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DESCRIPCION

Dispositivo y procedimiento para transportar estanterias de carga por medio de un vehiculo de transporte sobre una
superficie de suelo desigual.

La presente invencion concierne a un vehiculo de transporte y un procedimiento para transportar estanterias de
carga sobre una superficie de suelo desigual y, en particular, se refiere a un vehiculo de transporte autarquico.

En un gran nimero de ambitos empresariales, por ejemplo en el comercio con alimentos y articulos domésticos o
productos industriales y domésticos, los articulos se presentan en palés fuente de un unico tipo de producto con
paquetes iguales dispuestos en estanterias de carga. Un paquete puede ser aqui un bulto embalado o sin embalar o
una agrupacion de articulos, tal como, por ejemplo, una caja, un cartén o una bandeja con un producto a granel o
varios productos individuales, tales como botellas de bebidas o productos lacteos. Un grupo de paquetes
horizontalmente dispuestos se denomina capa de paquetes. Por el contrario, una serie de capas de paquetes
apiladas verticalmente una sobre otra se denomina palé, en general en combinacién con un sistema de soporte
correspondiente, casi siempre en forma de una construccion de madera robusta. Una llamada capa de paquetes o
palé de un Unico tipo de producto contiene solamente paquetes de la misma clase o naturaleza.

Para agrupar un suministro destinado a un cliente determinado se tienen que agrupar para ello palés con un
equipamiento diferente de capas de paquetes o paquetes determinados. En este caso, si se trata de un palé con
capas diferentes, cada una de un Unico tipo de producto, éstas se denomina palé en capas de un Unico de tipo de
producto o palé arco iris (rainbow pallet). Los paquetes estatificados verticalmente uno sobre otro se designan con el
nombre de las llamadas pilas.

Si un palé determinado esta destinado a realizar un suministro en el que son necesarias agrupaciones en capas, en
pilas o mixtas de paquetes diferentes, se habla de un palé mixto.

Se conocen como estado de la técnica por el documento WO 2008/068264 A1 un procedimiento y un dispositivo de
comisionado de articulos, un sistema de administracion de almacén y el uso de al menos un vehiculo de transporte
autarquico.

Se reivindican aqui sustancialmente la carga de un vehiculo de transporte autarquico, la traslacion automatica de
unidades de paletizacion necesarias por medio de un vehiculo de transporte autarquico y la descarga secuencial de
las unidades de paletizacion por medio de un robot de paletizacion segun un patron de embalaje previamente
establecido. Segun los demas datos, las capas de paquetes necesarias se mantienen preparadas en una estanteria
alta. En el sistema de administracion de almacén correspondiente se describe sustancialmente la cooperacion de los
componentes anteriormente reivindicados durante la carga de un palé mixto.

En el documento DE 20 2011 003469 U1 se describe un dispositivo para realizar un almacenamiento intermedio y un
comisionado definidos de articulos producidos de la misma clase, pero de diferente tamafio. Este dispositivo
presenta un gran numero de vehiculos de transporte para transportar curefias portapilas, siendo movidos y
controlados los vehiculos de transporte por medio de una pluralidad de lineas de induccién para fines de suministro
de corriente y control.

Se conoce por el documento JP S60 16666 U4, que forma el preambulo de la reivindicacién 1, un vehiculo de
transporte para transportar estanterias de carga sobre una superficie de suelo desigual, que comprende una carcasa
con una placa de soporte para soportar y transportar una estanteria de carga, dos ruedas motrices accionadas por
separado y articuladas por ambos lados, en el centro de la carcasa, en un respectivo eje de giro separado, y al
menos una rueda de apoyo en el lado delantero y al menos una rueda de apoyo en el lado trasero.

Asimismo, se conoce por el documento US 2007/288123 A1 un procedimiento y un sistema para el transporte de
enseres.

El problema de la presente invencion consiste en crear un vehiculo de transporte y un procedimiento para
transportar estanterias de carga, con los cuales se pueda realizar con seguridad el transporte rapido de productos
de carga incluso en suelos desiguales y en ligeras pendientes.

Segun la invencion, este problema se resuelve con las caracteristicas de la reivindicacion 1 respecto del vehiculo de
transporte y con las medidas de la reivindicacion 5 respecto del procedimiento.

En las reivindicaciones subordinadas se identifican otras ejecuciones ventajosas de la invencion.

En lo que sigue se describen con mas detalle el vehiculo de transporte segun la invencion y el procedimiento
correspondiente.

Muestran en particular:

La figura 1, una vista lateral de un vehiculo de transporte segun la invencion,
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La figura 2, una vista lateral del vehiculo de transporte en una situaciéon de marcha oblicua,

La figura 3, una vista lateral del vehiculo de transporte en una situacion de desigualdades del suelo,
La figura 4, una vista de detalle en perspectiva de la cinematica del vehiculo de transporte,

La figura 5, una vista lateral de la representacion de la figura 4 y

La figura 6, una vista en planta del vehiculo de transporte.

La figura 1 muestra una vista lateral de un vehiculo de transporte segun la invencion. En esta vista se ha designado
con 1 la placa de soporte del vehiculo de transporte, que representa no solo la base de apoyo para la estanteria de
carga 12 mostrada, sino que tiene también una funciébn como placa elevadora, segun se explicara posteriormente
con mas detalle.

La carcasa 3 que rodea al vehiculo de transporte presenta en esta vista un monitor de visualizacién 2 mostrado
desde un lado. Este monitor de visualizacion 2 puede dar informacién sobre la naturaleza y la composicion de la
carga que se encuentra sobre la estanteria de carga, asi como sobre el lugar de almacenamiento en el cual se ha
recogido el producto de carga, e igualmente sobre el lugar de destino hacia el cual se transportara este producto.
Asimismo, en el monitor de visualizacion 2 se puede visualizar también el estado de carga de las baterias o
acumuladores de energia que accionan el vehiculo de transporte.

Para tener acceso manual desde fuera al manejo del vehiculo de transporte se ha previsto el elemento de mando 4
mostrado. En el caso normal, puede estar prevista aqui una parada de emergencia del vehiculo de transporte. Sin
embargo, en el marco de este elemento de mando 4 pueden estar previstas también varias posibilidades de control
— que forman un grupo de elementos de mando — para intervenciones de naturaleza manual.

En la vista mostrada se muestra también en la direcciéon de la marcha una rueda motriz 6 a la que corresponde otra
rueda motriz 6 en el otro lado opuesto. El lado delantero del vehiculo de transporte se encuentra en el lado izquierdo
de la figura 1. Junto a la rueda motriz 6 esta representado en esta vista un punto de posicién que identifica la
posicion de un eje de giro 5. El eje de giro de la rueda motriz 6 se puede hacer bascular alrededor de este eje de
giro 5 por medio de una palanca acodada oculta en esta vista por la carcasa. Se garantiza de esta manera que, en
presencia de una inclinacion transversal del vehiculo de transporte provocada por desigualdades del suelo, la rueda
motriz 6 conserve el contacto con la superficie de rodadura del suelo. El revestimiento 7 de la rueda motriz 6 esta
designado con 7 y configurado de modo que garantice un rozamiento maximo sobre la superficie de rodadura del
suelo.

La union de enchufado 8 mostrada junto a la rueda motriz 6 hace posible la recarga de los acumuladores de energia
que accionan el sistema de accionamiento del vehiculo de transporte. Estos pueden ser baterias eléctricas,
acumuladores de gas licuado u otros acumuladores de energia.

Unas ruedas de apoyo, de las cuales se ha designado la delantera con 9 en esta representacion, sirven para
sustentar el vehiculo de transporte.

En el lado delantero del vehiculo de transporte esta instalado un escaner 3D usual en el mercado para reconocer
tempranamente peligros de colisiones, especialmente personas distraidas, y poder prevenir estos peligros.

Respecto del escaner 3D empleado, se hace referencia al nuevo desarrollo de las llamadas minilentes que recogen
informaciones O6pticas en forma de centenares de minilentes segun el principio del campo luminoso, cuyas
informaciones pueden agruparse posteriormente mediante técnicas de datos para formar imagenes con una
resolucion deseada y/o un angulo de vision deseado. Tales minilentes son aptas para 3D, se pueden fabricar a bajo
coste y siguen el principio de un ojo de insecto.

La antena WLAN 11 sirve para la comunicaciéon con un puesto de mando central que controla el vehiculo de
transporte.

El producto de transporte 13 representa una posible carga.

Con 14 se ha designado un elemento inductivo de absorcion de energia eléctrica. No solo se puede absorber aqui
durante la marcha energia eléctrica de los acumuladores dispuestos en el vehiculo de transporte, sino que se
pueden transmitir también, adicionalmente o de forma complementaria, érdenes de control a través de las lineas
instaladas en este caso en el suelo. En lugar de lineas tendidas fijamente en el suelo y colocadas de manera
inductivamente efectiva se pueden alcanzar también por un vehiculo de transporte estaciones fijas destinadas a
esto. Se pueden utilizar también transmisores de energia méviles inductivamente efectivos en forma de esterillas o
placas situadas en el suelo para la transmision de la energia.

La figura 2 muestra una vista lateral del vehiculo de transporte en una situacion de marcha oblicua. En esta
representacion el vehiculo de transporte esta sometido a una pendiente relativamente fuerte de la superficie del
suelo. Esta puede conducir, en el caso de estanterias de carga altamente equipadas, a una inclinacién ya no
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tolerable de la estanteria de carga. En este caso, no solo se debe tener en cuenta la inclinacion de la estanteria de
carga a causa del peligro de resbalamiento de la carga, sino que se tiene que garantizar también que el centro de la
gravedad de la carga, a causa del rozamiento necesario de las ruedas motrices con la superficie del suelo, se
mantenga lo mas cerca posible en la zona de las ruedas motrices. Por este motivo, para corregir una posicion
oblicua de la estanteria de carga se muestra en la figura 2 una posibilidad de elevar la placa de soporte 1 de modo
que la estanteria de carga sea mas elevada en direccion horizontal.

Sirven para esto en el lado trasero del vehiculo de transporte un vastago elevador trasero 16 con un elemento de
reglaje correspondiente 17 y en el lado delantero un vastago elevador correspondiente 19 con el pertinente elemento
de reglaje 18. En la vista lateral se puede apreciar que la placa de soporte 1 esta unida con la estanteria de carga a
través de elementos de centrado delanteros y traseros 15 que encajan en escotaduras correspondientes de la
estanteria de carga dibujadas con lineas de trazos y realizadas en forma de piramides. Una representacion
correspondiente del total de cuatro elementos de centrado 15 puede deducirse de la figura 6. La activacion de los
elementos de reglaje citados 17 y 18 puede efectuarse por separado y es independiente de la regulacién en altura
de toda la placa de soporte 1 que se describe mas adelante en relacién con la figura 4.

La rueda motriz del lado izquierdo se ha designado aqui con 20 y la rueda de apoyo trasera con 21.

Para detectar la inclinacion del vehiculo de transporte y de la estanteria de carga y para controlar los elementos de
reglaje 17 y 18 se emplea un sensor, pero éste no se ha designado adicionalmente.

Dado que el vehiculo de transporte segun la invencion puede realizar el transporte de estanterias de carga sobre
planos inclinados, en muchos casos se puede prescindir de instalaciones elevadoras caras y complicadas en
materia de control.

La figura 3 muestra una vista lateral de un vehiculo de transporte en condiciones de desigualdades del suelo. Aparte
de la rueda de apoyo delantera 9 y la rueda de apoyo trasera 21, asi como de la estanteria de carga 12, hay que
prestar atencion aqui especialmente a la representacion de la rueda motriz 20 basculable alrededor del eje de giro 5.
Dado que los elementos de reglaje 17 y 18 intervienen sobre la inclinacion del vehiculo de transporte para corregirla,
se tiene que éstos, en presencia de desigualdades del revestimiento del suelo y de oscilaciones resultantes de la
estanteria de carga, pueden cuidar también de que se corrija rapidamente la posicion de la estanteria de carga. Se
garantiza de esta manera que el centro de gravedad de la carga sobre la estanteria permanezca siempre en la zona
de las ruedas motrices.

En la figura 4 se muestra una vista de detalle en perspectiva de la cinematica del vehiculo de transporte. Esta
ilustracion muestra el vehiculo de transporte sin la carcasa envolvente 3. Se sefialan uniones a la carcasa 3 en el
sitio correspondiente.

En primer lugar, se explicara la cinematica de las ruedas motrices.

En primer plano, se pueden reconocer la rueda motriz izquierda 20 conocida por la figura 3 y el eje de giro 5. El
cojinete de eje 23 para la rueda motriz izquierda 20 y el servomotor 22 situado encima de ella estan unidos formando
una unidad funcional por medio de una chapa angular no designada especificamente y que solo puede verse desde
atras. En esta chapa angular corre una correa dentada a través de la cual el servomotor 22 acciona el eje de
rotacion de la rueda motriz izquierda 20. En el lado opuesto puede apreciarse el servomotor correspondiente 30 para
el accionamiento del lado derecho. En este lado se puede ver la chapa angular correspondiente desde el lado
trasero. Se puede apreciar aqui la correa dentada correspondiente 29 que corre en esta chapa angular. La unidad
funcional completa constituida por la rueda motriz 20 con el cojinete de eje 23, el servomotor 22 y la chapa angular
con su correa dentada puede ser hecha bascular alrededor del eje de giro 5 por medio de la palanca acodada 40. La
palanca acodada 10 esta fijada a través de la articulacion 38 a una travesafio 34 de forma de U en cuyo otro
extremo esta fijada de manera correspondiente la rueda motriz derecha. En la articulacion 38 esta montado también
un elemento elastico 39 cuyo otro punto de montaje esta fijado a la carcasa. En el lado izquierdo del vehiculo de
transporte visible en la figura 4 este punto de articulacion se muestra como un apoyo apenas reconocible en forma
de un pequefio taco. Por el contrario, en el lado opuesto este punto se ha designado como punto de articulacion 45
del elemento elastico derecho. El elemento elastico 39 sirve para presionar la rueda motriz 20 sobre la superficie del
suelo a través de la palanca acodada 40 y mejorar asi el contacto de la rueda motriz 20 con el suelo. Se aplica una
consideracioén correspondiente para la rueda motriz derecha opuesta.

En lo que sigue se explica otro equipo cinematico para elevar una estanteria de carga 12.

Para poder recibir una estanteria de carga 12 es necesario que el vehiculo de transporte eleve esta estanteria 12
después de colocarse debajo de ella y la haga perder su contacto con el suelo para poder transportarla. Sirven para
este fin en contacto directo los vastagos elevadores delanteros 19 y los vastagos elevadores traseros 16, los cuales
son conocidos también por la figura 2. Los vastagos elevadores 19 y 15 son subidos y bajados por medio de un
elemento de reglaje 31 que aplica las fuerzas necesarias para ello por medio de un husillo roscado a través de un
cilindro retractil y extensible y a través de una cabeza de articulacion 28 y una palanca giratoria elevadora articulada
27.
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En el lado izquierdo de la figura 4 puede apreciarse claramente el modo en que la palanca giratoria elevadora 27, en
cooperacion con una respectiva palanca delantera 26 de los vastagos elevadores, provoca las variaciones de
posicion necesarias de los dos vastagos elevadores delanteros 19 por medio de movimientos de giro
correspondientes alrededor de un eje de giro 25. Las palancas de los vastagos elevadores delanteros 19 llevan cada
una de ellas la suspension delantera correspondiente de la placa de soporte.

Al mismo tiempo, en esta zona de la figura 4 se puede apreciar que en la palanca giratoria elevadora 27 esta
articulada una biela 24 que transmite los movimientos de la palanca giratoria elevadora 27 a una respectiva palanca
trasera 37 de la biela a través de una palanca de eje 36. Los movimientos de las palancas traseras 37 de la biela
conducen a las variaciones de posicién necesarias de los dos vastagos elevadores traseros 16. Las palancas de los
vastagos elevadores traseros 16 llevan cada una de ellas la suspension trasera correspondiente 43 de la placa
soporte.

El movimiento del elemento de reglaje 31 se efectda por medio de un accionamiento 32 y una transmision de fuerza
33 que desvia la fuerza. La transmision de fuerza 33 esta fijada al travesafio 34 por medio de una cabeza de
horquilla 35. Dado que la cabeza de horquilla 35 estda montada de manera giratoria en el travesafio 34, este
travesafo 34 puede moverse como elemento de union entre las palancas acodadas 40 y se hace asi posible que las
dos ruedas motrices realicen movimientos de basculacién verticales opuestos uno a otro. Los elementos de reglaje
18 para los vastagos elevadores delanteros 19 y los elementos de reglaje 17 para los vastagos elevadores traseros
16 estan identificados en la figura 4 como unas zonas ennegrecidas de los vastagos elevadores correspondientes.
Su funcién se ha explicado en relacion con la figura 2.

En conjunto, gracias a la disposicion mostrada de los vastagos elevadores 16 y 19, la disposiciéon de palancas 36,
24, 26, 27 situada entre ellos y el elemento de reglaje 31, en cooperacion con el travesaino 34, asi como su accion
sobre la palanca acodada 40, se consigue que el centro de gravedad de la carga de la estanteria esté directamente
en la zona de las ruedas motrices. Por este motivo, las ruedas de apoyo 9 y 21 tienen sustancialmente tan solo una
funcion estabilizadora.

La figura 5 muestra una vista lateral de la representacion de la figura 4. En la figura 5a se muestra en vista lateral el
vehiculo de transporte con la carcasa. Para que puedan apreciarse mas claramente las relaciones funcionales de los
diferentes mecanismos de palanca no se muestra la carcasa en la representacion de la figura 5b. En un sitio central
pueden verse la rueda motriz izquierda 20 y las ruedas de apoyo 9 y 21. En esta zona se muestran también el
servomotor 22 y un sensor 42 para detectar el movimiento de giro de la rueda motriz 20. El sensor 20 encuentra su
correspondencia en otro sensor no designado de la rueda motriz derecha. Ambos sensores no solo pueden detectar
el nimero de revoluciones de la respectiva rueda motriz, sino que también, en unién de la velocidad del vehiculo de
transporte obtenida por el sistema de control u otros sensores, permiten sacar conclusiones sobre la adherencia al
suelo de cada una de las dos ruedas motrices.

Por encima de la rueda motriz 20 puede apreciarse el elemento de reglaje 31 con su unidn operativa a la palanca
giratoria elevadora 27, su apoyo en el eje de giro 25 y la unién con la palanca delantera 26 de los vastagos
elevadores. En el eje de giro de la palanca 26 de los vastagos elevadores pueden apreciarse, en posicion vertical, el
vastago elevador delantero 19 con la suspension correspondiente 41 de la placa de soporte y el elemento de reglaje
18. La biela 24 articulada en la palanca giratoria elevadora 27 se extiende mas alla de la palanca de eje 36 y la
palanca trasera 37 de los vastagos elevadores hasta el vastago elevador trasero vertical 16 con su elemento de
reglaje 17. La suspension trasera 43 de la placa de soporte perteneciente al vastago elevador 16 establece la union
con la placa de soporte 1. Los elementos de centrado 15 sobre la placa de soporte 1 completan esta representacion.

La figura 6 muestra una vista en planta del vehiculo de transporte. En esta figura 6 puede apreciarse en posicion
central el elemento de reglaje 31 con la cabeza de articulacion 28 que se extiende hasta la palanca giratoria
elevadora y con su unién a la biela 24. En esta vista pueden verse también el elemento elastico izquierdo 29,
designado solamente aqui, y el servomotor 22, asi como las palancas traseras 37 de los vastagos elevadores con
sus suspensiones 43 de la placa de soporte. En esta representacion desde arriba se pueden apreciar también al
mismo tiempo los cuatro elementos de centrado 15 en la zona de los vastagos elevadores 16 y 19. Asimismo, en el
vehiculo de transporte encuentran sitio también unos puestos de colocacion (44) para acumuladores de energia. En
este caso, se trata de baterias eléctricas o de otros acumuladores de energia liquidos o gaseosos.

El control de los complejos procesos de movimiento y el procesamiento de sefiales de los sensores empleados
requieren un programa de control especial.

Lista de simbolos de referencia

Placa de soporte, placa elevadora

Monitor de visualizacion

Carcasa

Elemento de mando, parada de emergencia
Eje de giro

Rueda motriz
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Revestimiento de la rueda motriz

Unidn de enchufado para carga eléctrica

Rueda de apoyo delantera

Escaner 3D (proteccion contra colision)

Antena WLAN

Estanteria de carga

Producto de transporte

Elemento inductivo de absorcién de energia eléctrica
Elemento de centrado

Vastago elevador trasero

Elemento de reglaje para un vastago elevador trasero
Elemento de reglaje para un vastago elevador delantero
Vastago elevador delantero

Rueda motriz, lado izquierdo

Rueda de apoyo trasera

Servomotor para rueda motriz del lado izquierdo
Cojinete de eje para la rueda motriz del lado izquierdo
Biela

Eje de giro para una palanca delantera de vastago elevador
Palanca delantera de vastago elevador

Palanca giratoria elevadora

Cabeza de articulacion

Correa dentada para el accionamiento del lado derecho
Servomotor para el accionamiento del lado derecho
Elemento de reglaje, husillo roscado

Accionamiento para el elemento de reglaje 31

Transmision de fuerza del accionamiento 32 el elemento de reglaje 31

Travesario

Cabeza de horquilla

Palanca de eje

Palanca trasera de vastago elevador
Articulacion para una palanca acodada 40
Elemento elastico

Palanca acodada

Suspensién delantera de placa de soporte

Sensor para detectar el movimiento de giro de la rueda motriz izquierda

Suspension trasera de placa de soporte
Espacio de colocacion para acumuladores de energia

Punto de articulacion del elemento elastico derecho en la carcasa 3
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REIVINDICACIONES

1. Vehiculo de transporte para transportar estanterias de carga sobre una superficie de suelo desigual, que
comprende:

a) una carcasa (3) con una placa de soporte (1) para soportar y transportar una estanteria de carga (12), dos ruedas
motrices (20) accionadas por separado y articuladas por ambos lados, en el centro de la carcasa (3), en sendos ejes
de giro separados (5), al menos una rueda de apoyo (9) en el lado delantero y al menos una rueda de apoyo (21) en
el lado trasero,

caracterizado por que el vehiculo de transporte comprende también:

b) un travesafno (34) que une las ruedas motrices (20) basculables cada una de ellas por medio de una palanca
acodada (40) alrededor del eje de giro (5) de modo que estas ruedas puedan realizar movimientos de basculacion
verticales opuestos uno a otro,

c) un elemento de reglaje centralmente dispuesto (31) que, a través de una palanca giratoria elevadora (27) y una
biela (24) unida con ésta, puede mover dos vastagos elevadores delanteros (19) y dos vastagos elevadores traseros
(16) para subir o bajar la placa de soporte (1), presentando los vastagos elevadores delanteros (19) sendos
elementos de reglaje (18) y presentado los vastagos elevadores traseros (16) sendos elementos de reglaje (17) para
realizar por separado un ajuste en altura,

d) un sistema de suministro de energia de un vehiculo de transporte a través de lineas inductivas tendidas en el
suelo o a través de estaciones de suministro de energia abordables estacionarias, y

€) un sistema de control para controlar y mover un vehiculo de transporte en el marco de un programa de transporte
de cargas.

2. Vehiculo de transporte segun la reivindicacion 1, caracterizado por que el centro de gravedad de la estanteria de
carga (12) se detecta por medio de sensores y el resultado de esta localizacion del centro de gravedad se emplea
para controlar los elementos de reglaje (17) y (18).

3. Vehiculo de transporte segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que estan previstos
unos sensores (42) para detectar el movimiento de giro de las ruedas motrices (20), los cuales pueden determinar
también el resbalamiento en cada rueda motriz (20) en funcién de la velocidad del vehiculo de transporte.

4. Vehiculo de transporte segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por que se determina la
inclinacion de una estanteria de carga (12) por medio de un sensor de inclinacion.

5. Procedimiento para transportar estanterias de carga sobre una superficie de suelo desigual por medio de un
vehiculo de transporte segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4, con las caracteristicas siguientes:

a) un vehiculo de transporte se coloca debajo de un sistema de estanteria (12) a transportar y lo eleva por medio de
un elemento de reglaje (31), y las bielas (19, 16) movidas indirectamente en sentido vertical hacia arriba por este
movimiento son desplazadas en altura por medio de la placa de soporte (1) hasta que los pies de la estanteria de
carga (12), incluso en presencia de un suelo desigual, no toquen la superficie del suelo durante la marcha y la
estanteria se mueva hacia el lugar de destino,

b) durante la marcha hacia el lugar de destino se compensan las desigualdades del suelo por medio de las ruedas
motrices individualmente accionadas (20) y su posibilidad de movimiento alrededor de un eje de giro (5) dispuesto
en posicion descentrada, asi como la combinacién de movimientos de dichas ruedas a través de la respectiva
palanca acodada (40) con un travesafio (34) de modo que el vehiculo de transporte sea sometido solamente a
insignificantes oscilaciones,

c) cuando se presentan pendientes, se determina por medio de un sensor de inclinacion la posicion oblicua de la
estanteria de carga y se corrige la posicion horizontal de la placa de soporte (1) hasta donde sea necesario por
medio de unos elementos de reglaje (17) y (18),

d) a la llegada al lugar de destino se deposita la estanteria de carga (12) en el lugar deseado por medio de las bielas
bajadas (19) y (16).

6. Procedimiento segun la reivindicacion 7, caracterizado por que el centro de gravedad de la estanteria de carga
(12) se detecta por medio de sensores y el resultado de esta localizaciéon del centro de gravedad se emplea para
controlar los elementos de reglaje (17) y (18), y por que se determina la inclinacion de una estanteria de carga (12)
por medio de un sensor de inclinacion.

7. Procedimiento segun la reivindicacion 5 o 6, caracterizado por que estan previstos unos sensores (42) para
detectar el movimiento de giro de las ruedas motrices (20), los cuales pueden determinar también el resbalamiento
en cada rueda motriz (20) en funcién de la velocidad del vehiculo de transporte.
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Fig. 6
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