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DESCRIPCION
Instalacién de almacenamiento de articulos
ANTECEDENTES DE LA INVENCION

La presente invencién esta relacionada con una instalacion de almacenamiento de articulos, y mas en particular con
una instalacion de almacenamiento de articulos con un bastidor de almacenamiento que incluye una pluralidad de
unidades de almacenamiento que almacenan articulos, y que estan dispuestas en las direcciones vertical y
horizontal, con un cuerpo movible verticalmente guiado para permitir que se mueva verticalmente mediante una guia
vertical, y un cuerpo de transito configurado para moverse a lo largo de un trayecto definido por el bastidor de
almacenamiento.

Con una instalacion de almacenamiento de articulos tal como se ha descrito anteriormente, el transporte de articulos
desplaza el cuerpo movible verticalmente hacia una posicion correspondiente a una de las unidades de
almacenamiento en donde se lleva a cabo una transferencia a través del movimiento del cuerpo de transito y el
movimiento vertical del cuerpo movible verticalmente, y transfiere (almacena y se retira) el cuerpo movible y las
unidades de almacenamiento. El transporte del articulo recoge los articulos de las unidades de almacenamiento o
almacena los articulos en las unidades de almacenamiento de esta forma.

Tales instalaciones de almacenamiento de articulos estan provistas con mdltiples transportes de articulos en el
trayecto con el fin de mejorar las capacidades del transporte. No obstante, cuando estan provistos en el trayecto
multiples transportes de articulos, las distancias de movimiento de dos de los transportes de articulos interferiran
entre si, y por tanto sera necesario evitar que los transportes de articulos puedan colisionar entre si, mediante la
limitacion del movimiento de uno de los transportes de los articulos. En consecuencia, proporcionando sencillamente
multiples transportes de articulos en el trayecto no se podra conseguir una mejora en las capacidades de transporte,
ya que los multiples transportes de articulos no podran moverse con eficiencia.

En consecuencia, existe una instalacion de almacenamiento de articulos convencional provista con un primer y
segundo transporte de articulos en el trayecto, configurada de forma que el primer y segundo transportes de
articulos puedan pasar entre si. El primer y segundo transportes de articulos pueden por tanto moverse con
eficiencia, haciendo que pasen entre si cuando sus rangos de movimiento respectivos interfieran entre si (por
ejemplo, véase el documento JP H06-305514A).

En esta instalacion de almacenamiento de articulos convencional, se hace posible que las guias verticales de
movimiento pasen entre si mediante la disposicion de la guia vertical del primer transporte de articulos en un lado en
la direccion lateral del trayecto, y disponiendo la guia vertical del segundo transporte de articulos en el otro lado en
la direccion lateral del trayecto. Con respecto a los cuerpos de transito, el cuerpo de transito del primer transporte de
articulos y el cuerpo de transito del segundo transporte de articulos estan dispuestos en la direccion lateral en el
trayecto con un espacio previsto intermedio, que hace posible que los cuerpos de transito puedan pasar entre si.

El cuerpo movible verticalmente es una longitud que abarca lateralmente el trayecto total, y esta soportado por la
guia vertical capaz de rotar, central con el eje vertical, entre una orientacion de transferencia de los articulos en la
qgue los articulos son transferidos hacia/desde una unidad de almacenamiento y una posicién de movimiento
utilizada cuando se desplacen por el trayecto. En la orientacién de transferencia de articulos, el cuerpo movible
verticalmente esta posicionado abarcando la longitud lateral total del trayecto, haciendo que la direccion en sentido
de la longitud del cuerpo movible verticalmente pueda acoplarse con la direccion lateral del trayecto, por lo que los
articulos son transferidos hacia/desde una unidad de almacenamiento. Mientras tanto, en la posicion de
movimiento, la dimension del cuerpo movible verticalmente en la direccion lateral del trayecto se reduce haciendo
que la direccion en el sentido de la longitud del cuerpo movible verticalmente se adapte con la direccion en el
sentido longitudinal del trayecto, y en donde el cuerpo movible verticalmente se posicione para que no haga
contacto con el cuerpo movible verticalmente, y la guia vertical del transporte de articulos opuesta en la direccion
lateral del trayecto, haciendo por tanto posible para los cuerpos movibles verticalmente que pasen entre si. En
consecuencia, la instalacion de almacenamiento de articulos convencional hace ello posible para el primer y
segundo transportes de articulos que pasen entre si, mediante la conmutacion del cuerpo movible verticalmente del
primer transporte de articulos y el cuerpo movible verticalmente del segundo transporte de articulos en las
posiciones de movimiento.

La instalacion de almacenamiento de articulos convencional hace ello posible para el primer y segundo transportes
que puedan pasar entre si mientras que intercambian los articulos por la conmutacidon de los cuerpos méviles
verticalmente entre una orientacion de transferencia de los articulos y una posicion de movimiento. No obstante, es
necesario afiadir una estructura para la conmutacion del cuerpo movible verticalmente entre la orientacion de
transferencia del articulo y la posiciéon del movimiento, lo cual conduzca a una configuracion mas complicada.
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Ademas de ello, la instalacién de almacenamiento de articulos convencional hace posible el transferir articulos
hacia/desde las unidades de almacenamiento del bastidor de almacenamiento provistas en ambos lados de la
direccion lateral del trayecto, por la conmutacion del cuerpo movible verticalmente hacia la orientacion de
transferencia del articulo, y por tanto el posicionamiento del cuerpo movible que abarque la longitud lateral total del
trayecto. No obstante, cuando el cuerpo movible verticalmente de uno de los transportes primero y segundo se
conmuta en la orientacion de transferencia del articulo, el otro transporte del articulo llega a ser incapaz de pasar el
otro transporte del articulo. En consecuencia, mientras que uno del primer y segundo transportes de articulos esta
intercambiando articulos con una unidad de almacenamiento, es necesario constantemente el tener que limitar el
movimiento del otro transporte del articulo, y por tanto el primer y segundo transportes de articulos no podran
moverse con eficiencia; no es posible por tanto el poder mejorar las capacidades del transporte.

SUMARIO DE LA INVENCION

Es un objeto de la presente invencion el resolver al menos uno de los problemas con la tecnologia convencional
anteriormente descrita.

La instalacion de almacenamiento de articulos de acuerdo con la presente invencién comprende un bastidor de
almacenamiento que incluye una pluralidad de unidades de almacenamiento que almacenan articulos, y que estan
alineados en las direcciones vertical y horizontal; un primer transporte de articulos, que incluye un primer cuerpo
movible verticalmente guiado por una primera guia vertical que se extiende en la direccion vertical para permitir que
el primer cuerpo movible verticalmente pueda moverse verticalmente, y un primer cuerpo de transito configurado
para moverse a lo largo de un trayecto definido por el mencionado bastidor de almacenamiento, en donde la primera
guia vertical esta provista en el mencionado primer transporte de articulos, con el fin de posicionarse en un lado de
una direccion lateral del trayecto; y un segundo transporte de articulos que incluye un segundo cuerpo movible
verticalmente guiado por una segunda guia vertical que se extiende en la direccion vertical, para permitir que el
segundo cuerpo movible verticalmente se mueva verticalmente y un segundo cuerpo de transito configurado para
moverse a lo largo del trayecto, en donde la segunda guia vertical esta provista en el mencionado transporte de
articulos, para posicionarse en el otro lado de la direccion lateral del trayecto, en donde al ser observada en la
direccion de la longitud del trayecto, la mencionada primera guia vertical tiene una primera superficie que se opone a
la mencionada segunda guia vertical, en donde la mencionada segunda guia vertical tiene una segunda superficie
gue se opone a la mencionada primera guia vertical, y una distancia entre la primera superficie y la segunda
superficie que al observarse en la direccion de la longitud del trayecto es una distancia predeterminada ; y en donde
el mencionado primer cuerpo de transito y el mencionado segundo cuerpo de transito estan configurados para ser
capaces de pasar entre si.

Cuando el primer cuerpo movible verticalmente esta soportado por la primera guia vertical en una orientacion de
transferencia del articulo para transferir uno 0 mas articulos hacia/desde una de las unidades de almacenamiento, y
el segundo cuerpo movible verticalmente esta soportado por la segunda guia vertical en su orientacién de
transferencia de articulos, la primera dimension a la cual el primer cuerpo movible verticalmente sobresale con
respecto a la primera superficie de la primera guia vertical es inferior a la distancia determinada, y una segunda
dimension a la cual el segundo cuerpo movible verticalmente sobresale con respecto a la segunda superficie (S2) de
la segunda guia vertical es inferior que la distancia determinada. La suma de la primera dimensién y la segunda
dimensién es mayor que la distancia determinada.

Es decir, con respecto a la primera y segunda guias verticales, la primera guia vertical del primer transporte de
articulos esta posicionada en un lado de la direccion lateral del trayecto, y la segunda guia vertical del segundo
transporte de articulos esta posicionada en el otro lado de la direccion lateral del trayecto, haciendo posible para las
guias verticales que puedan pasar entre si. El primer cuerpo de transito y el segundo cuerpo de transito estan
configurados de forma que puedan pasar entre si.

La primera dimensiéon a la cual el primer cuerpo movible verticalmente sobresale con respecto a la primera
superficie de la primera guia vertical es inferior a la distancia determinada entre la primera superficie de la primera
guia vertical y la segunda superficie de la guia vertical. Es decir, el primer cuerpo movible verticalmente sobresale
hacia el segundo transporte de articulos hasta un grado en que no haga contacto con la segunda guia vertical del
segundo transporte de articulos.

Similarmente, la segunda dimension a la cual el segundo cuerpo movible verticalmente sobresale con respecto a la
segunda superficie de la segunda guia vertical es inferior a la distancia determinada. Es decir, el segundo cuerpo
movible verticalmente sobresale hacia el primer transporte del articulo hasta un grado en que no haga contacto con
la primera guia vertical del primer transporte del articulo.

La suma de la primera y segunda dimensiones es mayor que la distancia determinada. En otras palabras, el primery
segundo cuerpos movibles verticalmente incluyen unas partes que se solapan con el cuerpo movible verticalmente
opuesto en la direccion lateral del trayecto al estar soportado por sus correspondientes guias verticales en la
orientacion de transferencia del articulo.
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El primer y segundo cuerpos movibles verticalmente necesitan solo estar soportados por la guia vertical en la
orientacion de transferencia del articulo, haciendo ello posible para simplificar la estructura. Ademas de ello, incluso
si los respectivos cuerpos movibles verticalmente estan en la orientacion de transferencia del articulo, el primer y
segundo cuerpos movibles verticalmente podran pasar entre si por el posicionamiento del primer y segundo cuerpos
movibles verticalmente en las distintas posiciones en la direccion vertical, con el fin de no interferir entre si. De esta
forma, el primer transporte del articulo y el segundo transporte del articulo pueden pasar entre si, mientras que los
correspondientes cuerpos movibles verticalmente estan soportados sencillamente en la orientacién de transferencia
del articulo mediante la primera y segunda guias verticales.

Por ejemplo, cuando el primer cuerpo movible verticalmente del primer transporte del articulo tiene que transferir un
articulo a una unidad de almacenamiento en el bastidor de almacenamiento dispuesto en una posicién que esta mas
alejado del primer transporte del articulo que el segundo transporte del articulo, el segundo transporte del articulo no
puede moverse pasando por el primer transporte del articulo, durante la transferencia. A la inversa, cuando el primer
cuerpo movible verticalmente tiene que transferir un articulo a una unidad de almacenamiento en el bastidor de
almacenamiento dispuesto en una posicion que estd mas alejada del segundo transporte del articulo que el primer
transporte del articulo, el movimiento del segundo transporte del articulo pasando por el primer transporte del
articulo y viceversa no queda inhibido. En consecuencia, en tal caso, el primer transporte del articulo y el segundo
transporte del articula no pueden moverse entre si.

De esta forma, incluso si el articulo esta siendo transferido entre el primer transporte del articulo y el segundo
transporte del articulo y una unidad de almacenamiento, si la transferencia del articulo esta en el lado opuesto
hacia el lado en donde el cuerpo movible verticalmente correspondiente en la direccion lateral del trayecto
sobresaldra, los transportes del articulo podran moverse eficientemente, permitiendo mientras tanto que el primer
transporte del articulo y el segundo transporte del articulo puedan pasar entre si.

Ademas de ello, el primer cuerpo movible verticalmente y el segundo cuerpo movible verticalmente incluyen las
partes que se solapan en la direccion lateral del trayecto, y por tanto los cuerpos movibles verticalmente pueden
hacer que se solapen en la direccion lateral del trayecto. En consecuencia, el primer transporte del articulo y el
segundo transporte del articulo pueden estar dispuestos en la direccion lateral del trayecto, sin incrementar el ancho
del trayecto, haciendo compacta la direccion lateral.

Basandose en lo anterior, es posible proporcionar una instalacién de almacenamiento de articulos que sea capaz de
mejorar las capacidades de transporte mediante el movimiento multiple de articulos y transportes en el trayecto,
mientras que se realiza también una estructura simplificada, y siendo capaz también de realizar la direccion
simplificada del trayecto compacto.

En una realizacion de la invencion presente, es preferible para el mencionado primer transporte del articulo que esté
configurado de forma que la primera guia vertical en el extremo de un lado de la direccion lateral del trayecto, que el
mencionado segundo transporte del articulo esté configurado de forma que la segunda guia vertical esté
posicionada en el extremo del otro lado de la direccion lateral del trayecto, de forma que el primer cuerpo movible
verticalmente del mencionado primer transporte del articulo esté, al ser observado en la direccion de la longitud del
trayecto, soportado solo por la primera guia vertical y que sobresalga hacia la segunda guia vertical; y en donde el
segundo cuerpo movible verticalmente del mencionado segundo transporte del articulo sea, al observarse en la
direccion de la longitud, soportado solo por la segunda guia vertical y que sobresalga hacia la primera guia vertical.

Es decir, al estar observado en la direccion del sentido de la longitud del trayecto, el primer cuerpo movible
verticalmente estara soportado por la primera guia vertical y sobresaliendo hacia el segundo transporte del articulo
en una posicién en voladizo, y en donde el segundo cuerpo movible verticalmente estara soportado por la segunda
guia vertical y sobresaliendo hacia el primer transporte del articulo en una posicién en voladizo. Ademas de ello, las
respectivas guias verticales estan posicionadas sobre los lados de la direccion lateral del trayecto, y por tanto en el
rango en donde las guias verticales de los respectivos transportes del articulo para que no entren en contacto entre
si que puedan extenderse hacia los extremos del trayecto en la direccion lateral.

En consecuencia, debido a que el primero y segundo cuerpos movibles verticalmente pueden sobresalir tanto como
los extremos laterales del trayecto, la longitud de las partes de los cuerpos movibles verticalmente que se solapan
entre si en la direccion lateral del trayecto pueden ser lo mas larga posible, haciendo que la direccion lateral de
trayecto sea lo mas uniforme y mas compacta. Ademas de ello, permitiendo que el primer y segundo cuerpos
movibles verticalmente puedan sobresalir tanto como los extremos laterales del trayecto, los cuerpos movibles
verticalmente pueden proporcionarse lo mas cerca posible de las unidades de almacenamiento, haciendo facil el
intercambio de articulos entre las unidades de almacenamiento y los cuerpos movibles verticalmente.

En una realizacion de la presente invencion, es preferible para cada uno del primer y segundo cuerpos de transito el
poder incluir una porcion movible inferior guiada por un rail de guia inferior y una porciéon movible superior guiada por
un rail de guia superior, en donde la porcion movible inferior y la porcién movible superior estén accionadas en
sincronizacion; y para cada una de la primera y segunda guias verticales a proporcionar entre la porcién movible
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superior y la porciéon movible inferior, tal que cada una de las guias verticales estén soportadas por las porciones del
movimiento.

Es decir, mediante el accionamiento de la porcion movible inferior y la porcion movible superior en sincronizacion, la
primera y segunda guias verticales pueden impedir que el lado superior soportado por la porcién movible superior
puedan moverse menos que el lado inferior soportado por la porcién movible inferior y el lado lateral superior por la
porcién movible inferior y el lado superior soportado por la porcion movible superior que no se mueva mas rapido
que el lado inferior soportado por la porcién movible inferior. En consecuencia, la vibracion en la primera y segunda
guias verticales puede reducirse durante un desplazamiento, y los cuerpos movibles verticalmente pueden impedirse
que vibren durante el movimiento del primer y segundo cuerpos de transito.

En una realizacion de la presente invencion, es preferible para cada una de la primera y segunda guias verticales
gue estén provistas con un par de porciones de guia verticales dispuestas en una direccion en el sentido longitudinal
del trayecto y en donde cada uno del primero y segundo cuerpos movibles verticalmente que se posicionen y estén
guiados por un par correspondiente de porciones de guia verticales, para permitir un verticalidad del movimiento; y
en donde un dispositivo motriz recoja una cadena y un alambre con los que el cuerpo movible verticalmente quede
suspendido para ser movible verticalmente, provisto en correspondencia con cada una de las porciones de guia
verticales, en donde los dispositivos motrices estén accionados en sincronizacion.

Es decir, mediante el accionamiento de los dispositivos en sincronizacion para el par de porciones de guia verticales,
el primero y segundo cuerpos movibles verticalmente puedan moverse verticalmente, mientras que mantienen la
orientacion adecuada o aptitud de los cuerpos movibles verticalmente, haciendo ello posible para los cuerpos
movibles verticalmente para moverse debidamente en forma vertical. Ademas de ello, debido a que las porciones
motrices estan provistas solo para una del par de porciones de guia verticales pero no para ambas del par de
porciones de guia verticales, cuando un par de cadena y alambre tiene que guiarse hacia las porciones de
accionamiento, no serd necesario el consolidar que las cadenas o alambres para una del par de porciones de guia
verticales, sino mas bien podran guiarse sencillamente hacia las porciones de guia verticales respectivas del par.
En consecuencia, es posible reducir el numero de miembros, tal como el cuerpo rotacional de guia y similares, para
guiar un par de cadena y alambre a la porciéon de accionamiento, y ademas no se necesitard un gran espacio en la
direccion lateral del trayecto como un espacio en donde se disponga la cadena o el alambre, haciendo compacta la
direccion lateral del trayecto.

En una realizacion de la presente invencion, es preferible para cada una del par de porciones de guia verticales el
poder tener un par de columnas de soporte, alineadas en la direccion de la longitud del trayecto y unas columnas de
soporte auxiliares en angulo que conecten el par de columnas de soporte.

Es decir, las porciones de guia verticales estan configuradas por la conexién de un par de columnas de soporte con
unas columnas de soporte auxiliares en angulo, haciendo posible el poder formar las porciones de guia verticales
estrechas en la direccion lateral del trayecto, haciendo compacta la direccion lateral del trayecto. Ademas de ello, la
conexién del par de columnas de soporte con las columnas de soporte auxiliares en angulo afiade un refuerzo,
haciendo posible utilizar las columnas de soporte que sean estrechas en la direccion lateral del trayecto al igual que
las columnas de soporte, haciendo que la direccion lateral del trayecto sea compacta, e incrementando la resistencia
de las porciones de guia verticales.

En una realizacion de la presente invencion, es preferible para cada una del par de porciones de guia verticales el
poder tener una cadena y un alambre provistos entre la porcion movible superior y la porcién movible inferior.

Es decir, para el par de porciones de guia verticales, es solo necesario asegurar un espacio suficiente para
disponer una cadena y alambre como un espacio de disposicion, haciendo posible ello para realizar realmente la
direccion lateral del trayecto compacto.

En una realizacion de la presente invencion, es preferible para una pluralidad de al menos uno del mencionado
primer articulo y el mencionado segundo transporte del articulo a proporcionar en el trayecto.

Es decir, al transportar articulos utilizando los transportes de articulos, existen casos en donde cada uno de los
transportes plurales pueden transportar articulos sin que los transportes de los articulos pasen entre si. En
consecuencia, proporcionando una pluralidad de al menos uno del primer transporte de articulos y el segundo
transporte de articulos en el trayecto, los articulos pueden ser transportados por la pluralidad de transportes de
articulos, haciendo posible la mejora de las capacidades de transporte.

En una realizacion de la presente invencion, es preferible unos medios de control para controlar la operacion del
mencionado primer transporte de los articulos y el mencionado segundo transporte de los articulos a configurar para
provocar que los cuerpos movibles verticalmente de los respectivos transportes de articulos puedan pasar entre si,
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de forma tal que los cuerpos movibles verticalmente estén posicionados en distintas posiciones en la direccion
vertical, con el fin de evitar interferencias entre si.

Es decir, los medios de control controlan la operacién del mencionado primer transporte de articulos y el
mencionado transporte del segundo articulo, para provocar que el primer cuerpo movible verticalmente del primer
transporte del articulo y el segundo cuerpo movible verticalmente del segundo transporte de articulos pasen entre si
de forma tal que los cuerpos movibles verticalmente se posicionen en distintas posiciones en la direccion vertical,
con el fin de evitar interferencias entre si, haciendo ello posible para el primer transporte del articulo y el segundo
transporte del articulo que pasen entre si. En consecuencia, por medio del control de los medios de control, el
primer transporte de articulos y el segundo transporte de articulos pueden transportar articulos automaticamente
mientras que se desplacen entre si.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS.

La figura 1 es una vista en planta de una instalacién de almacenamiento de articulos;

La figura 2 es un diagrama que ilustra una primera gria apiladora y una segunda grua apiladora en la direccion
lateral del trayecto;

La figura 3 es un diagrama que ilustra la primera grda apiladora y la segunda grda apiladora en la direccion de la
longitud del trayecto;

La figura 4 es una vista en perspectiva que muestra un esbozo de la primera grda apiladora y la segunda gria
apiladora;

La figura 5 es otra vista en perspectiva que muestra un esbozo de la primera gria apiladora y la segunda gria
apiladora;

La figura 6 es un diagrama que ilustra la primera grda apiladora en la direccion lateral del trayecto;

La figura 7 es un diagrama que muestra una vista ampliada de los elementos esenciales de la primera gria
apiladora en la direccion lateral del trayecto;

La figura 8 es un diagrama que muestra una vista ampliada de los elementos esenciales de la primera gria
apiladora en la direccion de la longitud del trayecto.

La figura 9 es una vista en planta de la primera gria apiladora;

La figura 10 es un diagrama que muestra una vista ampliada de los elemento esenciales de un dispositivo de
transferencia de articulos en una direccion de transferencia;

La figura 11 es un diagrama que muestra las especificaciones de un transportador en el dispositivo de transferencia
de articulos;

La figura 12 es una vista en planta que ilustra la transferencia de articulos con respecto a la unidad de
almacenamiento;

La figura 13 es un diagrama de bloques de control de la instalaron de almacenamiento de articulos;
La figura 14 es un diagrama de flujo que ilustra las operaciones de control ejecutadas por un controlador de gestion;

La figura 15 es un diagrama que ilustra una gria de apilamiento en la direccion de la longitud de acuerdo con una
segunda realizacion;

La figura 16 es un diagrama que ilustra una gria apiladora en la direccion lateral del trayecto de acuerdo con la
segunda realizacion;

La figura 17 es un diagrama que muestra una vista ampliada de los elemento esenciales de una gria de apilamiento
de acuerdo con una tercera realizacion; y

La figura 18 es una vista en perspectiva que muestra un eshozo de una primera grda de apilamiento y una segunda
grua de apilamiento de acuerdo con la tercera realizacion.
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DESCRIPCION DETALLADA DE LAS REALIZACIONES PREFERIDAS

Las realizaciones de una instalacion de almacenamiento de articulos se describiran a continuacion con referencia a
los dibujos. Aunque se describirdn multiples realizaciones a continuacion, la combinacion de las caracteristicas de
una realizacién con las caracteristicas de otra realizaciéon se considerara también como que estan dentro del alcance
de la presente invencion.

(Primera realizacion)

Tal como se ha ilustrado en la figura 1, una instalacidon de almacenamiento de articulos de acuerdo con una primera
realizacién incluye: dos bastidores 1 de almacenamiento dispuestos con un espacio intermedio, de forma que los
lados del bastidor en donde los articulos se insertan/extraen en forma opuesta entre si; y las grias 3 apiladoras, que
sirven como transportes de los articulos, capaces de moverse en un trayecto 2 formado en linea con los dos
bastidores de almacenamiento 1 entre los bastidores de almacenamiento 1.

Cada bastidor 1 de almacenamiento, tal como se muestra en las figuras 1 y 3, estan configurados como una
pluralidad de columnas de soporte 4 erectas e intervalos en la direccion horizontal, y las viguetas 5 frontales y
traseras, para montar los articulos, proporcionandose espacio libre a través de las columnas de soporte 4
dispuestas en la direccion horizontal. Cada bastidor de almacenamiento 1 incluye una pluralidad de unidades de
almacenamiento B y estadn dispuestas en ambas direcciones verticales y horizontales. Las unidades de
almacenamiento 6 estan configuradas de forma tal que los articulos B estén almacenados de forma tal que los
articulos B estén montados y soportados por las viguetas frontal y posterior 5.

Tal como se muestra en las figuras 2 a 5, los railes de guia inferiores 7 estan provistos en el lado inferior del trayecto
2, mientras que los railes 8 de guia superiores estan provistos sobre el lado superior en el trayecto 2. Los railes 7 de
guia inferiores y los railes 8 de guia superiores estan dispuestos respectivamente en ambos lados de la direccion
lateral del trayecto 2, siguiendo la direccion de Ila longitud del trayecto 2. La porciones 9 de
almacenamiento/recuperacion que soportan los articulos B estan almacenadas en el bastidor de almacenamiento 1y
los articulos B que se recuperan de los bastidores 1 de almacenamiento se recuperan de los bastidores lque estan
provistos en ambos extremos del bastidor 1 de almacenamiento en la direccion de la longitud del trayecto 2 (véase la
figura 1). Cada grua apiladora 3 esta provista para que sea desplazable a través de la longitud total de su bastidor
de almacenamiento 1, y las porciones 9 de almacenamiento/recuperacion, mientras que esta guiada por su rail 7 de
guia inferior y el rail 8 de guia superior.

Cada gria apiladora 3 esta configurada de forma que pueda guiar un cuerpo movible verticalmente 10 con el fin de
elevar/descender utilizando una guia vertical 11 extendiéndose en la direccion vertical, y configurada también para
realizar recorridos redondos dentro del trayecto 2 utilizando el cuerpo de transitol2. Estan provistas dos grias
apiladoras; una primera grua apiladora 3a que dispone una guia vertical 11 en un lado de la direccion lateral del
recorrido 2, y una segunda grua apiladora 3b que dispone una guia vertical 11 en el otro lado de la direccion lateral
del trayecto 2. Tal como se muestra en la figura 3, al observarse desde la direccion de la longitud del trayecto 2, la
distancia entre una superficie S1 (una primera superficie) de la guia vertical 11 de la primera gria apiladora 3a que
se enfrenta a la guia vertical 11 de la segunda grua apiladora 3b y una superficie S2 (una segunda superficie) de la
guia vertical 11 de la segunda grua apiladora 3b que se enfrenta a la guia vertical 11 de la primera gria apiladora 3a
es una distancia determinada d. Cuando la primera superficie S1 y la segunda superficie S2 no estan alineadas en
una linea recta al observarse en la direccion de la longitud del trayecto 2, la distancia determinada d puede ajustarse
como la distancia entre las porciones de la primera superficie S1 y la segunda superficie S2 que estan mas cercanas
entre si. Al menos una de la primera grda apiladora 3a y la segunda grua apiladora 3b estan provistas en forma
plural a lo largo del trayecto 2. En la presente realizacion, dos de la primera gria apiladora 3a y la segunda grua
apiladora 3b estan provistas a lo largo del trayecto 2, tal como se muestra en la figura 1. No obstante, una grda de
la primera gria apiladora 3a y la segunda grda apiladora 3b podra estar prevista, o tres 0 mas podran estar
previstas; ademas de ello podran preverse numeros distintos de las primeras grias apiladoras 3a y las segundas
gruas apiladoras 3b. La primera gria apiladora 3a corresponde a un primer transporte del articulo, mientras que la
segunda grua apiladora 3b correspondera al segundo transporte de articulos.

De ahora en adelante, se afiadiran las descripciones con respecto a la primera gria apiladora 3a y la segunda gria
apiladora 3b. En primer lugar, se describiran las relaciones entre los cuerpos de transito 12, las guias verticales 11,
y los cuerpos movibles verticales 10 y la primera gria apiladora 3a y la segunda graa apiladora 3b.

El cuerpo de transito 12 provisto en la primera gria de apilamiento 3a esta configurado, tal como se muestra en las
figuras 3 a 5, con el fin de moverse hacia atras y adelante a lo largo del trayecto 2, mientras que esta guiandose por
el rail de guia inferior 7 y el rail 8 de guia superior dispuesto en un lado de la direccion lateral del trayecto 2. Mientras
tanto, el cuerpo de transito 12 provisto en la segunda gria apiladora 3b esta configurada para moverse hacia atras y
hacia delante a lo largo del trayecto 2 mientras que esta siendo guiada por el rail 7 de guia inferior y el rail 8 de guia
superior dispuesto sobre el otro lado de la direccion lateral del trayecto 2. De esta forma, los cuerpos de transito 12
provistos en la primera grda apiladora 3a y la segunda grda apiladora 3b, respectivamente, estan dispuestos en
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intervalos en la direccion lateral del trayecto 2, pudiendo asi pasar entre si. En otras palabras, la primera gria
apiladora 3a y la segunda grua 3b apiladora pueden disponerse en la misma posicién en la direccion de la longitud
del trayecto 2 sin entrar en contacto entre si.

La guia vertical 11 provista en la primera grda 3a de apilamiento esta dispuesta en el extremo de la misma sobre un
lado de la direccion lateral del trayecto 2. Entre tanto, la guia vertical 11 provista en la segunda grda apiladora 3b
esta dispuesta en el extremo de la misma en el otro lado de la direccion lateral del trayecto 2. De esta forma, la
primera grla apiladora 3a y la segunda grua apiladora 3b estan configuradas de forma que las guias verticales 11
provistas estén posicionadas en los extremos de la direccion lateral del trayecto 2.

Los cuerpos movibles verticalmente 10 provistos en la primera grida apiladora 3a y la segunda gria apiladora 3b,
respectivamente, estan soportados por las guias verticales 11 con el fin estar en una orientacién de transferencia de
los articulos en donde los articulos B estan siendo intercambiados (almacenados y extraidos) entre las unidades de
almacenamiento 6 y las porciones 9 de almacenamiento/extraccién. Cuando estén soportados por la guia vertical
11, el cuerpo 10 movible verticalmente provisto en la primera gria apiladora 3a se dispone de forma que tenga
porciones que se solapen con el cuerpo 10 movible verticalmente de la segunda grda apiladora 3b en la direccion
lateral del trayecto 2, y de forma que sobresalga hacia el lado sobre el cual se proporciona la segunda gria
apiladora 3b hasta una extensién en donde no haga contacto con la guia vertical 11 de la segunda grda apiladora
3b. El cuerpo movible 10 verticalmente proporcionado en la primera gria apiladora 3a esta soportado por la guia 11
vertical, sobresaliendo en un estado en voladizo en la direccion de la segunda gria 3b apiladora. Entre tanto,
cuando esté soportado por la guia vertical 11, el cuerpo 10 movible verticalmente en la segunda grda apiladora 3b
esta dispuesto de forma que tenga porciones que se solapen con el cuerpo 10 movible verticalmente de la primera
grua 3a apiladora en la direccion lateral del trayecto 2 y de forma que sobresalga hacia el lado en donde no haga
contacto con la guia vertical 11 de la primera grda apiladora 3a. El cuerpo movible verticalmente 10 provisto en la
segunda grua 3b esta soportado por la guia vertical 11 sobresaliendo en un estado en voladizo en la direccion de la
primera grda apiladora 3a.

En otras palabras, tal como se muestra en la figura 3, la suma (L1+L2) de una dimensién L1 a la cual el cuerpo 10
movible verticalmente en la primera grua apiladora 3a sobresale en la direccion lateral del trayecto 2 con respecto a
la superficie S1 de la guia vertical 11 y una dimension L2 en la cual el cuerpo 10 movible verticalmente
proporcionado en la segunda graa 3b apiladora en la direccion lateral del trayecto 2 con respecto a la superficie 32
de la guia vertical 11 es menor que la distancia determinada d entre la superficie S1 de la guia 11 vertical de la
primera grua apiladora 3a y la superficie S2 de la guia vertical 11 de la segunda grta apiladora 3b. En la presente
realizacién, L1 y L2 son iguales, pero L1 y L2 pueden diferir. Cada una de las dimensiones expuestas L1y L2 son
menores que la distancia determinada d.

En consecuencia, e la orientacion de transferencia de los articulos, en donde los cuerpos 10 movibles verticalmente
estan soportados por las guias verticales 11, los cuerpos movibles verticalmente 10 pueden moverse pasando entre
si por el posicionamiento de los mismos en distintas posiciones en la direccion vertical con el fin de prevenir que
interfieran entre si.

De esta manera, la primera gria apiladora 3a y la segunda grda apiladora 3b estan configuradas de forma que los
cuerpos 10 movibles verticalmente proporcionados puedan moverse pasando entre si el posicionamiento de los
cuerpos movibles verticalmente 10 en distintas posiciones en la direccion vertical, de forma que no puedan interferir
entre si, tal como se muestra en las figuras 3 y 5. Los cuerpos 10 movibles verticalmente provistos en la primera
gria apiladora 3a y la segunda gria apiladora 3b pueden también moverse entre si en la orientacién de
transferencia de los articulos soportados por las guias verticales 11, por el posicionamiento de los cuerpos movibles
verticalmente 10 en distintas posiciones en la direccion vertical con el fin de impedir que interfieran entre si. En
consecuencia, tal como se muestra en las figuras 3 y 5, incluso si la primera grla apiladora 3a esta transfiriendo un
articulo B hacia/desde una unidad de almacenamiento 6 sobre el lado opuesto al lado en donde el cuerpo 10 movible
verticalmente sobresale en la direccion lateral del trayecto 2, la primera gria apiladora 3a y la segunda grda
apiladora 3b pueden moverse pasando entre si por el posicionamiento del cuerpo 10 movible verticalmente de la
segunda gria 3a apiladora y el cuerpo 10 movible verticalmente de la primera gria apiladora 3a en distintas
posiciones en la direccion vertical con el fin de impedir la interferencia entre si.

A continuacién, los cuerpos 12 de transito, guias verticales 11, y los cuerpos 10 movibles verticalmente se
describiran con respecto a la primera grda apiladora 3a y segunda grua 3b apiladora, respectivamente. La primera
grua apiladora 3a y la segunda gria apiladora 3b estan configuradas para que sean simétricas en la direccion lateral
del trayecto 2, de forma que las posiciones de las guias verticales 11 y los cuerpos de transito 12, en donde
sobresale la direccion que es movible verticalmente 10, y en los lados opuestos de la direccion lateral del trayecto 2.
En consecuencia, las descripciones de la segunda grua apiladora 3b se omitiran, y la primera gria 3a apiladora se
describira solo basandose en las figuras 6 a 11.

Tal como se muestra en las figuras 6 a 8, los cuerpos de transito 12 incluyen cada uno una porcién 13 de
movimiento inferior, guiados por el rail 7 de guia inferior y una porcion 14 de movimiento superior por el rail 8,
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estando accionadas las dos porciones en sincronizacion. La porcion 13 de movimiento inferior y la porcion 14 de
movimiento superior estan formadas con una forma larga delgada, y méas larga en la direccion de la longitud del
trayecto 2 al verse desde una vista en planta. La porcion de movimiento inferior 13 y la porcién 14 de movimiento
superior estan enlazadas por un miembro de enlace R en ambos extremos en la direccion de la longitud del trayecto
2. Las ruedas de transito inferiores 15, que hacen contacto con la superficie superior del rail 7 de la guia inferior y
gue giran, se proporcionan en la parte frontal y posterior de la porcién de movimiento inferior 13. Mientras tanto, las
ruedas de transito 16 izquierda y derecha superiores, que abarcan el rail 8 de la guia superior en la direccion
horizontal, y que hacen contacto con las superficies laterales del rail 8 de guia superior y que giran, estan provistas
en la parte frontal y posterior de la porcion 14 de movimiento superior.

La porcién 17 de accionamiento inferior que acciona la porcién 13 de movimiento inferior y la porcién 18 de
accionamiento superior que acciona la porcion 14 de movimiento superior estan previstas por encima de las
superficies del suelo respectivas. La porcidon de accionamiento inferior 17 incluye una correa 21 de accionamiento de
transito inferior sin fin, envuelta alrededor a través de una polea 19 de accionamiento inferior dispuesta en un
extremo de la direccion longitudinal del trayecto 2 y una polea 20 esclava inferior, dispuesta en el otro extremo de la
direccion longitudinal del trayecto 2 (véase la figura 4), y un motor 22 de accionamiento inferior que acciona
rotacionalmente la polea motriz inferior 19. La correa 21 de accionamiento de transito inferior esta dispuesta para
rotar en forma central hacia un eje vertical y que se extiende a través de la totalidad de la direccion longitudinal del
trayecto 2. La porcion 13 de movimiento inferior esta enlazada con la correa 21 de accionamiento de transito inferior,
con el fin de moverse a lo largo de la longitud del trayecto 2 debido a la rotacion de la correa 21 de accionamiento de
transito inferior. La porcién de accionamiento inferior 17 estéd configurada de forma que la porciéon 13 de movimiento
inferior provoque la realizacion de transitos de ida y vuelta en la direccion de la longitud del trayecto 2, como
resultado de la correa 21 de accionamiento de transito debido al accionamiento rotacional de la polea 19 de
accionamiento inferior por medio del motor inferior 22.

La porcion de accionamiento superior 18 esta configurada de la misma forma que la porcién 17 de accionamiento
inferior. En otras palabras, la porcién 18 de accionamiento superior incluye una polea 23 de accionamiento superior
correspondiente a la polea de accionamiento inferior, una polea 24 esclava superior 24 correspondiente a la polea
20 esclava inferior, una correa 25 de accionamiento de transito superior correspondiente a la correa 21 de
accionamiento de transito inferior (véase la figura 4), y un motor 26 de accionamiento superior correspondiente al
motor 22 de accionamiento inferior. La porcion 14 de movimiento superior esta enlazada con la correa 25 de
accionamiento de transito superior, para moverse a lo largo de la direccion de la longitud del trayecto 2, debido a la
rotacion de la correa 25 de accionamiento de transito superior 25. La porcién de accionamiento de transito superior
18 esta configurada de forma que la porcién 14 de movimiento superior provoque transitos de ida y vuelta de la
correa 25 de accionamiento de transito superior debido al accionamiento rotacional de la polea 23 de accionamiento
superior por medio del motor superior 26.

Mediante el accionamiento simultaneo del motor inferior 22 de la porciéon 17 de accionamiento inferior y el motor de
accionamiento inferior 13 y la porcién de movimiento superior 14, se encuentran accionados en sincronizacion. De
esta forma, el cuerpo de transito 12 puede ser transitado mientras que se reduce la vibracion en la guia vertical 11,
qgue reduce la vibracion del cuerpo movible verticalmente 10 durante el transito del cuerpo de transito 12,
previniendo por tanto, por ejemplo, que caigan los articulos B del cuerpo 10 movible verticalmente.

Se proporciona un dispositivo 56 de rango del transito que detecta la posicion de transito del cuerpo de transito 12
en la direccion longitudinal del trayecto 2. El dispositivo 56 de rango de transito esta configurado para emitir, a lo
largo de la direccion de la longitud del trayecto 2, un haz de luz para medir la distancia hacia un miembro 57
reflectante de transito provisto en la porcion 13 de movimiento inferior, y que recibe la luz reflejada desde el miembro
57 reflector de transito, detectando por tanto la distancia hacia el miembro 57 reflector de transito, y detectando la
posicion de transito del cuerpo de transito.

La guia vertical 11 tal como se muestra en las figuras 6 a 9 esta provista entre la porcién 13 de movimiento inferior y
la porcién 14 de movimiento superior, para que esté soportada por la porcion 13 de movimiento inferior y la porcion
de movimiento superior 14. La guia vertical 11 estd configurada para poder incluir un par de porciones D de guia
vertical, dispuestas en la direccion longitudinal del trayecto 2. Cada una del par de porciones D de guia vertical
estan configuradas por la conexion de un par de columnas de soporte 27 alineadas en la direccion longitudinal del
trayecto 2 con las columnas de soporte auxiliares 28 en forma de celosia. Cada columna de soporte 27 esta formada
en un perfil rectangular en una vista en planta, y las columnas 28 de soporte auxiliares en angulo estan alineadas
entre las dos columnas 27 de soporte en la direccion longitudinal del trayecto 2.

De esta forma, las porciones D de la guia vertical estan configuradas por la conexion del par de columnas de
soporte 27 alineadas en la direccion longitudinal del trayecto 2 utilizando la celosia 28, y por tanto consiguiendo un
perfil mas estrecho en la direccion lateral del trayecto 2, haciendo compacta la direccion lateral del trayecto 2.

Debido a que las porciones D de la guia vertical tienen unos perfiles mas estrechos en la direccion lateral del
trayecto 2, existe la probabilidad de que las porciones D de la guia vertical puedan vibrar en la direccién lateral del
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trayecto 2. En consecuencia, cada una del par de porciones D de la guia vertical estan provista con un rodillo 36 de
guia intermedia que hace contacto y esta guiado por medio de una vigueta 5 del bastidor de almacenamiento 1 en
una porcién central en la direccion vertical, que reduce la vibracién en la direccion lateral del trayecto 2.

El cuerpo 10 movible verticalmente, tal como se muestra en las figuras 8 y 9, esta provisto de forma tal que se
posicione entre las dos porciones D de la guia vertical, y esta guiado por las porciones D de la guia vertical de forma
gue permita moverse verticalmente. El cuerpo 10 movible verticalmente esta configurado por un par de bastidores D
elevadores 10a que estan soportados por el par de porciones D de guia vertical para elevar y dejar caer un bastidor
horizontal 10b que se extiende en la direccion horizontal, enlazando los dos bastidores elevadores 10a entre si, y
los bastidores 10c de enlace de forma de barras, que enlazan los bastidores elevadores 10a al bastidor horizontal
10b.

Los bastidores elevadores 10a del cuerpo 10 movible verticalmente estan provistos con los rodillos 30 de la guia
elevadora que estan guiados por los railes 29 de guia del elevador provistos en cada una del par de columnas de
soporte 27. Los railes 29 de la guia del elevador estan formados con un perfil de abrazadera al verse desde una
vista en planta, y que estan provistos sobre las superficies laterales de las columnas de soporte 27 sobre el lado
opuesto de las celosias 28 en la direccion longitudinal del trayecto 2. Existen dos tipos de rodillos 30 de la guia de
los elevadores: aquellos que limitan el movimiento del cuerpo movible verticalmente 10 en la direccion longitudinal
del trayecto 2 y aquellos que limitan el movimiento del cuerpo 10 movible verticalmente en la direccion lateral del
trayecto 2. Estos dos tipos de rodillos 30 de la guia del elevador estan dispuestos en intervalos en la direccion
vertical.

Tal como se muestra en las figuras 6 y 7, estan provistas un par de porciones 32 de accionamiento del elevador,
correspondientes a cada una del par de porciones D de la guia vertical, en donde cada porcion de accionamiento
del elevador enrolla y desenrolla una cadena del elevador 31, que es un miembro similar a un cordel que soporta el
cuerpo movible verticalmente 10 de forma colgante de forma que el cuerpo 10 movible verticalmente pueda
elevar/caer. Las porciones 32 de accionamiento del elevador se corresponden con una porcion de accionamiento
similar a un cordel.

La cadena 31 del elevador esta conectada en un extremo al cuerpo 10 movible verticalmente, y esta arrollada sobre
un pifion de guia 33 provisto en la porcion de movimiento superior 14, después de lo cual la cadena del elevador 31
se arrolla en un tambor 34 de accionamiento en la porcién movil inferior 13, y el otro extremo de la cadena 31 del
elevador esta conectada al cuerpo 10 movible verticalmente. Cada porcion 32 de accionamiento del elevador esta
compuesta por el tambor de accionamiento 34 y un motor elevador 35, y esta configurada de forma que la cadena
del elevador 31 se enrolle y se desenrolle por el accionamiento rotacional del tambor de accionamiento 34
utilizando el motor elevador 35.

La configuracion es tal que el posicionamiento horizontal del cuerpo 10 movible verticalmente se mantiene durante la
elevacion/descenso por el accionamiento de las porciones 32 de accionamiento en sincronizacion.

El dispositivo 54 de rango de la elevacion que detecta la posicion del cuerpo 10 movible verticalmente en la direccion
vertical estd provisto en la porcion 13 de movimiento inferior. El dispositivo 54 del rango de elevacion esta
configurado para emitir, a lo largo de la direccion de elevacién del cuerpo movible verticalmente 10, un haz de luz
para medir la distancia hacia un miembro 55 reflector de la elevacion, provisto en el cuerpo 10 movible
verticalmente, y recibir la luz reflejada desde el miembro 55 reflector de elevacion, detectando por tanto la distancia
al cuerpo 10 movible verticalmente, y detectando la posicién vertical del cuerpo 10 movible verticalmente.

Tal como se muestra en las figuras 8 a 10, el dispositivo 37 de transferencia de los articulos que transfiere los
articulos B entre una unidad de almacenamiento 6 y la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion esta provisto en
el cuerpo 10 movible verticalmente. El dispositivo de transferencia de articulos 37 esta soportado por un bastidor
horizontal 10b del cuerpo 10 movible verticalmente. El dispositivo 37 de transferencia de articulos esta configurado
para transferir los articulos B entre las unidades de almacenamiento 6 posicionadas en ambos lados en la direccion
lateral del trayecto y la porciéon 9 de almacenamiento/recuperacion. El dispositivo 37 de transferencia/recuperacion
incluye un transportador 38 que transporta los articulos B en la direccion lateral del trayecto 2, que sirve como la
direccion de transferencia, en donde los articulos B estan montados y soportados por el transportador 38, y un par
de miembros de horquilla 39 capaces de moverse hacia y alejandose entre si en la direccion ortogonal hacia la
direccion de transferencia y que puede extenderse y retraerse entre una posicion retraida, con respecto al
transportador 38, y una posicién extendida, sobresaliendo en la direccion al exterior. El dispositivo 37 de
transferencia de articulos esta provisto con un mecanismo K de conmutacion del estado de retencién, capaz de
conmutar el par de miembros de horquilla 39 entre un estado de retencién en donde los miembros de horquilla 39 se
desplazan entre si con el fin de retener el articulo B desde ambos lados y un estado de liberacién, en donde los
miembros de horquilla 39 se desplazan alejandose entre si, para liberar su retencién en el articulo B, y un motor 41
de accionamiento de extensién/retraccion, que extiende y retrae el par de miembros de horquilla 39 entre la posicién
de retraccion y la posicion extendida.
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Tal como se muestra en las figuras 9y 11, el transportador 38 esta configurado como un transportador de rodillos,
en donde una pluralidad de rodillos 43 esta dispuesta en la direccion de la transferencia. La correa 42 de la
transmisién del transportador sin fin esta dispuesta para arrollarse alrededor de la pluralidad de los rodillos 43 y una
pluralidad de las poleas 48 del transportador, y abarca la longitud total de la direccion de transferencia. Una de las
poleas 48 del transportador es una polea 48a del transportador que esta accionada rotacionalmente por un motor 47
del transportador; la correa 42 de la transmision del transportador se hace girar por el accionamiento rotacional de la
polea 48a del transportador. El transportador 37 esta configurado de forma que cada rodillo 43 esté accionado
rotacionalmente por la correa 42 de transmision del transportador a través del motor 47 del transportador que
acciona las poleas del transportador 48a, y por tanto los articulos B estan montados y transportados.

Cuando la primera grua apiladora 3a y la segunda graa apiladora 3b se desplazan entre si (véase las figuras 3y 5),
el cuerpo movible verticalmente 10 y la guia vertical 11 del transporte 3 de articulos opuesta pasan entre si, en el
lado en que el cuerpo 10 movible verticalmente sobresale en la direccion lateral del trayecto 2. En consecuencia,
debido a que existe un espacio entre el extremo del transportador 38 y la unidad de almacenamiento 6 o las
porciones 9 de almacenamiento/recuperacion en el lado en que el cuerpo 10 movible verticalmente sobresale en la
direccion lateral del trayecto 2, existe una posibilidad de que el articulo B no pueda montarse/transportarse por el
transportador 38 cuando el articulo B sea transferido entre la unidad de almacenamiento 6 o las porciones 9 de
almacenamiento/recuperacion. En consecuencia, el rodillo de soporte 44 que puede cambiar las posiciones entre
una posicion de transporte para montar/transportar los articulos B en linea a lo largo de la direccion horizontal a los
rodillos 43 (véase la figura 11B) y una posicion retraida que se retrae al lado inferior de los rodillos 43 (véase la
figura 11B) y una posicion retraida que se retrae en lado inferior de los rodillos 43 (véase la figura 11A) se
proporciona en el extremo del transportador 38 sobre el lado en donde el cuerpo 10 movible verticalmente sobresale
en la direccion lateral del trayecto 2. El rodillo de soporte 44 esta soportado por un brazo oscilante 45, para poder
oscilar en forma central hacia un eje a lo largo de la direccion longitudinal del trayecto 2. El motor 46 de rodillos de
soporte esta configurado para poder conmutar la posicion del rodillo de soporte 44 entre la posicién del transporte y
la posicién retraida haciendo que oscile el brazo oscilante. En consecuencia, el rodillo de soporte 44 esta colocado
normalmente en la posicion retraida, y su posicion esta conmutada hacia la posicién de transporte solo cuando los
articulos B son transferidos entre una unidad de almacenamiento 6 o0 las porciones 9 de
almacenamiento/recuperacion provistas sobre el lado en donde sobresale el transportador 38.

El par de miembros de horquilla 39 estan tal como se muestra en las figuras 9 y 10, formados como las placas que
se oponen entre si, y cuyas superficies internas se agarran a las superficies laterales de los articulos B, y que estan
soportados por un par de miembros mdviles 50, en donde cada una esta dispuesta en la derecha y la izquierda,
respectivamente, con respecto a la direccion de la transferencia, y en donde puedan extenderse y retraerse en la
direccion de la transferencia. Cada uno de los miembros méviles 50 estan soportados por una plataforma 51 de
soporte, la cual esta dispuesta en los lados derecho e izquierdo, respectivamente, en relacién a la direccion de
transferencia. Las plataformas 51 de soporte estan provistas sobre un rail de guia 52 dispuesto a lo largo de la
direccion ortogonal a la direccion de transferencia en la porcién central de la direccion de transferencia, con el fin de
ser deslizables.

El mecanismo K de conmutacion del estado de retencién incluye, tal como se muestra en la figura 10, un motor de
apertura/cierre 53 que conmuta el par de miembros de horquilla 39 entre un estado de retenciéon y un estado de
liberacion, haciendo que los miembros de horquilla 30 se muevan alejandose entre si, y una correa 49 sin fin de
apertura/cierre arrollada a través de una polea de accionamiento 40a y una polea esclava 40b. La polea de
accionamiento 40a esta provista con el fin de estar accionada rotativamente por el motor 53 de apertura/cierre, y las
porciones parciales a lo largo de la correa de apertura/cierre 49 estan enlazadas respectivamente a cada una de las
plataformas de soporte 51.

Haciendo que la correa 49 de apertura/cierre gire a través del accionamiento rotacional de la polea 40a utilizando el
motor 53 de apertura/cierre, el mecanismo K de conmutacién del estado de retencién, se provoca que el par de
plataformas de soporte 51 pueda moverse mas cerca entre si, en donde estaran guiadas por el rail de guiado 52. El
mecanismo K de conmutacion del estado de retencion provoca que el par de miembros de horquilla 39 y el par de
miembros méviles 50 puedan moverse hacia delante y alejandose entre si de una forma unificada, de acuerdo con el
movimiento del par de plataformas de soporte 51, conmutando por tanto el par de miembros de horquilla 39 entre el
estado de retencién y el estado de liberacion.

Se proporcionan unos motores 41 de accionamiento de extensién/retraccién, cada uno correspondiente a cada uno
del par de miembros de horquilla 39. El par de motores 41 de accionamiento de extensidn/retraccién operan en
sincronizacion, y estan por tanto configurados para accionar el par de miembros de horquilla 39 en sincronizacién en
una operacion de extension, la cual extiende los miembros de horquilla 39 desde una posicién de retraccién (véase
la figura 12A) hasta una posicion extendida (véase la figura 12B), o bien en una operacién de retraccion, la cual
retrae los miembros de horquilla 39 desde la posicidn extendida a la posicion de retraccion.

Tal como se ilustra en la figura 13, los dispositivos de control de la graa 59 estan provistos para cada una de las
gruas apiladoras 3, y para el control de las operaciones de cada grla apiladora 3 con el fin de poder ejecutar una
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operacion de transporte del articulo para transportar los articulos B de acuerdo con las ordenes de un controlador
de gestién 58. Los dispositivos de control, unidades de control, medios de control, etc., utilizados en la presente
especificacion son tecnologias convencionales, y por tanto descripciones detalladas de las mismas que no se
proporcionaran. Ademas del hardware necesario tales como las CPU, memorias, dispositivos de comunicacion, y
asi sucesivamente, los dispositivos de control, unidades de control, y medios de control incluyen los algoritmos en la
forma de un software almacenado dentro de las memorias. En la operacion de transporte de articulos, el dispositivo
59 de control de las grias controla las operaciones de transito del cuerpo 12 de transido y las operaciones de
elevacion del cuerpo movible 10 verticalmente, con el fin de desplazar el dispositivo 37 de transferencia de los
articulos en una posicion detenida de transferencia de los articulos, con respecto a la unidad de almacenamiento 6,
0 bien la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion, y controlando la operacion de transferencia del dispositivo 37
de transferencia del articulo, con el fin de extraer un articulo B que esté soportado por la unidad de almacenamiento
6 o bien la porcion 9 de almacenamiento/recuperacion o para pasar un articulo B a la unidad de almacenamiento 6 o
la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion en un estado en donde el dispositivo 37 de transferencia de articulos
se detiene en la posicién detenida de transferencia de los articulos.

Cada dispositivo 59 de control de la grua esta configurado por: una unidad de control 59a de transito que controla la
operacion de transito del cuerpo 12 de transito, para desplazar el dispositivo 37 de transferencia del articulo en la
posicion detenida de transferencia del articulo en la direccion horizontal basada en la informacién detectada por el
dispositivo 56 de rango del transito; una unidad de control de la elevacién 59, que controla la operacién de elevacién
del cuerpo 10 movible verticalmente, con el fin de mover el dispositivo 37 de transferencia del articulo en la posicién
detenida de transferencia del articulo en la direccion vertical basada en la informacién detectada por el dispositivo
54 de rango de la elevacion; y una unidad 59c de control de transferencia que controla la operacion de transferencia
del dispositivo 37 de transferencia del articulo, con el fin de extraer un articulo B soportado por la unidad de
almacenamiento 6 o la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion o bien para pasar el articulo B a la unidad de
almacenamiento 6 6 la porciéon 9 de almacenamiento/recuperacion.

La unidad 59a de control de transito acciona el motor inferior 22 y el motor 26 superior en sincronizacion, accionando
por tanto la porcién 13 de movimiento inferior y la porcién 14 de movimiento superior en sincronizacién y provocando
que el cuerpo 12 de transito pueda ejecutar las operaciones de transito. Mientras que el cuerpo de transito 12 esta
en transito, la unidad de control de transito 59a monitoriza la posicion del dispositivo 37 de transferencia del articulo
en la direccion horizontal basandose en la informacién detectada por el dispositivo 56 de rango del transito. Cuando
el dispositivo 37 de transferencia alcanza la posicion detenida de transferencia del articulo en la direccion horizontal,
la unidad de control de transito 59a detiene el accionamiento del motor 22 de accionamiento inferior y el motor 26 de
accionamiento superior, y detiene el transito del cuerpo de transito 12, posicionando por tanto el dispositivo 37 de
transferencia del articulo en la posicion detenida de transferencia del articulo en la direccion horizontal.

La unidad 59b de control de la elevacién hace que el cuerpo 10 movible verticalmente pueda ejecutar las
operaciones del elevador mediante el accionamiento del par de motores 35 del elevador en sincronizaciéon. Mientras
que el cuerpo 10 movible verticalmente esta elevandose/descendiendo, la unidad 59b de control de la elevacién
monitoriza la posicion del dispositivo 37 de transferencia de los articulos en la direccion vertical basandose en la
informacién detectada por el dispositivo 54 del rango de elevacion. Cuando el dispositivo 37 de transferencia de
articulos alcanza la posicién detenida de transferencia del articulo en la direccion vertical, la unidad de control 59b
de elevacién detiene el accionamiento del par de motores del elevador 35, y detiene el movimiento vertical del
cuerpo 10 movible verticalmente, posicionando por tanto el dispositivo 37 de transferencia de los articulos en la
posicion detenida de transferencia de los articulos en la direccion vertical.

Se proporcionaran descripciones con respecto a las operaciones de la unidad 59¢ de control de transferencia, pero
en primer lugar se describe el caso en donde el articulo B se extrae de la unidad de almacenamiento 6 6 la porcion 9
de almacenamiento/recuperacion. Tal como se muestra en las figuras 12A y 12B, la unidad 59c¢ de control de
transferencia controla los motores 41 de accionamiento de extension/retracciéon y el motor 53 de apertura/cierre de
forma que el par de miembros 39 de horquilla se extiendan desde la posicion retraida dentro de la posicion
extendida manteniendo mientras tanto el estado de liberacion, después del cual el par de miembros 39 de horquilla
se cerraran, conmutandolos desde el estado de liberacion al estado de retencion. A continuacion, tal como se
muestra en la figura 12C, la unidad 59 de control de transferencia controla la operacién de los motores 41 de
accionamiento de extensién/retraccion, de forma que el par de miembros 39 de horquilla se retraiga desde la
posicion extendida hacia la posicion retraida en un estado en donde el par de miembros de horquilla 39 retiene el
articulo B en el estado de retencién, y controlando también la operacion del motor 47 del transportador para
transportar el articulo B por la traccion del articulo B de vuelta hacia el lado del cuerpo 10 movible verticalmente,
utilizando el transportador 38. De esta forma, el articulo B es extraido de la unidad de almacenamiento 6 6 bien de
la porcion 9 de almacenamiento/recuperacion al dispositivo 37 de transferencia del articulo.

A continuacion, se proporcionaran descripciones con respecto al caso en donde un articulo B se hace pasar a la
unidad de almacenamiento 6 6 la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion; las operaciones ejecutadas aqui son
basicamente el inverso del caso en que un articulo B es extraido de la unidad de almacenamiento 6 6 de la porcién 9
de almacenamiento/recuperacion.
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La unidad 59c de control de transferencia controla la operacion de los motores 41 de accionamiento de
extensién/retraccién, de forma que el par de miembros de horquilla 39 se extienden desde la posicion extraida a la
posicion extendida en un estado en donde el par de miembros de horquilla 39 retiene el articulo B en el estado de
retencion, y controla también la operacion del motor 47 del transportador del articulo B por la presién sobre el
articulo B hacia delante y hacia el lado de la unidad de almacenamiento 6 ¢ la porcibn 9 de
almacenamiento/recuperacion utilizando el transportador 38. De esta forma, al pasar un articulo B a la unidad de
almacenamiento 6 60 a la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion, la unidad de control de transferencia 59c
controla la operacion del motor 53 de apertura/cierre, para cerrar el par de miembros de horquilla 39, conmutando
por tanto desde el estado de liberacion al estado de retencién, y entonces controlando la operacion de los motores
41 de accionamiento de extensién/retraccion, con el fin de retraer el par de miembros de horquilla 39 desde la
posicion extendida a la posicion de retraccion.

Cuando la unidad de almacenamiento 6 6 la porcion 9 de almacenamiento/recuperacion provistas en el lado en
donde el cuerpo 10 movible verticalmente sobresale en la direccién lateral del trayecto 2 son el objetivo de la
transferencia, la unidad de control de transferencia 59c controla la operacion del motor 46 de rodillos de soporte, con
el fin de conmutar la posicion del rodillo de soporte 44 desde una posicién de retraccion a una posicion de
transporte, tal como se muestra en las figuras 12A a 12C. Cuando la transferencia del articulo B hacia/desde la
unidad de almacenamiento 6 6 la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion se ha completado, la unidad 59c de
control de transferencia controla la operacién del motor 46 de rodillos de soporte, con el fin de conmutar la posicién
del rodillo 44 de soporte desde la posicion de transporte a la posicion de retraccion.

El controlador 58 de gestion esta configurado de forma que controle la operacién de la primera gria 3a apiladora y la
segunda grta 3b apiladora, mediante el suministro de ordenes a los respectivos dispositivos 59 de control de la
respectiva gria de la primera gria 3a apiladora y la segunda gria 3b apiladora. Los medios de control que
controlan la operacion de la primera gria apiladora 3a y la segunda grda apiladora 3b estan configurados en el
controlador 58 de gestion y los dispositivos 59 de control de las respectivas gruas apiladoras 3.

El controlador de gestion 58 esta configurado para proporcionar, por ejemplo, las ordenes de movimientos para los
dispositivos 59 de control de la grua, tales como una orden de almacenamiento para almacenar un articulo B desde
la porcidn de almacenamiento/recuperacion 9 en una de las unidades plurales de almacenamiento 6, una orden de
borrado para eliminar un articulo B almacenado en una de las unidades 6 de almacenamiento plural hacia la porcién
9 de almacenamiento/recuperacion, y similares. El controlador 58 de gestion estd también configurado para
proporcionar una orden para una posicion de detencion de la transferencia correspondiente a la unidad de
almacenamiento 6 ¢ la porcidon de almacenamiento/recuperacion 9 que son los objetivos de la transferencia en este
instante.

El controlador de gestidn 58 esta configurado para que las grias apiladoras 3 transporten por separado los articulos
mediante el suministro de ordenes por separado a los dispositivos de control 59 de la gria de las graas apiladoras 3.
En otras palabras, al recibir una peticion de movimiento tales como una peticion de almacenamiento para almacenar
un articulo B desde la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion en una de las unidades de almacenamiento
plurales 6, una peticién para eliminar un articulo B almacenado en una de las unidades 6 de almacenamiento
plurales hacia la porcion 9 de almacenamiento/recuperacion o similar, en donde el controlador de gestion 58
selecciona una gria 3 apiladora para provocar el transporte de un articulo desde las grias 3 apiladoras plurales, y
proporcionado una orden al dispositivo 59 de control de las grias, de forma que la gria apiladora seleccionada 3
pueda transportar el articulo.

Al provocar que las gruas apiladoras 3 separen los articulos de transporte, en el caso en que los rangos de
movimiento de las primeras grias apiladoras 3a 6 las segundas gruas apiladoras 3b interferiran entre si en el
trayecto 2, el controlador 58 de gestion proporcionara una orden del limite del movimiento para limitar el movimiento
de las gruas apiladoras 3, previniendo por tanto que las grias 3 apiladoras o las grias apiladoras 3b puedan
colisionar entre si.

Por ejemplo, cuando los rangos de movimiento de las primeras grias apiladoras 3a interfieran entre si en el trayecto
2, el controlador de gestiéon 58 tomara el rango de movimiento en el trayecto 2 de la primera gria apiladora 3a que
transportara un articulo primero como una entrada de rango prohibido, y proporcionara una orden de limitacion del
movimiento en el dispositivo 59 de control de la gria de la primera grda apiladora 3a que transporte un articulo
después, de forma que la primera gria apiladora 3a que transporte un articulo después no introducira el rango
prohibido de entrada. Al recibir la orden del limite de movimiento, el dispositivo 59 de control de la gria controlara la
operacion de la gria apiladora 3, para detener la gria apiladora 3 antes del rango prohibido de entrada, moviendo
la gria apiladora 3 fuera del rango prohibido de entrada, y asi sucesivamente.

Al provocar que las grias apiladoras 3 transporten articulos por separado, en el caso en donde los rangos de
movimiento de la primera gria apiladora 3a y la segunda gria apiladora 3b interferirdn entre si en el trayecto 2, el
controlador 58 de gestién proporcionara una orden de movimiento de paso a los dispositivos 59 de control de la
grua apiladora 3 que provocara que la primera gruda apiladora 3a y la segunda gria apiladora 3b se desplacen entre
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si. Al recibir la orden de movimiento de paso, los dispositivos 59 de control de las grias controlaran la operacion de
las gruas apiladoras 3, de forma que las primeras grias 3a apiladoras y las segundas grias apiladoras 3b se
moveran entre si, mientras que estén posicionadas en distintas posiciones en la direccion vertical, con el fin de
prevenir que los cuerpos 10 movibles verticalmente puedan interferir entre si.

Como una orden de movimiento de paso, por ejemplo, el controlador de gestion 58 determinard una posicion de
paso que determine las posiciones de los cuerpos 10 movibles verticalmente con espacios intermedios en la
direccion vertical, y proporcionando dicha posicién de paso a los dispositivos 59 de control de las grlas como una
orden. Los dispositivos 59 de control de las grias controlan la operacién de las gruas apiladoras 3 con el fin de
provocar que los cuerpos de transito 12 transiten después de que los cuerpos movibles verticalmente 10 hayan sido
elevados/caidos a la posicion de paso, después de lo cual los cuerpos 10 movibles verticalmente hayan sido de
nuevo elevados/caidos, de forma que los dispositivos 37 de transferencia de los articulos estén posicionados en la
posicion detenida de la transferencia de los articulos.

Ademas de ello, en el caso en que los rangos de movimiento de la primera grda 3a apiladora y la segunda gria 3b
apiladora interfieran entre si en el trayecto 2, el controlador 58 de gestién no siempre proporcionara una orden de
movimiento de paso, pero puede proporcionar una orden de limitacién del movimiento, para limitar el movimiento de
las gruas apiladoras 3. Cuando la gria 3 apiladora que transporta un articulo transfiere primero un articulo B
hacia/desde una unidad 6 de almacenamiento en el lado en el que el cuerpo 10 movible verticalmente sobresale en
la direccion lateral del trayecto 2, el rodillo de soporte 44 estara posicionado en la posicién de transporte, y por tanto
la primera gria 3a apiladora y la segunda grua 3b apiladora no podran pasar entre si. En consecuencia, en dicho
instante se proporcionara la orden de limitacién del movimiento de las grdas 3 apiladoras.

Las ordenes proporcionadas por el controlador de gestion 58 se describiran basandose en el diagrama de flujo de la
figura 14.

Al recibir una peticién de movimiento, el controlador de gestion 58 selecciona, de entre las grias apiladoras plurales
3, la gria apiladora 3 que tiene que transportar un articulo (pasos a y 2). El controlador de gestiéon 58 determina
entonces si el rango de movimiento de la gria apiladora 3 que transporta un articulo en primer lugar y el rango de
movimiento de la gria 3 apiladora interferiran o no entre si, y si los rangos de movimiento no interferiran entre si, en
donde el controlador de gestion 58 proporcionara una orden de movimiento al dispositivo 59 de control de la gria 3
apiladora seleccionada (pasos 3y 4).

No obstante, si los rangos de movimiento de la primera gria 3a apiladora y la segunda gria 3b apiladora interfieren
entre si, el controlador de gestion 58 proporcionara una orden de limitacién del movimiento al dispositivo 59 de
control de la gria (etapas 5 y 6).

Incluso si los rangos de movimiento de la primera gria 3a apiladora y la segunda graa apiladora 3b interfieren entre
si, la primera gria apiladora 3a y la segunda grua apiladora 3b podran moverse entre si. No obstante, cuando la
grda apiladora 3 que transporta un primer articulo esta transfiriendo un articulo B hacia/desde una unidad de
almacenamiento 6 en lado en donde el cuerpo 10 movible verticalmente sobresale en la direccion lateral del trayecto
2, el rodillo de soporte 44 esta posicionado en la posicion de transporte, y por tanto actuard como una obstruccion;
en consecuencia, la primera gria apiladora 3a y la segunda grda apiladora 3b no podran moverse entre si. En
consecuencia, el controlador de gestion 58 asume que cuando la gria 3 apiladora transporta un articulo esta
transfiriendo un articulo B hacia/desde una unidad de almacenamiento 6 en lado en donde sobresale el cuerpo 10
movible verticalmente en la direccion lateral del trayecto 2, estara teniendo lugar una transferencia prohibida de
movimiento, y si esta teniendo lugar una transferencia prohibida de movimiento de paso, el controlador 58 de gestion
proporcionara una orden de limitacion de movimiento para el dispositivo 59 de control de la gria 3 seleccionada
(pasos 7y 6).

En el caso en donde los rangos del movimiento de la primera gria 3a apiladora y la segunda gria apiladora 3b
puedan interferir entre si, y no esté teniendo lugar la transferencia prohibida del movimiento de paso, el controlador
58 de gestion proporciona una orden de movimiento de paso al dispositivo de control de la gria 59 de la gria 3
apiladora seleccionada (etapas 7 y 8). De esta forma, la primera gria apiladora 3a y la segunda grua apiladora 3b se
moveran entre si, y las grias apiladoras 3 transportaran articulos no solo cuando la gria 3 que transporta articulos
no esté transfiriendo un anticuo hacia/desde una unidad de almacenamiento 6, sino también cuando la gria 3
apiladora que transporta un articulo esté transfiriendo un articulo B hacia/desde una unidad de almacenamiento 6 en
el lado opuesto al lado en el cual el cuerpo 10 movible verticalmente sobresalga en la direccion lateral del trayecto 2.

(Segunda realizacion)

La segunda realizacidon es una realizacién diferente del par de porciones D de guia vertical en la guia vertical 11 de
la primera realizacién antes mencionada. Los demas aspectos de la configuracion son los mismos que en la primera
realizacién antes mencionada, y por tanto se omitiran las descripciones de la misma.
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Tal como se muestra en las figuras 15 y 16, cada una del par de porciones D de guia vertical en la guia vertical 11
estan configuradas segun los cables 60, que sirven como miembros similares a cordeles, que estan erectos en la
porcién 14 de movimiento superior y la porcién 13 de movimiento inferior. Estos cables pueden ser en su lugar estar
constituidos por cuerdas, cadenas o similares. Si el par de porciones de guia verticales D estan configuradas
utilizando los cables 60 de una forma tal que exista una probabilidad de que los cables 60 puedan doblarse cuando,
por ejemplo, los articulos B estén siendo transferidos entre el dispositivo 37 de transferencia de articulos y la unidad
de almacenamiento 6 o bien la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion.

En consecuencia, la configuracion se realiza de forma tal que la porcién 13 de movimiento inferior cuelgue y que
esté soportada por los cables 60, aplicando por tanto una tension a los cables 60, lo cual a su vez reduce el
doblamiento de los cables 60. Las ruedas 16 de transito superior de la porcién 14 de movimiento superior estan
provistas de forma que sus lados inferiores tengan contacto con el rail 8 de la guia superior y que puedan girar,
mientras que las ruedas 15 de transito inferior de la porciéon 13 de movimiento inferior estan provistas de forma que
sus lados superiores hagan contacto con el rail 7 de la guia inferior y que giren.

La cadena elevadora 31, desde la cual cuelga el cuerpo movible verticalmente 10, esta soportada para poder
elevarse/descender al cuerpo 10 movible verticalmente en un extremo, y que esta bobinada sobre un pifién de guia
33, provisto en la porcién 14 de movimiento superior, después de lo cual la cadena elevadora 31 esta conectada a
un tambor 62 de bobinado provisto en la porcién 13 movible inferior.

En lugar del bastidor de enlace 10c en la primera realizacion mencionada, el cuerpo movible verticalmente 10 esta
provisto con un mecanismo de mantenimiento horizontal 61 que mantiene la posiciéon horizontal del bastidor
horizontal 10b. El bastidor horizontal 10b esta soportado con el fin de que sea capaz de oscilar en la zona central
del eje horizontal con respecto a los bastidores del elevador 10a, y la posicién del bastidor horizontal 10d se
mantiene en la posicién horizontal por medio del mecanismo 61 de mantenimiento horizontal. El mecanismo 61 de
mantenimiento horizontal esta configurado, por ejemplo, por un actuador de presién neumatico compuesto por un
tubo de goma con fibras de reforzamiento bobinadas en forma de rombo y una tapa que se ancla al tubo de goma. El
mecanismo 61 de mantenimiento horizontal provoca que el tubo de goma se comprima por el suministro de aire
comprimido al interior del tubo de goma, y por el acortamiento de la longitud total del mismo, en donde el bastidor
horizontal 10b se hace que oscile en el eje horizontal. EI mecanismo 61 de mantenimiento horizontal esta
configurado para retener la posicion horizontal del bastidor horizontal 10b, por ejemplo, por el control de la presién
del aire comprimido que es suministrado al interior del tubo de goma de acuerdo con el grado de inclinacién del
bastidor horizontal 10b.

(Tercera realizacion)

La tercera realizacion es una realizacion distinta de la guia vertical 11 y del cuerpo movible verticalmente 10 de la
primera realizacion antes mencionada. Los demas aspectos de la configuracién son los mismos que en la primera
realizacién antes mencionada, y por tanto las descripciones seran omitidas.

Tal como se muestra en las figuras 17 y 18, la guia vertical 11 esta configurada por la conexiéon de un par de
columnas de soporte 63 dispuestas en la direccion longitudinal del trayecto 2, utilizando las columnas 64 de soporte
auxiliares en angulo. En otras palabras, la guia vertical 11 tiene una estructura de celosia. De esta forma, la guia
vertical 11 tiene un perfil delgado en la direccion lateral del trayecto 2, haciendo que la direccion lateral del trayecto
2 sea compacta. Debido a que la guia vertical 11 esta configurada sencillamente por la conexién del par de
columnas de soporte 63 dispuestas en la direccion longitudinal del trayecto 2 utilizando las columnas 64 de soporte
auxiliares en angulo, y por tanto la longitud de la porcién 13 de movimiento inferior y la porcion 14 de movimiento
superior en la direccion longitudinal del trayecto 2, podra acortarse significativamente.

El cuerpo 10 movible verticalmente esta provisto de forma tal que sobresale hacia un lado en la direccion longitudinal
del trayecto 2 mas alla de las columnas de soporte 63, y esta provisto también en un estado en que esta guiado por
el par de columnas de soporte 63 de forma que sea capaz de moverse verticalmente. El cuerpo movible
verticalmente 10 esta configurado por un bastidor elevador 10d soportado por el par de comunas de soporte 63,
para ser capaz de moverse verticalmente, y un cuerpo de bastidor de soporte 10e del dispositivo de transferencia de
articulos, que esta conectado al bastidor elevador 10d, y que soporta el dispositivo 37 de transferencia de articulos,
en una posicion que sobresale en un lado mas alla del par de columnas de soporte 63 en la direccion longitudinal del
trayecto 2. El cuerpo 10e del bastidor de soporte del dispositivo de transferencia esta formado con forma de L en la
direccion lateral del trayecto 2 con el fin de extenderse hacia abajo desde el bastidor elevador 10d y después
extenderse en la direccion horizontal. El dispositivo 37 de transferencia de articulos esta soportado por la porcién
extrema del cuerpo 10e del bastidor de soporte del dispositivo de transferencia de articulos, que se extiende en la
direccion horizontal.

Estan provistas dos ruedas de transito inferiores 15 que estan provistas en la porcion 13 de movimiento inferior, con
un espacio provisto intermedio en la direccion longitudinal del trayecto 2. Una de las ruedas 15 de transito inferior
esta dispuesta en la porcion central de la porcién 13 de movimiento inferior, y la otra esta dispuesta en la porcién
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extrema de la porcion 13 de movimiento inferior sobre el lado opuesto del lado en el cual se posiciona el dispositivo
37 de transferencia de articulos, con respecto a la direccion longitudinal del trayecto 2.

El dispositivo 37 de transferencia de articulos esta por tanto posicionado en una posicion descentrada de la guia
vertical 11 en la direccion longitudinal del trayecto 2 y en una posicion mas baja que el bastidor elevador 10a del
cuerpo 10 movible verticalmente.

Tal como se muestra en la figura 17B, el dispositivo 37 de transferencia de articulos puede estar posicionado en una
posicion mas inferior de la guia vertical 11 cuando los bastidores elevadores 10a hayan descendido a la posicion
mas inferior de la guia vertical 11. En consecuencia, el articulo B puede ser transferido hacia/desde una unidad de
almacenamiento 6 localizada en una posicién mas inferior que la posicién mas baja de la guia vertical 11, haciendo
ello posible el proporcionar unidades de almacenamiento 6 en posiciones mas bajas en la direccion vertical en el
bastidor de almacenamiento 1, lo cual conduce a una mejora en el rendimiento del almacenamiento.

En la tercera realizacion, el articulo B se asume que es un contenedor capaz de almacenar una pluralidad de
articulos, y el dispositivo 37 de transferencia de articulos esta configurado para transferir tales contenedores
hacia/desde la unidad de almacenamiento 6 y la porcién 9 de almacenamiento/recuperacion. Aunque se omitiran las
descripciones detalladas y las ilustraciones, el dispositivo 37 de transferencia de articulos incluye por ejemplo un
transportador de correa que transporta los articulos B en la direccion lateral del trayecto 2, y un dispositivo de
extensién/retraccién asegurado capaz de extender y retraer en la direccion lateral del trayecto 2 en un estado en que
el articulo B esta asegurado, y por tanto transfiere los contenedores por la operacion del transportador de correa y el
dispositivo de extension/retraccion asegurado.

Aunque se omiten las ilustraciones con respecto a la configuracién que eleva/baja el cuerpo movible verticalmente
10, la porcién 13 de movimiento mas bajo puede proporcionarse con una porcion de accionamiento del elevador que
recoja y proporcione una cadena de elevador desde la cual cuelgue el cuerpo movible verticalmente 10, y soportado
para elevar/descender, al igual que en la primera realizacion; alternativamente, por ejemplo, la cadena del elevador
puede disponerse a través de la longitud total del trayecto del elevador del cuerpo 10 movible verticalmente, en
donde el cuerpo movible puede proporcionarse con una porcion de accionamiento del elevador que acciones
rotativamente en un estado en donde esté conectado a la cadena de elevacion, y en donde el cuerpo movible 10
verticalmente pueda hacerse que eleve/deje caer por el accionamiento rotacional de la porcién de accionamiento del
elevador.

(Otras realizaciones)

(1) Aunque el cuerpo 10 movible verticalmente esté soportado por la guia vertical 11 en un estado en el cual
sobresalga en una posicién en voladizo hacia la gria apiladora 3 sobre el lado opuesto en las
realizaciones primera a la tercera, la porciéon central, por ejemplo, del cuerpo 10 movible verticalmente,
puede estar soportada por la guia vertical 11 en la direccion lateral del trayecto 2; por tanto la posicién en la
cual la guia vertical 11 soporta el cuerpo 10 movible verticalmente en la direccion lateral del trayecto 2
puede cambiarse segln sea lo apropiado.

(2) Aunque el cuerpo de transito 12 esta provisto con la porcion 13 de movimiento inferior y la porcion de
movimiento superior 14 accionada en sincronizacion en las realizaciones primera a la tercera, el cuerpo 12
de transito puede estar configurado solo en la porcion de movimiento inferior 13.

(3) Aunque el par de porciones D de la guia vertical esta provistas en un estado en donde las porciones 32 de
accionamiento del elevador estan accionadas en sincronizaciéon y en correspondencia con las realizaciones
primera y segunda, la porcion 32 de accionamiento del elevador puede proporcionarse para solo el par de
porciones D de la guia vertical.

(4) Aunque la posicién de transito del cuerpo de transito 12 esta detectada por el dispositivo 56 del rango de
transito en las realizaciones anteriores primera a tercera anteriormente mencionadas, los medios para la
deteccion de la posicion de transito del cuerpo de transito 12 pueden cambiarse segun lo apropiado. Por
ejemplo, la porcién 13 de movimiento inferior puede proporcionarse con un codificador rotatorio que
detecte la distancia de transito desde una posicién de referencia sobre el rail 7 de la guia inferior, y la
posicion de transito del cuerpo de transito 12 que puede detectarse utilizando este codificador rotatorio.

Ademas de ello, los medios para la deteccién de la posicién de elevacién del cuerpo 10 movible verticalmente no
estan limitados al dispositivo 54 del rango de elevacion, y pueden cambiarse segun sea lo apropiado.

(5) Aunque la porcion 17 de accionamiento inferior y la porcion 18 de accionamiento superior estan provistas
por encima de las superficies del suelo en las reivindicaciones primera y segunda antes mencionadas, la
porcién 13 movible inferior puede estar provista con un motor eléctrico que accione rotativamente las
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ruedas 15 de transito inferiores, sirviendo asi como la porciéon 17 de accionamiento inferior, y la porciéon 14
de movimiento superior puede proporcionarse con un motor eléctrico que rotativamente accione las ruedas
16 de transito superiores, sirviendo asi como la porcién 18 de accionamiento superior.

Aunque el dispositivo 37 de transferencia de articulos esta configurado para incluir el transportador 38 y el
par de miembros de horquilla 39 que sean capaces de extender/retraer en las anteriores realizaciones
primera y segunda, pueden aplicarse también otros tipos distintos de dispositivos de transferencia de
articulos. Ademas de ello, aunque el cuerpo 10 movible verticalmente esta provisto con el dispositivo 37 de
transferencia de articulos, puede proporcionarse un dispositivo de transferencia de articulos en el bastidor
de almacenamiento 1.

Aungue la primera gria apiladora 3a y la segunda grua apiladora 3b estan provistas en las anteriormente
mencionadas primera y segunda realizaciones, el numero de las primeras grias apiladoras 3a y las
segundas gruas 3b apiladoras puede cambiarse segun sea lo apropiado.

La configuracion de la guia vertical 11 en las realizaciones mencionadas primera a tercera puede
cambiarse segun sea lo apropiado; por ejemplo, puede proporcionarse como guia vertical 11 un Unico
miembro de guia del elevador creado con un moldeado de extrusion de aluminio, mediante al conexién de
un par de porciones de columnas de soporte dispuestas en la direccion longitudinal del trayecto 2 con
porciones de celosia.
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REIVINDICACIONES
1.Una instalacion de almacenamiento de articulos que comprende:

un bastidor de almacenamiento (1) que incluye una pluralidad de unidades de almacenamiento que almacenan
articulos y que estan alineadas en direcciones verticales y horizontales;

un primer transporte de articulos (3a) que incluye un primer cuerpo (10) movible verticalmente guiado por una
primer guia vertical (11) que se extiende en la direccion vertical para permitir que el primer cuerpo movible
verticalmente se desplace verticalmente y un primer cuerpo de transito (12) configurado para moverse a lo largo de
un trayecto (2) definido a lo largo del mencionado bastidor de almacenamiento, en donde la primera guia vertical
esta provista en el mencionado primer transporte de articulos, de forma que se posicione en un lado de una
direccion lateral del trayecto; y

un segundo transporte de articulos (3b) que incluye un segundo cuerpo (10) movible verticalmente guiado por una
segunda guia vertical (11) que se extiende en forma vertical, y un segundo cuerpo movible verticalmente para
moverse en sentido vertical y un segundo cuerpo de transito (12) configurado para moverse a lo largo del trayecto,
en donde la segunda guia vertical esta provista en el mencionado transporte de articulos, de forma que se posicione
en el otro lado de la direccion lateral del trayecto,

en donde al observarse en la direccion longitudinal del trayecto, la mencionada primera guia vertical tiene una
primera superficie (S1) que se opone a la mencionada segunda guia vertical, en donde la mencionada segunda guia
vertical tiene una segunda superficie (S2) que se opone a la mencionada primera guia vertical, y una distancia entre
la primera superficie (S1) y la segunda superficie (S2), que al observarse en la direccion longitudinal del trayecto (2)
es una distancia determinada (d); y

en donde el mencionado primer cuerpo de transito y el mencionado segundo cuerpo de transito estan configurados
de forma que sean capaces de pasar entre si;

caracterizada porque:

cuando el primer cuerpo movible verticalmente esta soportado por la primera guia vertical en una orientacién de
transferencia del articulo para transferir uno 0 mas articulos hacia/desde una de las unidades de almacenamiento, y
en donde el segundo cuerpo movible verticalmente esta soportado por la segunda guia vertical en su orientacion de
transferencia del articulo, una primera dimensién (L1) a la cual el primer cuerpo movible verticalmente sobresale con
respecto a la primera superficie (S1) de la primera guia vertical es inferior a la distancia determinada (d), y una
segunda dimensién (L2) en la cual el segundo cuerpo movible verticalmente sobresale con respecto a la segunda
superficie (S2) de la segunda guia vertical es inferior a la distancia determinada (d); y en donde la suma (L1 + L2) de
la primera dimensién (L1) y la segunda dimension (L2) es mayor que la distancia determinada (d).

2. Lainstalacién de almacenamiento de articulos, de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizada porque:

el mencionado primer transporte de articulos esta configurado de forma tal que la primera guia vertical esta
posicionada en un extremo del mencionado lado de la direccion lateral del trayecto;

el mencionado segundo transporte de articulos esta configurado de forma tal que la segunda guia vertical esta
posicionada en un extremo del mencionado otro lado de la direccion lateral del trayecto;

el primer cuerpo movible verticalmente del mencionado primer transporte de articulos, al observarse en la direccion
longitudinal del trayecto, esta soportado solo por la primera guia vertical y que sobresale hacia la segunda guia
vertical; y

el segundo cuerpo movible verticalmente del mencionado segundo transporte de articulos que al observarse en la
direccion longitudinal del trayecto, esta soportado solo por la segunda guia vertical, y que sobresale hacia la primera
guia vertical.

3. Lainstalacién de almacenamiento de articulos de acuerdo con la reivindicacion 1 6 2, caracterizada porque:

cada uno de los primeros y segundos cuerpos de transito incluyen una porcién de movimiento inferior guiado por un
rail de guia inferior y una porcién movible superior guiada por un rail de guia superior, en donde la porcién movible
inferior y la porcién movible superior estan accionadas en sincronizacion; y
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en donde cada una de la primera y segunda guias verticales estan provistas entre la porcion movible superior y la
porcién movible inferior, de forma tal que cada una de las guias verticales estén soportadas por las porciones de
movimiento.

4. La instalacion de almacenamiento de articulos de acuerdo con la reivindicacion 1 6 2, caracterizada porque:

cada una de la primera y segunda guias verticales estan provistas con un par de porciones de guia verticales
dispuestas en la direccion longitudinal del trayecto;

cada uno de los primeros y segundos cuerpos movibles verticalmente estan posicionados entre y guiados por el par
correspondiente de la guia vertical, con el fin de permitir el movimiento vertical; y en donde:

un dispositivo de accionamiento que recoge y da salida a una cadena y un alambre con los cuales esta suspendido
el cuerpo movible verticalmente en correspondencia con cada una de las porciones de guia verticales, en donde los
dispositivos de accionamiento estan accionados en sincronizacion.

5. La instalacion de almacenamiento de articulos de acuerdo con la reivindicacion 4, caracterizada porque:

cada una de las porciones de guia verticales tiene un par de columnas de soporte alineadas en la direccion
longitudinal del trayecto y unas columnas de soporte auxiliares que conectan el par de columnas de soporte.

6. La instalacion de almacenamiento de articulos de acuerdo con la reivindicacion 4, caracterizada porque:

cada una del par de porciones de guia verticales tiene una cadena y un alambre entre la porcion de movimiento
superior y la porciéon de movimiento inferior.

7. La instalaciéon de almacenamiento de articulos de acuerdo con la reivindicacion 1 6 2, caracterizada porque:

esta provista en el trayecto una pluralidad de al menos uno del mencionado primer transporte de articulos y el
mencionado segundo transporte de articulos.

8. La instalacion de almacenamiento de articulos de acuerdo con la reivindicacién 1 6 2, caracterizada porque:

tiene unos medios de control para controlar la operacién del mencionado primer transporte de articulos y le
mencionado segundo transporte de articulos que estan configurados para hacer que los cuerpos movibles
verticalmente de los respectivos transportes de articulos puedan pasar entre si, de forma tal que los cuerpos
movibles verticalmente estén posicionados en distintas posiciones en la direccion vertical, con el fin de evitar la
interferencia entre si.
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