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SISTEM DE DEPOZITARE CONTAINERE DESERVIT DE ROBOTI

Inventia se refera la un sistem de depozitare a containerelor deservit de
roboti mobili:sau de operatori, care functioneazi semiautomat si asigura o
preluare si distributie a containerelor pline sau goale functie de nevoile unor
situatii diferite de accesare.

Sunt cunoscute diferite sisteme de depozitare a containerelor in rafturi.
Structura si dimensiunile sistemului este functie de marimea marfurilor care
trebuie depozitate si de spatiul disponibil pentru depozitare. in general, fiecare
raft de depozitare are o deschidere de serviciu.

De preferintd, bunurile de depozitare care urmeazi sa fie depozitate si
recuperate sunt transportate si depozitate prin mijloace de transport de marfuri
de depozitare cum ar fi robotii mobili, deplasabili sau robocarele. In unele
situatii operatiunile de incarcare descarcare a rafturilor sunt facute de operatori
sau de operatori impreuna cu roboti mobili. Un acces rapid si usor la bunurile de
depozitare, fara pierderi mari de timp, ar trebui si fie posibil. Pentru a realiza
acest obiectiv, este prevdzut un sistem de depozitare pentru depozitarea
bunurilor de depozitare, care cuprinde cel putin un orificiu de serviciu pentru
depunerea si indepartarea bunurilor de depozitare, cel putin o unitate de
depozitare deplasabila cu mai multe locatii de depozitare si cel putin o unitate
de depozitare care are cel putin o coloana de rafturi cu locatii de depozitare
dispuse una deasupra celeilalte.

Este cunoscuta inventia EP0767113 in care sistemul include un robot care
se deplaseaza pe o fatd orizontald formata dintr-un numir de stive de recipiente.
Robotul are un dispozitiv de prindere mobil, vertical, care este coborat peste un
teanc pana cand un numdr necesar de containere sunt inchise intr-un spatiu de
incdrcare inchis. Dispozitivul de prindere alimenteaza apoi recipientele, le ridica
deasupra orificiului de preluare si le transportd intr-o locatie necesara, unde sunt
coborite pe sol sau pe un teanc partial de recipiente. Cantitatea de deplasare pe
care trebuie si o efectueze robotul depinde de distanta dintre punctele de
preluare si de plecare si de distanta verticala pe care trebuie sa o deplaseze
robotul pentru a ridica stive si pentru a renunta la stive. Miscarea verticalad
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necesara pentru a inchide containerele prinse poate duce la o crestere
substantiald a timpului necesar pentru colectarea si retragerea stivelor. Robotul
necesitd un spatiu mare deasupra stivei. Acest lucru poate fi dezavantajos in
unele implementari in care spatiul vertical este limitat. Ridicarea unui dispozitiv
de prindere greu si a unei incarcaturi grele in spatiul de deasupra stivelor stocate
si deplasarea rapida a acestora prin acest spatiu necesitd un robot performant
impreuna cu o structurd substantiald de sustinere. Un astfel de robot si structura
de sustinere sunt costisitoare pentru fabricare, instalare si chiar exploatare.

Se cunoaste inventia US201330905 1care se referi la un dispozitiv de
stocare pentru stocarea unor elemente asemanatoare placilor, cum ar fi palete de
aprovizionare pentru componente sau altele asemenea. Un obiect al prezentei
inventii este de a furniza un dispozitiv de stocare in care spatiul ocupat si
greutatea pot fi reduse si in care costurile pot fi reduse. Dispozitivul de stocare
conform unui aspect al prezentei inventii este un dispozitiv de stocare care
stocheaza niste elemente plate in forma verticala pe o multitudine de niveluri,
dispozitivul de stocare cuprinzand: un element de stocare avand, in directie
verticald, o multitudine de sectiuni de stocare paralele care sunt capabile sa
stocheze elementele de tip placa; si un prim mecanism de ridicare si coborare
care determind ca elementele de tip placa, stocate in elementul de stocare, sa se
miste integral in directia verticald, in timp ce pozitia elementului de stocare in
directia verticala este mentinuta

Este cunoscuta inventia CA280893 care se refera la un sistem de rafturi
de stocare (10) pentru depozitarea bunurilor de depozitare, cuprinzand cel putin
o deschidere de serviciu (18) pentru introducerea si indepartarea bunurilor de
depozitare, cel putin o unitate de depozitare (20, 30) locatii si cel putin o unitate
de depozitare (40) care are cel putin o coloana de rafturi avand locatii de
depozitare dispuse una deasupra celeilalte. Inventia se referd in plus la un
dispozitiv de transfer (60) pentru transportul bunurilor de depozitare (12) dintr-o
locatie de depozitare in unitatea de depozitare (40) intr-o locatie de stocare in
unitatea de depozitare (20, 30) de retinere si invers.

De asemenea este cunoscuta inventia US2005220600 care descrie o
metodi pentru depozitarea si transportul containerelor. Metoda include
aranjarea containerelor intr-un magazin de containere (101 A, 101 B) intr-unul
sau mai multe randuri de stive sau stive partiale. Stivele sau stivele partiale sunt
transportate prin cuplarea cu unul sau mai multe recipiente utilizind un mijloc
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de cuplare mobil (19) care se angajeaza cu recipientele de pe partea lor.
Mijloacele de cuplare (19) muta containerele de langa randuri inainte de a le
deplasa de-a lungul randului intr-o locatie necesara pentru a fi asezate pe o stiva
partiald sau pe o suprafata de sustinere. De asemenea, este prevazut un aparat
pentru transportul containerelor si 0 metoda de manipulare a containerelor care
implica numai indepartarea si depozitarea in exces a containerelor dintr-un flux
de recipiente pentru a realiza o comanda. Sistemele mai sus mentionate prezinta
in general urmatoarele dezavantaje:

-prezinta structuri complexe de mentinere a rafturilor iar pentru rafturile
mobile costuri ridicate

-prezinta o relativa lipsa de flexibilitate in utilizare avand in vedere faptul
ca tipul de unitate de incércare utilizata in companii se poate schimba in timp,
necesitand reproiectdri periodice si restructurdri ale zonelor de depozitare, ceea
ce implica in mod necesar investitii.

Problema tehnica a inventiei consta in realizarea unui sistem de
depozitare semiautomat simplificat de preluare, stocare si eliberare din raft a
containerelor goale sau pline cu piese, deservite de roboti mobili sau operatori si
care asigura o preluare si distributie a containerelor pline sau goale functie de
nevoi diferite de accesare.

Sistemul de depozitare a containerelor deservit de roboti conform
inventiei elimina dezavantajele de mai sus prin aceea ca este constituit din cel
putin un cadru paralelipipedic in interiorul caruia se poate deplasa pe verticala
un raft mobil dublu suspendat de partea superioara a numitului cadru
paralelipipedic printr-un scripete cu contragreutate . Numitul raft mobil dublu
este previdzut pe partea superioara si pe partea inferioara cu niste role de
conveyor pe care se dispun pentru depozitare containerele cu piese de depozitat
intre un ciclu de incarcare si unul de descércare. Pentru a se realiza preluarea,
stocarea si descarcarea automata a containerelor din sistem in cadrul unui ciclu
de incércare - descédrcare se utilizeaza roboti sau operatori umani. Raftul mobil
dublu are o forma de tip trunchi de piramida cu baza spre partea opusa
deschiderii de serviciu a cadrului paralelipipedic pe ale carui fete inclinate sunt
dispuse rolele de conveyor, cadrul mobil fiind antrenat pentru deplasarea pe
verticala prin efect gravitational de un sistem de scripete cu o contragreutate
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comandat de un mecanism de blocare-deblocare datorita incarcarii si descarcarii

cu niste containere pline.

Sistemul de depozitare a containerelor deservit de roboti conform
inventiei, prezintd urmatoarele avantaje:

- constructie de maxima simplitate si cu costuri mici

-functionare semiautomata datorita utilizarii efectului gravitational produs
la incarcare cu un container plin

Se da in continuare, un exemplu de realizare a inventiei in legétura cu
figurile care reprezinti;

-Fig. 1, Vedere in perspectiva a sistemului de depozitare deservit de un
robot deplasabil.

-Fig. 2, Schema sistemului de depozitare in asteptarea unui container plin
livrat de robot.

-Fig. 3, Schema sistemului de depozitare cu deplasarea in jos a raftului
mobil dublu, dupi alimentarea lui cu un container plin de la robot.

-Fig.4, Schema preluidrii automate a unui container gol de cétre robot
dupa deplasarea in jos a raftului mobil dublu.

-Fig.5, Schema alimentarii raftului mobil dublu din pozitie inferioara cu
un container gol depus de céatre un operator.

-Fig.6, Schema actionarii unui mecanism de franare a rolelor de pe raftul
dublu la sférsitul alimentarii cu un container gol de céatre un operator.

-Fig.7, Schema ridicarii de catre operator a raftului mobil dublu incércat
cu containerul plin si containerul gol.

-Fig.8, Schema deblocarii automate a franarii rolelor de pe raftul mobil
in pozitie superioara.
-Fig.9, Schema preludrii containerului plin de operator sau robot si

resetarea sistemului cu un container gol in asteptare.

Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti este alcétuit ca o
structura paralelipipedica care asigura cel putin doua locatii de depozitare
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situate una deasupra celeilalte, intra-un raft dublu. Fiecare dintre aceste locatii
de depozitare poate gazdui bunurile de depozitare in containere, situate pe raftul
dublu care este deplasabil pe verticala. Mai multe « sisteme de depozitare » pot
fi pozitionate unul langa altul pentru a forma un rand de rafturi duble. in
principiu, sunt cunoscute diferite tipuri de unitati de depozitare. Dimensiunile
sistemului este functie de madrimea marfurilor care trebuie depozitate si de
spatiul disponibil pentru depozitare. Un acces rapid la bunurile de depozitare,
fara pierderi mari de timp, ar trebui si fie posibil. in general, fiecare raft de
depozitare are o deschidere de serviciu orientata spre zona de acces a unui robot
sau operator uman (Fig.1).

De preferintd, bunurile de depozitare dispuse in containere, care urmeazi si fie
depozitate si recuperate, sunt transportate si depozitate prin mijloace de
transport de marfuri de depozitare cum ar fi robotii mobili, deplasabili sau
robocare. Ele pot fi manipulate pentru introducere sau scoatere in sistemul de
roboti sau operatori, sau de amandoi prin actiuni corelate.

Se da in continuare un exemplu de realizare a inventiei in legatura cu figurile 1-
9 care prezinta schematizat diferitele faze ale unui ciclu complet de incarcare
descércare. Sistemul este alcatuit pe un cadru paralelipipedic (1) care reprezinta
unitatea de baza a sistemului ce poate fi alcatuit din una sau mai multe unitati de
baza aldturate. In interiorul cadrului paralelipipedic (1) se poate deplasa ghidat
pe suprafete de alunecare si ghidare, materializate de elementele verticale ale
cadrului paralelipipedic (1), un raft mobil dublu (2)in fuma unui trunchi de
piramida cu in care baza mica materializeazd deschiderea de serviciu din cadrul
paralelipipedic(1).Suprafata laterala superioara a raftului mobil dublu (2) este
prevazuti cu niste role de conveier (3), materializind o supratara de asezare si
deplasare pentru niste containere goale (4)care se pot dispune pe exteriorul
raftului mobil dublu (2).In interiorul raftului mobil dublu (2) pe suprafata
laterala a numitului trunchi de piramida se dispun niste role de conveier (5)
materializdnd o supratara de asezare si deplasare pentru niste containere pline
(6).In felul acesta numitul trunchi de piramida materializeaza de fapt un raft
dublu ce se poate deplasa in sus si in jos, in mod ghidat in cadrul paralelipipedic
(1) fiind echilibrat de o contragreutate (7) situata in exteriorul opus deschiderii
de serviciu a cadrului paralelipipedic (1. Contragreutatea (7) este legata printr-
un fir (8) ce trece peste cel putin o roata de scripete (9)fixata la partea
superioara a cadrului paralelipipedic (1). Firul (8) este ancorat de partea



RO 138260 A0

6 Ll

©

superioara a raftului dublu mobilul inceperea unui ciclu de lucru raftul dublu
mobil (2)este in pozitie ridicata datorita actiunii contragreutatii (7) si sustine un
container gol (4) care este impiedicat sa alunece de pe suprafata inclinata a
numitului trunchi de piramida al raftului mobil dublu (2) de niste role
(9)montate pe cadrul paralelipipedic (1) deasupra deschiderii de serviciu a
sistemului (Fig.2).In aceasta pozitie a elementelor sistemului de depozitare
conform inventiei un robocar (robot mobil, robot deplasabil ???) (10) apropie un
container plin (6) de orificiul deschiderii de serviciu materializat de baza mica a
numitului trunchi de piramida si-1 impinge spre orificiu pana cand acesta
datorita fortei gravitationale se va deplasa pe rolele de conveior(5) pana la
capatul raftului mobil dublu (2) unde prin greutatea lui actioneaza o parghie(11)
a unui mecanism de blocare-deblocare (12)a deplasirii in jos sub actiunea
greutdtii containerului plin (6), mai mare decat greutatea contragreutatii (7) a
raftului mobil dublu (2) permitand containerului gol (4) care depaseste rolele
(10) sa alunece pe rolele de conveior (3) spre robotul (11) care preia cutia goala
si 0 duce la punctul de umplere (Fig.3 si Fig.4).Coborérea si ridicarea raftului
mobil dublu (2) se face lin datorita faptului ca roata de scripete (10) se roteste
controlat avand inglobat un mecanism de franare. Coborarea raftului mobil
dublu (2) sub actiunea containerului plin (6)introdus de robotul (11)incepe
atunci cand containerul plin a ajuns la capat de cursa pe raftului mobil dublu
(2)si actioneazd un mecanism de deblocare (12)ce actioneaza deblocarea
deplasarii pe verticala a raftului dublu mobil (2).La sfarsitul cursei de coborare
a raftului mobil dublu (2)in partea superioara a acestuia, pe rolele conveior (3),
containerul gol (4)se va deplasa sub actiunea gravitatiei spre exteriorul cadrului
paralelipipedic (1), spre deschiderea de serviciu, miscarea fiind posibila
deoarece containerul gol (4) a ajuns sub zona de sprijin al rolelor (10)si astfel
poate fi preluat de robotul (11) pentru a fi dus la un punct de incarcare (Fig.4).In
aceasta pozitie coborata, raftul mobil dublu (2)este in asteptarea unui operator
sau a unui robot adecvat echipat pentru aducerea unui nou container gol (4)care
va fi introdus pe rolele conveior (3) fiind impins spre interiorul raftului mobil
dublu (2)(Fig.5)pana cénd la capatul cursei sale actioneaza asupra unei parghii
(13)articulate la partea superioara a raftului mobil dublu(2)care printr-o tija
(14)deplaseaza niste patine de franare (15) pana la contactul cu rolele conveior
(3), pe care le blocheazi iar parghia (13) se blocheaza in pozitia aceasta de
franare datorita unui mecanism de clisare (16). In felul acesta containerul gol
(4) introdus nu va putea aluneca si va rimane in pozitie la ridicarea raftului
mobil dublu (2) pe care o va realiza operatorul care a introdus containerul gol
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(4) sau un robot adecvat echipat (Fig.6 si Fig.7).Dupa ridicarea raftului mobil
dublu (2) operatorul sau un robot adecvat echipat va putea scoate din acesta
containerul plin (6)pentru a-1 transporta si depozita intr-o alta locatie (Fig.9).In
timpul ridicarii raftului mobil dublu (2)containerul gol (4) introdus va riméne
pe rolele conveior(3)fird sa alunece deoarece numitele role conveior (3) sunt
franate. In momentul cand pozitia containerului gol (4) a depasit rolele de
sprijin (9) mecanismul de franare a rolelor conveior (3) este deblocat prin
eclipsare la trecerea palpatorului parghiei(13)peste o cama (17)situata pe partea
superioara a cadrului paralelipipedic (1).In felul acesta sistemul de depozitare
este pregatit pentru un nou ciclu de lucru.
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REVENDICARI

1. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti sau operatori este
constituit din cel putin un cadru paralelipipedic (1) in interiorul caruia se poate
deplasa pe verticala un raft mobil dublu (2) suspendat de partea superioara a
numitului cadru paralelipipedic (1) printr-un scripete cu contragreutate (),
numitul raft mobil dublu (2) fiind prevazut pe partea superioara si pe partea
inferioara cu niste role de conveyor (3 si 5) pe care se dispun pentru depozitare
containerele cu piese de depozitat intre un ciclu de incarcare si unul de
descarcare caracterizat prin aceea ca pentru a se realiza preluarea, stocarea si
descarcarea automata a containerelor din sistem in cadrul unui ciclu de incarcare
- descarcare utilizeaza roboti sau operatori umani, raftul mobil dublu (2) are o
forma de tip trunchi de piramida cu baza spre partea opusa deschiderii de
serviciu a cadrului paralelipipedic (1) pe ale carui fetele inclinate sunt dispuse
rolele de conveyor (3 si 5), raftul mobil dublu (2) fiind antrenat pentru
deplasarea pe verticala prin efect gravitational de un sistemul de scripete cu o
contragreutate (7) comandat de un mecanism de blocare-deblocare (12) datorita
incarcarii si descarcarii cu niste containere pline ( 6 ).

2. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca raft mobil dublu (2) are forma de trunchi de
piramida dispus in cadrul paralelipipedic (1) astfel incat o fata inclinata sa fie la
partea superioara pe care niste role conveyor (3) asigura deplasarea
gravitationala a unui container gol (4) spre exteriorul cadrului paralelipipedic
(1), in zona deschiderii de serviciu a sistemului de depozitare, iar o fata
inclinata sa fie la partea inferioara pe care niste role conveyor (5) asigura
deplasarea gravitationala a unui container plin (6) spre interiorul cadrului
paralelipipedic (1), in partea opusa a zonei deschiderii de serviciu a sistemului
de depozitare.

3. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca forma interioara a raftului mobil dublu (2) este
astfel realizata ca prin muchiile trunchiului de piramida sa se asigure suprafete
de alunecare si ghidare in interiorul cadrului paralelipipedic (1).

4. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca rolele conveior (3,5) sunt prevazute cu mecanisme
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de franare a rotirii lor astfel ca deplasarea gravitationala a cutiilor sau pieselor
pentru descarcare sau incdrcare sa se faca lin, fara socuri.

5. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca la baza raftului mobil dublu (2) se gédseste un
mecanism de blocare-deblocare (12) a sistemului de scripete cu contragreutate
(7) care este deblocat atunci cdnd un container plin (6) ajunge prin deplasare pe
rolele conveior (5) in interiorul raftului mobil dublu (2) in pozitie finala de
depozitare activand-se astfel ridicarea gravitationala a raftului mobil dublu (2)

6. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicérii 5
caracterizat prin aceea ca mecanismul de blocare-deblocare actioneaza un
opritor dispus pe cadrul paralelipipedic (1) si care impiedica deplasarea raftului
mobil dublu (2).

7. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicarii 1
caracterizat prin aceea ca pozitionarea raftului mobil dublu (2) prin deplasare
pe verticala in interiorul cadrului paralelipipedic (1) se face automat pe baza
gravitationala atunci cand un container plin (6) este introdus sau scoase in
spatiul de depozitare din raftul mobil dublu (2), pe rolele conveior (5) si se
produce dezechilibrarea sistemului de scripete cu contragreutate (7).

8. Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicarii 7
caracterizat prin aceea ca roata de scripete (9) a sistemului de scripete cu
contragreutate (7) este previdzutd cu mecanisme de franare a rotirii astfel ca
deplasarea pe verticala a raftului mobil dublu (2) sa se facé lin si fara socuri.

9 Sistem de depozitare a containerelor deservit de roboti conform revendicérii 1
caracterizat prin aceea ca pentru asigurarea pozitiei de depozitare a unui
container gol (4) pe rolele conveior (3) dispuse la partea superioara a raftului
mobil dublu (2) se foloseste un mecanism constituit dintr-o parghie
(13)articulata la partea superioara a raftului mobil dublu(2)care la apésare
containerului gol (4) deplaseaza printr-o tija (14) niste patine de franare (15)
pana la contactul cu rolele conveior (3), pe care le blocheaza, iar parghia (13) se
blocheazi in pozitia aceasta de franare datorita unui mecanism de clisare (16).
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Fig 1
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