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DESCRIPCION
Sistema de gestion del estado de una caja de carga de un robot de reparto v procedimientc ascciado

Campe técnico

La descripcidn que sigue s refiere a un sistema de gestién del estade de una caja de carga de un robot de reparto y
a un procedimiente asociado y, mas particularmente, a una idea técnica gue permite ef control de la temperatura y la
aliminacion de olores de una caja de carga dentro de un robot de reparto durante el repario, ulilizando un rohot de
raparto.

Técnica antecedente

De acuerdo con la técnica relacionada, al repartir alimentos, etc., un repartidor utiliza una bolsa de reparto, o lieva a
cabn of repario tal come asta empaguetado en recipientes y plasticos an un almacén.

La FIG. 1 es un diagrama que ilustra un ejemplo de una bolsa de reparto de un repantidor de acuerdo con ia téonica
relacicnada.

Con referencia a fa Fi(3. 1, se muestra una boisa de repario y un material de aisiamients {&rmice. Dicho material de
aislamients térmico puede reduciy el cambio de temperatura del alimento cargado dentro de la bolsa de reparto
mediante la supresidn del cambio de temperatura dentro de la bolsa de repartoc. Por ejemplo, es posible impedir o
raducir la temperatura del alimanto caliente, o, on el caso do un alimenio frio o congelado, insertar un paquete de hislo
separado para mantaner baje una femperatura.

En diche procedimiento de acuerde con la técnica relacionada, es posible mantener la femperatura a un nivel
predeterminado porque hay un material de aislamiento / enfriamiento térmico, pero cuando se aplica a un robot de
raparto, existe el probiema de que la carga, debido a la insercidon / eliminacién del paguste de hislo, puede aumentar
dado qua es necesario sustituir e paquete de hielo por un aimacenarmisnto en fric.

Asi mismo, dado que el control de la temperatura de acuerdo con el procedimiento de acuerdo con la téenica
relacionada depende de la temperatura inicial del alimento cargade dentro de la cajs de carga, es inavitable un cambin
de femperatura a medida gue el tiempo de reparic transcurre

Asi mismo, en ef procedimiento de acuerdo con la téenica relacionada, el aire es bloqueado con &l fin de bloguear
contacto con el exterior v, en este momento, existe of problema de gue ¢f alimenic o el material de empaquetado
puede resultar mojado cuando la humedad se encuentra en su interior.

Asi mismo, existe el problema de que &l olor def alimento permanece intensamente dentro de la bolsa de repario o de
la caja de carga debido a que la entrada de aire queda blogueada, de manera gue ol clor puade mezclarse durante o
raparto del siguiente alimento lo que puede provocar malestar.

Por tanto, mas que basarse en la temperatura inicial del alimento del interior insertando simplemente un material de
aislamiento / enfriamiento térmico en la técnica relacionada, se reguiere una idea téenica capaz de detectar ol estado
del interior de la caja de carga y controlar la temperatura o eliminar el olor.

En particular, en una situacién en la que el servicio de reparto que utiliza el robaot de reparto no ha side ampliaments
utilizado todavia, se echa en falta iz idea técnica que pueda proporcionar un servicio de reparto mejerade a los
consumidores mediante ol control de las condiciones, gue son por ejemplo, 1a temperatura y el olor dentro de la caja
de carga del robot de reparto.

Por tanto, existe la necesidad de una idea técnica gue mejore la calidad del servicio de reparto por parte del robot de
reparto mediante la facil gestion no solo de la bolsa de repario del repartidor de acuerdo con la téenica relacionads,
sino especialmente de ia caja de carga del robot de reparto para gue pueda reconsiderarse la competitividad del
servicie de reparto utilizando &l robot de raparto.

La Patente coreana {Registro No. 10-2015884, “Caja de Carga de Ascon para impedir el Descenso de Termperatura”).

El documante WO 2018/023518 A1 divulga una flota de vehiculos auténomos o semiauténemns que comprende una
pluralidad de vehiculos autdnomos o semiauténoemos coordinados por un mbdule de gestidn de la fiota. Cada vehiculo
puede estar configurado para recibir una unidad modular, estande la unidad modular configurada para proteger un
producto de consumo

&l documento WO 2018/134208 A1 divuiga una bolsa aislante que reduce el intercambio de calor entre 10s objelos
sensibles a la temperatura y el entorne ambiental. La bolsa aislante presenta un cuerpo de belsa que puede estar
cubierta por una tapa de 1a boisa. La tapa de ia bolsa ostd provista de una primera porcidn de un elemento de articulos
de protescitn. La bolsa aislante estd indicada para su insercion dentro de un espacio para articuios de un robot de
reparie movil. Bl robol mévil presenta una tapa del robhot provista de una segunda porcidn complementaria del elementn
de proteccion. Despuéds de que la bolsa aislante es insertada dentro del aspacio de os objetos, las dos porcienes del

2



10

15

20

25

30

35

40

45

50

ES 2 987 330 T3

elementc de proteccion quedan conectadas. Por tanto, cuando of robot se abre, ia tapa de [a bolsa también se abre,
parmitiendo & acceso a su contenido.

El docurmnento CN 104 848 177 A divuiga un procedimiento de descdorizacion y de esterilizacién v un refrigerador gue
emplea el procedimiento de desodorizacidn y esterilizacién. El refrigerador estd provisto con un dispositive de

desodorizacidn y esteniizacién, el dispositive de desodorizacidn y esiertlizacion comprende un tablers de control asi
come un moédule de dasodorizacion y esterilizacion, un médulo de detaccidn, un moduio de pantalia v un médulo
operativo que estéd congctado con el tablere de contrel, respectivamente,; el médulc de desodorizacion y esterilizacién
comprende una carcasa, dos ventiladores montados sobre Ia carcasa y un generador de gas dispuesio en la carcass;
¢l procedimiento de desodorizacidn y esterilizacion consiste en que los ventiladores situados a ambos lados del
dispositive de desodorizacidén vy esteniizacion funcichen previamente durante un clerie tiemgpn para generar un
determinado flujo de aire para equilibrar ins clores extrafies en los compartimentos dal refrigerador, vy ia liberacibén de
gas de desodorizacion y esterilizacion en el médulo de desodorizacion y esterilizacion se acelera o ralentiza mediante
la monitorizacion en tiempo real de la concentracidn de los olores en los compartimentos v 1a evaluacion v control de
la velocidad rotativa de los ventiladores a través el tablero de control para purificar el aire en los compartimentos del
refrigerador.

Divulgacion de la invencidn

Objetivos técnicos

Un aspecto proporciona una idea técnica gue detecta ef estado del interior de la caja de carga del rohot de reparto con
un sensor para llevar a cabo eficazmente el mantenimiento y control de la temperatura, y llevar a cabo faciimente el
sontrel de la temperatura v la eliminacién de los olores del interior,

Solucienes téenicas
La invencion se define porlas reivindicaciones adjuntas.

Un sistema de gestién del estado de una caja de carga de un robot de reparto de acuerdo con la invencién para
resolver los problemas técnicos, incluye una caja de carga dispuesta en un robot de reparto en la que estd cargado
un preducts de reparto, un sensor capaz de detectar un estadn dentre de la caja de carga, un controlador de la
temperatura capaz de ajustar una temperatura del interior de 18 caja de carga, un desodeorizante para eliminar los
olores del interior de la cgja de carga, v un controlador para controlar un funcionamiente de al menos un elemento
entre el controlador de la temperatura o el desodorizante, de acuerdo con un resuitado de la deteccidn del sensor, en
¢l que el controlador estd configurado para controlar al controlador de la temperatura en base a una temperatura
recomendada determinada del robot de repartn, an la que la temperatura del interior de la caja de carga detectada por
el sensor se corresponda con la lemperatura recemendada. Ei contrelador es capaz de contrelar la apertura y cierre
de una cubierta de la caja de carga v estd configurada para abrir Ia cubierta durante un tiempo predeterminado en
hase al resultade de la deteccidn del sensor, cuando ef producto de reparto es cargado en la caja de carga, o abrirla
carga durante un tiempo predeterminado cuando transcurre una determinada cantidad de tiempo después de que &l
producto de reparic cargado en la caja de repario es descargado.

Asi mismo, el controlador de la temperatura puede incluir un dispositive de enfriamiente y calentamiento capaz de
ejecutar las funciones de un calentador o refrigerador, o un liquido alojade en un recipiente capaz de calentar o
rafrigerar, que estd situado en ia caja de carga.

Asi mismo, &l desoderizante puede incluir una ldmpara UV,

Asi mismo, el controlador puede accionar el desodorizants cuando un olor detectado por ef sensor es supetior o igual
a una concentracion predeterminada.

Asi mismo, el sistema de gestién del estade de una caja de carga de un robot de reparto puede incluir ademas un
ventilador capaz de generar aire desde el interior de ia caja de carga hacia of exterior, y ol controlador puede estar
soenfiguradn para controlar el ventilador para ser accionado cuando la cublerta se abra.

Asi mismo, el controlador puede estar configurado para controlar al controladoer de la temperatura, cuando se haya
completado el repario de un primer producto de repario, para gue se corresponda con la temperatura recomendada
de un segundo producte de reparto gus tenga que ser repariido antes de que sea cargadn &l segundo producto de
repario.

Asi mismo, el controlador puede estar configurado para accionar ef desodorizante antes de que un segundo producto
de repartc que debe de ser repartido sea cargado cuando se haya completado el reparic del primer producto da
raparto.

Efecios ventajosos

De acuerdo con la invencidn tal comp se define en las reivindicacionss adjuntas, se produce un efecto de que ol
alimanto pusde ser repartide a los consumideres an un estado dptimo, mediante la defeccién del estado del interior
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de ia caja de carga con un sensor para llevar a cabo eficazmente el mantenimiento v el controi de la temperatura, v
para Hevar a cabo faciimente el control de la temperatura vy la eliminacion de los clores del interior,

Como resultade de ello, puede mantenerse aita la calidad del alimento repartido, io gue tiene ef efecto de mejorar la
cornpetitividad del servicio de reparto utilizando el robot de reparto.

Breve descripcién de los dibuios

Con el fin de comprender de forma mas acabada los dibujos relacionados en a descripeidn detaliada de la invencidn,
se proporciona una brave descripeidn de cada dibujo.
La FIG. 1 es un diagrarma que ilustra un ejemplo de una bolsa de reparic de un repartidor de acuerdo con una
téenica relacionada.

La FIG. 2 Hustra una configuracion esquematica de un sisterna de gestidn del astado de una caja de carga de
un robot de reparto de acuarde con una forma de realizacion gjemplar.

La FIG. 3 es un diagrama gue axplica un concepto del control del controlador de la temperatura de un sistema
de gestidén del estado de una caja de carga de un robot de reparto de acuerdo con una forma de realizacién
giemplar.

La FIG. 4 es un diagrama para explicar un conceplo de eliminacidn de olores de un sistema de gestidn del
estade de una caja de carga de un robot de reparto de acuerde con una forma de realizacidn ejemplar.

La FIG. 5 es un diagrama para explicar un procedimiento de infroduccién de un aire exterior de un sisterna de
gestién del estado de una caja de carga de un rohot de repartoc de acuerdo con una forma de realizacién
gjemplar.

=i

La Fi(3. 8 es un diagrama gue ilustra un ejemplo espacificoe de un procedimiento de control de ia temperatura
de un sistema de gestién del estado de una caja de carga de un robot de repartc de acuerde con otra forma de
realizacién ejemplar.
La FIG. 7 es un diagrama que ilustra un elemplo aspecifico de un procedimiento de eliminacidn de olores de
un sistema de gestién del estado de una caja de carga de un robot de reparto de acuerde con una forma de
realizacion ejemplar.

Mejor modo de Hlevar a cabo 13 invencidn

Dado que la presente divulgacion se puede materializar de diversas formas y puede incorpeorar diversas formas de
realizacién ejemplares, las formas de realizacion ejemplares especificas son ilustradas en los dibujos vy descritas con
detalle. Sin embargoe, no se pretende bmitar [a presente invencidn a unas formas de realizacién ejamplares especificas,
y se debe antender que la presente divulgacién inciuye todas las medificaciones, en tante en cuanio estas
medificaciones no conduzcan a que la materia objefo se aparte del alcance de las reivindicaciones adjuntas. Al
describir la presente divuigacion, si se determina que una descripcion detailada de una tecnologia conocida
relacionada pusde oscuracar o espiritu de la presente divulgacidn, la descripeidn detaiiada de 18 misma se deberd
omitir,

Términocs tales como primerg, segundo, y similares, pueden ser utilizados para explicar diversos componentes, pero
los componentes no deben gquedar iimitados a los términos. Los términos son utilizados Gnicamente para distinguir un
semponente de ofro componernte.

erminos fales como “comprender’, ¢ “presentar”, cuandoe son utilizades en la memeoria descriptiva, estan dirigides a
aspecificar la presencia de caracteristicas, nimeros enteros, etapas, operaciones, elementos, componentes referidos,
0 uha combinacion de estos, pero ne precluyen la presencia o adicién de una ¢ mas caracteristicas, nimeros enteros,
stapas, operaciones, alemantos, componentes y / ¢ grupos de estos, distintos.

P

La FIG. 2 flustra una configuracion esquematica de un sistema de gestién del estado de una caja de carga de un robot
de reparto de acuerdo con una forma de realizacion ejemplar.

Con referencia & fa FIG. 2, un sistema de gestidn del estade de una caja de carga de un robot de reparte 100 de
acuerde con una forma de realizacion ejemplar incluye una caja de carga 110, un sensor capaz de detectar un estado
dentro de la caja de carga 110, un controlador de temperatura 130 capaz de ajustar una tfemperatura del interior de la
caja de carga 110, un descdorizante 140 para eliminar los olores del inferior de la caja de carga 110, v/ ¢ un controfador
150 para controlar un funcionamients del controlador de temperatura 130 v/ o un desoderizante 140 de acuerdo con
un resultado de la deteccién del sensor 120.

La caja de carga 110 presenta un espacic de carga conformado en su interior para gue un producto destinado a ser
repariido (por ejempio, un alimento de reparto, ete ) pueda ser cargado.
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Asi mismo, en la presente memoria descriptiva, por razones de conveniencia, se describe el supuesto en el que ol
productc db reparto 28 un alimento de repartn, a modo de ejemplo, pero ef producto d e,(-ar o no osta limitado @ un
alimento de reparto. E incluso si el producte de reparic no es un alimento, la idea técnica de la presente invencidn
puede ser aplicada con independencia del tipo si es posible cargarenla a,aja de carga 110 v s necesaric mantenerio
caliente / fric dentro la caja de carga 110, o si es necesario gestionar el olor dentro de la ¢aja de carga 110.

El sensor 120 puede detactar una tem paratura v / o un olor dentro de la caja de carga 110. Por ejempio, cuando un
alimenic predeterminade es cargado en la caja de carge 110, la temperatura detectada inmedigtamente después de
que el alimento sea cargado y de que la temperatura detectada cuando pasa el fiempo mientras el repario se lleva a
cabo, puede variar, v el sensor 120 puede detectar dicho cambio de temperatura dentro de la caja de carga.

Asi mismo, el sensor 120 puede detectar un olor dentro de la caja de carga 110. Aqui, el sensor 120 pueds detectar
el grade de olor {concentracién / intensidad) dentro de la caja de carga 110

Con este fin, ¢ sensor 120 puade incluir un sensor de la temperatura para detectar la temperatura v / o un sensor
offative predeterminado para detectar el olor. Dado gue es ampliamente conocide un sensor capaz de detectar la
temperatura ¢ las moléculas de olor en un espacio especifico, aqui se omitird una desmpﬂ:on detallada de dicho
Sensor.

Por otro lade, e controlador de temperatura 130 es capaz de reguiar la temperatura dentro de ia caje de carga 110.

La FIG. 3 es un diagrama gque expilica un concepto de control de la temperatura de un sistema de gestién del estado
de una caja de carga de un robot de reparto, de acuerdo con una forma de realizacidn ejemplar.

El contrelador de temperatura 130 puede materializarse como un disposifive de control de la temperatura
predeterminado, capaz de calentar o enfriar el aire interior de la caja de carga 110, comoe por ejemplo un calentador o
un refrigerador. El dispositivo de control de ia temperatura puede utifizar un slemento termoeiéctrico capaz de calentar
o enfriar mediante ¢f afecto Peltier, ¢ puede materializarse como un dispositive del tipe de un calentador calentado por
medio de energla eléctrica o un enfriador que utilice un refrigerante predeterminade.

Dicho control de la temperatura puede ser necesaric para proporcionar un mejor senvicio a los consumidores,
agpecialmente cuande as necesario mantaner una temperatura constante durante el reparto debide a la naturaleza de
ios productns de reparic (por ejempln, mends gue plerdan sabor cuando son enifriados, mends que se derriten o
pierdan su frascura cuandoe el tiempo trans»u.re a temperatura ambients, efc)

Dependiendo de la forma de realizacién ejemplar, ol sistema de gestidon del estado de una caja de carga de un robot
de reparto 100 puede controlar o mantener 18 termperatura dentro de la caja de carga 110 utilizando un lguidon
predeterminade. Diche elemplo se ilustra enfa FIG. 8.

La FIG. © es un diagrama gue ilustra un ejempio especifico de un procedimiento de un control de la temperatura de
un sistema de gestidén del estade de una caja de carga de un robot de repario de acuardo con oira forma de realizacidn
ajemplar.

Con referencia a la FIG. 6, un recipiente 10 se aloja en un liquido predeterminado puede estar dispuesta de antemano
en la caja de carga 110 = iiguido predeterminado puede ser agua, y puede ser una solucidn en la que se afiada u
tratamientc quimico predeterminade o se aflada una sustancia quimica predeterminada y sintetizada en caso
necesario. £n la presente memaoria descriptiva, por razenes de conveniencia en ia descripcion, el Higuide consiste en
agua, vy el agua es calentada o enfriada deniro del recipiente 10 para ser utilizada como agua caliente o agua frig, a
modo de ejempio. La presente invencidn no estd necesariamente limitada por este gjemplo.

&l agua caliente ¢ el agua fria puede sar ulilizada madiante calentamianto ¢ enfriamianto del agua aimacenada en ¢l
recipiente 10 dispueste en la caja de carga 110 de antemano en caso necesario y, dependiendo del producte de
reparto destinado a ser cargado en la caja de carga 110, al cargar el producto de reparto, &l recipiente 10 que contiene
agua caliente o agua fria, puede ser selectivamente caientadc de manera conjunta. En el caso anterior, un dispositivo
separadn para calentar ¢ enfriar el recipiente 10 puede estar dispuesto dentro de la caja de carga 110, Comp
alternativa, el agua del interior del recipiente 10 puede ser calentada o enfriada madiante el accionamienic de un
control de temperatura 130 sin un dispositivo separado.

Como se muestra en of dibujo, el re,mg,:entb 10 en e que esta alcjado el agua caliente ¢ ol agua fria puede ser

almacenado en un espacic separaso del espacio en el gue &f producto de reparto va a sar cargade y puede se

desarrollade para calentar / enfriar el producto de reparto v / o el espacio en el que esta cargado &l producto de rcpaﬁa

por unos medios predeterminados de transferencia de calor. De acuerdo con una forma de realizacion gjemplar, el

recipiente 10 puede llevarse a la practica para suprimir el cambio de temperatura del products de reparte mediante su
carga conjunta con el producto de reparto dentro del mismo espacic daf interior de 1a caja de carga 114

De esta manera, al utilizar agua callente o agua fria, la temperatura del interior de la caja de carga 110 puede

rmantenerse constante dentro de un nivel predete*m:rads sin accionar of controlador de temperatura 130 de acuerdo
oohn la distancia de reparto (tlermnpn), incluso cuando el controlador de temperatura 130 sea accionado, el aicance del
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acciochamiento y el tiempo del accionamiento se pueden reducir para obiener ef efecto de ahorrar energia de manera
eficaz.

De acuerdo con ofra forma de realizacién ejemplar, el controlador de temperatiira 130 puede confrolar a temperatura

del entero interior de la caja de carga 110 asi como el control de la temperatura de solo una porcidn al tiempo que el
salentamiento o el enfriamianto alcance un limite parcial.

Por gjemplo, un soporte capaz de sostener un recipiente que contenga una bebida entre los productos de entrega
dentro de ia caja de carga 110. En este caso, el controlador de temperatura 130 puede calentar o enfriar intensamente
solo el soporte ¢ un nivel limitade respecto del soporte para mantener [a bebida cargada caliente ¢ fria.

En cuanto fal, el accionamiento del controlador de temperatura 130 para confrolar le temperatura interna de la caja de
carga 110 y / ¢ la temperatura dentro de un margen limitado {por ejemplo, un soperte, efc.) puede llevarse a cabo por
o] controlader 150

El controlador 150 puede desempefiar una funcion de control de los caleulos y otras configuracicnes para poner en
practica la idea técnica de la presente divuigacion. El controlador puede incluir un procesador, un dispositive de
almacenaje y un programa almacenado en el dispositive de almacenaje v ejecutado por of procesador. En adelants,
2n ia presente memoria descriptiva, cuando el controlador 150 lleve a cabo una operacidn predeterminada, un expertn
en la materia medio podrd facilimeante infenr que el procesador puade gjecutarse mediante una seris de tratamiento de
datos y / o el control llevado a cabo mediante iz ejecucidn del programa.

Por ejemplo, ef controlador 150 puede controlar la temperatura del interior de la caja de carga 110 accionando el
sentrolader de la ternperatura 130 de acuerdn con ef resultado de la deteccidn del sensor 120, o controlar 2l
funcionamiento del desodorizants 140 de acuerdo con el resultado de la defeccion.

De acuerdo con una forma de realizacion ejemplar, el controlador 150 puede controlar al controlador de I3 temperatura
130 para que la temperatura del interior de la caja de carga 110 se corresponda con una temperaiura preestablecida.
Por ejemplo, una temperatura gue puada impedir que el alimanto de reparto cargado en la caja de carga 116 se enfria
durante el tiempe de reparto, puede prefijarse de acuerdc con las caracteristicas del alimento de reparic. A
continuacién, en ia presente memoria descriptiva, una temperatira preferente para que sea mantenida de acuerdo
con las caracteristicas de un producto de repario (por ejemplo, un alimento de reparto) es designada como una
temperatura recomendada. Entonces, cuando ia temperatura del interior de la caja de carga 110 se desvie de un
astandar predeferminada en base a la tempearatura recomendada de acuerdo con el resultado de la deteccién dal
sensor 120, el controlador 150 puede conirolar ia temperatura del interior de 1a caja de carga 110 para gue se
corresponda con {3 temperatura recomendada mediante el accionamiento del control de temperatura 130

Las mformaciones sobre las caracteristicas del producto de repare requeridas con dicha finalidad, por ejemplao,
informaciones tales como el tipo del producto de reparto, la temperatura recomendada, etc., pueden ser aimacenadas
de antemano en of controlador 150 antes de que el reparto es lieve a cabo por el robot de reparto. Por gjemplo, las
informaciones sobre las caracteristicas del producto de repario pueden ser introducidas en of controlador 150 mediante
una informacion de pedide cuando el consumidor cursa un padido, o af controlador 150 puede axiraer las informaciones
nacasarias {(por ejamplo, &l lipe de producto de reparte, la femperatura recomendada, efc ) a partir de ias informaciones
de los pedidos. Como alternativa, la persona que maneja &l robot de reparto puede transmitir las informaciones
necesarias al controlador 150 por medioc de un sistema de gestion predeterminado, o también es posible introducir las
informaciones antes de ia partida del robot de reparico del aimacén gue prapare los productes de reparic y reparta los
productos de reparnto por medio del robot de reparto. Con este fin, e controlador 150 puede fransmitir / recibir las
informaciones necesarias al flempo que lleva a cabo la comunicacidn con un terminal POS de un almacén o de un
sistema de un sujeto de gestién que gestione &l sistema de gestion del estado de una caja de carga de un robot de
reparto 100.

Por ofro lado, el contrelador 150 pueds contrelar el funcionamientc del desodaonzante 140 de acuerdo con el rasuitado
de la deteccién del sensor 120 segln se describié anteriormente. Con este fin, seglin se definid anteriormente, el
sensor 120 puede inchiir un sensor olfativo capaz de detectar ¢l clor del interior de la caja de carga.

La FIG. 4 es un diagrama para explicar un concepto de eliminacién de los olores de un sistema de gestion dal astado
de una caja de carga de un robot de reparto de acuerdo con una forma de realizacién ejemplar, v la FIG. 7 es un
del estado de una caja de carga de un robot de reparie de acuerdo con una forma de realizacion espeacifica.

Je acuerdo con une forma de realizacidn ejemplar, cuando el olor detectado por el sensor 120 sobrepasa una
conceniracion predeterminada, el controlador 150 puede accionar el desodorizante 140 para eliminar el olor del interior
de la caja de carga 110

Caomo altermnativa, el controlador 150 puade eliminar &l olor del interior de la cgja de carga 110 accionando al tiempo
de manera reiterada el desodorizante 140, a intervalos regulares, durante un periodo de tiempo praedeterminado.

El desodorizante 140, con la finalidad indicada, puede llevarse a la prictica de diversas maneras.
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FPor ejemplo, el desodorizante 140 puede incluir una ldmpara UV 20 como se muestra en la FIG. 7, v el controlador
150 puede controlar el accionamienic del descdorizante 140 al tiempo gque contrela el encendide / apagado de la
{dmpara UV 20

Dependiendo de la forma de realizacién ejemplar, el desodorizante 140 puede ser puesto en practica bajo la forma de
un filtro de descdorizante capaz de absorber ¢ filtrar los clores. En este caso, el descdorizante 140 puede siempre
flevar & cabo la eliminacion de los olores incluso sin el control def controlador 150,

De acuerdo con ofra forma de realizacion ejemplar, el filtro desodorizante esté cublerio por una envuelta o cubierta o
elamentio similar, dentro de la caja de carga 110, vy la sliminacién de ios olores pueds llevarse a cabe mientras el
coentrolador 150 abre la envuelta ¢ cubierta.

De acuerdo con otra forma de realizacién ejernplar de la presente divulgacion, el sistema de gestion del estado de ia
caja de carga del robot de reparto 100 puede controlar iz temperatura del interior de s caja de carga 110 para eliminar
el olor mientras se introduce aire externc en la caja de carga 110, Dicho ¢jample se muestra en la FIG. 5.

La FIG. & es un diagrama para explicar un procedimiento de introduccion de un aire exterior de un sistema de gestidon
del estado de una caja de carga de un robot de reparto de acuerdo con una forma de realizacién ejemplar.

Con refarencia a fa FIG 5, ef controlador 150 as capaz de controlar ia aperiura v cierre de la cubieria de la caja de
carga 110. El controlador estd configurade para abrir iz cubierta de la caja de carga 110 durante un tiempo
predeterminado para introducir ef aire exterior en la caja de carga 110, para gque la temperatura interior de la caja de
carga 110 se aproxime a ia temperatura ambiente, o para hacer posible que los olores internos de la ¢caja de carga
110 sean descargados al exterior.

Agui, ef sistema de gestion del estado de 1a caja de carga del roboet de reparto 100 puede incluir un ventilador (no
mostrado) accionado hacia el exterior dentro de la caja de carga 110. Cuando el ventilador (no mostrado) es accicnado,
el aire dal interior de 1a caja de carga 110 vy ol aire axierior puaden circular mas suavementis, v of olor del interior de la
caja de carga 110 puede més faciimante sar descargade hacia ef exterior. El accionamiento del ventilador (no
mostrado) puede también ser controlade por el controtador 150.

La apertura v cierre de la cublerta de la caja de carga 110 puede efectuarse mientras el producte de reparic esta
cargadoe en la caja de carga 110 y mientras se lleva a cabo el repartn, o después de que af repartn se haya completado
y el productc de reparto sea descargadeo de la caje de carga 110

Asi mismp, la cubierta de 13 caja de carga 110 puede estar completamente abierio dentro del margen de movilidad,
perc puede abrirse sclp de forma parcial dentro de este limite de movimientc. Dicho limite de movimiento de la cubierta
puede ser variable dependiendo de circunstantas tales como si ef rebot de reparto asta actualimante funcienando, si
se detiene, ¢ si el producto de reparto esta cargado en la caja de carga 110

Dichas aperiura y cieire de la cublerta de la caja de carge 110 pueden ejpcutarse junio con e funcionamiento del
sontrelador de temperatura 130 v/ ¢ con &l del desodonzante 140,

Por ejemplo, cuando un olor de una concentracion predeterminada o superior es detectado por ef sensor 120, &l
controlador 150 puede abrir la cublerta de la caja de carga 110 mientras scciona el desodorizante 140 {por ejemplo,
el accionamiento de la lampara de UV 20} Asi mismo, ef controlador 150 pueds acoionar un ventiiador (no mostrado)
dispuesto en la caja de carga 110 mientras abre la cublerta. &n este casc, el clor puede ser afactivarnente eliminado
en un tiempo relativamente corle. La apertura de 1a cubierta y el accionamiente del ventilador {no mestrado) no se
llevan a cabo necesariamente de manera conjunta, ¢ incluso si la cubierta estd ableris, ¢l ventilador {no mostrado)
puede no ser accionado nacesariaments.

Asi mismo, en caso necesario, el coniroiador 150 puede controlar separadamente &l funcionamiento del controlador
de femperatura 130 v / o ef descodorizante 140 o la aperiura y cierre de fa cubierta.

Asi mismo, dichas operaciones de conirel de la temperatura, desodorizacidon y / o of fiujo de entrada del aire extarmo
por parie del controlador 150, pueden o pueden no ser llevadas a cabo de manera selecliva dependiendo de las
caracteristicas del primer producte de reparte que esté actualmente siendo repartido por el robot de reparto y &l
segundo producto de reparto esté programado para ser repartido més adelante.

Por ejemplo, suponiendo gque tanto e primer producte de reparic como ef segundo producic de reparic sean alimeantes,
cuando se cuenta con las informaciones sobre el siguiente alimento de reparto (esto s, las informaciones sobre el
segundo producto de repartn), si las caracteristicas del segundo producto de repario son las mismas o similares a las
del primer producto de repartn, of controlador 150 puede no gjecutar la serie de procesos anteriormente descritos. Por
ejamplo, cuando e siguiente alimantc de reparto {segundo producto de reparic} es el mismo mend {por ejemplo, poiin}
que el alimentio anterior {primer producte de reparte}, &l contrelador 150 puede no contrelar a temperatura o aliminar
el olor de dentro de la caja de carga 110 donde la temperatura se eleva debido al primer producio de reparto v e olor
del pollo permanece. El controlader 150 puede siempre ejecutar el referide proceso descritc de control de la
temperatura / desodorizacion, con independencia del tipo de caracteristicas de cada uno entra ef primer producte de
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reparto v el segundo producto de reparto, e incluso si el control de la temperatura no se efectla, los procesos
necesarios, como por ejempio, el proceso de desodorizasidn, pueden ser selactivamente realizados.

Si, como se describié anteriormente, siempre que la cubierta esté abierta, un ventilador {no mostrado) dispuesto en fa
caja de carga 110 es accionado para generar un viento que sople hacia fuera, no solo los consumidores que reciben
2| alimento, sinc también el parsonal que carga of alimentn, y of repariidor pueden sentir malestar debide al aire fric /
calients o al viente malcliente.

Portanto, de acuerdo con {3 presente divuigacion, después de que el consumidor recibe el producte de reparto v sale,
en oiras palabras, cuando se determina gue se ha completade of reparie porque la caja de carga 110 esta vacia, el
sentrolader 150 puede Hevar a cabo un procesn de generacidon de viento accienande el ventilador (no mosirade} al
tiempo gue abra de nueve la cubierta de fa caja de carga 110 después de que transcurra un determinade periodo de
tiernpo.

Por otre lado, puede haber casos en i0s que la cublerta no sea ablerta de forma arbitraria por el controlador 150
axcepto cuando se produzea el reparto (o la carga) del producto de repanto dado que la caje de carga 110 desempefi
una funcion de cierre o blogqueo aufomético. En este caso, puede ser puesto en practica el mantenimiento del estado
abierto sin cerrar la cubierta que se abre cuando el robot de reparto llega hasta el emplazamiento de repario, vy el
sensumidor recibe los alimentes, v después de que transcurra un periodo de tiemnpo pradeterminado (por ejemplo, 2l
tiempo durante el cual el consumidor gque ha recibido &l producto de reparto puede algjarse da las inmediaciones de
la caja de carga 110 o o iempo durante &l cual el robot de reparto se desplaza més alld de una determinada distancia
respecte del despiazamiento de reparto, para accionar el ventitador (no mostrado) para descargar &l aire de dentro de
la caja de carga 110 hacia el exterior, y cerrar la cubierta antes de que retorne ¢l robot de reparto.

Por ofro lade, de acuerdo con atra forma de realizacién ejemplar de la presente divulgacidn, el control interno de fa
femperatura de la caja de carga 110 puede también gjecutarse en un esfado en el que el producto de reparic no esté
cargado, por ejemplo, en un proceso del robot de reparto en el que se desplace {0 en ol gue retorne) para ef siguiente
raparto después de que se haya completade e reparto del products de reparto.

Por gjemplo, cuando hay informaciones sobre el siguiente preducto de reparic (por gjempio, un alimento de reparto)
tal como se describié con anterioridad, &l controlador 150 puede contrelar el funcionamiento del controlador de
temperatura 130 para prerreguiar ia temperatura interna de la caja de carga a una temperatura adecuada para ol
producto de reparto siguiente mieniras se desplaza para cargar el siguiente producie de reparto.

Sine hay informacion acerca del siguiente producto de reparto, &l controlador 150 puede reguiar la temperatura interna
de la caja de carga 110 para gque se corresponda con la temperatura ambiente, o puede no ejecutar una operacion de
soentrel de la temperatura.

Por ofro lade, de acuerdo con otra forma de realizacion gjemnplar de ia presente divuigacién, puede ponerse en practica
la formacién de un agujerc gue puede ser abierio y cerrado dentro de la caja de carga 110 al lempo gue pasa al
exterior, para que incluso si la cublerta de la caja de carga 110 no se abre, el aire interno sea descargado hacia el
axierior a través del agujero.

Asi mismo, de acuerdo con una forma de realizacidn ejemplar, el sistema de gestidn del estado de ia caja de carga
del robot de reparte 100 puede ademas incluir un controlader de ia humedad (no mostrado) para controlar por separado
ia humedad del interior de 18 caja de carga 110, En esle caso, ¢l sistema de gostion del astado da la caja de carga del
robot de repartc 100 puede controlar la humedad cuandoe la humedad sea generada dentre de la caja de carga 110
por un preducto de reparto especifico, por ejemplo, un alimento de alta temperatura, impidiendo de este modo que @
interior de la caja de carga 110 se humedezca.

El funcionamiente del controlador de fa humedad (ne mostrado) puede también ser contreladn por el controlador (150},
Asi misma, el controlador de la humedad (no mostrade) pueda ser puasto en practica como un dispositive separadoe y
dispuesto dentro de la caja de carga 110, pero el controlador 180 puede ser llevado a la practica para contrelar no
solo la temperatura sino también la humedad existenie dentro de 1a caja de carga 110 mediante la utilizacién del
acoichariento del controlador de femperatura 130, la apertura y clerre de la cublerta, v / o el accionamiento del
ventilador {no mostrade). En este caso, &l sensor 120 puede ademas inciuir un higrdmetre o un sensor de {a humedad
para detectar ia hurnedad.

En suma, de acuerdo con la idea {éonica de la presente divulgacidn, dade que of estado dentro de la caja de carga
110 puede sar regulade de acuerdo con las caracieristicas del producto de reparic cuando se Heva a cabo el reparto
por el robot da reparto, &s posible mejorar de manera considerable la compelitividcad del servicio de reparic, utilizando
el robot de reparte.

La descripeidn precedente de la presente divuigacidn es meramante Hustrativa vy los expertos en la materia a la que
pertenece la presents divulgacion pueden comprender qua pueden llevarsa a cabo modificaciones con oiras formas
especificas. Por fanto, se debe enfender, que las formas de realizacidn ejemplares descritas anteriormente son
flustrativas en todos los sentidos vy no restrictivas.
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El alcance de la presente divuigacion se indica mediante las relvindicaciones adjuntas més gue en la descripeion
detallada en las lineas antericres, y todos los cambios y modificaciones derivados del significado de alcance de las
reivindicaciones deben considerarse incluidas en el glcance de la presente divulgacion,

Aplicabilidad industrial

La presente diviigacion puede ser utilizada en un sistema de gestidn del estade de una caja de carge de un robot de
reparic y en e procedimiento asociado.
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REIVINDICACIONES
1.- Un sistema de gestidn del astado da una caja de carga de un robot de reparto (100) que comprende:

una caja de carga (110) dispuesta dentro de un robot de reparto en la que estd cargado un producto de
reparto;

un sensor (120) capaz de detectar un estado dentro de la caja de carga (110);
un controlador de temperatura (130) capaz de regular una temperatura dentro de la caja de carga (110);
un desodorizante (140) para eliminar los olores del interior de la caja de carga (110); y

un controlador (150) para controlar un funcionamiento de al menos un elemento entre el controlador de
temperatura (130) o el desodorizante (140) de acuerdo con un resultado de la deteccién del sensor (120),

en el que el controlador (150) esta configurado para controlar el controlador de temperatura (130) en base a
una temperatura recomendada predeterminada del producto de reparto, de manera que la temperatura del
interior de la caja de carga (110) detectada por el sensor (120) se corresponda con la temperatura
recomendada,

caracterizado porque el controlador (150) es capaz de controlar la apertura y cierre de una cubierta de la
caja de carga (110) y esta configurado para abrir la cubierta durante un tiempo predeterminado en base al
resultado de la deteccién del sensor (120) cuando el producto de reparto esté cargado en la caja de carga
(110), o para

abrir la cubierta durante un tiempo predeterminado cuando transcurra un determinado periodo de tiempo
después de que el producto de reparto cargado en la caja de carga (110) sea descargado.

2.- El sisterna de gestién del estado de una caja de carga de un robot de repario {100) de la reivindicacién 1, en el que
¢l controlador de temperatura {130} comprende un dispositivo de enfriamiento y calenfamiento capaz de desempe'ﬁar
las funciones de un calentador v de un refrigerador, o un lguido alcjade en un recipients (10) capaz de calentar o
endriar el cual estd cargado en la caje de carga (110).

3.- El sistema de gestion del estado de una caja de carga de un robot de repario (100) de la reivindicacidn 1, en el que
el desodorizante (140} comprende una ampara UV (20).

4 .- El sistema de gestidn del estado de una caja de carga de un rebot de repario (100) de la reivindicacion 1, en el que
el controlador {150) estd configurade para accionar el desodorizante (140) cuando un olor detectade por el sensor
{120) es superior o igual a una concentracidn predeterminada.

5.- El sistama de gestion del estado de una caja de carga de un robot de repai‘to {100) de la reivindicacidn 1, en ol gua
el sistermna de gcsticn del estado de una caja de carga de un robot de repario (100) comp'endc adernds un ventxlaaor
capaz de generar viento desde el interior de la caja de carga {(110) hacsa el exterior, v el controlador (150) esta
soenfigurado para confrofar of ventilador para que sea cz-h,(,mnado uando la cubierta se abra.

6.- El sistema de gestion del estado de una caja de carga de un robot de reparte (100) de 1a reivindicacion 1, en el que
el controlader (150) estad configurade para controlar el controlador de temperatura (130), cuando se haya complefado
¢l producto de un primer reparto de producto, para que se corresponda con una temperatura recomendada de un
segundo productn de reparto que debe ser repartido antes de que se cargue ¢l segundo producio de repaito.

7.- El sistema de gestion def estado de una caja de carga de un robot de reparto (100) de la reivindicacidn 4, en el que
ol controlador {150} estd configurade para accionar el desodorizante (140) antes de gue se cargue un segundo
producto de reparto que debe ser rapartido, cuando se haya completado el reparto de un primer producto de repario.

8.- Un procedimiento del control de la temperatura y de eliminacién de olores de una caja de carga (110) dentro del
robot de reparto durante el reparto, utilizando un robot de reparto, caracterizado por la utilizacién de un sistema de
gestién del estado de una caja de carga de un robot de reparto (100) de acuerdo con una cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 7.
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