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DESCRIPCION
Método y sistema de rastreo de objetos
Campo

La presente divulgacion se relaciona generalmente con un método y sistema de seguimiento, y mas particularmente,
con un método y sistema de seguimiento de objetos.

Antecedentes

El envio eficiente, ileso y seguro de carga, que incluye, pero no se limita a correspondencia, materiales, bienes,
componentes y productos comerciales, es un componente importante en los negocios de hoy, particularmente en vista
de la naturaleza internacional de la mayoria de las empresas comerciales. La carga a menudo se envia a nivel nacional
e internacional a través de varios dispositivos de transporte diferentes, tal como camiones, trenes, barcos y aviones.
Antes de que la carga llegue a su destino, a menudo es manejada por varias entidades diferentes, tal como companias
de camiones, consolidadores intermedios, ferrocarriles, comparias navieras y aerolineas.

Las parcelas de carga pueden intercambiarse entre entidades en diferentes puntos o centros de transferencia. En
cada centro, las parcelas pueden ser separadas y transferidas por diferentes vehiculos a diferentes destinos. Los
paquetes pueden descargarse de un vehiculo y luego cargarse en otro vehiculo una o mas veces.

El conductor de cada vehiculo puede estar provisto con uno o mas documentos con informacién de identificacion de
las parcelas para ayudar a rastrear las ubicaciones de las parcelas en un sistema informatico. Por ejemplo, cuando el
conductor carga o descarga las parcelas, el conductor puede escanear los documentos para que el sistema informatico
pueda actualizarse con respecto a la ubicacién de las parcelas y si las parcelas se han cargado o descargado.

Debido a que el conductor ingresa la informacion de identificacion de las parcelas cada vez que se cargan o descargan
las parcelas, este proceso de rastreo puede llevar mucho tiempo y ser relativamente ineficiente. Ademas, existe un
mayor riesgo de error del conductor, por ejemplo, si el conductor olvida escanear los documentos o escanea los
documentos incorrectos, lo que puede aumentar el riesgo de retraso en el envio o la pérdida de la carga. Ademas,
dado que la informacion de identificacion puede proporcionarse en el documento manejado por el conductor y no en
los paquetes, puede haber un mayor riesgo de retraso en el envio o pérdida de carga si el conductor extravia los
documentos.

El método y el sistema divulgados estan dirigidos a superar uno o mas de los problemas expuestos anteriormente.

El documento US 2007/0198175 A1 se relaciona con un sistema y un método para recopilar datos interrelacionados
de la operacion y gestion de vehiculos industriales motorizados (PIV). El sistema incluye lectores RFID para consultar
etiquetas RFID colocadas sobre los PIV para obtener informacioén de identificacion y ubicacion.

El documento US 2009/0207024 A1 se relaciona con un método y sistema de uso de tecnologia de identificacion de
movimiento y/o espacial para determinar si un lector RFID mévil esta en movimiento y también para determinar si una
etiqueta RFID particular es parte de una carga de la carretilla de elevacion, y se ha agregado o eliminado de la carga
de la carretilla de elevacion.

Resumen

De acuerdo con la invencion, se proporciona: un método para rastrear al menos un objeto configurado para ser
transportado por al menos un vehiculo de acuerdo con la reivindicacion 1; un sistema para rastrear al menos un objeto
configurado para ser transportado por al menos un vehiculo como se indica en la reivindicacién 12, y un medio no
transitorio legible por ordenador que contiene instrucciones como se indica en la reivindicacion 13.

De acuerdo con un ejemplo, un sistema para rastrear al menos un objeto configurado que va a ser transportado por al
menos un vehiculo puede incluir al menos un sistema informatico. Se puede configurar el al menos un sistema
informatico puede configurarse para determinar al menos una ubicacién del al menos un vehiculo y determinar al
menos una ubicacion del al menos un objeto. Se puede configurar el al menos un sistema informatico puede
configurarse adicionalmente para determinar al menos una ubicacién de al menos una geovalla adyacente a el al
menos un vehiculo con base en la al menos una ubicacion del al menos un vehiculo. Ademas, se puede configurar el
al menos un sistema informatico para determinar si el al menos un objeto esta ubicado dentro de la al menos una
geovalla para determinar si una carga del al menos un vehiculo incluye al menos un objeto. De acuerdo con otro
ejemplo, un método para rastrear al menos un envio utilizando al menos un sistema informatico puede incluir
determinar, utilizando al menos un sistema informatico, al menos una ubicacion de al menos una carretilla de elevacion.
El método también puede incluir determinar, utilizando al menos un sistema informatico, al menos una ubicacion del
al menos un envio. El método puede incluir ademas determinar, utilizando al menos un sistema informatico, al menos
una ubicacién de al menos una geovalla frente a la carretilla de elevaciéon con base en la al menos una ubicacion de
la al menos una carretilla de elevacion. Ademas, el método puede incluir determinar, utilizando el al menos un sistema
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informatico, si el al menos un envio esta ubicado dentro de la al menos una geovalla para determinar si una carga de
la al menos una carretilla de elevacion incluye al menos un envio.

De acuerdo con un ejemplo adicional, un medio legible por ordenador no transitorio puede contener instrucciones que,
cuando son ejecutadas por un ordenador, realizan un método para rastrear al menos un objeto configurado que va a
ser transportado por al menos un vehiculo. El método puede incluir determinar al menos una ubicacion del al menos
un vehiculo, determinar al menos una ubicacion del al menos un objeto y determinar al menos una ubicacion de al
menos una geovalla adyacente a el al menos un vehiculo con base en la al menos una ubicacion del al menos un
vehiculo. El método también puede incluir determinar si una carga del al menos un vehiculo incluye el al menos un
objeto con base en si el al menos un objeto esta ubicado dentro de la al menos una geovalla.

Debe entenderse que tanto la descripcidon general anterior como la siguiente descripcion detallada contienen solo
ejemplos y no son restrictivas de la invencion.

Breve descripcion de los dibujos
La Fig. 1 es una representacion esquematica de un sitio de trabajo, de acuerdo con una realizacion;

La Fig. 2 es una representacion esquematica de una vista superior de una carretilla de elevaciéon que transporta un
envio sobre una paleta, de acuerdo con una realizacion;

La Fig. 3 es una representacion esquematica de un sistema de seguimiento, de acuerdo con una realizacion;

La Fig. 4 es un diagrama de flujo que muestra los pasos para determinar si un objeto se cargé en un vehiculo, de
acuerdo con una realizacion;

La Fig. 5 es una imagen que ilustra una captura de pantalla de un dispositivo de visualizaciéon antes de determinar que
un objeto se cargd en un vehiculo, de acuerdo con una realizacion;

La Fig. 6 es una imagen que ilustra una captura de pantalla de un dispositivo de visualizacién después de determinar
que el objeto de la Fig. 5 se carg6 en el vehiculo; y

La Fig. 7 es una imagen que ilustra una captura de pantalla de un dispositivo de visualizacién después de determinar
que el objeto de la Fig. 5 esta descargado del vehiculo.

Descripcion detallada

Ahora se hara referencia en detalle a realizaciones de ejemplo que se ilustran en los dibujos adjuntos. Siempre que
sea posible, se utilizaran los mismos numeros de referencia en todos los dibujos para referirse a las mismas partes o
partes similares.

La Fig. 1 ilustra un sitio 10 de trabajo, de acuerdo con una realizacion. El sitio 10 de trabajo puede incluir una o mas
areas donde uno o mas vehiculos, como las carretillas 20 de elevacion, pueden cargar o descargar uno o mas objetos,
tal como envios 30, paquetes u oftro tipo de carga. Por ejemplo, se puede usar una carretilla 20 de elevacion para
recoger uno o mas envios 30 en una ubicacion en el sitio 10 de trabajo y transportar los envios 30 a otra ubicacion en
el sitio 10 de trabajo. Sin embargo, debe entenderse que se pueden usar los vehiculos que no sean carretillas de
elevacion para transportar los envios 30. Por ejemplo, se pueden usar otros vehiculos tripulados, semiauténomos o
auténomos (no tripulados) para transportar los envios 30, tal como carros, remolques, vehiculos de motor u otros
vehiculos.

El sitio 10 de trabajo puede estar al menos parcialmente ubicado en una bodega u otra estructura o edificio, como se
muestra en la Fig. 1. Alternativamente, el sitio 10 de trabajo puede estar parcial o totalmente al aire libre. El sitio 10 de
trabajo puede incluir una o mas ubicaciones o zonas donde los envios 30 pueden descargarse y almacenarse, ya sea
temporalmente o por periodos de tiempo mas largos. Por ejemplo, dependiendo del disefio del sitio 10 de trabajo, las
carretillas 20 de elevacion pueden transportar los envios 30 hacia y desde diferentes carriles 12, bahias de carga,
muelles 14 u otras areas de almacenamiento, o hacia y desde otros vehiculos 16 (por ejemplo, remolques, camiones,
aeronaves, barcos u otros vehiculos de entrega, etc.) en el sitio 10 de trabajo. Aunque el sitio 10 de trabajo que se
muestra en la Fig. 1 incluye una bodega y el area circundante, debe entenderse que el sitio 10 de trabajo puede cubrir
un area mas grande que incluye varios edificios.

En una realizacion, el sitio 10 de trabajo puede ser una instalacion de recepcion y/o envio, centro de distribucion o
centro donde se reciben y/o envian los envios 30. Una o mas de las carretillas 20 de elevacion pueden transportar los
envios 30 dentro del sitio 10 de trabajo para que los envios 30 se carguen en los vehiculos de entrega apropiados que
salen del sitio 10 de trabajo o se carguen en las areas de almacenamiento apropiadas en el sitio 10 de trabajo
Alternativamente, debe entenderse que los objetos que no sean envios pueden transportarse y rastrearse utilizando
los sistemas y métodos descritos a continuacion. Otros inventarios y objetos pueden ser rastreados, dependiendo de
la aplicacion.
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Los envios 30 pueden ser colocados y soportados por una paleta 31, que puede cargarse y descargarse de las
carretillas 20 de elevacion. Alternativamente, las carretillas 20 de progresion pueden incluir o transportar otro tipo de
plataforma o superficie sobre la cual se pueden colocar los envios 30.

Como se describe con mas detalle a continuacion, las carretillas 20 de elevacion pueden estar en comunicacién con
un sistema 40 informatico del sitio de trabajo (Fig. 3) asociado con, por ejemplo, una compafiia de entrega de paquetes
o correo, u otra compania de entrega u otra entidad en el sitio de trabajo. El sistema 40 informatico del sitio de trabajo
puede incluir, por ejemplo, un ordenador servidor, un ordenador de escritorio, un ordenador portatil, un asistente digital
personal (PDA), un dispositivo portatil (por ejemplo, un teléfono inteligente) u otro dispositivo informatico adecuado
conocido en la técnica. El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede estar ubicado en o cerca del sitio 10 de
trabajo, como en una sede del sitio de trabajo (por ejemplo, una oficina o remolque en el sitio), o en una ubicacion
remota, como en una sede corporativa.

La Fig. 2 ilustra la carretilla 20 de elevacion que transporta el envio 30 sobre la paleta 31, de acuerdo con una
realizacion. La carretilla 20 de elevacion puede incluir horquillas 21 u otro implemento en un extremo delantero de la
carretilla 20 de elevacion que se engancha en la paleta 31 o envio 30. La carretilla 20 de envio también puede incluir
un mecanismo de elevacion para levantar las horquillas 21 u otro implemento, elevando asi la paleta 31 y/o el envio
30.

Cada carretilla 20 de elevacion y envio 30 pueden estar provistos con una o mas etiquetas de identificacion por
radiofrecuencia (RFID) (por ejemplo, etiquetas 22 de carretilla de elevacion y/o etiquetas 32 de envio) u otros
dispositivos inalambricos (por ejemplo, dispositivos sistema de posicionamiento global (GPS)) configurados para
transferir informacioén. Las etiquetas 22, 32 u otros dispositivos pueden aplicarse usando adhesivo a la carretilla 20 de
elevacion o envio 30, por ejemplo, usando un marcador que esta incrustado o impreso con las etiquetas 22, 32.
Alternativamente, las etiquetas 22, 32 u otros dispositivos se puede aplicar usando otros métodos de conexién. Por
ejemplo, cuando se aplican las etiquetas 22 a los vehiculos, tal como las carretillas 20 de elevacion, las etiquetas 22
se pueden aplicar con tornillos, remaches, soldaduras, etc. Para la etiqueta 22 de carretilla de elevacion, la informacion
puede incluir informacién de identificacion (por ejemplo, un identificador Unico u otra informacion que identifique la
carretilla 20 de elevacion). Para la etiqueta 42 de envio, la informacién puede incluir informacién de identificacion (por
ejemplo, un identificador Unico u otra informacion que identifique el envio 30 y/o el contenido dentro del envio 30) u
otra informacién de seguimiento (por ejemplo, las ubicaciones de origen, provisionales o de destino, u otra informacion
asociada con el envio 30). El identificador Gnico para el envio 30 puede incluir uno o mas caracteres alfanuméricos
y/o simbolos asignados al envio 30, tal como un nimero progresivo (nimero PRO) para rastrear el envio 30 como se
conoce en la técnica.

Cada carretilla 20 de elevaciéon puede incluir una o mas etiquetas 22 de carretilla de elevacion. Las etiquetas 22 de
carretilla de elevacion se pueden colocar en una ubicacion central de la carretilla 20 de elevacién, como se muestra
en la Fig. 2. Aunque la Fig. 2 muestra una sola etiqueta 22 de carretilla de elevacién, cada carretilla 20 de elevacion
puede incluir una pluralidad de etiquetas 22 de carretilla de elevacion, por ejemplo, ocho etiquetas 22. Algunas de las
etiquetas 22 pueden ubicarse mas cerca de la parte superior de la carretilla 20 de reduccion y algunas de las etiquetas
22 pueden ubicarse mas cerca de las ruedas de la carretilla 20 de elevacién. Alternativamente, las carretillas 20 de
elevacion pueden incluir cada una menos de ocho etiquetas 22 (por ejemplo, dos o cuatro etiquetas) o mas de ocho
etiqguetas 22. Como se describe a continuacion, la pluralidad de las etiquetas 22 de carretilla de elevacién puede usarse
para identificar un punto CP central de la carretilla 20 de elevacion para su uso en la identificacion de la ubicacion de
la carretilla 20 de elevacion.

Cada carretilla 20 de elevacion puede incluir ademas un sistema a bordo configurado para permitir que el operador
monitorice diversas operaciones de la carretilla 20 de elevacion. Por ejemplo, cada carretilla 20 de elevacion puede
incluir un sistema de control en comunicaciéon con un dispositivo 23 de determinacién de peso, un dispositivo 24 de
determinacion de direccion, un dispositivo 25 de visualizacion del operador y un dispositivo 26 de comunicacion.

Se puede configurar el dispositivo 23 de determinacion de peso para medir un peso de la carga transportada por la
carretilla 20 de elevacion, por ejemplo, la carga transportada por las horquillas 21. Por ejemplo, el dispositivo 23 de
determinacion de peso puede incluir uno o mas sensores de peso, y se pueden proporcionar en las horquillas 21.
Cuando las horquillas 21 levantan la paleta 31 y el envio 30, el dispositivo 23 de determinacion de peso puede
determinar el peso de la paleta 31 y el envio 30.

Se puede configurar el dispositivo 24 de determinacion de direcciéon para determinar una orientacion o una direccion
de desplazamiento 28 de la carretilla 20 de elevacion. Por ejemplo, el dispositivo 24 de determinacion de direccion
puede incluir una brdjula digital y puede indicar la direccion de desplazamiento 28 en un marco de referencia definido
por direcciones cardinales (por ejemplo, norte, sur, este, oeste), direcciones intercardinales (por ejemplo, noreste,
noroeste, sureste, suroeste), y/o direcciones intermedias entre las direcciones cardinales e intercardinales.

El dispositivo 25 de visualizacion del operador puede incluir uno o mas monitores (por ejemplo, una pantalla de cristal
liquido (LCD), un tubo de rayos catédicos (CRT), una pantalla de plasma, una pantalla tactil, un dispositivo portatil de
mano (por ejemplo, un teléfono inteligente), un dispositivo de visualizacion de proyeccion (por ejemplo, una pantalla
de visualizacion) o cualquier dispositivo de visualizaciéon conocido en la técnica) configurado para mostrar informacion
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de manera activa y de manera receptiva al operador de la carretilla 20 de elevacion. El dispositivo 25 de visualizacion
del operador puede mostrar imagenes en respuesta a las sefiales proporcionadas por el sistema de control de la
carretilla 20 de elevacion e informacion recibida del sistema 40 informatico del sitio de trabajo, como se describe a
continuacion.

El dispositivo 26 de comunicacion puede incluir cualquier dispositivo configurado para facilitar las comunicaciones
entre la carretilla 20 de elevacion y el sistema 40 informatico del sitio de trabajo. Por ejemplo, el dispositivo 26 de
comunicacion puede incluir una antena, un transmisor, un receptor y/o cualquier otro dispositivo que permita a la
carretilla 20 de elevacion intercambiar informacion de forma inalambrica (por ejemplo, sefiales del sistema de control,
el dispositivo 23 de determinaciéon de peso, el dispositivo 24 de determinacion de direcciéon de la carretilla 20 de
elevacion, etc.) con el sistema 40 informatico del sitio de trabajo a través de un enlace de comunicacion.

La Fig. 3 ilustra un sistema 50 de rastreo para rastrear las carretillas 20 de elevacion y los envios 30 en el sitio 10 de
trabajo, de acuerdo con una realizacion. Por ejemplo, el sistema 50 de rastreo puede asociar cada envio 30 a las
carretillas 20 de elevacion en las que se cargo el envio 30. El sistema 50 de rastreo puede asociar automaticamente
los envios 30 con las carretillas 20 de elevacion, por ejemplo, sin depender de la informacion de los operadores de las
carretillas 20 de elevacion.

El sistema 50 de rastreo puede incluir el sistema 40 informatico del sitio de trabajo descrito anteriormente. Por ejemplo,
el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede incluir una memoria, un procesador y una pantalla para presentar
uno 0 mas mapas Yy otra informaciéon de seguimiento asociada con las carretillas 20 de elevacion y los envios 30
descritos a continuacion.

Se puede configurar el procesador del sistema 40 informatico del sitio de trabajo para recibir datos como se describe
a continuacion y procesar informaciéon almacenada en la memoria. Se puede configurar el procesador con diferentes
tipos de hardware y/o software (por ejemplo, un microprocesador, una compuerta de enlace, un dispositivo de enlace
de producto, un adaptador de comunicacion, etc.). Ademas, el procesador puede ejecutar software para realizar una
o mas funciones consistentes con las realizaciones divulgadas. El procesador puede incluir cualquier tipo apropiado
de microprocesador de propdsito general, procesador de sefial digital o microcontrolador.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede incluir un dispositivo transceptor con uno o mas dispositivos que
transmiten y reciben datos, tales como datos procesados por el procesador y/o almacenados por la memoria. Se puede
configurar la memoria para almacenar informacion utilizada por el procesador, por ejemplo, programas de ordenador
o0 codigo utilizado por el procesador para permitir que el procesador realice funciones consistentes con las
realizaciones divulgadas, por ejemplo, los procesos descritos a continuacién. La memoria puede incluir uno o mas
dispositivos de memoria que incluyen, entre otros, un medio de almacenamiento tal como una memoria de solo lectura
(ROM), una memoria flash, una memoria de acceso aleatorio (RAM) dinamica o estatica, un dispositivo de disco duro,
un dispositivo de disco 6ptico, etc.

El sistema 50 de rastreo también puede incluir uno o mas lectores 52 o interrogadores para obtener informacion de
las etiquetas 22, 32 de carretilla de elevacion y envio. Por ejemplo, los lectores 52 y las etiquetas 22, 32 de carretilla
de elevacion y envio pueden estar asociados con un sistema de localizacion en tiempo real (RTLS) como se conoce
en la técnica. En la realizacién mostrada en la Fig. 1, uno de los lectores 52 puede estar montado en una pared en el
sitio 10 de trabajo. Alternativamente o ademas, los lectores 52 pueden montarse en el techo, y/o montarse o colocarse
sobre una superficie en o cerca del sitio 10 de trabajo. El nimero y la ubicacion de los lectores 52 pueden depender
de la fuerza relativa de las sefiales de las etiquetas 22, 32 de carretilla de elevacion y envio. En algunas realizaciones
(por ejemplo, cuando las etiquetas 22, 32 proporcionan sefiales relativamente mas fuertes), se pueden proporcionar
menos lectores 52 y se pueden ubicar sobre o cerca del sitio 10 de trabajo, o remotamente desde el sitio 10 de trabajo.
Por ejemplo, las etiquetas 22, 32 pueden configurarse para emitir ondas de radio de ultra alta frecuencia (UHF).
Alternativamente (por ejemplo, cuando las etiquetas 22, 32 suministran sefiales relativamente mas débiles), se puede
proporcionar un conjunto de lectores 52 y se puede ubicar en y/o cerca del sitio 10 de trabajo, por ejemplo, a intervalos
separados a lo largo del techo y/o paredes del sitio 10 de trabajo.

Las etiquetas 22, 32 de carretilla de elevacion y envio pueden ser etiquetas RFID, que pueden ser activas, semipasivas
0 pasivas. Las etiquetas pasivas pueden ser alimentadas completamente por sefiales del lector 52. Las etiquetas
activas y semipasivas pueden incluir una fuente de energia (por ejemplo, una bateria) para alimentar sus circuitos.
Las etiquetas semipasivas también pueden depender del lector 52 para suministrar su energia para ciertas funciones,
como comunicarse con el lector 52. Los lectores 52 pueden usar campos electromagnéticos inalambricos de
radiofrecuencia sin contacto para transferir informacién con el fin de identificar automaticamente y el rastreo de las
carretillas 20 de elevacion y los envios 30 a los que se adjuntan las etiquetas 22, 32. Por ejemplo, cada lector 52
puede enviar periédicamente sefiales en un area que rodea al lector 52 y recibir respuestas de las etiquetas 22, 32
que se encuentran dentro del area que rodea al lector 52.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede conectarse, por ejemplo, a través de una red, a los dispositivos 26
de comunicacion de las carretillas 20 de elevacion y a los lectores 52. La red puede ser cualquier tipo de red de
comunicacion por cable o inalambrica para Intercambiar o entregar informacion o sefales, tal como Internet, una red
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de area local inalambrica (LAN) o cualquier otra red. Por lo tanto, la red puede ser cualquier tipo de sistema de
comunicaciones conocido en la técnica.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede almacenar informacién de ubicacion para cada lector 52 y puede
determinar las ubicaciones de las etiquetas 22, 32 con base en las respuestas de las etiquetas 22, 32 (por ejemplo,
incluyendo informacién de identificacion para las etiquetas 22, 32 respectivas) y con base en qué lectores 52 recibieron
respuestas de las etiquetas 22, 32. Las ubicaciones de las etiquetas 22, 32 pueden determinarse y actualizarse
periddicamente (por ejemplo, cada 0,5 o 1 segundo).

Por ejemplo, cuando uno de los lectores 52 recibe una respuesta de una de las etiquetas 32 de envio, el lector 52
puede comunicar la informacién de identificacion de la etiqueta 32 de envio y la informacion de identificacion del lector
52 al sistema 40 informatico del sitio de trabajo. También se puede comunicar otra informacién al sistema 40
informatico del sitio de trabajo, tal como la fuerza de la respuesta y/o el angulo en el que se recibe la respuesta de la
etiqgueta 32 de envio. Con base en la informacién comunicada, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede
determinar la ubicacion de la etiqueta 32. Por ejemplo, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar
la ubicacion de los lectores 52 que recibieron las respuestas de la etiqueta 32, que luego se puede usar con la fuerza
y/o el angulo determinados de las respuestas recibidas de la etiqueta 32 para determinar la ubicacion de la etiqueta
32.

Como alternativa, se pueden determinar las ubicaciones de las etiquetas 22, 32 usando los lectores 52 y comunicarse
desde los lectores 52 al sistema 40 informatico del sitio de trabajo. Como ofra alternativa, se pueden usar dispositivos
GPS en lugar de etiquetas 22, 32 RFID y lectores 52, y los dispositivos GPS se pueden aplicar a las carretillas 20 de
aceleracion y envios 30 para determinar sus ubicaciones y comunicar sus ubicaciones al sistema 40 informatico del
sitio de trabajo.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede almacenar un mapa del sitio 10 de trabajo que indica las
ubicaciones de las carretillas 20 de elevacion y los envios 30. Se pueden indicar las ubicaciones de cada envio 30 por
la ubicacion de la etiqueta 32 de envio colocada en el envio 30. Se pueden indicar las ubicaciones de cada carretilla
20 de elevacién mediante la ubicacion de las etiquetas 22 de carretilla de elevacion colocadas sobre la carretilla 20 de
elevacion.

Como se describié anteriormente y se muestra en la Fig. 2, cada carretilla 20 de elevacion puede incluir multiples
etiquetas 22. Se pueden usar las etiquetas 22 para identificar el punto CP central de la carretilla 20 de elevacion para
usar en el rastreo de la ubicacion de la carretilla 20 de elevacion. Por ejemplo, para cada etiqueta 22 en la carretilla
20 de elevacion, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar la ubicacion de la etiqueta 22 varias
veces y puede calcular una mediana para cada etiqueta 22 con base en las multiples ubicaciones determinadas. El
sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede entonces determinar un promedio de las medianas calculadas para
las etiquetas 22 sobre la carretilla 20 de elevacién para determinar la ubicacién del punto central CP de la carretilla 20
de elevacion.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede crear o determinar una geovalla G ubicada frente a cada carretilla
20 de elevacion. La geovalla G es un perimetro virtual que puede representar un tamafio aproximado de una paleta
cargada en la carretilla 20 de elevacion. La geovalla G puede tener una longitud GL y un ancho GW. Por ejemplo, la
geovalla G puede ser aproximadamente del tamafio de una paleta estandar reconocida por la International
Organization for Standardization (ISO), la Grocery Manufacturers' Association (GMA), la European Pallet Association
(EPAL) u otra organizacion o asociacion de establecimiento de estandares. En una realizacion, la geovalla G puede
tener aproximadamente 1000 milimetros (mm) de ancho por aproximadamente 1000 mm de largo. Alternativamente,
la geovalla G puede tener aproximadamente 1219 mm de ancho por aproximadamente 1016 mm de largo;
aproximadamente 1016 mm de ancho por aproximadamente 1219 mm de largo; aproximadamente 1000 mm de ancho
por aproximadamente 1200 mm de largo; aproximadamente 1165 mm de ancho por aproximadamente 1165 mm de
largo; aproximadamente 1067 mm de ancho por aproximadamente 1067 mm de largo; aproximadamente 1100 mm de
ancho por aproximadamente 1100 mm de largo; o aproximadamente 800 mm de ancho por aproximadamente 1200
mm de largo. Alternativamente, la geovalla G puede ser mas grande que el tamafo de una paleta estandar o puede
ser otro tamafo que no esta relacionado con el tamafio de una paleta. El sistema 40 informatico del sitio de trabajo
también puede permitir a un usuario seleccionar un tamafio de la geovalla G de una variedad de tamafos, o ingresar
el tamafo. Ademas, el tamafio de la geovalla G puede cambiar dinamicamente (por ejemplo, crecer o encogerse),
como se describe a continuacion.

La geovalla G puede ubicarse a una distancia GD frente al punto CP central de la carretilla 20 de elevacion. El sistema
40 informatico del sitio de trabajo puede determinar la distancia GD con base en las caracteristicas de la carretilla 20
de elevacion, por ejemplo, la longitud de la carretilla 20 de elevacion, la distancia entre el punto CP central de la
carretilla 20 de elevacion y las horquillas 21 u otras caracteristicas en la parte delantera de la carretilla 20 de elevacion,
etc. En una realizacién, la distancia GD puede ser de aproximadamente 1500 mm. Alternativamente, se pueden
determinar el tamafio y la ubicacion de la geovalla G con base en el tamafio y la ubicaciéon de otros tipos de cargas
que pueden transportar la carretilla 20 de elevacién como se conoce en la técnica.
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Como se muestra en la Fig. 2, se puede medir la distancia GD a lo largo de una linea CL central de la carretilla 20 de
elevacion, tal como una linea que se extiende desde el punto CP central a lo largo de la direccion de desplazamiento
28. La geovalla puede extenderse a lo largo la linea CL central frente a la carretilla 20 de elevacion comenzando en la
distancia GD y terminando en la distancia (GD + GL). La geovalla G puede extenderse a lo largo de una distancia
GW/2 (la mitad del ancho GW de la geovalla G) sobre cada lado de la linea CL central para que la geovalla G se
extienda el ancho GW total.

El mapa del sitio 10 de trabajo almacenado sobre el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede indicar la
ubicacion de las geovallas G para las carretillas 20 de elevacion, asi como las ubicaciones de las carretillas 20 de
elevacion y los envios 30. Las ubicaciones de las geovallas G pueden actualizarse periédicamente cada vez que se
actualizan las ubicaciones de las carretillas 20 de elevacion (por ejemplo, cada 0,5 o 1 segundo). El mapa se puede
comunicar al dispositivo 25 de visualizacién del operador a través del dispositivo 26 de comunicacién para permitir que
el operador de la carretilla 20 de elevacion vea las ubicaciones de la carretilla 20 de elevacion (por ejemplo, el punto
CP central de la carretilla 20 de elevacion), la geovalla G para la carretilla 20 de elevacion, y los envios 30 que rodean
la carretilla 20 de elevacion.

Como se describio anteriormente, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar las ubicaciones de
las carretillas 20 de elevacion (por ejemplo, los puntos CP centrales) y crear la geovalla G. Alternativamente, los
sistemas de control de las carretillas 20 de elevacion pueden determinar las ubicaciones de las respectivas carretillas
20 de elevacion y geovallas G respectivas, y puede comunicar la informacién al sistema 40 informatico del sitio de
trabajo.

La geovalla G puede ser utilizada por el sistema 50 de rastreo para determinar si un envio 30 se cargé o descargd
desde la carretilla 20 de envio. Con referencia a la Fig. 4, se describira ahora el funcionamiento del sistema 50 de
rastreo.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede monitorizar continuamente las ubicaciones de las carretillas 20 de
aceleracion y los envios 30 en el sitio 10 de trabajo, y el peso de las cargas en las carretillas 20 de elevacion (paso
60). Como se describié anteriormente, se puede determinar la ubicacion de cada carretilla 20 de elevacion y envio 30
usando las etiquetas 22, 32 de carretilla de elevacion y envio, y los lectores 52. Se puede determinar el peso de la
carga sobre cada carretilla 20 de elevacion usando el dispositivo 23 de determinacién de peso para la carretilla 20 de
elevacion.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo también puede determinar continuamente las geovallas G para cada
carretilla 20 de elevacion (paso 62). Como se describié anteriormente, se puede determinar la ubicacion y orientacion
de las geovallas G con base en la ubicacion del punto CP central para las respectivas carretillas 20 de elevacion, la
direccion de desplazamiento 28 de las respectivas carretillas 20 de elevacion, las caracteristicas de las respectivas
carretillas 20 de elevacion, etc. El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede realizar continuamente los pasos
60 y 62 mientras se ejecutan los pasos 64, 66 y 68.

La siguiente descripcion en relacion con la Fig. 4 se relaciona con la deteccién de la carga y descarga de un envio 30
desde una carretilla 20 de elevacién. Sin embargo, se entiende que los siguientes pasos pueden realizarse
simultaneamente para multiples envios 30 y multiples carretillas 20 de elevacion.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar si el envio 30 ingresa o esta ubicado dentro de la
geovalla G de la carretilla 20 de progresion (paso 64). Por ejemplo, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede
determinar si la etiqueta 32 de envio, cuya ubicacion se determina en el paso 60, ingresa a la geovalla G para la
carretilla 20 de elevacion. Si el sistema 40 informatico del sitio de trabajo no determina que el envio 30 ingresa a la
geovalla G (paso 64; no), entonces el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar que el envio 30 no
se ha cargado en la carretilla 20 de elevacion. Luego, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede continuar
monitorizando la ubicacion de la carretilla 20 de elevacion y el envio 30, y el peso de la carga sobre la carretilla 20 de
elevacion (paso 60).

Si el sistema 40 informatico del sitio de trabajo determina que el envio 30 ingresa a la geovalla G (paso 64; si), entonces
el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar si el peso de la carga sobre la carretilla 20 de elevacion
es mayor que un umbral (paso 66). El umbral puede ser variable. Por ejemplo, el umbral puede definirse y ajustarse
con base en la informacién de un usuario en el sistema 40 informatico del sitio de trabajo. Por ejemplo, el umbral
puede ser de aproximadamente 35 libras, aproximadamente 20 libras, aproximadamente 50 libras, etc. Comparar el
peso determinado con el umbral puede ser Util para verificar que el envio 30 de hecho se ha cargado en la carretilla
20 de elevacion. Ciertos sistemas RTLS pueden experimentar irregularidad o error al determinar las ubicaciones de
las etiquetas 22, 32. Por ejemplo, la carretilla 20 de elevacién puede colocarse de modo que la geovalla G esté al lado
de un envio descargado, por ejemplo, dentro de un pie, y si hay irregularidad de un pie o mas, el sistema 40 informatico
del sitio de trabajo puede indicar que el envio 30 ha entrado en la geovalla G aunque en realidad no se ha cargado en
la carretilla 20 de elevacion. Al confirmar que el peso de la carga sobre la carretilla 20 de reduccion es mayor que el
umbral, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar si el envio 30 se cargo realmente en la carretilla
20 de elevacion.
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Si el sistema 40 informatico del sitio de trabajo no determina que el peso de la carga sobre la carretilla 20 de elevacion
es mayor que el umbral (paso 66; no), entonces el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar que el
envio 30 no se carga realmente en la carretilla 20 de elevacion. Luego, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo
puede continuar monitorizando la ubicacion de la carretilla 20 de elevacion y el envio 30, y el peso de la carga sobre
la carretilla 20 de elevacion (paso 60). Si el sistema 40 informatico del sitio de trabajo determina que el peso de la
carga sobre la carretilla 20 de elevacion es mayor que el umbral (paso 66; si), entonces el sistema 40 informatico del
sitio de trabajo puede determinar que el envio 30 se cargo en la carretilla 20 de progresion (paso 68).

Ademas, si el sistema 40 informatico del sitio de trabajo determina que hay una carga sobre la carretilla 20 de elevacion
que excede el umbral, pero que ningun envio 30 ingreso a la geovalla G, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo
puede expandir la geovalla G, por ejemplo, en un incremento ( por ejemplo, 5, 10 0 20 mm, u otra distancia) desde el
frente, la parte posterior y/o los lados de la geovalla G. Después de expandir la geovalla G, el sistema 40 informatico
del sitio de trabajo puede determinar si se detecta un envio 30 en la geovalla G. Si no se detecta un envio 30, la
geovalla G puede expandirse repetidamente por incrementos hasta que se detecte un envio 30 en la geovalla G. Esto
puede permitir que el sistema 40 informatico del sitio de trabajo detecte que los envios 30 de tamafio no estandar se
cargan en la carretilla 20 de elevacion. Por ejemplo, se pueden cargar envios relativamente mas anchos o mas largos
en la carretilla 20 de elevacion de tal manera que la etiqueta 32 de envio pueda estar fuera de la geovalla G. Al hacer
crecer dinamicamente la geovalla G como se describié anteriormente, se pueden determinar los envios 30 de tamafio
no estandar para que se carguen en la carretilla 20 de aceleracion. Alternativamente, o ademas, el sistema 40
informatico del sitio de trabajo puede solicitar al operador de la carretilla de elevaciéon que verifique si el envio 30 no
tiene una etiqueta 32 de envio o solicitarle al operador de la carretilla de elevacién que se acerque al area de cobertura
de los lectores 52.

Después de que se cargo el envio 30, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar la ubicacion
donde la carretilla 20 de elevacioén esta entregando el envio 30 y puede comunicar la ubicacion de entrega al sistema
de control de la carretilla 20 de elevacion a través del dispositivo 26 de comunicacion. La ubicacion de entrega puede
mostrarse en el dispositivo 25 de visualizacién del operador para que la vea el operador de la carretilla de elevacion,
por ejemplo, usando un cuadro de mensaje y/o resaltando el area en un mapa. El operador de la carretilla de elevacion
puede conducir la carretilla 20 de aceleracion al lugar de entrega para descargar el envio 30.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede continuar monitorizando las ubicaciones de las carretillas 20 de
aceleracion y los envios 30 en el sitio 10 de trabajo, y el peso de las cargas en las carretillas 20 de elevacion. Para
detectar cuando se descarga el envio 30 de la carretilla 20 de elevacion, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo
puede determinar cuando el peso de la carga sobre la carretilla 20 de elevacion cae por debajo del umbral o llega a
cero, por ejemplo, utilizando el dispositivo 23 de determinacion de peso.

El sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede almacenar informacion sobre la carga y descarga de envios 30
desde las carretillas 20 de elevacion. El sistema 40 informatico del sitio de trabajo también puede comunicar la
informacion sobre la carga y descarga de los envios 30 a las carretillas 20 de elevacion a través de los dispositivos de
comunicacion 26 para que la informacién pueda mostrarse en los dispositivos 25 de visualizacién del operador.

Se muestran varias capturas de pantalla del dispositivo 25 de visualizaciéon del operador durante la operacién de la
carretilla 20 de elevacion en las Figs. 5-7 y se describen a continuacion, de acuerdo con una realizacion. El sistema
de control de la carretilla 20 de elevacion puede ejecutar software, como un cliente de muelle cruzado, para mostrar
informacion al operador sobre la carga y descarga de los envios 30 desde la carretilla 20 de elevacion. Las
realizaciones de las capturas de pantalla que se muestran en las Figs. 5-7 y se describen a continuaciéon son a manera
de ejemplo y no pretenden ser limitantes. Parte de la informacion provista en las capturas de pantalla puede omitirse
o mostrarse en un formato diferente (por ejemplo, usando un disefio diferente). Se puede agregar otra informacion
segun se desee.

La Fig. 5 es una imagen que ilustra una captura 70 de pantalla del dispositivo 25 de visualizacion del operador de una
carretilla 20 de elevacién, de acuerdo una realizacién. Como se describe a continuacion, la captura 70 de pantalla
indica que no hay envios 30 cargados en la carretilla 20 de elevacion. La captura 70 de pantalla puede incluir un
cuadro 72 de vista de mapa, un cuadro 74 de informacién de mapa, un cuadro 76 de informacién de peso, uno o mas,
y/o un cuadro 80 de informacién de evento.

El cuadro 72 de vista de mapa puede mostrar al menos una parte del mapa del sitio 10 de trabajo almacenado en el
sistema 40 informatico del sitio de trabajo. Por ejemplo, en la realizacion que se muestra en la Fig. 5, el cuadro 72 de
vista de mapa muestra solo una porcion del mapa del sitio 10 de trabajo que rodea el punto CP central de la carretilla
20 de elevacion. El cuadro 72 de vista de mapa puede cambiar a medida que la carretilla 20 de elevacion viaja a través
del sitio 10 de trabajo y los envios 30 ubicados cerca de la carretilla 20 de elevacion se trasladan a otros lugares. El
cuadro 72 de vista de mapa también puede indicar una direccién general de viaje de la carretilla 20 de elevacion (por
ejemplo, con base en el dispositivo 24 de determinacién de direccion para la carretilla 20 de elevacion como se
describe anteriormente) y la ubicacion del punto CP central de la carretilla 20 de elevacién (por ejemplo, con base en
las ubicaciones de las etiquetas 22 de carretilla de elevacion como se describe anteriormente). Por ejemplo, en la
captura 70 de pantalla, la "W" que se muestra en la esquina superior derecha del cuadro 72 de vista de mapa indica
la direccion "oeste" y, por lo tanto, la carretilla 20 de elevacion generalmente viaja hacia el oeste. El cuadro 72 de vista
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de mapa también puede indicar coordenadas del punto CP central en el sitio 10 de trabajo con respecto a un sistema
de posicionamiento local.

El cuadro 72 de vista de mapa puede indicar la ubicacion de la geovalla G para la carretilla 20 de reduccioén y otros
objetos a lo largo del camino de la carretilla 20 de elevacion. El cuadro 72 de vista de mapa también puede indicar las
ubicaciones de los envios 30 que rodean la carretilla 20 de elevacion dentro del area representada por el cuadro 72
de vista de mapa (por ejemplo, con base en las ubicaciones de las etiquetas 32 de envio como se describid
anteriormente). En consecuencia, el cuadro 72 de vista de mapa puede identificar y ubicar para el operador los envios
30 y otros objetos que rodean la carretilla 20 de elevacion.

El cuadro 72 de vista de mapa puede ilustrar la ubicacion de la carretilla 20 de elevacion y las ubicaciones de los
envios 30 usando puntos de diferentes colores, por ejemplo, un punto negro para la carretilla 20 de elevacion (por
ejemplo, el punto CP central), puntos rojos para los envios 30 cargados en la carretilla 20 de reduccion y puntos azules
para otros envios 30. Por ejemplo, en la captura 70 de pantalla, ya que no se han cargado envios 30 en la carretilla
20 de elevacion, el cuadro 72 de vista de mapa puede ilustrar el punto CP central de la carretilla 20 de elevacion
usando un punto negro, y puede ilustrar los envios descargados que rodean la carretilla 20 de elevacion usando puntos
azules.

Aunque el cuadro 72 de vista de mapa puede ilustrar la ubicacién de otras carretillas 20 de elevacion que rodean la
carretilla 20 de elevacion, el operador puede entender que la carretilla 20 de elevacidén que se esta operando esta
indicada por el punto negro en el centro del cuadro 72 de vista de mapa. Por lo tanto, cada carretilla 20 de elevacion
puede tener un dispositivo 25 de visualizacién del operador con un cuadro 72 de vista de mapa que coloca el punto
CP central de la carretilla 20 de elevacion particular en el centro de su cuadro 72 de vista de mapa.

El cuadro 74 de informacién de mapa puede indicar informacién sobre los envios 30 identificados en el cuadro 72 de
vista de mapa. El cuadro 74 de informacién de mapa puede indicar el identificador para cada envio 30, y/o una zona
o area general donde se encuentra el envio 30 (por ejemplo, el carril, el muelle u otra area en el sitio 10 de trabajo).
El sitio 10 de trabajo puede dividirse en zonas generales representadas por uno 0 mas caracteres y/o simbolos
alfanumeéricos. Por ejemplo, en la realizacién mostrada en la Fig. 5, la captura 70 de pantalla identifica los tres envios
30 mostrados en el cuadro 72 de vista de mapa utilizando sus identificadores (por ejemplo, nimeros PRO). Ademas,
los envios 30 se identifican como ubicados en la zona "L77" (por ejemplo, el carril 77 en el sitio 10 de trabajo).

El cuadro 76 de informacion de peso puede mostrar el peso de la carga en la carretilla 20 de elevacion, tal como el
peso de la paleta 31 y el envio 30 determinado usando el dispositivo 23 de determinacion de peso. El peso puede
estar indicado en libras. El cuadro 76 de informacién de peso puede actualizarse continuamente usando el dispositivo
23 de determinacion de peso (por ejemplo, cada 0.5 o 1 segundo). En la realizacién mostrada en la Fig. 5, la captura
70 de pantalla indica que no hay peso ni carga en la carretilla 20 de elevacion.

Los cuadros 78 de identificacion de carga pueden indicar los envios 30 (si los hay) que se cargan en la carretilla 20
de elevacion, por ejemplo, usando los identificadores para los envios 30 cargados. En la realizacion mostrada en la
Fig. 5, la captura 70 de pantalla tiene tres cuadros 78 de identificacion de carga, que pueden identificar hasta tres
envios 30 diferentes cargados en la carretilla 20 de elevacion. Sin embargo, la captura 70 de pantalla indica "NO PRO"
(sin numero PRO) en cada uno de los tres cuadros 78 de identificacion de carga, lo que indica que no hay envios 30
cargados en la carretilla 20 de elevacion. Alternativamente, la captura 70 de pantalla puede incluir menos o mas de
tres cuadros 78 de identificacion de carga.

El cuadro 80 de informacion de evento puede registrar continuamente la carga y descarga de los envios 30 utilizando
la carretilla 20 de elevacion en las zonas en el sitio 10 de trabajo, como se describe a continuacion en relacién con las
Figs. 6 y 7. Por ejemplo, el cuadro 80 de informacién de evento puede proporcionar informacion sobre el evento que
ocurrio (por ejemplo, mostrando "L" para indicar la carga del envio en una zona o mostrando "U" para indicar la
descarga del envio desde una zona, indicando la zona donde ocurrio el evento de carga o descarga e identificando el
envio que se cargo o descargo). Por lo tanto, el cuadro 80 de informacion de eventos puede mostrar un historial de
eventos de carga y descarga asociados con la carretilla 20 de elevacion.

La Fig. 6 es una imagen que ilustra otra captura 90 de pantalla del dispositivo 25 de visualizacion del operador de la
carretilla 20 de elevacion después de que la carretilla 20 de elevacion carga un envio 92 y esta desplazandose hasta
una ubicacion para descargar el envio 92, de acuerdo con una realizacion. La captura 90 de pantalla que se muestra
en la Fig. 6 puede ser similar a la captura 70 de pantalla que se muestra en la Fig. 5, con las diferencias que se
describen a continuacion.

En la realizacion de la Fig. 6, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar que el envio 92 ingresa a
la geovalla G para la carretilla 20 de elevacion y que el dispositivo 23 de determinacion de peso mide que la carga en
la carretilla 20 de elevacion sea de 890 libras, como se refleja en el cuadro 76 de informacion de peso. El sistema 40
informatico del sitio de trabajo puede determinar que 890 libras es mayor que el umbral (por ejemplo, aproximadamente
35 libras) y, por lo tanto, puede determinar que el envio 92 se cargd en la carretilla 20 de elevacion. El sistema 40
informatico del sitio de trabajo puede comunicar informacién sobre el evento de carga a la carretilla 20 de elevacion
para mostrar al operador en el dispositivo 25 de visualizacion del operador (por ejemplo, en la captura 90 de pantalla).
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El envio 92 que se cargo en la carretilla 20 de elevacion puede identificarse en uno de los cuadros 78 de identificacion
de carga por su numero PRO 2205186911. Los otros dos cuadros 78 de identificacion de carga pueden indicar "NO
PRO" (sin numero PRO), lo que indica que no hay otros envios 30 cargados en la carretilla 20 de elevacion.

El cuadro 80 de informacion de evento puede registrar la carga del envio 92 en la carretilla 20 de aceleracion o, en
otras palabras, la "descarga” del envio 92 desde una zona del sitio 10 de trabajo. Especificamente, se puede agregar
informacion al cuadro 80 de informacion de evento que puede identificar dénde ocurrié el evento de descarga (zona
L77), la letra "U" para indicar la descarga del envio 92 desde la zona L77 y el nimero PRO (2205186911) para el
envio 30.

Debido a que el envio 92 se cargd en la carretilla 20 de elevacion, se puede eliminar la representacion de la geovalla
G en el cuadro 72 de vista de mapa. Se puede ilustrar el envio 92 cargado usando un punto rojo, y se puede ilustrar
el envio 30 descargado indicado en el cuadro 72 de vista de mapa usando un punto azul. Ademas, en la realizacion
de la Fig. 6, el cuadro 74 de informacion de mapa puede identificar los envios 30, 92 como ubicados en la zona L77
(por ejemplo, el carril 77 en el sitio 10 de trabajo).

La Fig. 7 es una imagen que ilustra otra captura 100 de pantalla del dispositivo 25 de visualizacion del operador de la
carretilla 20 de evolucion después de que la carretilla 20 de elevacion descarga el envio 92, de acuerdo con una
realizacion. La captura 100 de pantalla que se muestra en la Fig. 7 puede ser similar a la captura 90 de pantalla que
se muestra en la Fig. 6, con las diferencias que se describen a continuacion.

En la realizacién de la Fig. 7, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede determinar que el dispositivo 23 de
determinacion de peso no mide carga sobre la carretilla 20 de elevacion, como se refleja en el cuadro 76 de informacion
de peso, y por lo tanto el envio 92 se descarga de la carretilla 20 de elevacion. El sistema 40 informatico del sitio de
trabajo puede comunicar después informacion sobre el evento de descarga a la carretilla 20 de elevaciéon para mostrar
al operador en el dispositivo 25 de visualizacién del operador (por ejemplo, en la captura 100 de pantalla).

Todos los cuadros 78 de identificacion de carga pueden indicar "NO PRO" (sin nimero PRO), lo que indica que no
hay envios 30 cargados en la carretilla 20 de elevacion. Como no hay envios 30 cargados en la carretilla 20 de
elevacion, la geovalla G se muestra nuevamente en el cuadro 72 de vista de mapa. El envio 92 descargado puede
ilustrarse con el otro envio 30 descargado usando puntos azules.

El cuadro 80 de informacion de evento puede registrar la descarga del envio 92 desde la carretilla 20 de elevacion o,
en otras palabras, la "carga" del envio 92 en una zona del sitio 10 de trabajo. Especificamente, se puede agregar
informacion al cuadro 80 de informacién de evento que puede identificar donde ocurrié el evento de carga (zona D79,
por ejemplo, muelle 79 en el sitio 10 de trabajo), la letra "L" para indicar la carga del envio 92 en la zona D79, y el
numero PRO (2205186911) para el envio 92.

Ademas, en la realizacion de la Fig. 7, el cuadro 74 de informacion de mapa puede enumerar los envios 30, 92
mostrados en el cuadro 72 de vista de mapa, y puede identificar uno de los envios como ubicado en la zona L77 y uno
de los envios (por ejemplo, el envio 92) como se encuentra en la zona D79.

Aunque las carretillas 20 de elevacion y los envios 30 se pueden mover a través del sitio 10 de trabajo, el sistema 50
de rastreo puede proporcionar informacion sobre la carga y descarga de los envios 30 de manera mas precisa y
eficiente. El sistema 50 de rastreo puede identificar cuando los envios 30 se cargan en las carretillas 20 de escalas
sin depender del operador de la carretilla de elevacion para salir de las carretillas 20 de elevacion para ingresar o
escanear informacion cada vez que se cargan y descargan los envios 30. En cambio, el sistema 50 de rastreo puede
determinar automaticamente si el envio 30 se cargd en la carretilla 20 de elevacion, y los operadores de carretilla de
elevacion pueden permanecer sentados en las carretillas 20 de elevacion. Como resultado, se pueden reducir el
tiempo y los costes laborales.

El sistema 50 de rastreo puede rastrear los envios 30 directamente usando las etiquetas 32 de envio en lugar de
depender de la informacion del operador de la carretilla de elevacion. Como resultado, el sistema 50 de rastreo puede
proporcionar informacion de rastreo mas confiable y precisa. Esto puede reducir el riesgo de error del operador al
ingresar la informacioén incorrecta o al extraviar cualquier documento que el operador pueda usar para ingresar
informacién sobre los envios 30, lo que puede reducir la cantidad de envios 30 que se pierden o se retrasan.

Ademas, los lectores 52 pueden experimentar irregularidad u otro error al leer las etiquetas 22, 32 de carretilla de
elevacion y envio. Al verificar que el peso de la carga en la carretilla 20 de elevacién esta por encima de un umbral
antes de determinar que el envio 30 se cargd en la carretilla 20 de elevacion, el sistema 50 de rastreo puede evitar
indicar falsamente que el envio 30 se cargd cuando el envio 30 en realidad puede estar ubicado al lado de la carretilla
20 de elevacioén y no cargado.

La monitorizacion del peso de la carga transportada por la carretilla 20 de elevacion también puede alertar al sistema
40 informatico del sitio de trabajo de que se ha cargado un envio 30 en la carretilla 20 de elevacion a pesar de que el
sistema 40 informatico del sitio de trabajo no ha determinado que el envio 30 ingresé a la geovalla G, por ejemplo,
debido a irregularidades u otro error. Ademas, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede ajustar
dinamicamente el tamafio de la geovalla G cuando se detecta una carga sobre la carretilla 20 de elevacioén, pero
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ningun envio 30 ha ingresado en la geovalla G. Por lo tanto, el sistema 40 informatico del sitio de trabajo puede detectar
automaticamente la carga de envios 30 de tamafio no estandar.

Aunque las realizaciones descritas anteriormente se refieren al seguimiento de las carretillas 20 de desplazamiento,
debe entenderse que el sistema 50 de rastreo también puede realizar pasos similares para rastrear otros vehiculos o
magquinas y las cargas que pueden transportar esos vehiculos o maquinas. El sistema 40 informatico del sitio de trabajo
puede crear geovallas G que correspondan al tamafio y ubicacidon de una carga transportada por el vehiculo o la
maquina como se conoce en la técnica.

Sera evidente para los expertos en la técnica que se pueden realizar diversas modificaciones y variaciones a los
métodos y sistemas descritos anteriormente. Otras realizaciones seran evidentes para los expertos en la técnica a
partir de la consideracion de la especificacion y la practica de los métodos y sistemas divulgados. Se pretende que la
especificacion y los ejemplos se consideren solo a modo de ejemplo, con un alcance verdadero que se indica mediante
las siguientes reivindicaciones y sus equivalentes.

11



10

15

20

25

30

35

40

ES 2 806 559 T3

REIVINDICACIONES

1. Un método para rastrear al menos un objeto (30) configurado para ser transportado por al menos un vehiculo (20),
el método ejecutado por un sistema (40) informatico, donde el método comprende:

determinar (60) al menos una ubicacion del al menos un vehiculo (20);
determinar (60) al menos una ubicacion del al menos un objeto (30);

determinar (62) al menos una ubicacién de al menos una geovalla adyacente a el al menos un vehiculo (20) con base
en la al menos una ubicacién del al menos un vehiculo;

determinar (64) si una carga del al menos un vehiculo (20) incluye al menos un objeto (30) con base en si el al menos
un objeto esta ubicado dentro de la al menos una geovalla;

ajustar un area de la al menos una geovalla automaticamente;
caracterizado porque el ajuste del area de la al menos una geovalla comprende:
determinar un peso de la carga del al menos un vehiculo (20); y

aumentar el area de la al menos una geovalla cuando el sistema (40) informatico determina que no hay ningin objeto
ubicado dentro de la al menos una geovalla y que el peso de la carga del al menos un vehiculo (20) excede un umbral.

2. El método de la reivindicacién 1, que comprende, ademas:

actualizar periddicamente la al menos una ubicacion de la al menos una geovalla.
3. El método de la reivindicacion 1 o la reivindicacion 2, que comprende, ademas:
determinar un peso de la carga del al menos un vehiculo (20); y

determinar si la carga del al menos un vehiculo (20) incluye el al menos un objeto (30) con base en el peso
determinado,

opcionalmente en el que el método comprende:

determinar que la carga del al menos un vehiculo (20) incluye el al menos un objeto (30) cuando el al menos un objeto
se encuentra dentro de la al menos una geovalla y cuando el peso determinado esta por encima de un umbral.

4. El método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, que comprende, ademas:

recibir al menos una sefal de al menos una etiqueta (32) de objeto colocada sobre al menos un objeto (30) y al menos
una etiqueta (22) de vehiculo ubicada sobre el al menos un vehiculo (20) para determinar la al menos una ubicacion
del al menos un objeto y el al menos un vehiculo.

5. El método de la reivindicacion 4, en el que el al menos un vehiculo incluye un primer vehiculo y la al menos una
etiqueta del vehiculo incluye una pluralidad de etiquetas colocadas en el primer vehiculo, donde el método comprende,
ademas:

determinar un punto central con base en las sefales recibidas de la pluralidad de etiquetas (22) de vehiculos; y
determinar una ubicacién del primer vehiculo con base en el punto central.
6. El método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, que comprende, ademas:

comunicar la al menos una ubicacion del al menos un vehiculo (20) y la al menos una ubicacion del al menos un objeto
a el al menos un vehiculo (20).

7. El método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, que comprende, ademas:

comunicar informacion sobre la carga y descarga del al menos un objeto (30) a al menos un dispositivo de visualizacion
del al menos un vehiculo para visualizar en el al menos un dispositivo de visualizacion:

si el al menos un objeto (30) esta cargado sobre y descargado del al menos un vehiculo (20),

un destino de al menos un objeto (30) cargado sobre al menos un vehiculo (20),
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un mapa que indica las ubicaciones del al menos un objeto (30), el al menos un vehiculo (20) y la al menos una
geovalla (G),

un historial de carga y descarga para el al menos un vehiculo, o

informacioén que indica desde dénde se cargd al menos un objeto (30) o donde se cargd al menos un objeto (30).
8. El método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, que comprende, ademas:

determinar una direccién del al menos un vehiculo (20); y

determinar la al menos una ubicacién de la al menos una geovalla con base en la direccion determinada del al menos
un vehiculo (20).

9. El método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8, que comprende, ademas:

determinar un area de la al menos una geovalla, donde el area tiene un tamafio de una paleta enfrente del al menos
un vehiculo (20).

10. El método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8, que comprende, ademas:

aumentar el area de la al menos una geovalla incrementalmente hasta que el sistema informatico determine que el al
menos un objeto (30) se encuentra dentro de la al menos una geovalla.

11. El método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10,

en el que el al menos un vehiculo (20) incluye al menos uno de una carretilla de elevacion, un carro o un vehiculo de
motor y el al menos un objeto incluye un envio o un paquete,

opcionalmente en el que el al menos un vehiculo (20) es al menos una carretilla de elevacion, el al menos un objeto
(30) es al menos un envio, y la al menos una ubicacién de la al menos una geovalla esta enfrente de la al menos una
carretilla de elevacion.

12. Un sistema para rastrear al menos un objeto configurado para ser transportado por al menos un vehiculo, donde
el sistema comprende:

al menos un sistema (40) informatico configurado para ejecutar el método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a
11;

una pluralidad de etiquetas que incluyen al menos una etiqueta (32) de objeto para unir el al menos un objeto (30) y
al menos una etiqueta (22) de vehiculo para unir el al menos un vehiculo (20); y

al menos un lector (52) configurado para recibir sefiales de la pluralidad de etiquetas (22, 32) y comunicar informacion
a el al menos un sistema informatico con base en las sefiales recibidas.

13. Un medio legible por ordenador no transitorio que contiene instrucciones que, cuando son ejecutadas por un
sistema informatico, hacen que el ordenador realice el método de cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11 para
rastrear al menos un objeto (30).
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