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Menetelmé paletittomien ja kooltaan vaihtelevien tavarakollien (1) sijoittamiseksi varastohyllyyn (15), luovuttamiseksi mainitusta hyllysta
seka kollien logistiikan hallitsemiseksi, jossa menetelméssé mainittu varastohylly varustetaan automaattisella tavarakollien (1) vienti-ja
noutorobatilla ja menetelméssa varastotietojen ja logistiikan hallinta tapahtuu tietojérjestelman avulla Menetelmaan kuuluva laitteisto (5)
vastaanottaa kollin (1) esim. kuljetushihnalle (2), laitteisto (5) suorittaa kollin (1) punnituksen, sille tilan tarpeen méaarityksen, kolliin (1)
liitetyin etatunnisteen, kuten RFID koodin (20) lukemisen kollille edellisten tapahtumien avulla mééritetyn hyllytilan valitsemiseksi ja kolli
(1) noudetaan hyllysta joko kayttajan tai tietojarjestelman antaman k&skyn ohjaamana ja etta tiedot edelld mainituista vienti- ja
noutotapahtumista siirretdén tietojarjestelmaan.



Forfarande for placering av lastpallésa och av sina storlekar varierande varukollin (1) in i ett lagerhylla (15), 6verlamning frdn ndmnda
hylla samt for styrning av kollinas logistik, i vilket férfarande ndmnda lagerhylla utrustas med en automatisk varukollinas (1) forflyttnings-
och hamtanderobot och i férfarandet styrning av lagerdata och logistik hdnder med hjélp av ett datasystem. En anordning (5) horande till
forfarandet mottar kollit (1) for exempel till pa ett tranporteringsban (2), en anordning (5) utfér kollits (1) vagning, bestamning av dess
rymmebehov, I&sning av till kollit (1) kopplade fijarrkédnnare, liksom RFID kod (20) fér véaljning av hyllrymmet for kollen bestdmd med
hjalp av férre handelser och kollit (1) hamtas fran hyllan styrd av en befallning given av antingen anvéindaren eller datasystemet och att
dator av férendmnda forflyttnings - och hamtandehéndelser forflyttas till datasystemet.
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MENETELMA PALETITTOMAN TAVARAKOLLIN SIJOITTAMISEKSI JA
LUOVUTTAMISEKSI VARASTOHYLLYSTA JA KOLLIEN LOGISTIIKAN
HALLITSEMISEKSI SEKA LAITTEISTO MENETELMAN TOTEUTTAMISEKSI

Keksintd kohdistuu menetelméén paletittomien ja kooltaan vaihtelevien tavarakollien si-
joittamiseksi varastohyllyyn, luovuttamiseksi mainitusta hyllysti sekd kollien logistiikan
hallitsemiseksi, jossa menetelméassi mainittu varastohylly varustetaan automaattisella ta-
varakollien vienti- ja noutorobotilla ja menetelméssd varastotietojen ja logistiikan hallinta

tapahtuu tietojdrjestelmén avulla sekd menetelmén toteuttavaan laitteistoon.

Ennestdn tunnetaan paletiton tavaroiden varastojarjestelméd mm. US patenttijulkaisusta
6129497, jossa paletittomia paillekkdin pinottuja tavaralaatikoita otetaan varastohyllystd
ja sijoitetaan hyllyyn. Varastossa liikkuu kiskoilla noutolaite, joka on sdddettévissé otta-
maan ja sijoittamaan tavaralaatikoita eri hyllytasoille. Hyllytasolla on mahdollista olla
useita rinnakkaisia laatikkopinoja. Laatikkopino otetaan hyllytasolta siten, ettd noutolait-
teen nostoelimet tarttuvat pinon alimman laatikon alareunan alle, jolloin koko pino on
nostettavissa ja otettavissa laitteen mukaan. Laatikot ovat hyllytasolla siten, ettd niiden
alareunan alle voi nostoelin sijoittua. Tdma on ratkaistu siten, ettd alimmat laatikot ovat

niiden pohjaosaa pienemman alustan péailld hyllytasolla.

Laitteella ei voi kisitelld muita kuin tietyn kokoisia laatikoita, joita on pinottu paéllekkdin
korkeintaan tietty maéri. Erillisid alustapaletteja ei kuitenkaan tarvita. Laitteen ohjaus
tapahtuu nostovaunussa mukana olevasta ohjauskeskuksesta. Jarjestelyssé ei myoskaén

tunnisteta laatikoiden sisaltoa.

Edelld kuvatun korkeavarastossa liikkuvan ja toimivan paletittomien tavaroiden nouto- ja
vientivaunun haittojen eliminoimiseksi on kehitetty uusi menetelma paletittomien tavara-
kollien sijoittamiseksi ja luovuttamiseksi varastohyllystd sekd menetelmi kollien logistii-
kan hallitsemiseksi, jolloin menetelmille on tunnusomaista, ettd mainittujen kannatineli-
mien avulla alaslaskettavaan kuljetusosaan sijoitettujen laitteiden avulla, kuten kollin
siirtolaitteen ja laitteen kolliin tarttumiseksi, avulla tehdédén tavarakollin siirrot kuljetus-

osasta hyllyyn ja pdinvastoin.
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Keksinndn mukaisen menetelmin toteuttavalle laitteistolle on tunnusomaista, etté kulje-
tusosa kisittas laitteet kollin siirtimiseksi seki laitteet kolliin tarttumiseksi, kollin siirto-

jen toteuttamiseksi kuljetusosan ja hyllyn vililla.

Keksinnon mukaisen menetelmén etuna on, ettd varastojarjestelmén tietokanta pysyy ajan
tasalla reaaliaikaisesti ja sisdllollisesti, koska tavarakollit kulkevat tunnistuksen, punni-
tuksen ja kuvaamisen kautta hyllyihin. Tietokannan ajan tasalla pysymisesté seuraa run-
saasti muita etuja, kuten varaston tdydennykseen liittyvien tilausten mahdollisesti auto-
maattinen lihetys ja esim. tavaran idn seuranta. Tavaran vastaanotosta tulee tietojérjes-
telmain valokuva ja painotieto, jotka ovat jalkeenpdin tarkasteltavissa. Tavarakollien
nouto- ja sijoittamislaite jérjestetddn sellaiseksi, ettd se kykenee ottamaan ja siirtiméan
tavarakollit niiden muodosta ja ulkomitoista huolimatta, kunhan ulkomittojen ylirajaa ei

yliteta.

Seuraavassa keksintod selitetddn 1dhemmin viittaamalla oheiseen piirustukseen, jossa

Kuvio 1 esittdi korkeavarastoon kuuluvaa tavaran vastaanotto- ja luovutusasemaa seka
varastossa liikkuvaa automaattista vienti- ja noutorobottia.

Kuvio 2 esittii tavarakollin tuontia hyllytilaan sivulta ndhtyna.

Kuvio 3 esittési osaa varastohyllystd tavaran tuontisuunnasta ndhtyna.

Kuvio 4 esittid kattokiskoilla kulkevaa vienti- ja noutorobottia.

Kuvio 5 esittid kaaviollisesti padltd nahtyni eréstd erdén varaston kiskojérjestelya.

Kuviossa 1 esitetdin tavarakollien vastaanotto- ja luovutusasema 5, johon kuuluu kulje-
tushihna 2, johon tuotu tavarakolli 1 asetetaan. Kolli on miké tahansa pakattu tavara tai
pakkaamaton tavara, joka pysyy alustansa varassa paikallaan vieriméttd. Kollin tuoja tai
varaston kiyttdji tunnistetaan esim. asemaan liittyvddn tietokoneeseen 22 syotettavalld
koodilla. Kun kiyttiji on tunnistettu, kuljetushihna 2 kdynnistyy ja siirtda kollin 1 ase-
maan kuuluvaan tunneliin, joka sisilti vilineet kollin tarkastamiseen. Kollin kyljessd
oleva viivakoodi, RFID tunniste tai muu merkkisarja luetaan, hihnavaaka 4 punnitsee
kollin ja kamera 3 kuvaa sen. Tiedot viedain varastojdrjestelmaén kyseistd kollia koske-
vana tietona. Jos RFID-tunnisteessa annettu kollin paino ei vastaa punnitustulosta, vas-
taanotto hylitiin. Kameran kuvasta hahmontunnistusohjelma méérittdd myos kollin ul-

komitat. Kameroita voi olla useampia kuvaten eri suunnista. Tdmén jélkeen jarjestelméd
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etsii varastosta kollille 1 paikan ja siirtdd hihnan 2 avulla kollin noutorobotin 19 hihnalle

6.

Noutorobotin 11, 12, 19 hihna 6 vetdi kollin siirtolevyjen 7 viliin. My®6s liikuteltavien
siirtolevyjen 7 avulla voidaan téssa vaiheessa vetdd kollia. Kun kolli 1 on hihnalla 6 siir-
tolevyjen 7 vilissd, lahtee robotti 11, 12, 19 liikkeelle varastossa olevia kiskoja 13 myd-
ten. Robottiin kuuluu kiskoalusta 12, jossa on pydrit. Robottiin kuuluu korkeat pystyjoh-
teet 14, joiden varassa laitealusta 11 on jérjestetty nousemaan tarvittavaan korkeuteen.
Johteissa 14 on esim. hammastangot, jolloin laitealusta 11 késittda pyoritettdvat hammas-

pyorit, joiden avulla laitealusta nousee ja laskee johteissa.

Laitealustan 11 pdilld on edelleen robotin siirtolaiteosa siten kiinnitettynd, ettd siirtolai-
teosa voi kédntyi laitealustan 11 paalld ainakin 90° sivulle, sopivimmin molemmille si-
vuille. Téten hyllyjen vilissé kiskoja my6ten liikkuva robotti voi noutaa ja luovuttaa

tavaraa kulkuviyldn molemmilla puolilla oleviin hyllyihin.

Siirtolaiteosassa on siirtolevyjen 7 liikutuslaitteet, joilla levyja 7 voidaan ldhentad ja loi-
tontaa toisistaan. Laitteina on levyistd 7 14htevit pystyvarret 8, joita sylinterin 10 avulla
ldhennetiin ja loitonnetaan. Pystyvarret 8 ovat nivelvarsien 9 avulla kiinnitetty vaaka-
palkkiin 18, jolloin etdisyysmuutos levyjen kesken on mahdollista. Vaakapalkkia 18 puo-
lestaan liikutetaan siirtolaiteosan péilld olevan toisen kiintedn palkin 24 suhteen, jolloin
siirtolevyille 7 saadaan tarvittava vaakaliike. Sylinterin 10 voima sdddetdén sellaiseksi,
etti se ei purista tavaraa liiaksi. Kuviossa 1 on esitetty robotti vain yhdella kiskoparilla
kulkevaksi. Kun robotti kiytdnndssi joutuu toimimaan sille osoitetussa hyllystossd use-
assa mahdollisessa vilissd, kuuluu kiskojen 13 yhteyteen robotin poikittaissiirtojarjestely
hyllyrivin péissi esim. niin, ettd robotti siirretdén toisella siirtorobotilla asianomaisen
hyllyvilin kiskoille. Kiskot 13 ovat esim. katkaistu vilittdmasti robotin jilkeen, jolloin

robotin alla olevat kiskotus on asennettu poikittaissuunnassa liikutettavalle alustalle.

Suositeltavampi suoritusmuoto on kuitenkin sellainen, ettd robotti 19 liikkuu omien pyo-
riensi avulla sileilld alustalla ja sen ohjausjérjestelma ajaa robotin tarkasti oikeaan hylly-

viliin ja sielld oikeaan positioon ja laite nostaa edelleen hihnan 6 oikeaan korkeuteen.
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Till4 ratkaisulla saavutetaan se etu, ettd robotin yldosaa 19 varten ei tarvita erillistd kddn-

tolaitetta, koska koko laite kadntyy hyllyjen vilissa pyoriensd avulla.

Kuviossa 2 esitetdin sivulta kollin 1 tuonti hyllytilaan 23. Hihnalla 6 ei voida saattaa kol-
lia hyllyyn vaan siirtolevyjen 7 avulla on tehtdvé lopullinen hyllyyn sijoitus. Vaakaliike
muodostetaan kuviossa 2 hammastangolla 16 varustetun palkin 18 avulla, joka liikkkuu
ohjauspalkissa 24 hammaspyérén 17 py6rittamand. Hyllykot valitaan tavaratilan korkeu-
den osalta kollin maksimikoon mukaan. Esimerkiksi voidaan valita jérjestelmd, jossa kol-
lin maksimikoko on 400 x 600 x 600 mm® ja paino 50 kg. Laitealustan 11 ja siirtolaite-
osan vililld on laakerointi 25, jotta yldosa 19 siirtolaitteineen voidaan kiertdd ainakin

kummallekin sivulle.

Kuviossa 3 esitetdin erds hylly 15 edestd pdin, jolloin hyllytilat 23 ovat ndkyvissé levey-
deltiiin. Varastojirjestelmién on ohjelmoitu kaistajakohallinta, jolloin hyllytilat 23 kasit-
tavit eri leveyksille valittuja kaistoja a —d kollien 1a — 1d leveyden mukaan. Jéirjestelma
on ohjelmoitu sovittamaan kollit leveyden mukaan niin, ettd kolli 1 voidaan sijoittaa sen

leveyttd hyvin vastaavaan vapaaseen kaistaan.

Kuviossa 4 on eris kattokiskoa 30 pitkin vaunun 31 avulla kulkeva vienti- ja noutorobotti
26. Robottiin 26 kuuluu yldosan suojakotelo, jonka sisélle vaijereiden 28 avulla on nostet-
tavissa tavaraa kuljettava alaosa. Alaosa on laskettavissa eri hyllykorkeuksille kollien 1
ottoa ja luovutusta varten, kun robotti on ensin pysaytetty kattokiskossa 30 oikeaan koh-
taan. Kattokiskossa 30 on esim. sisdpintaan liimattuna luettava paikkakoodinauha, jolloin
laitteen ohjauspiiri saa koko ajan tiedon sijainnista kiskolla 30. Kiskossa 30 on myds vir-
tajohdot, joista vaunun 31 moottori saa liikevoimansa. Edelleen kiskoon 30 kuuluu myds
mahdollisesti antenninauha tiedonsiirtoa varten. Alaosan tartuntalevyjen 7 ja kuljetushih-
nan 6 liikuttamiseksi alaosassa on ladattava akku sekd laitteiden 7, 6 kdyttémoottorit. Ak-
ku latautuu virtakiskoista 32, kun alaosa on nostettu ylos yldosan kotelon sisdan. Kollit 1
pysyvit robotin kyydissd, kun alaosa on nostettuna yldosan kotelon sisddn. Kotelointi
alaosan ja yldosan vililld on siten jérjestetty, ettd ainakin niiden koteloinnit yhdessa sul-
kevat kollin pohjan ja kyljet késittivain koteloon. Vaunun 31 ohjaus siséltdd liikkkumisen
eston, jos alaosa ei ole nostettuna ylos. Kollien kuljetus on siten turvallista, jos ne liikkku-

vat miehitetylla alueella.
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Kun alaosa on laskettu halutun hyllyn kohdalle esim. ohjauskoodien mééarittdmana, esite-
tddn erddnd ratkaisuna alaosaa lukitsevat tuet 29, jotka voimalaitteiden avulla tyonnetdan
hyllyjen 15 runkoja vasten, jotta alaosa on luikittuna paikalleen kun kolleja siirretdén ala-
osasta hyllyyn ja pdinvastoin. Tuet 29 toimivat my0s alaosan virtaldhteen, kuten alaosaan
sijoitetun akun avulla. Toiminnan varmistamiseksi alaosaan kuuluu esim. hyllyn rungon
sijainnin tunnistuslaite, jotta alaosa saadaan juuri oikeaan korkeuteen. Tunnistuslaite on
esim. ultraddnen avulla hyllyrungon sijainnin tunnistava. Tartuntalevyjen 7 etureunat
niiden kummassakin liikesuunnassa on varustettu térmaystunnistimella 34, joka on esim.
pietsokalvo. Tunnistus ilmoittaa, jos levyn 7 etureuna osuu kolliin. Edelleen tartuntale-
vyjen 7 etureunoihin voi kuulua valokennot 34, jotka ilmaisevat kollin tulemista tai pois-
tumista tartuntalevyjen vilistd. Edelleen alaosa voidaan erdéssd suoritusmuodossa varus-
taa vaakasuuntaisella valoverholla pystypalkkien 33 vililld. Valoverho ilmaisee kollin tai
muun esteen olevan alaosan kyljen vilittomaéssa laheisyydessi, niin ettd alaosan nosto ei
valttimattd onnistu hyllyjen vilisessé tilassa. Valoverhoa tarvitaan 1dhinnd alaosan niilld
vastakkaisilla kyljill4, joiden kautta kollin lastaus kulkee. Alaosaan kuuluu myds akku 36
alaosan laitteiden virtaldhteeksi. Edelléd kuvatut laitteet ja ominaisuudet luonnollisesti on
sovitettavissa myos kuvion 1 robotin 19 tartuntalevyihin 7 ja kollin siirtoaukon kylki-

osiin.

Kuviossa 5 esitetdin kaaviollisesti kattokiskotus 30, jota pitkin robotit 26 on ohjattavissa
kulkemaan tai varastoitavissa varikkoalueelle 33. Kaaviossa esitetddn esimerkkind yksi
hyllyalue, yksi varikkoalue 33 ja kolme vastaanotto- ja luovutusasemaa 5. Hyllystot 15
ovat sopivimmin kattokiskon 30 alapuolella niin paljon, ettd noutorobotin rata voi ylittda
hyllystot. Useampia robotteja 26 ohjelmoidaan kulkemaan samanaikaisesti kiskoilla 30 ja

ohjelma pitdd huolen robottien sijainnista joka hetki ja etsii parhaat reitit.

Vastaanotto- ja luovutusasemassa 5 oleva tietojérjestelma vilittdd ja vastaanottaa tietoko-

neen 22 kautta sihkoisesti tietoja fyysisesti eri tilassa olevan keskuspalvelimen 21 kanssa.
Keskuspalvelin puolestaan edelleen kommunikoi sdhkoisesti toimittajien kanssa sekd asi-

akkaan toiminnanohjausjirjestelmén kanssa. Laitteen yhteydessi oleva tietokone 22 voi

luonnollisesti olla myds suoraan tavaran toimittajien tai ostajien kanssa kommunikoiva.
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Tavaraa toimitettaessa tavarantoimittaja varustaa kollin RFID-etdtunnisteella ja lahettda
sahkoisesti kollin RFID-koodin 20 tiedot varaston tietojéarjestelmédan. RFID-etdtunniste on
yleensa tarra ja se sisdltda tilaustiedon, méadratiedon, ID-numeron ja mahdollisesti muita-
kin tietoja, kuten esim. rahdin maéranpaitiedon. Kun kolli saapuu varastohyllyasemaan,
kollin 1 sijaintipaikan valintaan hyllyssi 15 vaikuttaa kollin paino ja mahdollisesti myds

kollille asetettu nopean noudettavuuden vaatimus.

Menetelméin kuuluva tietojirjestelma hallitsee kollin 1 logistiikkaa sdhkdisen kommuni-
kaation avulla, jossa kommunikaatiossa kdytetddn sdahkGpostiosoitetta ja sen avulla paa-
syd web-sivuille, jolloin kommunikaation, kuten sahkdisen lomakkeen avulla tavara (kol-
1i) tilataan toimittajalta, jarjestelma kirjoittaa rahtikirjan ja tilaa rahdin ja kuljetuksen ja
laskuttaa kuljetuksen. Jérjestelma varmistaa tavaran saapumisen toimittajalle, valittaa
tavaran (kollin) valitun sijainnin varastohyllyssa tietojarjestelmaén, paivittda varastotilan-
teen, muodostaa laskutiedot ja edelleen tavaran (kollin) noutamisessa varastohyllystd 15
ja lahettamisessd tilaajalle, tilaajalta saapuneen tilauksen perusteella kdytetddn vastaavasti

tarvittavia edellad kuvattuja toimintoja.

Jos tavara (kolli) noudetaan noutokdskyn johdosta hyllysti 15 omaan kayttoon, logistii-
kan hallinta paivittdd varastotilanteen, antaa tarvittaessa tilausimpulssin ko. tavaran véhe-
nemisen johdosta ja osoittaa poistuneen tavaran rasittamaan noutokéaskyssa identifioitua

tyOnumeroa tai vastaavaa.
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PATENTTIVAATIMUKSET

1. Menetelmi paletittomien ja kooltaan vaihtelevien tavarakollien (1) sijoittamiseksi va-
rastohyllyyn (15), luovuttamiseksi mainitusta hyllysti seké kollien logistiikan hallitsemi-
seksi, jossa menetelmissd mainittu varastohylly varustetaan automaattisella tavarakollien
(1) vienti- ja noutorobotilla (26), jonka liikuttamiseksi menetelméén kuuluu hyllyston
ylipuolinen kiskojérjestely (30) ja mainitun robotin tavarakollin kuljetusosan pystysiirrot
tehddin nostamalla/laskemalla mainittua kuljetusosaa kannatinelimien (28) avulla ja me-
netelmissi varastotietojen ja logistiikan hallinta tapahtuu tietojérjestelmén avulla, jolloin
tiedot edelld mainituista vienti- ja noutotapahtumista siirretdén tietojarjestelméén ja ettd
menetelmissa hyllyji (15) kisittiva varasto varustetaan laitteistolla (5), jolla vastaanote-
taan kolli (1), suoritetaan kollille tilan tarpeen méritys ja suoritetaan hyllytilan valitse-
minen kollin varastointia varten, tunnettu siitd, ettd mainittujen kannatinelimien (28)
avulla alaslaskettavaan kuljetusosaan sijoitettujen laitteiden avulla, kuten kollin (1) siirto-
laitteen (6) ja laitteen (7) kolliin tarttumiseksi, avulla tehdéén tavarakollin (1) siirrot kul-

jetusosasta hyllyyn ja pdinvastoin.

2. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmé, tunne ttu siitd, ettd kollit sijoite-
taan hyllyn poikittaissuuntaisiin positioiltaan tunnistettaviin kaistatiloihin (a....d), joiden

kaistaleveys mairdytyy kollin (1a ...1d) ulkomitan mukaan.

3. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelméi, tunnettu siitd, ettd tavarantoimitta-
ja varustaa kollin RFID-etdtunnisteella ja ldhettda sihkdisesti kollin tiedot varaston tieto-

jarjestelmén tai tiedot seuraavat RFID-etdtunnisteen mukana.

4. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmé, tunmne ttu siitd, ettd kdyttdja tunnis-
tetaan sindnsi tunnetuilla tavoilla, kuten RFID tunnisteella, sormenjélkitunnisteella tai
PIN-koodilla.

5. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi, tunne ttu siité, ettd kollin (1) si-
jaintipaikan valintaan hyllyssi (15) vaikuttaa kollin paino ja my®s kollille asetettu nopean

noudettavuuden vaatimus.
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6. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, tunnettu siiti, ettd tietojarjestelma
hallitsee kollin (1) logistiikkaa sdhkdisen kommunikaation avulla, jossa kommunikaatios-
sa kilytetdidn sdhkopostiosoitetta ja sen avulla padsyd web-sivuille, jolloin kommunikaa-
tion avulla tavara (kolli) tilataan toimittajalta, rahtikirja kirjoitetaan, rahti tilataan, kulje-
tus suoritetaan, kuljetus laskutetaan, tavaran saapuminen varmistetaan, tavaran (kollin)
valittu sijainti varastohyllyssé vilitetdan tietojérjestelméén, varastotilanne péivitetdan,
laskutiedot muodostetaan ja edelleen tavaran (kollin) noutamisessa varastohyllystd (15) ja
lahettamisessi tilaajalle, tilaajalta saapuneen tilauksen perusteella kiytetdén vastaavasti

tarvittavia edelld kuvattuja toimintoja.

7. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmd, tunnettu siitd, ettd tavaraa (kollia
1) noudettaessa noutokiskyn johdosta hyllysté (15) omaan kayttoon, esim. laakeri hyllys-
t4 kokoonpanoon, logistiikan hallinta pdivitta varastotilanteen, antaa tarvittaessa tilaus-
impulssin ko. tavaran vihenemisen johdosta, osoittaa poistuneen tavaran rasittamaan nou-

tokéskyssa identifioitua tydnumeroa tai vastaavaa.

8. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi, tunnettu siitd, ettd varastojarjestel-
missé kiytetdin erillistd keskuspalvelinta (21), joka vastaanottaa ja ldhettda tietoja tava-

ran toimittajan, tavaran tilanneen asiakkaan ja varastojérjestelmén kanssa.

9. Patenttivaatimuksen 1 mukainen menetelmi, tunnettu siitd, etti tietojarjestelmé
vertaa vastaanotetun kollin (1) tietoja tietojarjestelman tietoihin, kuten esimerkiksi kokoa,

painoa ja/tai valokuvaaja tekee mahdollisen poikkeamaraportin.

10. Laitteisto patenttivaatimuksen 1 mukaisen menetelman toteuttamiseksi, joka kasittaa
varastohyllyst6n (15), ainakin yhden kollien (1) vastaanotto- ja luovutusaseman (5), johon
kuuluu kollin (1) tunnistuslaitteet (4),(5) ja yhteydenpitojarjestely tietojarjestelméan (22),
hyllyston ylipuolinen kiskojarjestely (30) kollien vienti- ja noutorobotin (26) liikuttami-
seksi mainitun jirjestelyn avulla, jolloin vienti- ja noutorobotti késittad vilineet (31) kis-
kolla (30) liikkumiseksi, vélineet mainitun robotin paikantamiseksi kiskolla (30), vélineet,
kuten nostovaijerit (28) ja nostomoottorin mainitun robotin tavarankuljetusosan, kuten

kollitilalla varustetun alaosan laskemiseksi eri hyllykorkeuksille seka siirtolaitteet (7)
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mainitussa alaosassa kollien siirtdmiseksi alaosaan ja sieltd pois ja ettd vastaanotto- ja
luovutusasema (5) kisittda laitteet kollin (1) tilantarpeen méaéritykseen, kuten ulkomitto-
jen ja painon méérityslaitteet (3, 4), sekd tietojarjestelméssd ohjelman hyllytilan valitse-
miseksi em. madrityksen perusteella, tunnettu siitd, ettd kuljetusosa kasittad laitteet (6)
kollin (1) siirtdmiseksi seka laitteet (7) kolliin tarttumiseksi, kollin (1) siirtojen toteutta-

miseksi kuljetusosan ja hyllyn valilla.
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PATENTKRAV

1. Forfarande for placering av lastpallosa och av sina storlekar varierande varukollin (1)
in 1 en lagerhylla (15), 6verlamning frin ndmnda hylla samt for kontrollering av kollinas
logistik, i vilket forfarande ndmnda lagerhylla utrustas med en automatisk varukollinas
(1) forflyttnings- och himtningsrobot (26), for rérande av vilken det hor till forfarandet
ett skenarrangemang (30) ovanpa hyllorna och vertikala flyttningar av forflyttningsdelen
av nimnda robot géras genom att lyfta/sanka namnda forflyttningsdel medelst bérorgan
(28) och i forfarandet kontrollering av lagerdata och logistik hinder med hjélp av ett da-
tasystem, varvid data frén forendmnda forflyttnings- och hdmtningshéndelser 6verfors till
ett datasystem och i forfarandet lagret som omfattar hyllor (15) férses med en anordning
(5), medelst vilken kollit (1) mottas, utfors definiering av rymmebehov for kollit och
utfors val av hyllutrymmet for lagring av kollit, kéinnetecknat dérav, att medelst anord-
ningar placerade i forflyttningsdelen, som kan nedsénkas med hjélp av ndmnda barorgan
(28), sdsom medelst kollits (1) forflyttningsanordning (6) och anordningen (7) for grip-
ning i kollit, gors forflyttningarna av varukollit (1) fran forflyttningsdelen till hyllan och

tvartom.

2. Forfarande enligt patentkrav 1, kinnetecknat dirav, att kollin placeras i hyllans av
sina positioner kdnnande tvirliggande kantplatser (a....d), vars kantbredd bestimmer sig

enligt kollits (1a....1d) yttre matt.

3. Forfarande enligt patentkrav 1, kidnnetecknat dérav, att varuleverantors forser kollit
med en RFID-fjarrkénnare och sander elektriskt kollidata till lagrets datasystem eller data

overfors med RFID-kdnnaren.

4. Forfarande enligt patentkrav 1, kinnetecknat dirav, att anvindaren kinns pa i och

for sig kiinda sitt, sisom medelst RFID-kdnnare, fingeravtryckkénnare eller PIN-kod.

5. Forfarande enligt patentkrav 1, kiinnetecknat dirav, att det verkar pa val av kollits
(1) position i hyllan (15) kollits vikt och tilligg krav av snabb himtning som har satts pa
kollit.
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6. Forfarande enligt patentkrav 1, kiinnetecknat dérav, att datasystemet kontrollerar
kollits (1) logistik med hjilp av en elektrisk kommunikation, i vilken kommunikation man
anvinder e-postadress och passage till web-sidor med hjélp av den, varvid man bestéller
varan (kollit) frin leverantdrn, fraktbok skrivs, frakt bestills, transportering utfors, trans-
portering faktureras, forsikras varans ankom, varans (kollits) valda position i lagerhyllan
overfors till datasystemet, lagerliget uppdateras, fakturadata formas och vidare nér varan
(kollit) héimtas frén lagerhyllan (15) och sinds till bestéllaren, man anvinder motsvarande

behovande forendmnda aktiviteter pd grund av frén bestdllaren ankommen bestéllning.

7. Férfarande enligt patentkrav 1, kiinnetecknat dérav, att ndr man hémtar varan (kollit
1) fran hyllan (15) for egen anvéindning pé grund av ett hamtningsbud, till exempel ett
lager fran hyllan till sammansittning, logistikens kontrollering uppdaterar lagerléget, om
behdvs, ger bestillningsimpulsen pa grund av varans forminskning, visar att borttagen

vara adresseras att belasta arbetsnumret eller motsvarande identifierat i hdmtningsbudet.

8. Forfarande enligt patentkrav 1, kédnnetecknat dérav, att man anvénder i lagersyste-
met en separat centralserver (21), som mottar och sénder data med varuleverantrn, med

kunden, som har bestillt varan och med lagersystemet.

9. Forfarande enligt patentkrav 1, kinnetecknat dérav, att datasystemet jamforar data
av det mottaget kollit (1) med data av datasystemet, sdsom till exempel storlek, vikt

och/eller foto och gér en mojlig avvikelserapport.

10. Anordning for forverkligas av forfarandet enligt patentkrav 1, som omfattar en lager-
hylla (15), 4tminstone en mottagnings- och hamtningsstation (5) for kollin (1) till vilken
station hor kollits (1) kéinnaranordningar (4);(5) och ett kommunikationssystem till ett
datasystem (22), ett skenarrangemang (30) ovanpa hyllor for forflyttning av kollinas for-
flyttnings- och héimtningsrobot (26) medelst ndmnda system, varvid flyttnings- och hamt-
ningsroboten omfattar anordningar (31) for rorelse pa skenan (30), anordningar for posi-
tioning av nimnda robot pa skenan (30), anordningar, sisom lyftvaijer (28) och en lyft-
motor for sinkning av en varutransporteringsdel av nimnda robot, sisom med ett kolli-
utrymme forsedd nedre del till olika hyllhgjder samt flyttningsanordningar (7) i ndmnda
nedre del for forflyttning av kollin till den nedre delen och bort darifran och att
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mottagnings- och hdmtningsstation (5) omfattar anordningar for definiering av kollits (1)
utrymmebehov, sdsom definieringsanordningar (3, 4) for yttre dimensioner och vikt, samt
ett program i datasystemet for véljande av hyllutrymmet pé grund av forendmnda definie-
ring, kidnnetecknad dérav, att transporteringsdelen omfattar anordningar (6) for for-
flyttning av kollit (1) samt anordningar for gripning i kollit fér genomf6ring av kollits (1)
forflyttningar mellan transporteringsdelen och hyllan.
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