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DESCRIPCION
Dispositivo de transferencia de objetos acoplado a una estanteria

La presente invencién se refiere a un dispositivo de transferencia de objetos acoplado a una estanteria y una
estanteria automatica que incorpora dicho dispositivo de transferencia del tipo presentado en el preambulo de
la primera reivindicacion.

Actualmente se conocen dispositivos de transferencia y relativas estanterias automaticas, en especial para
objetos de peso inferior a los 2 kg y de dimensiones reducidas.

Las estanterias automaticas permiten almacenar y recuperar automaticamente los objetos contenidos. Ofrecen
varias ventajas, a saber, un espacio muy reducido para almacenar objetos, pues no se debera prever el
espacio dedicado al movimiento de un operador, una mayor rapidez para encontrar y transportar objetos, un
empleo reducido de personal, etc.

El procedimiento de almacenamiento automatico consta de distintas fases.

Ante todo los objetos que deben introducirse, por ejemplo varios paquetes, se identifican y clasifican
oportunamente por medio de la digitalizacion del cédigo de barras especifico o identificacion similar. Las
dimensiones del objeto han sido procesadas por un ordenador que analiza la mejor posicion del mismo objeto
en la estanteria.

Sucesivamente el objeto se introduce en un dispositivo de transferencia que lo lleva a la posicion prefijada en
las estanterias y alli lo deposita.

Sucesivamente, tras introducir el objeto puede ser necesario sacarlo de la estanteria.
En tal caso es necesario solicitar con el ordenador el mismo objeto cuya posicién ha memorizado.

Luego el dispositivo de transferencia se dirige hacia el objeto que debera tomarse, lo toma y lo lleva a una
posicion adecuada que el usuario puede alcanzar.

Desde el punto de vista estructural, las estanterias automaticas estan formadas por anaqueles colocados cara
a cara y controlados por un unico dispositivo de transferencia.

Basicamente dicho dispositivo de transferencia consta de una plataforma movil trasladable a lo largo de una
superficie de desarrollo prevalente de las estanterias y utilizable por anaqueles colocados cara a cara.

La técnica mencionada presenta algunos importantes inconvenientes.

En especial, dichos dispositivos de transferencia resultan complejos y caros, pues deben realizar distintas
operaciones de carga y descarga de las estanterias y de carga y descarga desde el mostrador.

Ademas, los mismos dispositivos de transferencia resultan muy engorrosos y por tanto vanifican la ventaja del
espacio reducido de las estanterias automaticas.

El elevado volumen ocupado se debe también al hecho de que los dispositivos de transporte deben ser
capaces de transferir a varios anaqueles los objetos y por tanto deberan contar con un espacio para orientar
dicha plataforma maévil en sentidos y direcciones diferentes.

Otro inconveniente consiste en que los dispositivos de transferencia pueden llevar un unico objeto por viaje,
caracteristica que ralentiza las operaciones de carga y descarga.

Este inconveniente es sumamente relevante en la fase de descarga cuando en especial en tiendas o locales
similares es necesario realizar una entrega rapida de los objetos.

En esta situacion la tarea técnica en la que se basa la presente invencion es crear un dispositivo de
transferencia de objetos y una estanteria automatica que incorpora dicho dispositivo de transferencia capaz de
resolver los inconvenientes detallados.

En el ambito de dicha tarea técnica, la invencién persigue la importante finalidad de crear un dispositivo de
transferencia capaz de transportar rapidamente los objetos, en especial durante la fase de descarga.

Otra importante finalidad de la invencién es realizar un dispositivo de transferencia que puede acoplarse
funcionalmente a dos diferentes anaqueles colocados cara a cara y que ocupe un espacio reducido para
permitir una disposicion reciproca mas cercana de dichos anaqueles.
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Ademas, otra relevante finalidad de la invencién es crear un dispositivo de transferencia de estructura sencilla.

La tarea técnica y las finalidades especificadas se realizan mediante un dispositivo de transferencia de objetos
acoplado a una estanteria, tal y como se describe en la reivindicacidén 1, y por una estanteria automatica que
incorpora dicho dispositivo de transferencia de objetos.

En especial, la tarea técnica presentada se soluciona con un dispositivo de transferencia que incluye una superficie
de soporte movil, entre una configuracién de carga, que sostiene al menos un objeto, y una configuracién de
descarga, que traslada el objeto por gravedad a un recipiente de recogida que contiene numerosos objetos.

Otras caracteristicas y ventajas se detallan profusamente en una ejecucion preferida de la invencién y en los
correspondientes dibujos que se adjuntan en los que:

la fig. 1a muestra el dispositivo de transferencia segun la invencion, en vista lateral, durante un primer
momento de una fase de carga de un objeto;

la fig. 1b muestra el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un segundo momento de una fase de
carga de un objeto;

la fig. 2a ilustra el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un primer momento de una fase de
transferencia de un objeto hacia una estanteria;

la fig. 2b ilustra el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un segundo momento de una fase de
carga de un objeto hacia una estanteria;

la fig. 3a destaca el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un primer momento de una fase de
toma de un objeto hacia una estanteria;

la fig. 3b destaca el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un segundo momento de una fase de
toma de un objeto de una estanteria;

la fig. 3¢ destaca el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un tercer momento de una fase de
toma de un objeto de una estanteria;

la fig. 3d destaca el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante una diferente fase de toma de un
objeto de una estanteria;

la fig. 4a destaca el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un primer momento de una fase de
descarga de un objeto;

la fig. 4b presenta el dispositivo de transferencia, en vista lateral, durante un segundo momento de una fase de
descarga de un objeto;

la fig. 5a muestra el dispositivo de transferencia, en vista lateral, en una primera posicién angular;

la fig. 5b muestra el dispositivo de transferencia, en vista lateral, en una segunda posicion angular;

la fig. 6a ilustra el dispositivo de transferencia, visto de arriba, en una primera posicion angular;

la fig. 6b ilustra el dispositivo de transferencia, visto de arriba, en una segunda posicion angular;

la fig. 6¢ ilustra el dispositivo de transferencia, visto de arriba, en una tercera posicién angular;

la fig. 7 ilustra una estanteria automatica que incorpora el dispositivo de transferencia, en vista lateral; y

la fig. 8 ilustra una estanteria automatica que incorpora el dispositivo de transferencia, visto de arriba.

Por lo que respecta las figuras citadas, el dispositivo de transferencia segun la invencion se indica globalmente
con el numero 1.

Este equipo puede ser acoplado a una estanteria 100, que comprende al menos una superficie de
almacenamiento 101, definida por anaqueles 103 de unidades de acumulacién 102.

La estanteria 100 junto con al menos un dispositivo de transferencia 1 constituye una estanteria automatica
200, en especial una estanteria automatica 200 para tiendas similares. De hecho, las caracteristicas de la
misma estanteria automatica 200 se adaptan especialmente para almacenar objetos 2 formados por pequefios
envases paralelepipedos con un peso inferior de 1 6 2 a un centenar o miles de kilos, de tipos diferentes.

Mas detalladamente, la estanteria 100 incorpora preferentemente al menos dos unidades de acumulacién 102
colocadas cara a cara y mas preferentemente al menos un grupo de tres unidades de acumulacién 102 (figs. 8
y 9), en las que una unidad central 102a da hacia dos unidades laterales 102b.

También la estanteria 100 comprende un area de carga 104, en la que se colocan los objetos 2 que deben
almacenarse y un area de descarga 105, en la que se colocan los objetos 2 que se acaban de sacar de las
superficies de almacenamiento 101.

En especial, el drea de carga 104 estd situada cerca de un area accesible por los usuarios y a una altura
comodamente alcanzable por el mismo personal sin utilizar escaleras o equipos similares. Ademas el area de
carga 104 puede ser alcanzada mediante una cinta transportadora o equipo similar.

Por ultimo el area de carga 104 puede servirse de un dispositivo para aislar los objetos 2, como por ejemplo el
dispositivo descrito en la solicitud de patente EP1854749.

Cerca del area de carga 104 se colocan oportunamente los medios de mando 106 del dispositivo 1, a saber, un
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ordenador, medios de identificacion 107 de los objetos 2, a saber, un lector de cddigos de barras o equipo
similar capaz de identificar los objetos 2.

El area de descarga 105 puede ser de diferentes tipologias. En especial, puede estar constituida por un area
similar a la de carga 104 o comprender una rampa o componente similar capaz de transportar los objetos 2, y
en especial los distintos envases, al mostrador de la tienda o sitio analogo.

Ademas el dispositivo 1 se desplaza hacia la estanteria 100 y en especial hacia la superficie de
almacenamiento 101, del area de carga 104 y del area de descarga 105. En especial, el dispositivo 1 se
desplaza preferentemente en direccion vertical 100a, y en sentido longitudinal 100b, perpendicularmente a
dicha direccion vertical y paralelamente a la superficie de desarrollo prevalente de las unidades de
acumulacion 102. Ademas se define, con una finalidad puramente descriptiva, una direccién transversal 100c
perpendicular a dicha direccién vertical 100a y longitudinal 100b.

El dispositivo de transferencia 1 incorpora sumariamente una placa de soporte 3 capaz de llevar al menos un
objeto 2, un mecanismo de manipulacion 4, acoplado a la placa de soporte 3, capaz de transferir al menos un
objeto 2 situado entre la placa de soporte 3 y la superficie de almacenamiento 101 o el area de carga 104 o
descarga 105, un recipiente de recogida 5 capaz de contener numerosos objetos 2 y acoplado a la placa de
soporte 3 y medios de transporte 6 capaces de transferir los objetos 2 contenidos en el recipiente 5 al area de
descarga 105 u a otra area adyacente.

La placa de soporte 3, el recipiente de recogida 5 y el mecanismo de manipulaciéon 6 establecen también un
grupo de transferencia 13 desarrollado conforme a un primer eje 13a y a un segundo eje 13b reciprocamente
perpendiculares y colocados sobre un plano horizontal, perpendicular a la direccion vertical 100a.

En detalle, el recipiente de recogida 5 incluye una superficie de apoyo 7 capaz de ofrecer un soporte a los
objetos 2 contenidos en el mismo recipiente 5, dos tabiques laterales 8, que funcionan como bordes para
impedir la caida de los objetos 2 contenidos en el recipiente 5 y una portezuela moévil 9, capaz de sostener los
objetos 2 contenidos en el recipiente 5.

Ademas la portezuela mévil 9 puede girar alrededor de un eje de rotacién 9a paralelo al segundo eje 13b. En
especial, la portezuela movil 9 esta constituida basicamente por una plancha plana y su rotacién alrededor del
primer eje 9a puede permitir a este Ultimo disponerse en posicion de cierre, tal y como se ilustra en la fig. 4a,
es decir perpendicularmente a la superficie de apoyo 7 para formar un borde delantero para el recipiente 5, o
en posicion de apertura, tal y como se ilustra en la fig. 4b, en la que esta alineado a la superficie de apoyo 7.

Por ultimo, la portezuela movil 9 estda manipulada preferentemente mediante un primer cilindro fluidodinamico
10 embisagrado al recipiente 5 y situado al exterior de dicha portezuela.

Basicamente la placa de soporte 3 esta constituida por una plancha soportada por una barra 11, solidaria al
recipiente 5 y acoplada a la misma mediante una bisagra giratoria 12 con un eje de rotaciéon paralelo al
segundo eje 13b.

En este caso, la rotaciéon de la placa de soporte 3 alrededor de la bisagra rotativa 12 permite a dicha placa
ubicarse en configuracion de carga, tal y como se ilustra en las figs. 2a y 2b, o bien en configuracién de
descarga, como se ilustra en las figs. 3a, 3by 3c.

En especial, en la configuracién de carga la superficie superior de la placa de soporte 3 esta ubicada en
posicion horizontal y por lo tanto es adecuada para mantener en equilibrio estable un objeto 2. Al contrario, en
la configuracidon de descarga la superficie superior de la placa de soporte 3 esta alineada basicamente a la
superficie de apoyo 7 del contenedor 5.

Como alternativa, la placa de soporte 3 puede estar constituida por una cinta transportadora que esta
accionada en configuracion de descarga y puede transferir los objetos 2 al recipiente 5, mientras que en la
configuracién de carga permanece fija. Esta placa de soporte 3 podria también constituir, si se activa en la
direccion opuesta respecto a la de configuracion de descarga, al menos una parte de los medios de transporte
6.

La rotacion de la placa de soporte 3 alrededor de la bisagra 12 se produce preferentemente mediante un
segundo cilindro fluidodinamico 14 embisagrado a un brazo de soporte 15 a su vez solidario al recipiente 5.

La superficie de apoyo 7 del contenedor 5, cuya posicion afecta preferentemente también la posicidon de la
placa de soporte 3 en la configuracién de descarga y la posicion de la portezuela moévil 9 en la posicion de
apertura, se desarrolla a lo largo de un plano inclinado 7a que presenta una inclinacion respecto a la direccion
horizontal de un angulo a comprendido entre los 5° y 60° y preferentemente comprendido entre los 25° y 35°,
tal y como se ilustra en la fig. 4a.

Esta disposicion determina que la placa de soporte 3, cuando dispuesta en la configuracidon de descarga (figs.
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3a, 3b y 3c), pueda transferir por gravedad objetos 2 colocados por dicha placa. También es posible prever
distintas posiciones o configuraciones geométricas para hacer que los objetos 2 se transmitan por gravedad de
la placa de soporte 3 en la configuracion de descarga al recipiente de recogida 5.

La citada disposicién del recipiente 5 permite también a la portezuela 9 en posicién de apertura (fig. 4b)
trasladar objetos 2, presentes en el mismo recipiente 5, por gravedad a través de la superficie superior de la
misma portezuela movil para transportarlo, por ejemplo, al area de descarga 105.

De hecho, los objetos 2 presentes en el recipiente de recogida 5 permanecen en equilibrio estable en el mismo
recipiente 5 en contraste con la portezuela mévil 9 cuando esta ultima se encuentra en la posicién de cierre. De
lo contrario, cuando la portezuela moévil 9 se encuentra en posicion de apertura, los objetos 2 se transfieren a
través de la misma portezuela 9 que constituye por tanto una realizacion preferida de los medios de transporte
6 descritos.

Ademas, la superficie de apoyo 7, la placa de soporte 3, en la configuracion de descarga, y la portezuela mévil
9 en la posicion de apertura, forman preferentemente una superficie basicamente continua (fig. 4b) que se
desarrolla a lo largo del plano inclinado 7a y capaz de ofrecer una superficie de deslizamiento a los objetos 2.

También el grupo de transferencia 13 preferentemente giratorio alrededor de un eje de rotaciéon 13c
oportunamente paralelo a la direccion vertical 100a y dispuesto cerca del baricentro del mismo grupo de
transferencia 13.

El dispositivo 1 estd dotado de equipos de rotacidon 16 que incluyen oportunamente un eje de rotacién 17,
acoplado al grupo de transferencia 13 y en especial al recipiente 5 y conectado, por medio de los cojinetes
rotativos 18 a una plataforma 19. Los mismos medios de rotaciéon 16 incluyen también un primer motor rotativo
20, eléctrico, y una cinta de transferencia adecuada para conectar la rotacion del motor 20 a la rotacion del eje
17 por medio de especificas poleas o aparatos similares.

Los medios de rotacion 16 estan situados sobre una plataforma 19, trasladable junto con el dispositivo 1 vy fija
respecto a la rotacion del grupo 13.

Los medios de rotacion 16 mantienen inalterada la citada inclinacion del angulo a del recipiente 5, pues el eje
de rotacién 13c es vertical.

El grupo de transferencia 13 puede girar alrededor del eje de rotacién 13c de al menos un angulo plano y
preferentemente de tres cuartos de un angulo de 360°. En particular, el grupo de transferencia 13 puede
disponerse en las dos posiciones en las que el primer eje numero 13a (figs. 5a, 5b, 6a y 6b) es paralelo a la
direccion transversal 100c y en al menos una de las posiciones en las que el primer eje 13a es paralelo a la
direccién longitudinal 100b (figs. 4a, 4b y 6c).

El mecanismo de manipulacion 4 forma parte del grupo de transferencia 13 y esta acoplado al contenedor 5 por
medio de un brazo especifico 21.

Actua preferiblemente por medio de especiales ventosas 22, adecuadas para enganchar y acoplar los objetos 2
o soltarlos.

Dichas ventosas 22 son de por si reconocidas y mandadas por medio de un sistema de aspiracién o soplado
23 que se acciona por medio de los dispositivos de mando 106 de la estanteria automatica 200.

Las ventosas 22 son sostenidas por un brazo de manipulacion 24 capaz de trasladar paralelamente al primer
eje 13a, tal y como se ilustra por ejemplo en las figs. 3a-3c.

El brazo de manipulacién 24 es convenientemente sostenido y manipulado por un dispositivo de traslacion que
incorpora: una barra de soporte, solidaria al recipiente 5 y en especial al brazo 24, un riel de traslacion que
sostiene el brazo 24 y permite la relativa traslacion, un segundo motor giratorio, acoplado a la barra y
conectado por medio de una cinta de transmision y especificas poleas al brazo de manipulacion 24.

También desde el punto de vista estructural el brazo de manipulaciéon 24 esta constituido por una barra
curvada situada al menos parcial y paralelamente al primer eje 13a y centralmente en direccion del segundo
eje 13b respeto a la placa de soporte 3. El mismo brazo 24 esta situado en una posicidon capaz de sostener las
ventosas 22 a breve distancia, en direccion vertical 100a, desde la placa de soporte 3, para facilitar el
transporte de los objetos 2 con una altura reducida.

El mencionado grupo de trasferencia es sostenido por una plataforma movil 19. Basicamente esta plataforma
19 esta constituida por una placa metalica capaz de sostener el grupo de transferencia 13, el primer motor 20,
posiblemente parte de los medios de mando 106.

Esta plataforma se desplaza en direccion vertical 100a y en direccion longitudinal 100b, accionada por medio
de especificos dispositivos de manipulacién en direccion vertical 120a y de especificos dispositivos de
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manipulacién en direcciéon horizontal 120b.

En especial, los medios de manipulacién en direccion vertical 120a incluyen rieles 109 que se desarrollan en
direccion vertical 100a y 6rganos de manipulacién 110 capaces de transmitir el movimiento de un motor
eléctrico.

Los primeros érganos de transmisién 110 estan constituidos preferentemente por una cinta de transmisién o un
tornillo sinfin.

Ademas, los medios de manipulacion en direccion vertical 120a estdn convenientemente fijados a un travesafio
vertical 112, que se desplazan en direccion longitudinal 100b y se extienden oportunamente a toda la altura de
los anaqueles 102, tal y como se ilustra en la fig. 7.

Los medios de manipulacion en direccién horizontal 120b incorporan dos segundos rieles 113 situados a los
extremos, superior e inferior, del travesafio mavil vertical 112 y acoplados a este ultimo.

Dichos segundos rieles 113 se desarrollan principalmente en direccion longitudinal 100b y se extienden
preferentemente a lo largo de las unidades de acumulacién 102a.

Los medios de manipulacién en direccién horizontal 120b incorporan también un motor eléctrico y 6rganos de
transmisién, constituidos en especial por una cinta de transmisién para manipular el travesaio movil vertical
112.

Por dltimo, se prevén especiales rieles 117 capaces de contener un gran numero de cables flexibles
conectados al dispositivo 1 y los medios de mando 106. Estos rieles 117 permiten manipular el dispositivo 1y
conectar continuamente el mismo dispositivo 1, que se desplaza en direccion vertical 100a y longitudinal 100b
y en sentido giratorio alrededor del eje 13c, a los medios de mando 106 que en cambio son fijos respectos a
los anaqueles 102.

En especial, se prevén dos rieles 117, un primer riel situado a lo largo del plano horizontal y a nivel del suelo y
un segundo riel situado cerca del travesafio mévil vertical 112. Estos rieles se usan para transportar los cables
de alimentacion eléctrica y los motores y los distintos dispositivos de mando y los cables de alimentacion
neumatica de los cilindros fluidodinamicos y de las ventosas 22.

La estanteria automatica 200, que comprende preferentemente al menos una unidad central 102a que da a dos
anaqueles laterales 102b como descrito e incorpora preferentemente dos dispositivos de transferencia 1.

Cada uno de dichos dispositivos de transferencia 1 es movil independientemente del otro a través de los
medios de manipulacién 120a y 120b descritos y oportunamente dispuestos en correspondencia de la unidad
central 102a.

En especial, tal y como se ilustra en las figs. 8 y 9 los mencionados travesafios madviles verticales 112 y los
rieles 113 estan acoplados a la unidad central 102a.

Desde el punto de vista estructural, el funcionamiento del dispositivo de transferencia 1 y de una estanteria
automatica 200, tal y como se describe arriba, es el siguiente.

En una primera situacion, es necesario almacenar un objeto 2 sobre una superficie de almacenamiento 101 y
en particular un anaquel 103 de una unidad de acumulacion 102.

En esa situacion, el usuario debera colocar uno o varios objetos 2 en correspondencia del area de carga 104.
Esta operacion puede realizarse manualmente y/o con la ayuda de una cinta transportadora especifica o de un
dispositivo para aislar los objetos 2, tal y como se describe antes.

Cerca del area de carga, pueden efectuarse operaciones de identificacién de los objetos 2, a través de los
medios de identificacion 107.

Estas operaciones sirven para clasificar el objeto 2 y disponer su posicién en los anaqueles 102.
El dispositivo 1 se manipula tal y como se ilustra en las figs. 1a 'y 1b.

En especial, el mismo dispositivo 1 se traslada a lo largo de la direccién vertical 100a y longitudinal 100b y se
dirige hacia el area de carga 104, tal y como se ilustra en la fig. 1a.

Después el brazo de manipulacién 24 se traslada paralelamente al primer eje 13a hasta que las ventosas 22
entran en contacto con el objeto 2.

A este punto el sistema de aspiracién o soplado 23 aspira aire por las ventosas 22 y determina el acoplamiento
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de las ventosas 22 y el objeto 2.

El brazo de manipulacion 24 se traslada luego a la direccion opuesta (fig. 1b) y transporta el objeto 2 a la
superficie de soporte 3 que se dispone adecuadamente en la configuracién de carga y por lo tanto capaz de
sostener equilibrio estable el objeto 2.

Cuando el objeto 2 ha alcanzado la placa de soporte, el sistema de aspiracion o soplado 23 emite aire por las
ventosas 22 y determina el acoplamiento de las ventosas 22 y el objeto 2. El brazo 24 retrocede hasta el tope
sin transportar el objeto 2, mientras este ultimo se encuentra en equilibrio estable sobre la placa de soporte 3.

Luego el dispositivo 1 debera cumplir la operacion de colocar el objeto 2 sobre una superficie de
almacenamiento 101 y en especial sobre un anaquel 103.

El mismo dispositivo 1 se traslada a lo largo de la direccion vertical de 100a, longitudinal 100b para situarse en
correspondencia del anaquel 103.

A este punto si la estanteria 100 incorpora dos unidades de acumulacion 102 dispuestas cara a cara
reciprocamente, tal y como se ilustra en las figs. 5a y 6a, el dispositivo debera disponerse en una primera
posicion (figs. 5a y 6a) o en una segunda posicién (figs. 5b y 6b) para dar a una primera o a una segunda
unidad de acumulacion 102.

Dicha rotacién se realiza alrededor del eje de rotacion 13c por medio del primer motor 20 descrito y de los
citados medios y afecta todo el grupo de transferencia 13.

Por lo tanto, se prevé que la placa de soporte 3 en ambas posiciones se encuentre en contacto con el borde de
la superficie de almacenamiento 101 y en especial con el borde de los anaqueles 103. Para facilitar la rotaciéon
del grupo de transferencia 13 e impedir el contacto entre una porcion del mismo y un anaquel 103, el lado
opuesto cerca de la superficie de almacenamiento 101 de la placa de soporte 3 tiene una forma de arco de
circunferencia (figs. 6a-6c) con centro situado en correspondencia del eje de rotacién 13c. Basicamente la
parte trasera del contenedor 5 estd contenida, en proyeccién desde arriba, en la misma circunferencia que
define dicho arco de circunferencia.

Después que la placa de soporte 3 se encuentra al lado del anaquel 103, el mecanismo de manipulacién 4
transferira el objeto 2 de la placa de soporte 3 a la superficie de almacenamiento 101. Dicha transferencia,
ilustrada en las figs. 2a y 2b, se realiza inversamente a la transferencia descrita en relacion con la carga de un
objeto 2. La transferencia puede ocurrir inclusive también sin la intervencién del sistema de aspiracién o
soplado 23, pues el objeto 2 debera solo empujarse a la superficie de almacenamiento 101 y por lo tanto las
ventosas 22 podrian no sujetarlo.

Luego el dispositivo 1 o los dispositivos 1 cargan los objetos 2 sobre las superficies de almacenamiento 101
mientras que los medios de mando 106 mantienen memorizada la posicién de los mismos objetos 2 y
eventualmente otros datos.

En cambio cuando hay que tomar uno o mas objetos 2, es necesario efectuar una fase de toma de las
superficies de almacenamiento 101.

En tal caso, el dispositivo 1 se sitia de manera tal que la placa de soporte 3 mire hacia el anaquel 103.
Basicamente el mecanismo de manipulacion 4 ejecuta luego la misma operacion que se describe a propésito
de la fase de carga. Sin embargo, en esta fase la placa de soporte 3 se mantiene preferentemente en
configuracién de descarga.

Por tanto, los objetos 2 no se encuentran en equilibrio a lo largo de la placa de soporte, sino se trasladan por
gravedad al recipiente 5 a lo largo de la superficie de apoyo 7.

Por tanto pueden tomarse varios objetos simultaneamente, pues el mismo recipiente 5 puede contener muchos
objetos 2.
Esta fase de toma se ilustra en las figs. 3a-3c.

Como alternativa, en caso de que se prevean dos dispositivos 1 y los objetos 2 estén ubicados uno al lado del
otro en una unidad central 102a, la fase de toma puede ser efectuada por ambos dispositivos 1.

En este ultimo caso es oportuno que ambos dispositivos 1 estén alineados sobre dos lados diferentes del
anaquel 103 y que un primer dispositivo 1 a través del mecanismo de manipulacidon 4 empuje los mencionados
objetos 2 hacia el recipiente 5 del segundo dispositivo 1, tal y como se ilustra en la fig. 3d.

Por ultimo, después que los objetos hayan sido descargados en los recipientes 5, los mismos objetos 2 deben
descargarse en correspondencia del area de descarga 105, facilmente accesible a los usuarios empleando una
cinta transportadora especifica. En particular, el area de descarga 105 se encuentra a menudo dispuesta a lo
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largo de una linea perpendicular a las unidades de acumulacion 102.

El dispositivo 1 realiza luego convenientemente una rotacion de 90° y se dispone tal y como se ilustra en las
figs. 6¢ e 4a-4b.

A este punto el mismo dispositivo 1 se traslada acercandose a la portezuela mévil 9 al area de descarga 105,
tal y como se ilustra en la fig. 4a.

Sucesivamente, segun la fig. 4b la portezuela moévil se dispone en la posicion de apertura.

Como descrito, los objetos 2 estadn colocados oportunamente en el contenedor 5 en equilibrio estable en
contraste con la portezuela movil 9 en la posicion de cierre. Por lo tanto cuando la misma portezuela moévil se
sitia en posicién de apertura, los mismos objetos 2 se deslizan a lo largo de la citada portezuela y se
descargan en el area de descarga 105.

Cuando la estanteria automatica 200 incorpora dos o varios dispositivos 1, los mismos dispositivos pueden
actuar independientemente y realizar diferentes fases contemporaneamente. Por ejemplo, uno puede cargar
algunos objetos 2 mientras el otro puede descargar varios objetos 2. La invencion ofrece importantes ventajas.

De hecho el dispositivo 1 resulta sumamente simple y capaz de realizar cualquier operaciéon con un solo de
brazo de manipulacion 24 y por medio de dos planchas giratorias sencillas formadas por la placa de soporte 3
y la portezuela mavil 9.

Ademas gracias a la solucion de prever la rotacion del grupo de transferencia 13 basicamente en
correspondencia del propio baricentro y gracias a la especial forma de la placa de soporte 3 y del recipiente 5,
el dispositivo 1 ocupa un espacio en direccion transversal 100c muy reducido respecto a la propia capacidad.

Otra ventaja del dispositivo 1 es la presencia del recipiente 5 que permite almacenar muchos objetos 2 durante
la fase de descarga.

Por lo tanto, la fase de descarga es muy rapida, pues no es necesario que el dispositivo 1 realice un viaje y
una operacion de descarga por cada objeto.

Esta ventaja es muy importante, pues la fase de descarga requiere una mayor velocidad de la fase de carga,
pues se realiza inmediatamente después de la orden del solicitante, mientras que la fase de carga puede
realizarse también a horas nocturnas o de cierre.

En particular, el recipiente 5 puede contener al menos tres o cuatro objetos 2 que constituyen el promedio de
objetos 2 solicitados en una tienda con una unica orden.

Otra ventaja de la estanteria automatica 200 que incorpora uno o varios dispositivos 1 es la versatilidad de
estos ultimos.

De hecho, estos dispositivos pueden actuar de manera simultanea o independiente. Pueden funcionar como un
recipiente sencillo o un elemento de carga y descarga. Pueden actuar cada uno en ambas estanterias
dispuestas cara a cara.

Por tanto la estanteria automatica 200 permite realizar simultdneamente la carga y la descarga de los objetos 2
0 aumentar considerablemente la velocidad de una de las dos operaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de transferencia (1) de objetos (2) acoplado a una estanteria (100); dicha estanteria (100)
comprende al menos una superficie de almacenamiento (101), un area de carga (104) y un area de descarga
(105); dicho dispositivo (1) es mévil en correspondencia de tal estanteria automatica, y comprende: una
placa de soporte (3) que sostiene al menos uno de dichos objetos (2), un mecanismo de manipulacion (4),
capaz de transferir al menos un objeto (2) situado entre dicha placa de soporte (3) y una de dichas superficies
de almacenamiento (101) o areas de carga o descarga (104, 105), acoplado a dicha placa de soporte (3) y
caracterizado por el hecho de incorporar un recipiente de recogida (5), capaz de contener muchos objetos (2) y
acoplado a dicha placa de soporte (3), y por el hecho de que dicha placa de soporte (3) es de tipo movil entre
una configuracion de carga, que sostiene al menos uno de dichos objetos (2), y una configuracion de descarga
en la que al menos un objeto (2) se transfiere por gravedad al citado recipiente de recogida (5).

2. Dispositivo conforme a la reivindicacion 1 en la que dichas placas de soporte (3), recipiente de recogida (5) y
mecanismo de manipulacién (4) definen un grupo de transferencia (13) y en la que dicho dispositivo (1)
incorpora los medios de rotacion (16), capaces de hacer girar dicho grupo de transferencia (13) alrededor de
un eje de rotacién (13a) vertical que interseca dicho grupo de transferencia (13).

3. Dispositivo conforme a la reivindicacion 2 en la que dicho eje de rotacion (13a) interseca dicho grupo de
transferencia (13) cerca de su baricentro.

4. Dispositivo conforme a una o mas de las reivindicaciones anteriores que incorpora medios de transporte (6)
adecuados para transferir dichos objetos (2) contenidos en dicho recipiente (5) a dicha area de descarga (105).

5. Dispositivo conforme a la reivindicacidon 4, en la que dicho recipiente de recogida (5) incluye una superficie de
apoyo (7) y una portezuela movil (9), disponible en posicién de apertura y en posicion de cierre, en la que dichos
objetos (2) contenidos en dicho recipiente de recogido (5) se encuentran sostenidos por dicha superficie de apoyo
(7) en contraste con la citada portezuela movil (9) en la posicion de cierre y en la que dichos medios de transporte
(6) estan constituidos por dicha portezuela movil (9) en la posicidon de apertura.

6. Dispositivo conforme a la reivindicacion 5, en la que dicha placa de soporte (3) en la configuracion de
descarga, dicha superficie de apoyo (7) y dicha portezuela maévil (9) en la posicion de apertura, se apoyan
basicamente a lo largo del plano inclinado (7a) y forman basicamente una superficie continua.

7. Dispositivo conforme a la reivindicacion 6, en la que dicho plano inclinado (7a) presenta una inclinacion
respecto a la direccidon horizontal de un angutbcomprendido entre 25° y 35°.

8. Dispositivo conforme a una o mas de las reivindicaciones 5-7 en el que dicha portezuela moévil (9) es
manipulada por medio de un cilindro fluidodinamico (10) solidario a dicho recipiente (5).

9. Dispositivo conforme a una o mas de las reivindicaciones anteriores, en el que dicha placa de soporte (3)
consta basicamente de una plancha acoplada a tal recipiente (5) mediante una bisagra rotativa (12) con un eje
de rotacién horizontal.

10. Dispositivo conforme a una o mas de las reivindicaciones anteriores en el que dicho mecanismo de
manipulacion (4) estd acoplado a dicho recipiente (5) e incluye un Unico brazo de manipulacion (24) capaz de
trasladarse en direccién horizontal.

11. Estanteria automatica (200) que incorpora una estanteria (100) que incluye al menos una superficie de
almacenamiento (101), un area de carga (104) y un area de descarga (105), y al menos un dispositivo de
transferencia (1) conforme a una o mas reivindicaciones anteriores.

12. Estanteria automatica (200) conforme a la reivindicacion 11, en la que dicha estanteria (100) incorpora al
menos dos unidades de acumulacién (102) dispuestas reciprocamente cara a cara en las que tales placa de
soporte (3), recipientes de recogida (5) y mecanismo de manipulacion (4) definen un grupo de transferencia
(13) y en la que tal dispositivo de transferencia (1) comprende medios de rotacién (16), capaces de hacer girar
dicho grupo de soporte (13) alrededor de un eje de rotacion (13a) basicamente vertical que interseca dicho
grupo de manipulacion (13) y a disponer dicha placa de soporte (3) a eleccién cerca de una de las dichas
unidades de acumulacion (102).

13. Estanteria automatica (200) conforme a la reivindicacion 11 6 12, en la que dicha estanteria (100) incorpora
al menos un grupo de tres de dichas unidades de acumulacion (102) que incluyen una unidad central (102a) y
dos unidades laterales (102b) y en la que dicha unidad central (102a) da hacia ambas mencionadas unidades
laterales (102b).

14. Estanteria automéatica (200) conforme a la reivindicacion 13, que incorpora dos de dichos dispositivos de
transferencia (1), dispuestos a eleccion entre dicha unidad central (102a) y una de dichas unidades laterales

9
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(102b).

15. Estanteria automatica (200) conforme a la reivindicacion 14 en la que dichos dispositivos de transferencia (1) se
accionan de manera independiente o conjunta.
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