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Varemodtagelse

Varemodtagelse er et af J1600's centrale anvendelsesomrader og et tydeligt
eksempel pa dens Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mode/)
og arbejdsdeling_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/mixed-manual-and-
autonomous-work/): Laesserampen kraever menneskelig betjening; den efterfglgende
transport gar ikke. En operatgr afleesser lastbilen manuelt og sender derefter J1600
autonomt af sted med hver palle (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/
manual-pickup-and-autonomous-delivery/) til modtagekontrol eller lager.

Arbejdsgangen ved varemodtagelse

1. Operataren leesser en palle af lastbilen i manuel tilstand (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/) — J1I600 handteres som en
almindelig elektrisk gaende pallelafter.

2. Pa touchskaermen veelger operatgren den gemte destination (kontrolomrade,
lageromrade eller bufferplads), og hvad J1600 skal gare efter leveringen.

3. Operatgren bekreefter autonom tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentat
ion/user-guides/autonomous-operation/) med den fysiske startknap og treeder veek fra
J1600.

4. J1600 kgrer til destinationen, karer uden om forhindringer undervejs, afsaetter
pallen i gulvhgjde og vender — i det almindelige "Boomerang”’-mgnster (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/) — tilbage til
leesserampen efter den naeste palle.

Mens robotten karer, fortseetter operatgren med at leesse af. Operatgren slipper
dermed for de gentagne ture til fods mellem laesserampen og lageret.

Hvorfor leesserampen fortsat betjenes manuelt

| varemodtagelsen opstar mange af de situationer, hvor menneskelig vurdering er
bedre end automatisering:

e Laessebroer og lastrum. | autonom tilstand er stigningsevnen O % og kraever
plane gulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suita
bility/). Ujeevnheder, haeldninger og leessebroer, der ikke flugter, handteres manuelt
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(i manuel tilstand er stigningsevnen 5 % uden last og 3 % ved fuld last, og J1600
kan maksimalt passere en ujeevnhed pa 25 mm og en spalte pa 20 mm).

e Beskadigede paller og varer. Operatgren opdager et knaekket bundbreet, et
udstdende sgm, en leekage eller et sammenpresset hjgrne, for det medfarer
fastkarsel eller problemer hos kunden.

¢ Ustabile og folierede laster. Operatgren vurderer og retter stabler med hgjt
tyngdepunkt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unsta
ble-loads/) og l@se ender af streekfilm ved afhentningen.

e Travle varemodtagelsesomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/
scenarios/operation-in-crowded-environments/). Operatgren finder en sikker rute
gennem traengslen, hvor et fuldautomatisk keretgj ville ga i sta.

Denne arbejdsdeling er et praktisk eksempel pa automatisering med mennesket i
kontrol (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automati

on/).

Opsaetning af et varemodtagelsesflow

Du opretter destinationer ved at kgre til stedet én gang_(https://info.mobilerobot.com/da-d
k/applications/scenarios/temporary-location-setup/) og trykke pa Gem lokation.
Kontrolbaner, lagergange og midlertidige ekstra lageromrader (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/use-cases/temporary-storage/) kan hver isser gemmes som en
navngiven lokation, og softwaren begraenser ikke antallet. Lokationerne kan
kombineres frit, sd varemodtagelsen kan fordele paller til flere omrader, uden at hver
enkelt rute fra leesserampen til et omrade skal indleeres separat.

Kompatible lastbaerere ved laesserampen

Indgaende gods ankommer pa forskellige lastbaerere. J1I600 kan handtere EPAL-
europaller, EPAL 3, EPAL 6, GMA-paller med aben bund og enhver lastbaerer med aben
bund, der kan handteres med gafler (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/plannin
g/pallet-and-load-suitability/), med mal pa op til 1.250 x 1.250 mm og en vaegt pa op til
1.600 kg. Lastbaererne skal have aben bund uden bundbraet. Se tekniske
specifikationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/technical-specifications/) for
yderligere oplysninger.
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Relaterede sider

e Lagerdrift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/warehousing/) — hvor
pallerne transporteres hen bagefter

¢ Forsendelse og ekspedition (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/sh
ipping-and-dispatch/) — den tilsvarende udgaende proces

¢ Reduktion af gangafstande (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduc
tion-in-manual-walking/) — den stgrste gevinst i varemodtagelsen
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