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Cross-docking

Cross-docking flytter paller fra modtageporte til afsendelsesporte eller
opstillingsbaner med kun kort eller ingen mellemlagring. Der kommer hurtigt mange
afhentnings- og afleveringssteder, og banerne sendres efter dagens volumen. J1600
egner sig til dette flow, fordi gemte lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/document
ation/user-guides/location-management/) kan kombineres frit. Du behgver derfor ikke at
indleere en seerskilt opgave for hver kombination af afhentnings- og afleveringssteder.

Sadan fungerer vareflowet

1. Gem hver port, bane og opstillingsposition én gang ved at kare derhen og trykke
pa Gem lokation. Softwaren begreenser ikke antallet af gemte lokationer.

2. Tag_pallen op manuelt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-
pickup-and-autonomous-delivery/) ved modtagelsen. Karsel inde i trailere og pa
leessebroer skal foregd manuelt, da automatisk tilstand kraever plane gulve (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/).

3. Veelg afsendelsesbanen eller opstillingspositionen for denne palle, og veelg, hvad
J1600 skal gare efter afleveringen: vende tilbage til dig, fortseette til en anden
lokation, parkere eller vente.

4. Bekraeft overgangen til autonom tilstand. Robotten saetter pallen af i gulvniveau
og fortseetter derefter som valgt.

Enhver gemt lokation kan veere det naeste afhentnings- eller afleveringssted. Det gar
det praktisk at flytte paller frit mellem flere afhentnings- og afleveringssteder. Se
Palletransport mellem flere punkter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cas
es/multi-point-pallet-transport/) 0g Transport fra A til B til C (https://info.mobilerobot.com/da-d
k/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/).

Udviklet til skiftende baner

Indretningen af cross-docking-omrader sendrer sig ofte. Observationer fra et stort
cross-docking-anleeg for e-handel — et besgg, der var med til at forme det
fleksibilitetsorienterede design af J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/res
ults/operational-flexibility/) — viste, at indretning, vareflow, bufferkapacitet og SKU-
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sammensaetning sendrede sig flere gange om ugen, selv i en drift med omfattende
automatisering. J1600 handterer disse aendringer med:

¢ Indlaer og gentag (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/teach
-and-repeat/): Tilfgj eller flyt en bane pa fa minutter ved at kgre derhen én gang og
gemme lokationen — se Midlertidig opseetning_af lokationer (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/).

e Navigation med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j160
O/navigation-and-obstacle-avoidance/): Robotten opdaterer lgbende sin model af
omgivelserne og planleegger ruter uden om forhindringer, uden spor, ledninger
eller reflektorer, der skal flyttes — se Dynamiske rutesendringer (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/applications/scenarios/dynamic-route-changes/).

¢ @jeblikkelig manuel overtagelse: Hvis en bane bliver overfyldt, eller en palle er
placeret forkert, skal du tage fat i styrestangen og handtere situationen — se
Handtering af afvigelser og uregelmaessige laster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/).

Omrader med taet trafik

Pa cross-docking-omrader er der teet trafik med personer, pallelgftere og midlertidigt
opstillet gods. J1600 har et 360-graders sikkerhedsfelt, to 2D-sikkerheds-LiDAR-
scannere og hastighedsafhaengige beskyttelseszoner, som understgtter autonom
karsel i denne trafik, og bla lysstriber markerer det beskyttede omrade. Se Drift i
omrader med taet trafik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/operation-in

-crowded-environments/).

Kapacitet pr. tur

Pa hver tur kan J1600 transportere op til 1.600 kg med en hastighed pa op til

5,4 km/t. Lasten kan male op til 1.250 x 1.250 mm inklusive udheeng og placeres pa
enhver understgttet lastbaerer med aben bund. Se Abne bure og alternative lastbaerere
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/open-cages-and-alternative-load-carri
ers/) 0g tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j160

O/technical-specifications/).
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