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DESCRIPCION
Método de transporte

La presente invencion se refiere a un método de transporte para transportar un objeto de transporte en una direccion
de transporte.

Tradicionalmente, se ha dispuesto de aparatos de transporte para transportar objetos tales como el equipaje a los
lugares de destino. Por ejemplo, en un aeropuerto, un aparato de transporte de equipaje de aeropuerto se utiliza
para transportar el equipaje de los pasajeros a un area de carga cercana a un avion de pasajeros donde los
pasajeros van a embarcar.

En relacion con un aparato de transporte de equipajes de aeropuerto de este tipo, un aeropuerto grande, por
ejemplo, un aeropuerto central que tenga un area amplia conduce a una distancia extremadamente larga desde un
lugar para facturar el equipaje de los pasajeros en un mostrador de facturacién hasta un lugar en el que se detiene el
avion previsto (o un area de carga cercana al lugar) y a un gran nimero de piezas de equipaje. Por lo tanto, para
entregar todo el equipaje al avién en un tiempo limitado antes de que el avion despegue, es necesario aumentar la
velocidad de transporte del equipaje.

Como un método convencional para transportar objetos tales como el equipaje con alta velocidad, la FIG. 6 muestra
un método de transporte a través de una trayectoria de transporte que incluye varios transportadores (por ejemplo,
un transportador de banda o un transportador de ruedas). Un objeto de transporte 90 en la trayectoria de transporte
se coloca primero en una bandeja 99 en un primer transportador 91 dispuesto en la punta extremo aguas arriba de la
trayectoria. El primer transportador 91 transporta la bandeja 99 que soporta el objeto de transporte 90 con una
velocidad de transporte baja y constante. Un segundo transportador 92 con una velocidad constante superior que la
del primer transportador 91 se dispone aguas abajo del primer transportador 91. Ademas, se proporcionan en serie
varios transportadores (con velocidades constantes) que incluyen un tercer transportador de alta velocidad 93 y un
cuarto transportador de alta velocidad 94 aguas abajo del segundo transportador 92 con el fin de aumentar de forma
secuencial la velocidad de transporte. La bandeja 99 que soporta el objeto de transporte 90 se transfiere de forma
secuencial a estos transportadores con el fin de aumentar gradualmente una velocidad de transporte del objeto de
transporte 90. Esto puede aumentar la velocidad de transporte de la trayectoria de transporte total. En un area
cercana a un destino (por ejemplo, un avién para transportar pasajeros), se proporcionan varios transportadores en
serie con el fin de disminuir de forma secuencial la velocidad de transporte, contrariamente al anterior incremento
secuencial de la velocidad de transporte. La bandeja 99 que soporta el objeto de transporte 90 se transfiere de forma
secuencial a estos transportadores con desaceleracion gradual.

La patente japonesa abierta a inspeccion publica N.° 9-323810 describe, como técnica relacionada, un aparato de
transporte convencional de este tipo con aceleracion y desaceleracion gradual.

Sin embargo, en el método de aceleracion/desaceleracion gradual segun se ha descrito anteriormente, la velocidad
de transporte cambia rapidamente cuando la bandeja 99 se transfiere a otro transportador. Por lo tanto, el objeto de
transporte 90 en la bandeja 99 recibe una fuerza de inercia causada por una aceleracion de transporte (un cambio
de la velocidad de transporte). Cuando una maleta se transporta como equipaje de un pasajero en un aparato de
transporte de equipaje de aeropuerto, una fuerza de inercia de este tipo puede causar un impacto en el contenido de
la maleta o desplazar la posicién de la maleta sobre la bandeja 99. Por lo tanto, el equipaje de los pasajeros se
puede sostener de forma insuficiente o se puede transportar menos suavemente.

Por ejemplo, en el caso de un aparato transportador de cinta, cuando la velocidad de transporte cambia rapidamente
durante la transferencia de la bandeja 99 sobre los transportadores, se puede producir un deslizamiento entre la
bandeja 99 y las cintas de los transportadores. Por lo tanto, el transporte repetido puede desgastar las cintas y la
bandeja.

Para resolver los problemas anteriores, en la invencion de la patente japonesa abierta a inspeccién puablica N.° 9-
323810, un eje transportador que tiene una ranura en espiral se hace girar con un recipiente retornable acoplado a la
ranura en espiral, logrando una aceleracion y desaceleracién continuas.

Aun asi, si se instala una configuracion de este tipo en un area amplia de un aeropuerto grande, el eje transportador
gue tiene una ranura en espiral, el cual es un elemento para la configuracion, se tiene que proporcionar sobre una
trayectoria larga. Ademas, el recipiente retornable se tiene que disefiar de forma especial para el acoplamiento con
la ranura en espiral. Esto puede aumentar enormemente el coste de introduccion. Ademas, la complicada
configuracion conduce a una baja fiabilidad y a dificultad en el mantenimiento. Durante la aceleracion del recipiente
retornable utilizando el eje transportador, el recipiente retornable posterior no se puede transportar de aguas arriba
del eje transportador a la seccion del eje transportador. El recipiente retornable posterior no se puede transportar a
la seccion del eje transportador hasta que se haya transportado el recipiente retornable precedente para terminar la
aceleracion y entonces el eje transportador se desacelere a la velocidad original. Por lo tanto, la eficiencia de
transporte no se puede mejorar lo suficiente.
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El documento US 3 827 545 A se refiere a un método y un aparato para cambiar la separacion entre productos de
banda separados y flexibles. En la fabricaciéon de productos de banda, a menudo es necesario cambiar la distancia
de separacién de los componentes de forma precisa y repetible.

Para cambiar la separacion de estos productos de banda el aparato comprende un transportador de entrada, un
regulador de velocidad y un transportador de salida, todos los cuales incluyen medios de acoplamiento de producto
para agarrar los productos de banda.

El transportador de entrada se acciona a una primera velocidad predeterminada constante, el transportador de salida
se acciona a una segunda velocidad predeterminada constante diferente de dicha primera velocidad predeterminada
constante, y el regulador de velocidad se acciona a través de un ciclo de repeticiéon. Cada ciclo del regulador de
velocidad incluye, de forma secuencial, un primer periodo de velocidad constante en donde la primera velocidad
constante es la misma que la velocidad del transportador de entrada, un primer periodo de cambio gradual de
velocidad, un segundo periodo de velocidad constante en donde la segunda velocidad constante es la misma que la
del transportador de salida y el segundo periodo de cambio gradual de velocidad que termina el primer periodo de
velocidad constante.

Ademas del hecho de que el documento US 3 827 545 A no describa un transportador puro para transportar
diferentes objetos sino un método/aparato para cambiar la separaciéon entre los productos de banda, el modo de
operacion es bastante diferente. La finalidad de las diferentes velocidades entre el transportador de entrada y el
transportador de salida es generar diferentes distancias de separacién. Si la velocidad del transportador de entrada
es mas lenta que la velocidad del transportador de salida, el periodo de cambio gradual de velocidad sera un
periodo de velocidad creciente, y la distancia de separacion entre los productos de banda adyacentes en el
transportador de salida sera mayor que la distancia de separacién entre los productos de banda adyacentes en el
transportador de entrada. El documento JP 2000085955 A describe un método para acelerar objetos de acuerdo con
el preambulo de la reivindicacion 1.

Un objetivo de la presente invencion es proporcionar un método de transporte que aumente la velocidad de
transporte de un objeto de transporte sobre una trayectoria de transporte global sin causar un impacto y un
desplazamiento del objeto de transporte, y mejora suficientemente la eficiencia de la fiabilidad de transporte con
coste bajo.

Este problema se resuelve mediante un método de acuerdo con la reivindicacion 1.

De acuerdo con el método de transporte, cuando el objeto de transporte se transfiere desde una seccion de las
secciones de transporte especificas a la seccion de transporte posterior, la velocidad de transporte y una
aceleracion/desaceleracion de transporte no cambian rapidamente. Por lo tanto, el objeto de transporte no recibe
una fuerza de inercia causada por un cambio rapido de velocidad. Las secciones de transporte que constituyen la
trayectoria de transporte pueden ser transportadores ordinarios con fiabilidad garantizada (operaciones reales)
siempre que se lleve a cabo dicho control.

Ademas, la velocidad de transporte se acelera o desacelera de forma continua mientras que el objeto de transporte
se transporta en cada una de las secciones de transporte de velocidad variable en la seccion de
aceleracidn/desaceleraciéon. Por lo tanto, el objeto de transporte puede alcanzar la velocidad de transporte de la
seccion de transporte de velocidad constante aguas abajo en poco tiempo y en poca distancia. Esto puede reducir la
longitud y el numero de secciones de transporte de velocidad variable incluidas en la seccién de
aceleracion/desaceleracion. Esto permite que las secciones de transporte de velocidad constante que se instalan y
funcionan con bajo coste debido a los mecanismos simples para el transporte de velocidad constante cubran la
mayor parte de la trayectoria de transporte.

Ademas, la seccion de aceleracidon/desaceleracion incluye secciones de transporte de velocidad variable. Y la
seccion de transporte de velocidad variable aguas arriba transfiere el objeto de transporte aguas abajo de la mismay
a continuacion vuelve a la velocidad de transporte original. Por lo tanto, mientras que el objeto de transporte se
transporta y se acelera o desacelera en la seccion de aceleracion/desaceleracion, el objeto posterior se puede
transportar a la seccion de transporte de velocidad variable que ha vuelto a la velocidad original. Esto elimina la
necesidad de esperar a que finalice el transporte a través de la seccién de aceleracién/desaceleracion, mejorando
de este modo suficientemente la eficiencia de transporte.

Ademas de la caracteristica anterior, el método de transporte de acuerdo con la presente invencién se puede
caracterizar como sigue: la trayectoria de transporte contiene posiciones de referencia de
aceleracidn/desaceleracién ajustadas para las respectivas secciones de transporte de velocidad variable, el control
de transferencia se realiza después de que el objeto de transporte alcanza la posicion de referencia de
aceleracion/desaceleracion, y en el control de transferencia, la seccién de transporte de velocidad variable para la
posicion de referencia de aceleracién/desaceleracion tiene una velocidad de transporte que se acelera o desacelera
con una aceleracién/desaceleracion de transferencia predeterminada.

De acuerdo con esta caracteristica, la velocidad de transporte se puede controlar con la etapa relativamente simple
de iniciar la aceleracidon/desaceleracion con la aceleracion/desaceleracion predeterminada cuando el objeto de
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transporte alcanza la posicion predeterminada. Esto facilita la construccién y la introduccion del aparato de
transporte.

Ademas de las caracteristicas, se ajusta una velocidad de referencia para cada una de las secciones de transporte
de velocidad variable, y la velocidad de referencia, la posicidon de referencia de aceleracidon/desaceleraciéon y la
aceleracion/desaceleracion de transferencia se pueden ajustar para satisfacer la siguiente condicion:

el control de transferencia se realiza de tal manera que el objeto de transporte alcanza la posicion de referencia de
aceleracion/desaceleracion y, a continuacion, la velocidad de transporte de la seccién de transporte de velocidad
variable correspondiente a la posicién de referencia de aceleracion/desaceleracion se acelera o desacelera con una
aceleracidn/desaceleraciéon de transferencia constante a partir de la velocidad de referencia, lo que permite que la
velocidad de transporte de la seccion de transporte de velocidad variable sea idéntica a la velocidad de transporte de
una seccién de transporte aguas arriba de la seccion de transporte de velocidad variable cuando el objeto de
transporte alcanza la seccién de transporte de velocidad variable.

De acuerdo con este disefio, las velocidades de transporte de las secciones de transporte aguas arriba y aguas
abajo se pueden controlar para que se igualen durante la transferencia del objeto de transporte en la etapa
relativamente simple de acelerar o desacelerar la velocidad de transporte de la seccién de transporte de velocidad
variable correspondiente a la posicion de referencia de aceleracién/desaceleracion con una
aceleracidn/desaceleracién de transporte constante cuando el objeto de transporte alcanza la posicion de referencia
de aceleracion/desaceleracion. Esto facilita la construccion y la introduccién del aparato de transporte.

Ademas de las caracteristicas anteriores, el método de transporte de acuerdo con la presente invencion se puede
caracterizar como sigue: cuando el objeto de transporte en la seccidon de transporte de velocidad variable se
transfiere a una seccién de transporte aguas abajo de la seccién de transporte de velocidad variable, se realiza el
control de recuperacion de velocidad, y en el control de recuperacion de velocidad, la seccion de transporte de
velocidad variable tiene una velocidad de transporte que se acelera o desacelera a la velocidad de referencia con
una aceleracion/desaceleracion de recuperacion que tiene un valor absoluto mas grande que la
aceleracion/desaceleracion de transferencia.

De acuerdo con el método de transporte que tiene la caracteristica, la seccién de transporte de velocidad variable
transfiere el objeto de transporte a la seccion de transporte aguas abajo de la misma y a continuacién vuelve a la
velocidad de referencia en un periodo mas corto que el periodo de transporte del objeto de transporte en la seccion
de transporte de velocidad variable. Por lo tanto, el articulo posterior se puede transferir antes a la seccién de
transporte, lo que mejora la eficiencia de transporte.

Ademas de las caracteristicas anteriores, el método de transporte de acuerdo con la presente invencion se puede
caracterizar como sigue: varios contenedores a transportar de formas uniformes se transportan en la trayectoria de
transporte mediante transportadores, y el objeto de transporte se transporta siendo almacenado en el contenedor a
transportar en cada una de las secciones de transporte.

De acuerdo con el método de transporte que tiene la caracteristica, los contenedores a transportar de formas
uniformes se transportan directamente mediante los transportadores. Por lo tanto, los valores de configuracion para
el rendimiento y el control de los dispositivos utilizados para el transporte se pueden determinar de antemano con
respecto a las formas de los contenedores a transportar sin necesidad de tener en cuenta las formas los articulos
transportados individuales. Esto facilita la construccion y la introduccion del aparato de transporte.

En el método de transporte de acuerdo con la presente invencion, el contenedor a transportar anterior tiene una
parte cénica invertida donde las dimensiones a lo largo de la direccién de transporte se extienden hacia arriba desde
la parte inferior del contenedor a transportar.

De acuerdo con el disefio, la parte inferior del contenedor a transportar tiene dimensiones mas pequefias que la
parte superior del contenedor a transportar a lo largo de la direccién de transporte. Por lo tanto, incluso si la parte
superior del contenido transportado tiene grandes dimensiones para articulos de diversas formas, la parte inferior del
contenedor a transportar puede tener dimensiones mas pequefias en contacto directo con los transportadores de las
secciones de transporte. Por lo tanto, durante la transferencia entre las secciones de transporte, el peso total del
objeto de transporte y el contenedor a transportar se puede transferir mas rapidamente a la seccién de transporte
aguas abajo, lo que mejora la eficiencia de transporte.

De acuerdo con el método de transporte, cuando el objeto de transporte se transfiere desde una de las secciones de
transporte especificas hasta la seccibn de transporte posterior, la velocidad de transporte y la
aceleracidn/desaceleraciéon de transporte no cambian rapidamente. Por lo tanto, el objeto de transporte no recibe
una fuerza de inercia causada por un cambio rapido de velocidad.

De acuerdo con la presente invencion, el objeto de transporte no recibe una fuerza de inercia y por lo tanto no se
aplica un impacto al objeto de transporte durante la transferencia. Ademas, la posicion del objeto de transporte
durante la transferencia no se desplaza. De este modo se puede conseguir un mantenimiento y un transporte suave
para el objeto de transporte. Ademas, cada una de las secciones de transporte puede tener una configuracion
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sencilla que incluya dispositivos fiables. Esto no conduce a un alto coste de introduccién a diferencia de los aparatos
de transporte convencionales, lo que facilita el mantenimiento.

Breve descripcion de los dibujos

La FIG. 1 es una vista lateral esquematica que muestra un aparato de transporte segun una forma de realizacion de
la presente invencion;

La FIG. 2 muestra un aspecto de transferencia de una bandeja transportadora y un objeto de transporte desde una
primera seccién de aceleracion hasta una segunda seccion de aceleracién en el aparato de transporte segun la
forma de realizacion de la presente invencion;

La FIG. 3 es un diagrama de bloques que muestra la relacién entre los dispositivos en el aparato de transporte
segun la forma de realizacién de la presente invencion;

La FIG. 4 muestra los cambios de velocidad de transporte de secciones de transporte en el aparato de transporte
con graficos segun la forma de realizacion de la presente invencion;

La FIG. 5 es un diagrama de flujo que muestra un flujo de control en el aparato de transporte segun la forma de
realizacion de la presente invencion; y

La FIG. 6 es una vista lateral esquematica que muestra un aparato de transporte convencional para
aceleracion/desaceleracion gradual.

Descripcion de la forma de realizacién

Se describird a continuacién con referencia a las FIG. 1 a 5, una forma de realizacién de un aparato de transporte de
acuerdo con la presente invencion.

[Trayectoria de transporte]

La FIG. 1 es una vista lateral esquematica que muestra un aparato de transporte 10 segin una forma de realizacion
de la presente invencion. El aparato de transporte 10 incluye una trayectoria de transporte 12 extendida a lo largo de
una direccion de transporte W hacia un destino (por ejemplo, un avién en espera de embarcar). La trayectoria de
transporte 12 se compone de secciones de transporte 21, 23, 25, 27 y 29.

De las secciones 21, 23, 25, 27 y 29 de transporte, la seccién 21 de baja velocidad aguas arriba que actiia como
seccion de transporte de velocidad constante para el transporte de velocidad constante se sitlla en la punta extremo
aguas arriba de la FIG. 1. Ademas, las secciones 23a, 23b y 23c de transporte de velocidad variable se
proporcionan aguas abajo de la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba con el fin de cambiar una velocidad de
transporte. Las secciones 23a, 23b y 23c de transporte de velocidad variable (denominadas de forma secuencial
como una seccion 23a de primera aceleracién, una seccién 23b de segunda aceleracion y una seccion 23c de
tercera aceleracion desde el lado de aguas arriba) se disponen en serie para constituir la secciéon 23 de aceleracion
(una de una parte de aceleracidon/desaceleracion). La seccién 25 de alta velocidad se dispone aguas abajo de la
seccion 23 de aceleraciébn como una secciéon de transporte de velocidad constante para el transporte con una
velocidad constante superior que la de la seccidon 21 de baja velocidad aguas arriba.

Ademas, las secciones 27a, 27b y 27c de transporte de velocidad variable (denominadas de forma secuencial como
una seccion 27a de primera desaceleracién, una seccién 27b de segunda desaceleracién y una seccion 27c¢ de
tercera desaceleracion desde el lado aguas arriba) que pueden cambiar una velocidad de transporte se disponen en
serie aguas abajo de la seccién 25 de alta velocidad con el fin de constituir la seccion 27 de desaceleracion (una
parte de aceleracién/desaceleracién). La seccion 29 de baja velocidad aguas abajo se proporciona aguas abajo de
la seccién 27 de desaceleracion como una seccion de transporte de velocidad constante para el transporte con una
velocidad constante inferior que la de la seccion 25 de alta velocidad.

La seccidon 21 de baja velocidad aguas arriba, la seccién 25 de alta velocidad y la seccion 29 de baja velocidad
aguas abajo anteriores incluyen cada una, un transportador de cinta y se accionan para transportar articulos con una
velocidad constante predeterminada por los motores 31, 35y 39 que actian como fuentes de accionamiento.

La seccion 23 de aceleracién y la seccion 27 de desaceleracion también incluyen transportadores de cinta. En las
secciones 23a, 23b, 23c, 27a, 27b y 27c de transporte de velocidad variable incluidas en la secciéon 23 de
aceleracion y la seccién 27 de desaceleracion, los transportadores de cinta se accionan mediante los motores 33a,
33b, 33c, 37a, 37b y 37c, respectivamente. Las velocidades de transporte de los transportadores de cinta se pueden
cambiar controlando las rotaciones de los respectivos motores correspondientes.

Se ajusta una velocidad de referencia para los transportadores de cinta de la seccién 23 de aceleracion y la seccién
27 de desaceleracion. Cuando no se transportan objetos de transporte, los transportadores de cinta funcionan con
una velocidad de referencia constante ajustada para los transportadores de cinta.
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Los motores 31, 35y 39 y los motores 33a, 33b, 33c, 37a, 37b, y 37¢c se comunican con un controlador 70, el cual se
describird mas adelante, a través de comunicaciones por cable o inalambricas (conexion por cable a través de un
circuito de interfaz o comunicaciones electromagnéticas). El controlador 70 controla las operaciones del dispositivo
en el aparato de transporte 10.

[Bandeja transportadora]

Un objeto de transporte 50 (por ejemplo, una pieza de equipaje) a transportar en el aparato de transporte 10 se
transporta a través de las secciones de transporte mientras se coloca en la superficie superior de una bandeja
transportadora 52 que actlia como un contenedor a transportar que se transporta en los transportadores de cinta. En
otras palabras, el objeto de transporte 50 se transporta mientras se almacena en el contenedor a transportar. Segun
se muestra en la FIG. 2, la bandeja transportadora 52 tiene una parte cénica invertida 52a en la parte inferior donde
las dimensiones a lo largo de la direccion de transporte W se extienden hacia arriba desde la parte inferior. Por lo
tanto, la parte inferior de la bandeja transportadora 52 tiene forma de trapecio invertido en vista lateral. La superficie
superior de la bandeja transportadora 52 que soporta el objeto de transporte 50 es mayor que el tamafio medio del
objeto de transporte 50 con el fin de almacenar el objeto de transporte 50 de diversas formas. En la FIG. 2, la
superficie superior de la bandeja transportadora 52 es casi dos veces tan grande que el tamafio medio del objeto de
transporte 50 en la direcciéon de transporte W (obsérvese que la totalidad del objeto de transporte 50 en la FIG. 2
tiene un tamafio medio, pero el objeto de transporte 50 grande que se puede transportar es casi tan grande como la
superficie superior de la bandeja transportadora 52 en algunos casos). Ademas, el extremo exterior de la superficie
superior de la bandeja transportadora 52, particularmente a lo largo de la direccion de transporte W, tiene un saliente
de extremo 52b que se extiende ligeramente por encima de una superficie de montaje para el objeto de transporte
50 para evitar que el objeto de transporte 50 se deslice desde la superficie superior de la bandeja transportadora 52.

[Sensor de llegada]

Por ejemplo, en mdltiples posiciones predeterminadas (por ejemplo, posiciones de referencia de
aceleracion/desaceleracion) ajustadas en la trayectoria de transporte 12, se proporciona un sensor para detectar la
llegada del objeto de transporte 50 (la bandeja transportadora 52 que soporta el objeto de transporte 50) a las
posiciones. En la presente forma de realizacion, un sensor de este tipo se proporciona para cada de las secciones
de transporte. Por ejemplo, los sensores de llegada 63a, 63b y 63c, cada uno de los cuales incluye un fotorreflector y
un sensor fotoeléctrico tal como un sensor fotoeléctrico de equipaje (PHS), se disponen, en esencia, aguas arriba de
los extremos aguas abajo de las secciones 23a, 23b y 23c de aceleracién de la seccién 23 de aceleracion. La
seccion 21 de transporte de baja velocidad aguas arriba, la seccién 25 de alta velocidad, la seccion 27 de
desaceleracion y la seccion 29 de baja velocidad aguas abajo también incluyen sensores de llegada 61, 65, 67a,
67b, 67c y 69 en posiciones predeterminadas.

En un método de montaje especifico de los sensores de llegada, por ejemplo, se puede disponer un fotorreflector en
un pedestal unido en el lateral del transportador de cinta de tal manera que la luz se emita a la bandeja
transportadora 52 transportada. La instalacion de los sensores de llegada no esta limitada siempre y cuando se
pueda detectar la llegada del objeto de transporte 50 en una posicién especifica.

Los sensores de llegada 61, 63a, 63b, 63c, 65, 67a, 67b, 67c, y 69 transmiten sefiales que indican los resultados de
la deteccion al controlador 70, el cual se describirA mas adelante, a través de comunicaciones por cable o
inalambricas.

[Sensor de peso]

Las secciones de transporte 21, 23a, 23b, 23c, 25, 27a, 27b, 27c y 29 incluyen sensores de peso 81, 83a, 83b, 83c,
85, 87a, 87b, 87c y 89 para detectar el peso de un objeto transportado en las secciones de transporte. Por ejemplo,
los sensores de peso pueden ser sensores de medicion dispuestos debajo de las superficies de transporte de las
secciones de transporte.

Los sensores de peso 81, 83a, 83b, 83c, 85, 87a, 87b, 87c, y 89 transmiten sefiales que indican los resultados de la
deteccion al controlador 70, el cual se describirdA mas adelante, a través de comunicaciones por cable o
inalambricas.

[Controlador]

El controlador 70 puede determinar un estado en el aparato de transporte 10 en respuesta a las sefiales recibidas de
los dispositivos que se comunican con el controlador 70 y los datos introducidos por un usuario y puede controlar las
operaciones de los dispositivos en el aparato de transporte 10. Por ejemplo, el controlador 70 puede incluir un
procesador u ordenador que ejecuta un programa para determinar qué datos se emitirdn en respuesta a los datos
introducidos (de qué manera se deben operar los distintos dispositivos) o un PLC que se predetermina sobre qué
operaciones realizar y en qué condiciones. En la presente forma de realizacion, el controlador 70 es un ordenador
instalado alejado de la trayectoria de transporte 12.

En la presente forma de realizacion, segin se muestra en la FIG. 3, el controlador 70 se conecta con el fin de
comunicarse con los sensores de llegada 61, 63a, 63b, 63c, 65, 67a, 67b, 67c y 69, los sensores de peso 81, 83a,
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83b, 83c, 85, 87a, 87b, 87c y 89 y los motores 31, 33a, 33b, 33c, 35, 37a, 37b, 37c y 39 a través de comunicaciones
por cable o inalambricas.

El controlador 70 puede determinar si el objeto de transporte 50 (la bandeja transportadora 52 que soporta el objeto
de transporte 50) ha alcanzado o no las posiciones de referencia de aceleracién/desaceleracion en la trayectoria de
transporte 12 en funcién de las sefiales de los sensores de llegada 61, 63a, 63b, 63c, 65, 67a, 67b, 67c y 69.

Ademas, el controlador 70 puede determinar la finalizacién de la transferencia, especificamente, si el objeto de
transporte 50 se ha transferido por completo a las secciones de transporte (sin estar situado entre las secciones de
transporte) o no en funcién de un aumento o reduccion del peso detectado por los sensores de peso 81, 83a, 83b,
83c, 85, 87a, 87h, 87c y 89. Especificamente, mientras que un peso detectado por el sensor de peso aumenta, el
controlador 70 puede determinar que el objeto de transporte 50 esta siendo transferido a la seccion de transporte
correspondiente al sensor de peso. Si un peso detectado deja de aumentar, el controlador 70 puede determinar que
el objeto de transporte 50 se ha transferido por completo a la seccién de transporte. Mientras que, si un peso
detectado disminuye, el controlador 70 puede determinar que el objeto de transporte 50 esta siendo transferido de la
seccion de transporte correspondiente a la seccion de transporte aguas abajo.

El controlador 70 controla las rotaciones de los motores 33a, 33b, 33c, 37a, 37b y 37c con el fin de ajustar las
velocidades de transporte de los transportadores de cinta en las secciones 23a, 23b, 23c, 27a, 27b y 27c de
transporte de velocidad variable. Ademas, el controlador 70 puede reconocer las velocidades de transporte actuales
en las secciones de transporte de velocidad variable en funcion de los estados de rotacion de los motores. Ademas,
el controlador 70 puede detener todos los motores 31, 33a, 33b, 33c, 35, 37a, 37b, 37c, y 39 con el fin de suspender
el transporte en caso de emergencia, por ejemplo, un fallo del aparato de transporte 10.

[Transporte de articulos]
A continuacion, se explicara como se transporta el objeto de transporte 50 en la trayectoria de transporte 12.

En primer lugar, el objeto de transporte 50 (por ejemplo, el equipaje) se recibe en un lugar para recibir el objeto de
transporte. En este punto, un operador del objeto de transporte 50 coloca el objeto de transporte 50 en la superficie
superior de la bandeja transportadora 52 transportada en la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba que contintia
hasta el lugar de recepcién del objeto de transporte, introduciendo el objeto de transporte 50 en la trayectoria de
transporte 12. Alternativamente, el objeto de transporte 50 se coloca automaticamente en la bandeja transportadora
52 mediante un dispositivo de transferencia automatica y a continuacién se introduce en la trayectoria de transporte
12.

<Transferencia de la seccion de baja velocidad aguas arriba a la primera seccién de aceleracion>.

La velocidad de referencia de una velocidad de transporte en la primera seccion 23a de aceleracion de la seccion 23
de aceleracion situada aguas abajo de la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba es igual a la velocidad de
transporte de la seccién 21 de baja velocidad aguas arriba. Especificamente, cuando el objeto de transporte 50 no
se sitlla en la primera seccién 23a de aceleracion, la velocidad de transporte se mantiene igual (una aceleracién de
0) a la de la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba (por ejemplo, 72 m por minuto). Por lo tanto, la bandeja
transportadora 52 y el objeto de transporte 50 que han alcanzado el extremo aguas abajo de la seccién 21 de baja
velocidad aguas arriba se pueden transferir a la primera seccién 23a de aceleracion sin cambiar rapidamente la
velocidad o la aceleracion.

<Control de la transferencia de la primera seccion de aceleracion a la segunda seccién de aceleraciéon>.

El objeto de transporte 50 transferido a la primera seccion 23a de aceleracion se transporta con la misma velocidad
constante que la de la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba durante un tiempo. Cuando el sensor de llegada
63a detecta que el objeto de transporte 50 ha alcanzado la posicién predeterminada cerca del extremo aguas abajo
de la primera seccion 23a de aceleracion (las posiciones de referencia de aceleracidn/desaceleracion
correspondientes a la primera seccidn 23a de aceleracion y a la segunda seccion 23b de aceleracion), el controlador
70 inicia el control de transferencia para transferir el objeto de transporte 50 de la primera seccion 23a de
aceleracion de la seccion 23 de aceleraciéon (la seccién de transporte de velocidad variable aguas arriba) a la
segunda seccion 23b de aceleracion (la seccion de transporte de velocidad variable aguas abajo).

La segunda seccion 23b de aceleracion tiene la misma velocidad de referencia que la primera seccion 23a de
aceleracion. Especificamente, cuando el objeto de transporte 50 no esta situado en la segunda seccion 23b de
aceleracion, la segunda seccion 23b de aceleracién funciona con la misma velocidad de transporte que la seccion 21
de baja velocidad aguas arriba. En este caso, al inicio del control de transferencia para la transferencia a la segunda
seccién 23b de aceleracion, el controlador 70 inicia la aceleracion en la primera seccion 23a de aceleracion y en la
segunda seccion 23b de aceleraciéon con la misma aceleracién de transferencia constante (por ejemplo, 1,96 m/s?,
véanse los graficos 1 y 2 de la FIG. 4). Debido a la aceleracion en la primera seccion 23a de aceleracion y la
segunda seccién 23b de aceleracién a partir de la misma velocidad de referencia con la misma aceleracion de
transferencia, la bandeja transportadora 52 y el objeto de transporte 50 que llegan al extremo aguas abajo de la
primera seccion 23a de aceleracion se pueden transferir a la segunda seccién 23b de aceleraciéon sin cambiar
rapidamente la velocidad y la aceleracion. Especificamente, en el cambio de velocidad de la FIG. 4, el objeto de
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transporte 50 se transfiere aguas arriba y aguas abajo con la misma velocidad de transporte y una aceleracion de
transporte mantenida a 1,96 m/s? (0,2 G). Ademas, al inicio de la aceleracidon en la primera seccién 23a de
aceleracion, la aceleracién se incrementa preferiblemente gradualmente hasta la aceleracion de transferencia para
evitar un impacto aplicado al objeto de transporte 50 por un cambio rapido de aceleraciéon. En aras de la
simplificacion, en el FIG. 4 se omite un cambio gradual de la aceleracion.

<Control de recuperacion de velocidad de la primera seccion de aceleracion>

Cuando el controlador 70 determina que el objeto de transporte 50 transportado en la primera secciéon 23a de
aceleracion ha sido transferido por completo a la segunda seccién 23b de aceleracién en funcion de un peso
detectado por el sensor de peso 83a de la primera secciéon 23a de aceleracién o por el sensor de peso 83b de la
segunda seccién 23b de aceleracion, el controlador 70 inicia el control de recuperacién de velocidad para devolver la
velocidad de transporte de la primera seccién 23a de aceleracién a la velocidad de referencia (en la FIG. 4, la
velocidad de transporte es de 190 m por minuto aguas arriba y aguas abajo al inicio del control de recuperacion de
velocidad).

Cuando se inicia el control de recuperacion de velocidad para la primera seccion 23a de aceleracion, el controlador
70 hace que la primera seccion 23a de aceleracion realice una desaceleracion con una desaceleracion de
recuperacion (por ejemplo, 0,6 G = 5,88 m/sz) gue tiene un valor absoluto mayor que la aceleracion de transferencia
anterior. Por lo tanto, la velocidad de transporte de la primera seccion 23a de aceleracion se puede devolver a la
velocidad de referencia en un tiempo mas corto que un periodo de control de transferencia (véase el grafico de la
FIG. 4). Cuando la velocidad de transporte de la primera seccion 23a de aceleracion vuelve a la velocidad de
referencia, el controlador 70 completa el control de recuperacion de velocidad y hace funcionar la primera seccion
23a de aceleracion con la velocidad de referencia constante (la misma velocidad que la velocidad de transporte de la
seccion 21 de baja velocidad aguas arriba).

<Control de la transferencia de la segunda seccién de aceleracion a la tercera seccion de aceleracion>.

El objeto de transporte 50 transferido a la segunda seccion 23b de aceleracion continGia siendo transportado en la
segunda seccion 23b de aceleracidon mientras que se acelera con la aceleracion de transferencia. Cuando el sensor
de llegada 63a detecta que el objeto de transporte 50 ha alcanzado la posicién predeterminada (la posicion de
referencia de aceleracidon/desaceleracién correspondiente a la tercera seccién 23c de aceleracién) cerca del extremo
aguas abajo de la segunda seccién 23b de aceleracion, el controlador 70 inicia el control de transferencia para la
preparacion para la recepcion del objeto de transporte 50 de la segunda seccion 23b de aceleracién (la seccién de
transporte de velocidad variable aguas arriba) a la tercera seccion 23c de aceleracién (la seccion de transporte de
velocidad variable aguas abajo) de la seccion 23 de aceleracion.

La tercera seccion 23c de aceleracién funciona con la velocidad de referencia, mientras que el objeto de transporte
50 no se sitda en la tercera seccion 23c de aceleracion. La velocidad de referencia de la tercera seccion 23c de
aceleracion se ajusta igual a la velocidad de transporte de la segunda seccion 23b de aceleracion cuando el objeto
de transporte 50 alcanza la posicion del sensor de llegada 63a (es decir, la posicién de referencia de
aceleracidn/desaceleracién correspondiente a la tercera seccién 23c de aceleracion) en la segunda seccién 23b de
aceleracion. La velocidad de referencia de la tercera seccién 23c de aceleracion se puede determinar de antemano
de acuerdo con la longitud/velocidad de referencia/aceleracion de transferencia de la segunda seccion 23b de
aceleracion (por ejemplo, 260 m por minuto).

Al inicio del control de transferencia para la tercera seccién 23c de aceleracion, el controlador 70 inicia la aceleracion
de la tercera seccion 23c de aceleracion con la aceleracion de transferencia (por ejemplo, 1,96 m/sz); mientras tanto,
el controlador 70 continda la aceleracion de la segunda seccion 23b de aceleracion con la aceleracién de
transferencia (véanse los gréaficos 2 y 3 de la FIG. 4). El ajuste anterior de la velocidad de referencia de la tercera
seccioén 23c de aceleracion permite que la segunda seccién 23b de aceleracion aguas arriba y la tercera seccion 23c
de aceleracion aguas abajo se transporten con la misma velocidad al inicio del control de transferencia para la
tercera seccién 23c de aceleracion. Debido a que tanto la aceleracion aguas arriba como aguas abajo tienen la
misma aceleracion de transferencia desde la misma velocidad de transporte, la bandeja transportadora 52 y el objeto
de transporte 50 que llegan al extremo aguas abajo de la segunda seccién 23b de aceleracion se pueden transferir a
la tercera seccion 23c de aceleracion sin cambiar rapidamente la velocidad y la aceleracién. Especificamente, en el
cambio de velocidad de la FIG. 4, el objeto de transporte 50 se transfiere aguas arriba y aguas abajo con la misma
velocidad de transporte y una aceleracion de transporte mantenida en 1,96 m/s? 0,2 G).

<Control de la recuperacion de velocidad de la segunda seccién de aceleracion>.

Cuando el controlador 70 determina que el objeto de transporte 50 transportado en la segunda seccion 23b de
aceleracion ha sido transferido por completo a la tercera seccién 23c de aceleracion en funcion de un peso
detectado por el sensor de peso 83b de la segunda seccion 23b de aceleracion o el sensor de peso 83c de la tercera
seccion 23c de aceleracion, el controlador 70 inicia el control de recuperacion de velocidad para devolver la
velocidad de transporte de la segunda seccién 23b de aceleracion a la velocidad de referencia (en la FIG. 4, la
velocidad de transporte es de 350 m por minuto aguas arriba y aguas abajo en el inicio del control de recuperacion
de velocidad).



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

ES 2734230 T3

En el control de recuperacién de velocidad para la segunda seccién 23b de aceleracion, el controlador 70 permite la
desaceleracion de la segunda seccion 23b de aceleracidon con una desaceleracion de recuperacion (por ejemplo,
5,88 m/sz) como en el control de recuperacion de velocidad para la primera seccion 23a de aceleracion, devuelve
inmediatamente la velocidad de transporte a la velocidad de referencia y, a continuacion, acciona la segunda
seccion 23b de aceleracion con la velocidad de referencia constante (la misma velocidad que la velocidad de
transporte de la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba, véase el grafico 2 de la figura 4).

<Transferencia de la tercera seccién de aceleracion a la seccién de alta velocidad>.

Para la tercera seccién 23c de aceleracion (especificamente, la seccion de transporte de velocidad variable mas
cercana a la seccién 25 de alta velocidad que actla como seccion de transporte de velocidad constante aguas
abajo), se ajusta una velocidad objetivo como velocidad de transporte final. Especificamente, la misma velocidad
que la velocidad de transporte (por ejemplo, 600 m por minuto) de la seccién 25 de alta velocidad se ajusta como la
velocidad objetivo. Cuando la velocidad de transporte de la tercera seccion 23c de aceleracién alcanza la velocidad
objetivo, el controlador 70 completa la aceleracion de la tercera seccion 23c de aceleracion y hace funcionar la
tercera seccién 23c de aceleracion con la velocidad objetivo constante (es decir, la misma velocidad de transporte
gue la parte de alta velocidad, véase el grafico 3 de la FIG. 4). Al final de la aceleracion, la aceleracion se reduce
preferiblemente gradualmente a 0 para evitar un impacto aplicado al objeto de transporte 50 por un cambio de
aceleracion rapido. Ademas, la velocidad de referencia, la velocidad objetivo, la aceleracion de transferencia y la
longitud de la tercera seccidn 23c de aceleracion se ajustan deseablemente de una forma adecuada de tal manera
que la velocidad de transporte pueda alcanzar la velocidad objetivo hasta que el objeto de transporte 50 llegue al
extremo aguas abajo de la tercera seccion 23c de aceleracion.

La tercera seccion 23c de aceleracion (la seccidon de transporte aguas arriba) que llega a la velocidad objetivo
funciona con la misma velocidad de transporte constante que la seccion 25 de alta velocidad (la seccion de
transporte aguas abajo). Por lo tanto, la bandeja transportadora 52 y el objeto de transporte 50 que llegan al extremo
aguas abajo de la tercera seccién 23c de aceleraciéon (es decir, el extremo aguas abajo de la seccion 23 de
aceleracién) se pueden transferir a la seccién 25 de alta velocidad sin cambiar rapidamente la velocidad y la
aceleracion.

El control de transferencia para las secciones 23, 23b y 23c de aceleracién primera, segunda y tercera que
constituyen la seccion 23 de aceleracion aumenta de forma continua la velocidad de transporte del objeto de
transporte 50 mientras que el objeto de transporte 50 pasa a través de la seccién 23 de aceleracion, de la velocidad
de transporte de la seccién 21 de baja velocidad aguas arriba (seccion de transporte de velocidad constante aguas
arriba) a la velocidad de transporte de la seccion 25 de alta velocidad (seccién de transporte de velocidad constante
aguas abajo).

<Control de recuperacién de velocidad de la tercera seccion de aceleracion>.

Cuando el controlador 70 determina que el objeto de transporte 50 transportado en la tercera seccion 23c de
aceleracion ha sido transferido por completo a la seccién 25 de alta velocidad en funciéon de un peso detectado por
el sensor de peso 83c de la tercera seccion 23c de aceleraciéon o el sensor de peso 85 de la seccion 25 de alta
velocidad, el controlador 70 inicia el control de recuperacién de velocidad para devolver la velocidad de transporte de
la tercera seccién 23c de aceleracion a la velocidad de referencia.

En el control de recuperacién de velocidad para la tercera seccién 23c de aceleracion, el controlador 70 permite la
desaceleracion de la tercera secciéon 23c de aceleracién con la desaceleracion de recuperacion con el fin de
devolver inmediatamente la velocidad de transporte a la velocidad de referencia como en el control de recuperacion
de velocidad para la segunda seccién 23b de aceleracién, y a continuacion el controlador 70 hace funcionar la
tercera seccion 23c de aceleracién con la velocidad de referencia constante (véase el grafico 3 de la FIG. 4). Sin
embargo, a diferencia de las secciones 23a y 23b de aceleracién primera y segunda, la velocidad de referencia en la
tercera seccion 23c de aceleracién no es igual a la velocidad de transporte de la seccion 21 de baja velocidad aguas
arriba. Por lo tanto, la velocidad de transporte de la tercera seccion 23c de aceleracion se acerca a la velocidad de
transporte de la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba en el control de recuperacion de velocidad, pero no
disminuye al mismo valor.

<Transferencia de articulos a transportar, control de transferencia y control de recuperacion de velocidad en la
seccion de desaceleracion>.

También en las secciones 27a, 27b y 27c de desaceleracion primera, segunda y tercera, incluidas en la seccion 27
de desaceleracion, el control de transferencia y el control de recuperacion de velocidad se realizan como en la
seccién 23 de aceleracion antes y después de la transferencia del objeto de transporte 50 entre las secciones de
transporte. Sin embargo, la seccidon 27 de desaceleracion sufre desaceleracion en el control de transferencia y
aceleracion en el control de recuperacién de velocidad (véanse los gréaficos 4, 5y 6 de la FIG. 4). La desaceleracién
de transferencia y la aceleracion de recuperacion de la seccion 27 de desaceleracion pueden tener los mismos
valores absolutos que los de la seccion 23 de aceleracion. En la seccién 27 de desaceleracion, sin embargo, los
signos de aceleracion y desaceleracion para la seccién 23 de aceleracion se invierten para la seccién 27 de
desaceleracion. Por lo tanto, la desaceleracion de transferencia es un cambio de desaceleracion (valor negativo) y la
aceleracion de recuperacion es un cambio de aceleracion (valor positivo). Las velocidades de referencia de las
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secciones 27a y 27b de desaceleracion primera y segunda se ajustan iguales a la velocidad de transporte de la
seccion 25 de alta velocidad. Ademas, la velocidad objetivo de la tercera seccién 27c de desaceleracion se ajusta
igual a la de la seccidn 29 de baja velocidad aguas abajo.

El control de transferencia de las secciones de desaceleracion en la seccion 27 de desaceleracion reduce de forma
continua la velocidad de transporte del objeto de transporte 50 mientras que el objeto de transporte 50 pasa a través
de la seccion 27 de desaceleracion, de la velocidad de transporte de la seccion 25 de alta velocidad (seccion de
transporte de velocidad constante aguas arriba) a la velocidad de transporte de la seccion 29 de baja velocidad
aguas abajo (seccion de transporte de velocidad constante aguas abajo).

La seccion 29 de baja velocidad aguas abajo se conecta a un destino (por ejemplo, un area de carga cerca de un
avion en espera), permitiendo que el objeto de transporte 50 transferido a la seccion 29 de baja velocidad aguas
abajo sea enviado al destino.

[Las operaciones de las secciones de transporte de velocidad variable incluidas en la seccion de aceleracién y en la
seccion de desaceleracion).

En relacion con las operaciones de las secciones de transporte de velocidad variable 23a, 23b y 23c de la seccion
23 de aceleracion y de las secciones de transporte de velocidad variable 27a, 27b y 27c de la seccion 27 de
desaceleracion, el diagrama de flujo de la FIG. 5 muestra el resultado de centrar las operaciones de una de las
secciones de transporte de velocidad variable.

Por ejemplo, el resultado de centrar las operaciones de la tercera seccion 27¢ de desaceleracion se describiran mas
adelante. En la etapa S1 de la FIG. 5, la tercera seccién 27c de desaceleracién (seccion de transporte de velocidad
variable) funciona con la velocidad de referencia constante (por ejemplo, 300 m por minuto). En funcién de la sefial
del sensor de llegada 67b proporcionada en la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion, el controlador
70 confirma periédicamente (por ejemplo, cada 20 ms) si el objeto de transporte 50 ha alcanzado la posicion de
referencia de aceleracidon/desaceleracion (en este caso cerca del extremo aguas abajo de la segunda seccién 27b
de desaceleracion) correspondiente a la tercera seccion 27c de desaceleracion (etapa S2). Si el objeto de transporte
50 no alcanza la posicion de referencia de aceleracién/desaceleracion, se contindia el funcionamiento a velocidad
constante.

Si el objeto de transporte 50 alcanza la posicién de referencia de aceleracion/desaceleracion, se inicia el control de
transferencia de la tercera seccion 27¢ de desaceleracién (etapa S3). En el control de transferencia, la velocidad de
transporte de la tercera seccién 27c de desaceleracion se reduce con una desaceleracion de transferencia (por
ejemplo, 1,96 m/s?).

Durante el control de transferencia, se confirma si la seccién de transporte de velocidad variable es una seccion de
transporte de velocidad variable (seccion terminal de aceleracién/desaceleracién) mas cercana a la seccion de
transporte de velocidad constante aguas abajo (en este caso, la seccidn 29 de baja velocidad aguas abajo) (etapa
S4). Si la seccién de transporte de velocidad variable en el control de transferencia no es una seccion terminal de
aceleracion/desaceleracion, el controlador 70 continla la aceleracion/desaceleracion hasta el inicio del control de
recuperacion de velocidad, que se describira mas adelante (avanza a la etapa S7). Puesto que la tercera seccion
27c de desaceleracion es una seccion terminal de aceleracién/desaceleracion, el proceso avanza a la etapa S5 para
confirmar si la velocidad de transporte ha alcanzado la velocidad objetivo (por ejemplo, 72 m por minuto) o no, en
funcién del nimero de revoluciones del motor 89.

Si la velocidad de transporte de la tercera seccion 27c de desaceleracion alcanza la velocidad objetivo, el
controlador 70 suspende la desaceleracion y hace funcionar la tercera seccion 27c de desaceleracion con la
velocidad objetivo constante (etapa S6). Si la desaceleracion no se cambia rapidamente a 0 sino que se cambia
gradualmente a 0, la velocidad objetivo confirmada en la etapa S5 se puede ajustar a un valor cercano a la velocidad
final deseada y, a continuacion, la velocidad de transporte se puede controlar para alcanzar la velocidad final
deseada cuando la desaceleracion se cambia gradualmente a 0.

Durante el control de transferencia y después de que la velocidad de transporte alcance la velocidad objetivo para
desplazare a una operacion de velocidad constante, se determina si el objeto de transporte 50 se ha transferido de
la tercera seccién 27c¢ de desaceleracion (la seccion de transporte de velocidad variable objetivo) a la seccion 29 de
baja velocidad aguas abajo (la seccién de transporte aguas abajo) en funcién de la sefial del sensor de peso 87c o
del sensor de peso 89 (etapa S7).

Si el objeto de transporte 50 se transfiere a la seccién 29 de baja velocidad aguas abajo, se inicia el control de
recuperacion de velocidad de la tercera seccidn 27c de desaceleracion (etapa S8). En el control de recuperacion de
velocidad, la velocidad de transporte de la tercera seccién 27c de desaceleracion se acelera con una aceleracion de
recuperacion (por ejemplo, 5,88 m/sz).

En la etapa S9 posterior se confirma si la velocidad de transporte de la tercera seccién 27c de desaceleracion ha
vuelto a la velocidad de referencia. Si la velocidad de transporte ha vuelto a la velocidad de referencia, la tercera
seccion 27c de desaceleracion se hace funcionar con la velocidad de referencia constante (volviendo a la etapa S1).
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La tercera seccion 27¢ de desaceleracion se describiéo como un ejemplo. Otras secciones de transporte de velocidad
variable se controlan basicamente de la misma manera que la tercera seccién 27c de desaceleracion, excepto por
los ajustes de la velocidad de referencia y las posiciones de referencia de aceleracién/desaceleracion. Por lo tanto,
en relacién con todas las secciones de transporte, la velocidad de transporte y la aceleracién/desaceleraciéon de
transporte se controlan para que sean idénticas entre la seccidon de transporte aguas arriba y la seccion de
transporte aguas abajo cuando el objeto de transporte 50 se transfiere de la seccién de transporte aguas arriba a la
seccion de transporte aguas abajo del mismo (al menos una de las secciones de transporte es una seccion de
transporte de velocidad variable o una seccién de transporte de velocidad constante). En la seccion de transporte de
velocidad variable de la que se ha transferido el objeto de transporte aguas abajo, la velocidad de transporte vuelve
inmediatamente a la velocidad de referencia.

En el método de transporte anterior del aparato de transporte de acuerdo con la presente forma de realizacion, la
velocidad de transporte y la aceleracion/desaceleraciéon de transporte se controlan para que sean idénticas entre las
secciones de transporte aguas arriba y aguas abajo cuando el objeto de transporte 50 se transfiere entre las dos
secciones de transporte. Por lo tanto, la velocidad y la aceleracién/desaceleracion del objeto de transporte 50 no se
modifican rapidamente, evitando que el objeto de transporte 50 se deslice o reciba un impacto en la bandeja
transportadora 52. Ademas, esto evita que la bandeja transportadora 52 se deslice en los transportadores de cinta
con el fin de evitar la abrasién de las cintas de los transportadores de cinta que constituyen las secciones de
transporte o la bandeja transportadora 52 utilizada para el transporte.

Ademas, los transportadores de cinta utilizados en los aparatos de transporte de acuerdo con la presente forma de
realizacién estan disponibles comercialmente y por lo tanto constituyen el aparato de transporte con resultados de
funcionamiento garantizados y alta fiabilidad.

En la seccién 23 de aceleracion y en la seccién 27 de desaceleracion (secciones de aceleracion/desaceleracion), la
velocidad de transporte del objeto de transporte 50 (la bandeja transportadora 52 que soporta el objeto de transporte
50) se acelera o desacelera de forma continua. Por lo tanto, la velocidad de transporte del objeto de transporte 50
puede alcanzar la velocidad objetivo a través de aceleracién/desaceleracion (la velocidad de transporte de la seccion
25 de alta velocidad se utiliza para la seccion 23 de aceleracion, mientras que la velocidad de transporte de la
seccion 29 de baja velocidad aguas abajo se utiliza para la secciéon 27 de desaceleracién) en un corto espacio de
tiempo y una corta distancia. Esto puede acortar las longitudes de la seccién 23 de aceleracién y de la seccion 27 de
desaceleracion. Por consiguiente, las secciones de transporte de velocidad constante (la seccion 21 de baja
velocidad aguas abajo, la seccion 25 de alta velocidad y la seccion 29 de baja velocidad aguas abajo) pueden cubrir
en su mayor parte la longitud total de la trayectoria de transporte 12. La gran proporcidon de las secciones de
transporte de velocidad constante con mecanismos simples para el transporte de velocidad constante puede
suprimir los costes de instalacidn y funcionamiento de la trayectoria de transporte 12 en conjunto.

Cada una de la seccion 23 de aceleracion y de la seccion 27 de desaceleracion (secciones de
aceleracidn/desaceleracién) incluye multiples (tres) secciones de transporte de velocidad variable. Incluso cuando el
objeto de transporte 50 se transporta en las secciones de aceleracién/desaceleracion, la seccion de velocidad
variable en la punta extremo aguas arriba (la primera seccion 23a de aceleracién o la primera seccion 27a de
desaceleracion) puede devolver la velocidad de transporte a la de la seccién de transporte de velocidad constante
adyacente (la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba o la seccion 25 de alta velocidad) después de que el objeto
de transporte 50 se transporte aguas abajo (la segunda seccién 23b de aceleracion o la segunda seccion 27b de
desaceleracion). Por lo tanto, el objeto de transporte 50 se puede transportar a la seccion de
aceleracidn/desaceleracién antes de que la seccién de aceleracién/desaceleracion complete el transporte, lo que
conduce a una alta eficiencia de transporte. Ademas, el valor absoluto de la aceleracién/desaceleracion de
recuperacion se ajusta a un valor mayor que la aceleracion/desaceleracion de transferencia, lo que permite que las
secciones de transporte de velocidad variable vuelvan inmediatamente a la velocidad de referencia después de que
el objeto de transporte 50 se transporte aguas abajo. Por lo tanto, las secciones de transporte de velocidad variable
pueden recibir mas rapidamente el articulo 50 posterior (la misma velocidad que la velocidad de transporte de la
seccion de transporte de velocidad constante adyacente), lo que mejora la eficiencia de transporte.

Si el objeto de transporte 50 es el equipaje del pasajero de un avion en la presente forma de realizacién, los objetos
de transporte 50 de diversas formas y dimensiones son transportados mediante los transportadores de cinta
mientras se cargan (almacenan) en las bandejas transportadoras 52 con formas idénticas. Por lo tanto, los diferentes
ajustes de las posiciones de referencia de aceleracién/desaceleracion se pueden determinar de antemano de
acuerdo con la forma de la bandeja transportadora 52, facilitando de este modo el disefio del aparato de transporte
10. Ademas, la parte coénica invertida 52a en la parte inferior de la bandeja transportadora 52 hace que la parte
inferior de la bandeja transportadora 52 tenga dimensiones mas pequefias que la parte superior de la bandeja
transportadora 52 a lo largo de la direccion de transporte W. La parte superior de la bandeja transportadora 52
necesita ser disefiada tan grande como el tamafio maximo asumido del objeto de transporte 50 con el fin de
almacenar el objeto de transporte 50 de diversas formas y evitar el deslizamiento del objeto de transporte 50,
mientras que la parte inferior, en contacto directo con el transportador de cinta, puede tener un tamafio mas pequefio
que el objeto de transporte 50. Por lo tanto, seglin se muestra en la FIG. 2, incluso cuando la parte superior de la
bandeja transportadora 52 se sitla todavia en el rango de la seccion de transporte aguas arriba (en este caso la
primera seccion 23a de aceleracion), la parte inferior de la bandeja transportadora 52 estd completamente situada
en el transportador de cinta de la seccién de transporte aguas abajo (en este caso la segunda seccion 23b de
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aceleracién), con el fin de soportar totalmente los pesos de la bandeja transportadora 52 y del objeto de transporte
50 en el transportador de cinta de la segunda seccién 23b de aceleracion. Esto permite que el controlador 70
determine mas rapidamente la "finalizacion de la transferencia" en funcién de la sefal de deteccién del sensor de
peso 83a o del sensor de peso 83b. Por lo tanto, el control de recuperacién de velocidad se puede iniciar antes y la
seccion de transporte de velocidad variable puede volver mas rapidamente a la velocidad de referencia, lo que
permite que la seccion de aceleracion/desaceleracion reciba inmediatamente el articulo 50 posterior. Por lo tanto, se
puede mejorar la eficiencia de transporte.

En la presente forma de realizacién anterior, cada una de la seccién 23 de aceleracion y la seccién 27 de
desaceleracion (seccion de aceleracidon/desaceleracién) incluye el tres secciones de transporte de velocidad
variable. El nimero de secciones de transporte de velocidad variable no esta limitado de forma particular, por lo
tanto, cada una de las secciones de aceleracion/desaceleracién puede incluir dos o al menos cuatro secciones de
transporte de velocidad variable. La velocidad de referencia y la posicion de referencia de
aceleracion/desaceleracion para las secciones de transporte de velocidad variable se pueden ajustar de tal manera
que la velocidad de transporte y la aceleracion/desaceleracion de transporte se puedan controlar para que sean
idénticas entre las secciones de transporte aguas arriba y aguas abajo cuando el objeto de transporte 50 se
transfiere entre las secciones de transporte.

En la presente forma de realizacién anterior, las secciones de aceleracién/desaceleracién son la seccion 23 de
aceleracion y la seccion 27 de desaceleracion. Se puede proporcionar s6lo una de las secciones dependiendo de las
especificaciones de funcionamiento requeridas para el aparato de transporte 10. Por ejemplo, si el objeto de
transporte 50 se puede transportar a un destino con una alta velocidad de transporte en la seccion 25 de alta
velocidad, la trayectoria de transporte 12 puede incluir la seccion 21 de baja velocidad aguas arriba a la seccion 25
de alta velocidad. Se puede proporcionar sélo la seccion 23 de aceleracion sin la seccion 27 de desaceleracion.
Alternativamente, si el objeto de transporte 50 necesita ser transportado a baja velocidad cerca de un destino, pero
se puede transportar a alta velocidad en un lugar para cargar el objeto de transporte 50, la trayectoria de transporte
12 puede incluir la seccién 25 de alta velocidad hasta la seccidon 29 de baja velocidad aguas abajo. Se puede
proporcionar solo la seccion 27 de desaceleracion sin la seccion 23 de aceleracion.

En la presente forma de realizacién, las posiciones de referencia de aceleracidon/desaceleracién de la primera
seccién 23a de aceleracion y la segunda seccién 23b de aceleracion se sitian cerca del extremo aguas abajo de la
primera seccion 23a de aceleracién, mientras que la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion de la
tercera seccion 23c de aceleracion se sitla cerca del extremo aguas abajo de la segunda seccion 23b de
aceleracion. El ajuste de la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion no esta limitado. La posicion de
referencia de aceleracién/desaceleracion de la primera seccion 23a de aceleracion se puede disponer en una
posicion diferente de la de la segunda seccion 23b de aceleracion. Por ejemplo, la velocidad de referencia de la
segunda seccidn 23b de aceleracion se puede ajustar mas alta que la velocidad de referencia de la primera seccién
23a de aceleracion, y la posicién de referencia de aceleracién/desaceleracion de la segunda seccion 23b de
aceleracidon se puede ajustar para estar en una posicién de la primera seccion 23a de aceleracion donde una
velocidad de transporte del objeto de transporte 50 que se transporta mientras se acelera en la primera seccién 23a
de aceleracion alcanza la velocidad de referencia de la segunda seccion 23b de aceleracion. Las posiciones de
referencia de aceleracion/desaceleracion de las secciones 23a, 23b y 23c de aceleracién primera, segunda y tercera
se pueden situar todas en la misma posicion cerca del extremo aguas abajo de la primera seccién 23a de
aceleracion y tener la misma velocidad de referencia. Cuando el objeto de transporte 50 alcanza la posicion de
referencia de aceleracién/desaceleracion cerca del extremo aguas abajo de la primera seccion 23a de aceleracion,
la aceleracion de las secciones 23a, 23b y 23c de aceleracion primera, segunda y tercera puede comenzar con la
misma aceleracion de transferencia. Cuando el objeto de transporte 50 se transfiere entre las secciones de
transporte, la velocidad de transporte y la aceleracion/desaceleracion se pueden controlar para que sean idénticas
entre las secciones de transporte aguas arriba y aguas abajo, independientemente de los ajustes de la velocidad de
referencia, la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion y la aceleracién/desaceleracion de transferencia.
Los valores numéricos de la velocidad de referencia y la aceleracion/desaceleracién de transferencia son
meramente de ejemplo en la presente forma de realizacion y, por lo tanto, los valores numéricos especificos se
pueden ajustar opcionalmente teniendo en cuenta factores que incluyan los elementos necesarios para un control
adecuado de la transferencia, el nimero de transportadores instalados en el aparato, las longitudes de los
transportadores, un tiempo de transferencia requerido y la seguridad. Por ejemplo, la aceleracién/desaceleracion de
transferencia se puede ajustar a 0,3 G (2,94 m/sz) y la aceleracién/desaceleracion de recuperacion se puede ajustar
a0,9G (8,82 m/sz). Alternativamente, la aceleracién/desaceleracion de transferencia se puede ajustar a 0,4 G (3,94
m/sz) y la aceleracién/desaceleracion de recuperacion se puede ajustar a 1,2 G (11,76 m/sz).

En la presente forma de realizacion anterior, las posiciones de aceleracién/desaceleracion se sitiGan ambas en la
seccion 23 de aceleracion o la seccion 27 de desaceleracion. Las posiciones de aceleracién/desaceleracion pueden
estar situadas en las secciones de transporte de velocidad constante, incluyendo la seccién 21 de baja velocidad
aguas arriba y la seccion 25 de alta velocidad. Por ejemplo, la velocidad de referencia de la primera seccion 23a de
aceleracidon se puede ajstar a 0 o inferior a la de transporte de velocidad constante en la seccion 21 de baja
velocidad aguas arriba, la posicién de referencia de aceleracién/desaceleracion para iniciar la aceleracién de la
primera seccién 23a de aceleracion se puede ajustar en el sensor de llegada 61 proporcionado en la seccion 21 de
baja velocidad aguas arriba, y la aceleracion de la primera seccion 23a de aceleracion se puede controlar para que
se inicie cuando el sensor de llegada 61 detecte la llegada del objeto de transporte 50. En este caso, cuando la
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velocidad de transporte de la primera seccién 23a de aceleracion alcanza la velocidad de transporte de la seccién 21
de baja velocidad aguas arriba, la primera seccion 23a de aceleracion se puede desplazar al transporte de velocidad
constante.

En la presente forma de realizacién anterior, el control de recuperacion de la velocidad se inicia en respuesta a la
sefial del sensor de peso. El control de recuperacion de velocidad se puede iniciar después de que el objeto de
transporte 50 se transporte aguas abajo. Por lo tanto, el control de recuperacion de velocidad se puede iniciar
cuando el sensor de llegada proporcionado en la seccién de transporte aguas abajo detecta la llegada del objeto de
transporte 50. Por ejemplo, el control de recuperacion de velocidad de la primera seccion 23a de aceleracion se
puede iniciar cuando el sensor de llegada 63b de la segunda seccién 23b de aceleracién detecta la llegada del
objeto de transporte 50. Alternativamente, ademas de la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion, se
puede ajustar una posicion de referencia de recuperacion de velocidad para iniciar el control de recuperacion de
velocidad para cada una de las secciones de transporte de velocidad variable en la trayectoria de transporte 12, y el
control de recuperacion de velocidad se puede realizar en funcién de la sefial del sensor de llegada proporcionada
en la posicion de referencia de recuperacion de velocidad. Por ejemplo, el sensor de llegada 69 proporcionado en la
seccion 29 de baja velocidad aguas abajo de la FIG. 1 se puede situar en la posicion de referencia de recuperacion
de velocidad de la tercera seccion 27c de desaceleracion, y el control de recuperacion de velocidad de la tercera
seccién 27c de desaceleracion se puede iniciar cuando el sensor de llegada 69 detecta la llegada del objeto de
transporte 50.

En la presente forma de realizacién anterior, cuando el objeto de transporte 50 alcanza la posicion de referencia de
aceleracién/desaceleracion, la aceleracién/desaceleracion se inicia en la seccion de transporte de velocidad variable
correspondiente a la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion. La aceleracion/desaceleracion se puede
iniciar en relacion con una velocidad de transporte en lugar de la posicién del objeto de transporte 50. Por ejemplo,
durante la aceleracion/desaceleracion en la seccién de transporte de velocidad variable aguas arriba, la
aceleracion/desaceleracion se puede iniciar en la seccion de transporte de velocidad variable aguas abajo cuando la
velocidad de transporte de la seccion de velocidad variable alcanza la velocidad de referencia de la seccion de
transporte de velocidad variable aguas abajo. En lugar de aceleracidon/desaceleracién iniciada inmediatamente
después de que el objeto de transporte 50 alcance la posicion de referencia de aceleracién/desaceleracion, se
puede preparar un temporizador para medir el tiempo transcurrido desde la deteccién del objeto de transporte 50 por
el sensor de llegada, iniciando la aceleracién/desaceleracion después de un tiempo predeterminado desde la
deteccion de llegada. En este caso, la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion se puede separar de la
correspondiente seccion de aceleracion/desaceleracion. Por ejemplo, la desaceleracion de las secciones 27a 'y 27b
de desaceleracion primera y segunda se puede iniciar después de que transcurra un periodo de tiempo necesario
para el paso del objeto de transporte 50 a través de la primera seccién 27a de desaceleracion desde la deteccion de
la llegada del objeto de transporte 50 por el sensor de llegada 65 (FIG. 1) proporcionado cerca del extremo aguas
abajo de la seccién 25 de alta velocidad. Ademas, el tiempo para iniciar el control de recuperacion de velocidad se
puede determinar mediante un temporizador en lugar de la deteccidn directa de la transferencia utilizando el sensor
de peso. Por ejemplo, después de que los sensores de llegada 63c y 67c detecten que el objeto de transporte 50 se
sitia cerca del extremo aguas abajo de la tercera seccion 23c de aceleracion o de la tercera seccion 27c de
desaceleracion, un temporizador puede medir el tiempo transcurrido desde que el objeto de transporte 50 se ha
desplazado hacia abajo (la seccion 25 de alta velocidad o la seccion 29 de baja velocidad aguas abajo) para ser
indetectable (los sensores se han apagado) y, a continuacién, se puede iniciar el control de recuperacién de
velocidad después de un tiempo predeterminado desde que los sensores se hayan apagado.

En la presente forma de realizacion, el control en la trayectoria de transporte 12 lo realiza el Gnico controlador 70. El
control se puede compartir por varios controladores. Por ejemplo, se puede proporcionar un controlador para cada
una de las secciones de velocidad variable con el fin de controlar las rotaciones del motor en la seccién de velocidad
variable del controlador y realizar por separado el control de transferencia o el control de recuperacién de velocidad
para cada una de las secciones de velocidad variable mientras se comunica con los dispositivos necesarios para el
control, por ejemplo, el sensor de llegada en la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion de la seccién
de velocidad variable o el sensor de peso de la seccién de transporte aguas arriba/aguas abajo.

En la presente forma de realizacion anterior, en aras de la simplificacion, la seccion 21 de baja velocidad aguas
arriba, la seccién 25 de alta velocidad y la seccion 29 de baja velocidad aguas abajo que actian como secciones de
transporte de velocidad constante estan cada una compuesta de un solo transportador de cinta. La seccién de
transporte de velocidad constante puede incluir multiples transportadores. Por ejemplo, la secciéon 25 de alta
velocidad puede incluir varios transportadores dispuestos en serie con el fin de transportar el objeto de transporte
con una alta velocidad constante. En este caso, la serie de transportadores para el transporte a alta velocidad
constante actla como la seccion 25 de alta velocidad. Ademas, el transportador para iniciar la desaceleracion
dispuesto en la punta extremo aguas abajo actia como la primera seccion 27a de desaceleracion.

En la presente forma de realizacion, la seccién de transporte que incluye el transportador de cinta se puede
reemplazar con otro mecanismo de transporte tal como un transportador de rodillos siempre y cuando se pueda
transportar el objeto de transporte 50. Alternativamente, se puede seleccionar una adecuada de las bandejas
transportadoras 52 de varias dimensiones y formas preparadas y utilizarla de acuerdo con las dimensiones y la
forma del objeto de transporte 50. Alternativamente, el objeto de transporte 50 se puede transportar directamente
mediante los transportadores sin utilizar la bandeja transportadora 52. En este caso, si el objeto de transporte 50
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tiene un tamafio pequefio, la transferencia del objeto de transporte 50 entre las secciones de transporte se
determina antes con el fin de iniciar rapidamente el control de recuperacién de velocidad. Por lo tanto, si muchos de
los objetos de transporte tienen tamafios pequefios, la eficiencia de transporte del conjunto del aparato mejora.
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REIVINDICACIONES

1. Método de transporte para un objeto de transporte (50), siendo transportado el objeto de transporte (50) a través
de una trayectoria de transporte (12) que incluye varias secciones de transporte proporcionadas a lo largo de una
direccién de transporte (W) del objeto de transporte (50),

en donde al menos dos de las secciones de transporte son secciones de transporte de velocidad constante (21, 25,
29), cada una de las cuales transporta el objeto de transporte (50) con una velocidad de transporte constante
predeterminada, incluyendo las secciones de transporte de velocidad constante (21, 25, 29) una seccion (21) de
transporte de velocidad constante aguas arriba dispuesta en el lado aguas arriba y una seccién (29) de transporte de
velocidad constante aguas abajo dispuesta en el lado aguas abajo en la direccién de transporte (W) con diferentes
velocidades de transporte,

la trayectoria de transporte (12) incluye una seccion (23, 27) de aceleracidon/desaceleracién entre la seccién (21) de
transporte de velocidad constante aguas arriba y la seccién (29) de transporte de velocidad constante aguas abajo,
incluyendo la seccion (23, 27) de aceleracion/desaceleracion varias secciones (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27c) de
transporte de velocidad variable capaces de cambiar la velocidad de transporte del objeto de transporte (50), y

el método en cada una de las secciones (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27c) de transporte de velocidad variable incluidas
en la seccioén (23, 27) de aceleracion/desaceleracion se define

acelerando o desacelerando de forma continua una velocidad de transporte de la seccién (23a, 23b, 23c, 27a, 27b,
27c) de transporte de velocidad variable durante el transporte del objeto de transporte (50) con el fin de acelerar o
desacelerar la velocidad de transporte del objeto de transporte (50) mientras que el objeto de transporte (50) pasa a
través de la totalidad de la seccién de aceleracion/desaceleracion (23, 27), de la velocidad de transporte de la
seccion de transporte de velocidad constante aguas arriba a la velocidad de transporte de la seccion de transporte
de velocidad constante aguas abajo;

cuando el objeto de transporte (50) se transfiere de la seccién de transporte de velocidad constante aguas arriba a la
seccion de transporte de velocidad variable, controlando la velocidad de transporte en la seccién de transporte de
velocidad variable para que sea idéntica a la seccion de velocidad constante aguas arriba, y controlando que la
aceleracidn/desaceleracién de transporte en la seccion de transporte de velocidad variable sea 0;

y cuando el objeto de transporte (50) se transfiere de la seccion de transporte de velocidad variable a la seccion de
transporte de velocidad constante aguas abajo, controlando que la velocidad de transporte en la seccién de
transporte de velocidad variable sea idéntica a la seccién de velocidad constante aguas abajo, y controlando que la
aceleracion/desaceleracion de transporte en la seccién de transporte de velocidad variable sea igual a O,
caracterizado por el momento en que el objeto de transporte se transfiere entre las secciones de transporte de
velocidad variable, que controla que la velocidad de transporte y la aceleracion/desaceleracion de transporte sean
idénticas en ambas secciones de transporte de velocidad variable.

2. Método de transporte de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por que la trayectoria de transporte (12)
contiene posiciones de referencia de aceleracién/desaceleracion ajustadas para las respectivas secciones (23a, 23b,
23c, 27a, 27h, 27¢) de transporte de velocidad variable,

el control de transferencia se realiza después de que el objeto de transporte (50) alcance la posicion de referencia
de aceleracién/desaceleracion, y

en el control de transferencia, la seccién (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27c) de transporte de velocidad variable para la
posicion de referencia de aceleracién/desaceleracion tiene una velocidad de transporte que se acelera o desacelera
con una aceleracién/desaceleracion de transferencia predeterminada.

3. Método de transporte de acuerdo con la reivindicacion 2, caracterizado por que para cada una de las secciones
(23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27c) de transporte de velocidad variable se ajusta una velocidad de referencia, y

la velocidad de referencia, la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion y la aceleracion/desaceleracion
de transferencia se ajustan para cumplir la siguiente condicion:

el control de transferencia se realiza de tal manera que el objeto de transporte (50) alcanza la posicion de referencia
de aceleracion/desaceleracion y, a continuacion, la velocidad de transporte de la seccién (23a, 23b, 23c, 27a, 27b,
27c) de transporte de velocidad variable correspondiente a la posicion de referencia de aceleracion/desaceleracion
se acelera o desacelera con una aceleracién/desaceleracion de transferencia constante desde la velocidad de
referencia, permitiendo que una velocidad de transporte de la seccion (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27b, 27c) de
transporte de velocidad variable sea idéntica a la velocidad de transporte de una seccion de transporte aguas arriba
de la seccion (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27c) de transporte de velocidad variable cuando el objeto de transporte (50)
alcanza la seccion (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27c) de transporte de velocidad variable.

4. Método de transporte de acuerdo con la reivindicacién 3, caracterizado por que el objeto de transporte (50) que se
transporta en la seccién (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27b, 27c) de transporte de velocidad variable se transfiere a una
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seccion de transporte aguas abajo de la seccion (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27¢) de transporte de velocidad variable,
se realiza el control de recuperacion de velocidad, y

en el control de recuperacién de velocidad, la seccién (23a, 23b, 23c, 27a, 27b, 27c¢) de transporte de velocidad
variable tiene una velocidad de transporte que se acelera o desacelera a la velocidad de referencia con una
aceleracion/desaceleracion de recuperacion que tiene un valor absoluto mayor que la aceleracién/desaceleracion de
transferencia.

5. Método de transporte de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado por que varios contenedores (52) a
transportar de formas uniformes se transportan en la trayectoria de transporte (12) mediante transportadores, y el
objeto de transporte (50) se transporta mientras se almacena en el contenedor (52) a transportar en cada una de las
secciones de transporte.

6. Método de transporte de acuerdo con la reivindicacion 5, caracterizado por que el contenedor (52) a transportar
tiene una parte cénica invertida (52a) donde las dimensiones a lo largo de la direccion de transporte (W) se
extienden hacia arriba desde el la parte inferior del contenedor (52).
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