (33)
esta formado por un sensor ultrasénico y ondas ultra-
sénicas del dispositivo de medicion (33) se extienden
esencialmente paralelas a la extension longitudinal de
los almacenes de provisiones (13) y esencialmente
perpendiculares al plano de entrega (24) del disposi-
tivo de entrega (21).

8. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado porque estd provisto un sistema de po-
sicionamiento (58) para el posicionamiento y el regis-
tro de la posicién real del carro de posicionamiento
(32) frente a los distintos almacenes de provisiones
(13).

9. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 8,
caracterizado porque el sistema de posicionamien-
to (58) comprende un dispositivo de medicion de re-
corrido o un sistema para determinar la posicién para
registrar la ubicacion relativa del carro de posiciona-
miento (32) frente a los distintos almacenes de provi-
siones (13).

10. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 4
y 9, caracterizado porque el motor de propulsion (56;
60) presenta el dispositivo de medicion de recorrido o
el dispositivo de medicién de recorrido estd dispues-
to entre el carro de posicionamiento (32) y un marco
portante (8) del dispositivo (1).

11. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién
9, caracterizado porque el sistema para determinar
la posicion estd formado por un dispositivo de nave-
gacion, en especial un GPS, que se compone de un
sistema de emisién y/o recepcion dispuesto en el carro
de posicionamiento (32) y un sistema de emision y/o
recepcion dispuesto en el drea de colocacion del dis-
positivo (1).

12. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
1, caracterizado porque estd dispuesto un segundo
dispositivo de almacenamiento (4’) enfrentado en re-
lacién con un plano de simetria vertical (12) del pri-
mer dispositivo de almacenamiento (4), donde el se-
gundo dispositivo de almacenamiento (4’) presenta
en su sentido longitudinal almacenes de provisiones
(13) alargados en forma de hueco, dispuestos sucesi-
vamente en una hilera continua, y en el extremo in-
ferior (20) de cada almacén de provisiones (13) estd
previsto un dispositivo de entrega (21) y porque entre
los dos dispositivos de almacenamiento (4, 4) se ex-
tiende, paralelo a su sentido longitudinal, un sistema
de transporte (3), en especial un transportador de cin-
ta, dispuesto apenas por debajo del extremo inferior
(20) de los almacenes de provisiones (13), donde se
extiende un sentido de entrega de cada dispositivo de
entrega (21) transversalmente al sentido longitudinal
del sistema de transporte (3).

13. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
12, caracterizado porque los dispositivos de alma-
cenamiento (4, 4°) estan dispuestos a ambos lados del
recorrido de la guia (36), donde el recorrido de la guia
(36) se extiende en forma continua adyacente al ex-
tremo superior (38) de los almacenes de provisiones
(13) enfrentados paralelos en sentido longitudinal de
los dispositivos de almacenamiento (4, 4’) a través de
la longitud total del dispositivo (1) y porque el carro
de posicionamiento (32) estd provisto de dos disposi-
tivos de medicién (33) dispuestos en cada caso trans-
versalmente al recorrido de la guia (36), desplazados
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en direccion hacia los dispositivos de almacenamiento
(4, 4’) y por encima de los almacenes de provisiones
(13) de los dispositivos de almacenamiento (4, 4’), pa-
ra registrar la distancia (41) en los correspondientes
almacenes de provisiones (13) de los dispositivos de
almacenamiento (4, 4°).

14. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién
12, caracterizado porque los almacenes de provisio-
nes (13) de los dispositivos de almacenamiento (4, 4”)
estan inclinados hacia un plano de transporte horizon-
tal del sistema de transporte (3) y eventualmente tam-
bién en sentido longitudinal del sistema de transporte
(3).

15. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 1,
12 6 13, caracterizado porque los almacenes de pro-
visiones (13) y el recorrido de la guia (36) estan fija-
dos en un marco portante (8) conjunto del dispositivo
(1) y porque el perfil guia de los almacenes de provi-
siones (13) estd conformado en U y estd abierto en los
extremos frontales (20, 38), donde una base (15) esta
orientada hacia el marco portante (8) y brazos para-
lelos (16) que sobresalen de la base (15) limitan una
abertura de reabastecimiento de mercaderia (19) con
forma de ranura.

16. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
1, 5 a7, caracterizado porque al menos un disposi-
tivo de medicion (33) esta conectado con una unidad
de mando del sistema computarizado de un sistema
de administracién de existencias y/o una unidad ope-
rativa (63).

17. Dispositivo de acuerdo con una de las reivin-
dicaciones 1 a 16, caracterizado porque, por cada al-
macén de provisiones (13), estd prevista una unidad
operativa (63) que presenta al menos un dispositivo
de ingreso (64) y/o dispositivo de entrega (65) con un
elemento de entrega acustico y/u 6ptico, por ejemplo,
una sefial sonora y/o una luz de advertencia y/o un
moédulo de entrega con voz.

18. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion
1, caracterizado porque el al menos un dispositivo
de medicién (33) y la unidad de mando del sistema
computarizado del sistema de administracion de exis-
tencias y/o la unidad operativa (63) y/o el dispositivo
de propulsién (37, 37°), en especial el mando del mo-
tor de propulsién (56; 60), estdn provistos, en cada
caso, de una unidad de emisién y recepcion para la
transmisién mutua inaldmbrica de datos y/o sefales.

19. Procedimiento para la disposicién de produc-
tos apilables (2) en almacenes de provisiones en for-
ma de hueco (13) de al menos un dispositivo de alma-
cenamiento (4) y la supervision del nivel de llenado
(31) en los almacenes de provisiones (13) mediante
un dispositivo de captacién (30), en el que, en primer
lugar, los productos (2) se apilan superpuestos en los
almacenes de provisiones en forma de hueco (13) dis-
puestos sucesivamente en una hilera y luego se entre-
gan individualmente mediante dispositivos de entrega
(21) controlados por un sistema computarizado, dis-
puestos en el extremo inferior (20) de cada almacén
de provisiones (13), caracterizado porque se despla-
za un carro de posicionamiento (32) que presenta el
dispositivo de captacién en sentido longitudinal del
dispositivo de almacenamiento (4) por encima de los
extremos superiores (38) de los almacenes de provi-
siones (13) entre los almacenes de provisiones (13)
que se suceden en el sentido de traslacion (46) del
carro de posicionamiento (32) y durante el movimien-
to de ajuste del carro de posicionamiento, sobrepasan-
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do al menos un dispositivo de medicién (33) dispuesto
allf que incluye el dispositivo de captacién (30), en al
menos uno de los almacenes de provisiones (13) se
registra una distancia (41) entre el producto superior
(2) mas alejado del dispositivo de entrega (21) y un
limite superior maximo del nivel de llenado (42) de
un almacén de provisiones (13) y posteriormente el
sistema computarizado determina el nivel de llenado
(31) en ese respectivo almacén de provisiones (13).

20. Procedimiento de acuerdo con la reivindica-
cidén 19, caracterizado porque, en primer lugar de un
modo en si conocido, el sistema computarizado re-
gistra electronicamente al menos un pedido que com-
prende al menos una clase de productos (2), después
de lo cual, conforme al pedido, mediante el sistema
computarizado, se calcula la existencia requerida de
productos (2) en el respectivo almacén de provisiones
(13), luego en al menos ese almacén de provisiones
(13), que contiene los productos (2) para este pedido,
se mide una distancia (41) entre el producto superior
(2) que se encuentra més alejado del dispositivo de
entrega (21), y un limite superior maximo del nivel
de llenado (42) de un almacén de provisiones (13) de
un modo sin contacto, se determina el nivel de lle-
nado actual (31) en ese respectivo almacén de provi-
siones (13) y, teniendo en cuenta las medidas (45) en
el sentido de apilado de los productos apilados super-
puestos (2), el sistema computarizado calcula la exis-
tencia real de productos (2) en ese respectivo alma-
cén de provisiones (13) y a continuacién se compara
la existencia real de productos (2) con la existencia
requerida para ese respectivo almacén de provisiones
(13) y porque se emite un aviso de requerimiento ha-
cia un operador para reabastecer el respectivo alma-
cén de provisiones (13) en el sistema computarizado
y/o a una unidad operativa (63), cuando la existen-
cia real de productos (2) no es suficiente y/o en bre-
ve serd insuficiente para alcanzar las existencias no-
minales de productos (2) requeridos para el pedido
entrante.

21. Procedimiento de acuerdo con la reivindica-
cién 19, caracterizado porque, en primer lugar, el
sistema computarizado registra electronicamente una
cantidad de consumo pronosticada de al menos una
clase de productos (2) dentro de una ventana de tiem-
po fijada, después de lo cual, conforme a la cantidad
de consumo pronosticada, el sistema computarizado
calcula la existencia requerida de productos (2) en el
respectivo almacén de provisiones (13), luego, en ese
respectivo almacén de provisiones (13), se mide una
distancia (41) entre el producto superior (2) que se en-
cuentra mas alejado del dispositivo de entrega (21) y
un limite superior maximo del nivel de llenado (42) de
un almacén de provisiones (13) de un modo sin con-
tacto, se determina el nivel de llenado actual (31) en
ese respectivo almacén de provisiones (13) y tenien-
do en cuenta las medidas (45) en el sentido de apilado
de los productos apilados superpuestos (2), el sistema
computarizado calcula la existencia real de productos
(2) en ese respectivo almacén de provisiones (13) y a
continuacién se compara la existencia real de produc-
tos (2) con la existencia requerida para ese respec-
tivo almacén de provisiones (13), y porque se emite
un aviso de requerimiento hacia un operador para re-
abastecer el respectivo almacén de provisiones (13)
en el sistema computarizado y/o a una unidad opera-
tiva (63), cuando la existencia real de productos re-
queridos (2) calculada para la cantidad de consumo
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pronosticada no es suficiente y/o en breve serd insufi-
ciente.

22. Procedimiento de acuerdo con la reivindica-
cién 21, caracterizado porque, en primer lugar, el
sistema computarizado registra electronicamente una
cantidad de consumo pronosticada de varios produc-
tos diferentes (2) dentro de una ventana de tiempo fi-
jada, después de lo cual, conforme a la cantidad de
consumo pronosticada, el sistema computarizado cal-
cula la existencia requerida de productos (2) en los
correspondientes almacenes de provisiones (13), lue-
g0, en esos respectivos almacenes de provisiones (13),
se mide una distancia (41) entre el producto superior
(2) que se encuentra mds alejado del dispositivo de
entrega (21) y un limite superior méximo del nivel de
llenado (42) de un almacén de provisiones (13) de un
modo sin contacto, se determina el nivel de llenado
actual (31) en ese respectivo almacén de provisiones
(13) y teniendo en cuenta las medidas (45) en el sen-
tido de apilado de los productos apilados superpues-
tos (2), el sistema computarizado calcula la existen-
ciareal de productos (2) en ese respectivo almacén de
provisiones (13) y a continuacién se compara la exis-
tencia real de productos (2) con la existencia requeri-
da para ese respectivo almacén de provisiones (13), y
porque se emite un aviso de requerimiento hacia un
operador para reabastecer el respectivo almacén de
provisiones (13) en el sistema computarizado y/o a
una unidad operativa (63), cuando la existencia real
de productos (2) no es suficiente y/o en breve serd in-
suficiente para alcanzar las existencias nominales de
los distintos productos (2) necesarios para la cantidad
de consumo pronosticada.

23. Procedimiento de acuerdo con la reivindica-
cién 20, caracterizado porque, en primer lugar, de
un modo en si conocido, el sistema computarizado re-
gistra electronicamente al menos un pedido que com-
prende varios productos diferentes (2), después de lo
cual, conforme al pedido, el sistema computarizado
calcula la existencia requerida de productos (2) en los
correspondientes almacenes de provisiones (13), lue-
g0, en al menos los almacenes de provisiones (13) que
contienen productos (2) para este pedido, se mide una
distancia (41) entre el producto superior (2) que se en-
cuentra més alejado del dispositivo de entrega (21), y
un limite superior maximo del nivel de llenado (42)
de los almacenes de provisiones (13) de un modo sin
contacto, se determina el nivel de llenado actual (31)
en esos respectivos almacenes de provisiones (13) y,
teniendo en cuenta las medidas (45) en el sentido de
apilado de los productos apilados superpuestos (2), el
sistema computarizado calcula la existencia real de
productos (2) en esos respectivos almacenes de pro-
visiones (13) y a continuacién se compara la existen-
cia real de productos (2) con la existencia requerida
para esos respectivos almacenes de provisiones (13) y
porque se emite un aviso de requerimiento hacia un
operador para reabastecer el respectivo almacén de
provisiones (13) en el sistema computarizado y/o a
una unidad operativa (63), cuando la existencia real
de productos (2) para alcanzar las existencias nomi-
nales de productos (2) requeridos por el producto en-
trante para la cantidad de consumo pronosticada no es
suficiente y/o en breve serd insuficiente.

24. Procedimiento de acuerdo con la reivindica-
cion 20, caracterizado porque, después de registrar
electrénicamente el primer pedido y al menos otro pe-
dido mas, el sistema computarizado, de acuerdo con
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los pedidos, calcula la existencia requerida de pro-
ductos (2) en los correspondientes almacenes de pro-
visiones (13), luego, en al menos esos almacenes de
provisiones (13) que contienen los productos para ese
pedido, se mide una distancia (41) entre el producto
superior (2) que se encuentra mas alejado del disposi-
tivo de entrega (21) y un limite superior maximo del
nivel de llenado (42) de los almacenes de provisiones
(13) de un modo sin contacto, se determina el nivel
de llenado actual (31) en esos respectivos almacenes
de provisiones (13) y teniendo en cuenta las medidas
(45) en el sentido de apilado de los productos apila-
dos superpuestos (2), el sistema computarizado cal-
cula la existencia real de productos (2) en esos res-
pectivos almacenes de provisiones (13) y, a continua-
cién, se compara la existencia real de productos (2)
con la existencia requerida para esos respectivos al-
macenes de provisiones (13), y porque se emite un
aviso de requerimiento hacia un operador para rea-
bastecer el respectivo almacén de provisiones (13) en
el sistema computarizado y/o a una unidad operativa
(63), cuando en uno de los almacenes de provisiones
(13) la existencia real de productos (2) para alcanzar
las existencias nominales de productos (2) requeridos
por el producto entrante para la cantidad de consumo
pronosticada no es suficiente y/o en breve serd insufi-
ciente.

25. Procedimiento de acuerdo con la reivindica-
cion 20 a 24, caracterizado porque el aviso de reque-
rimiento se emite de manera visual y/o acustica y/o
como mensaje de voz.

26. Procedimiento de acuerdo con una de las rei-
vindicaciones 19 a 24, caracterizado porque la dis-
tancia (41) s6lo se mide en aquel o en aquellos al-
macenes de provisiones (13) en los que se almacenan
los productos (2) dispuestos para el o los pedidos o la
cantidad de consumo pronosticada, y porque el valor
registrado de la distancia del respectivo o los respec-
tivos almacenes de provisiones (13) se transmite al
sistema computarizado o a una unidad operativa (63).

27. Procedimiento de acuerdo con una de las rei-
vindicaciones 19 a 24, caracterizado porque el carro
de posicionamiento (32) sdlo se desplaza de manera
posicionada hasta aquel o aquellos almacenes de pro-
visiones (13) en los que se almacenan los productos
(2) dispuestos para el o los pedidos o la cantidad de
consumo pronosticada, y porque el valor de distancia
registrado del respectivo o los respectivos almacenes
de provisiones (13) se transmite al sistema computa-
rizado o a una unidad operativa (63).

28. Procedimiento de acuerdo con una de las rei-
vindicaciones 19 a 24, caracterizado porque el carro
de posicionamiento (32) es desplazado en su sentido
de traslacién (46) de forma continua y pendular en
vaivén entre el primero y el dltimo almacén de pro-
visiones (13) y durante su movimiento de traslacién
desde el primer almacén de provisiones (13) al ulti-
mo almacén de provisiones (13) y/o desde el dltimo
almacén de provisiones (13) hasta el primer almacén
de provisiones (13), se registra la distancia (41) para
determinar el nivel de llenado (31) en cada almacén
de provisiones (13), asi como también se transmite el
valor registrado de la distancia de cada almacén de
provisiones (13) al sistema computarizado o una uni-
dad operativa (63).

29. Procedimiento de acuerdo con una de las rei-
vindicaciones 19 a 24, caracterizado porque el carro
de posicionamiento (32) es desplazado en su senti-
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do de traslacion (46) de forma en vaivén y pendular,
de modo controlado segin intervalos de tiempo, en-
tre el primero y el dltimo almacén de provisiones (13)
y, durante su movimiento de traslacién desde el pri-
mer almacén de provisiones (13) al dltimo almacén de
provisiones (13) y/o desde el tltimo almacén de pro-
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visiones (13) hasta el primer almacén de provisiones
(13), se registra la distancia (41) para determinar el
nivel de llenado (31) en cada almacén de provisiones
(13), asi como también se transmite el valor registrado
de la distancia de cada almacén de provisiones (13) al
sistema computarizado o una unidad operativa (63).
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