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Varemodtagelse

Varemodtagelse kombinerer de to dele af Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/p
roducts/j1600/dual-mode/) pa en naturlig made: Arbejdet i lastbilen og ved rampen
kraever vurdering, mens karslen fra rampen til modtagekontrol eller lager er ensformig
transport. Operatgren afleesser manuelt, overlader hver palle til J1600 og bliver ved
rampen, mens robotten leverer pallen.

Sadan fungerer arbejdsgangen

1. Aflees traileren manuelt med styrestangen, preecis som med en almindelig
elektrisk pallelgfter.

2. Veelg et gemt afsaetningspunkt pa touchskeermen — modtagekontrol, en
lagerzone eller en bufferplads.

3. Veelg return to origin (returner til udgangspunktet) som handling efter levering,
bekreeft autonom tilstand med startknappen, og treed veek fra J1600.

4. J1600 kgrer med op til 5,4 km/t (1,5 m/s), undgar forhindringer undervejs, seetter
pallen pa gulvet og vender tilbage til dig ved rampen for at hente den naeste palle.

Denne arbejdsgang med levering og retur er den J1600-opgave, der demonstreres
hyppigst. Se Levering og_retur (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliv
er-and-return/) 0og Manuel optagning og_autonom levering_(https://info.mobilerobot.com/da-d
k/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/).

Hvorfor arbejdet ved rampen forbliver manuelt

Ved afleesning af lastbiler opstar de fleste situationer, hvor menneskelig vurdering er
afggrende:

* Laessebroer og ramper. Automatisk tilstand har en stigningsevne pa O % og er
beregnet til karsel pa plant gulv (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/plannin
g/route-and-floor-suitability/). | manuel tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/docume
ntation/user-guides/manual-operation/) kan J1600 klare haeldninger pa op til 5 % uden
last og 3 % med fuld last. Leessebroer, ujsevnheder og en skaevt placeret trailer er
derfor operatgrens opgave.
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¢ Pallens tilstand. Et kneekket bundbreet, et udstikkende sgm eller en lgs ende af
streekfilm opdages og handteres, for det medferer fastkaring eller en
sikkerhedsrisiko.

» Lastens stabilitet. Indgdende last med hgjt tyngdepunkt, som heselder eller er
stablet darligt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unst
able-loads/), vurderes af operatgren far loft.

* Traengsel. En overfyldt varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/application
s/scenarios/operation-in-crowded-environments/) med overskydende paller kreever, at
operatgren veelger en alternativ manuel rute pa stedet.

Se Handtering af undtagelser og uregelmaessig_last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/ap
plications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/) for at fa den fulde liste over
opgaver, der kreever operatgrens vurdering.

Det slipper operatgren for

De manuelle gature (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manua
l-walking/). For hver autonom levering slipper operatgren for at ga frem og tilbage,
uanset om ruten er fa meter eller langt over 100 meter. | lgbet af et skift i
varemodtagelsen er J1600 udviklet til at reducere den tid, operatgren bruger pa
gentagen transport, med op til 80 % (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/
productivity-improvements/), samtidig med at operatgren fortseetter afleesningen ved
rampen.

Opsaetning af en arbejdsgang til varemodtagelse

e Kgr én gang til hver kontrol-, lager- eller bufferposition, og tryk pa Gem lokation.
Der er ingen softwaremeessig greense for antallet af gemte lokationer.

e Der kreeves ingen skinner, ledninger, reflektorer eller bygningsaendringer —
navigationen bruger 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j160

0O/navigation-and-obstacle-avoidance/).

e En operatgr, der allerede bruger en elektrisk pallelgfter, har brug for cirka
30 minutters oplaering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/

operator-training/).

Hvis maengden af indgaende varer sendrer sig, kan du tilfgje eller sendre
afseetningspunkter pa fa minutter — se Midlertidig opseetning af lokationer (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/) 0g Midlertidig
opbevaring_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/temporary-storage/).
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Se Abne bure og_alternative lastbaerere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-
cases/open-cages-and-alternative-load-carriers/) 0g de tekniske specifikationer for J1600 (h
ttps://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/technical-specifications/) for oplysninger om
begreensninger for last ved rampen.
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Produktionsforsyning

Ved produktionsforsyning klargar eller plukker en operatgr en palle med materialer
eller komponenter, hvorefter J1600 leverer den til produktionslinjen efter behov.
Operatgren tager sig af det arbejde, der kraever vurdering — plukning, reekkefalge og
prioritering — mens J1600 star for transporten mellem lager og linje.

Sadan foregar processen

1. Klarger pallen pa lageret, i supermarkedet eller i kithningsomradet, og tag den op
manuelt.

2. Veelg det gemte afleveringssted ved linjen eller arbejdscellen pa touchskaermen.

3. Veelg, hvad der skal ske efter leveringen: returnér til dig_for at hente den neeste
palle (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/),
fortseet til et andet sted, parkeér, eller stop og_vent (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
applications/scenarios/deliver-and-wait/) ved linjen.

4. Bekraeft autonom tilstand, og fortseet med at klarggre den naeste last, mens
J1600 karer.

J1600 afleverer i gulvhgjde og transporterer op til 1.600 kg pr. tur. Se Manuel
optagning og autonom levering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/ma
nual-pickup-and-autonomous-delivery/) for hele opgaveforlgbet.

Tilkald materialer til linjen

Med come-to-me-funktionen kan en medarbejder ved linjen tilkalde J1600 til en
lokation via en mobilapp eller webgreenseflade i stedet for at vente pa en planlagt
runde. P4 den made bliver genopfyldning styret af et behovssignal: Linjen kalder,
operatgren laesser, og J1600 leverer. Se Come-to-Me (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a

pplications/scenarios/come-to-me/).

Rute gennem produktionsomrader

Der kan defineres foretrukne karezoner, sa autonom trafik felger sikrere korridorer
gennem produktionsomrader. J1600's 360-graders sikkerhedsfelt og
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hastighedsafhaengige beskyttelseszoner deekker karsel fremad og bagud. Bla
lysstriber pa J1600 viser det beskyttede omrade. Se Drift i omrader med teet trafik (htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/operation-in-crowded-environments/) 0g
sadan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-complianc

e/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Nar prioriteterne sendrer sig

En produktionslinje, der er ved at lgbe tar for materialer, kraever hurtig handling. Det er
ikke en systemfejl. Operatgren kan straks eendre prioriteringen: Tag fat i styrestangen,
sa J1600 igen er under manuel kontrol. Akut omprioritering er en af de situationer,
hvor automatisering_med operatgren i kontrol (https://info.mobilerobot.com/da-dk/document
ation/concepts/human-in-the-loop-automation/) bevarer sin veerdi — se Handtering_af
undtagelser og uregelmaessig last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenario
s/handling-exceptions-and-irregular-loads/).

Relaterede processer

e |Laengere transportkaeder fra varemodtagelse via lager til produktion: Transport

fra lager til produktion (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/wareho

use-to-production-transport/)

e Transport af feerdigvarer veek fra linjen: Transport fra produktion til forsendelse (h

ttps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/production-to-shipping-transport/)

e Buffere og klarggringsomrader ved linjen: Styring af buffere og
klarggringsomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/buffer-and

-staging-management/)

¢ En enkelt linje eller celle pa et storre anleeg: Lokal automatisering_ af arbejdsceller

(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/local-work-cell-automation/)
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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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Midlertidig opbevaring

Spidsbelastninger, seesonvarer og projektlager skaber alle det samme behov:
gulvpladser, der bruges i denne maned og er veek den naeste. J1600 behandler en
lagerplads som en almindelig gemt lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentati
on/user-guides/location-management/), s midlertidige lageromrader kan oprettes, bruges
0g nedleegges uden automationsprojektering.

Oprettelse af en midlertidig lagerplads

1. Kagr J1600 manuelt hen til det sted, du vil bruge.
2. Tryk pa Gem lokation, og navngiv lokationen.
3. Begynd at sende paller dertil i autonom tilstand.

Det er hele opseetningen. Det tager fa minutter at oprette en ny lokation, der er ingen
softwaremaessig greense for antallet af gemte lokationer, og der kreeves hverken
skinner, ledninger, reflektorer eller eendringer af bygningen. Se Opseetning af en
midlertidig_lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-locati
on-setup/) for en detaljeret beskrivelse af arbejdsgangen.

Arbejde i det midlertidige omrade

¢ Fyldning: Hent hver palle manuelt, veelg den midlertidige lokation, og lad J1600
aflevere pallen pa gulvet. Veelg returnér til udgangspunktet for at opretholde en
fast arbejdscyklus — se Levering og retur (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicatio
ns/scenarios/deliver-and-return/).

¢ Temning: Nar varerne skal videre, kan de samme lokationer bruges som
udgangspunkter for levering_til produktionen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applic
ations/use-cases/warehouse-to-production-transport/), forsendelse eller permanent
opbevaring.

¢ Kombination: Midlertidige lokationer kan frit kombineres med alle andre gemte
lokationer. De kan derfor indga i transport med flere lokationer (https://info.mobilerob
ot.com/da-dk/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/) 0g cross-docking (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/), uden at der skal
oprettes nye opgaver for hvert par af lokationer.
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Derfor passer lgsningen til skiftende drift

Variable indretninger, midlertidig opbevaring og en skiftende SKU-sammensaetning er
netop de forhold, der gar det sveert at tilpasse faste automationslgsninger hurtigt.
J1600 kortleegger omgivelserne med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/) 0g opdaterer lgbende sit kort over dem.
Derfor kraever en aendret lagerindretning ikke omkonfiguration udfert af en
automationsspecialist — en operater kgrer J1600 manuelt, gemmer lokationen og
fortseetter arbejdet. Se Automation i eksisterende faciliteter (https://info.mobilerobot.com/
da-dk/applications/use-cases/brownfield-automation/) 0g Dynamiske rutesendringer (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/dynamic-route-changes/).

Bufferomrader mellem produktionstrin faelger samme princip, men med en kortere
omsaetningstid — se Styring_af buffer- og klarggringsomrader (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/use-cases/buffer-and-staging-management/).

Praktiske begraensninger

Midlertidige lagerpladser skal ligge pa plane indendars gulve langs den autonome rute
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/) (den
maksimale stigning i automatisk tilstand er O %) og inden for J1600's krav til
driftsmiljget (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/operating-environme
nt-requirements/) pa 5-40 °C. | praksis begreenses kapaciteten af den tilgeengelige
plads pa lageret, ikke af softwaren. Se tekniske specifikationer for J1I600 (https://info.m
obilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/).
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Styring af buffere og klargeringsomrader

Buffere og klarggringsomrader udligner tidsforskellene mellem procestrin: mellem to
produktionslinjer, mellem produktion og forsendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/ap
plications/industries/shipping-and-dispatch/) eller mellem varemodtagelse (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/applications/use-cases/inbound-receiving/) 0g indlagring. Det kraever
lebende, gentagen transport at sikre tilfgrsel og bortkgrsel — netop det arbejde,
J1600 er udviklet til at overtage.

Sadan fungerer flowet

J1600 transporterer paller mellem linjer, klarggringsomrader og lageromrader.
Operatgren henter pallen manuelt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/
manual-pickup-and-autonomous-delivery/), hvor der kreeves en vurdering. Robotten star for
selve karslen:

1. Hent pallen ved linjens afslutning, i lageromradet eller i varemodtagelsen.
2. Veelg den gemte buffer- eller klargaringslokation pa touchskaermen.

3. Veelg adfeerden efter levering — ved klargaringsarbejde holder Stop og vent
robotten ved klarggringsomradet, sa den er klar til at blive sendt videre, mens
return to origin (returner til udgangspunktet) holder forsyningskerslen i gang.

4. Bekreaeft autonom tilstand, og treed veek.

Se Deliver and Wait (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wai
t/) og Deliver and Return (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and
-return/) for de to mgnstre, der oftest bruges til buffertransport.

Malet er et mere stabilt flow

Nar buffertransporten overdrages til robotten, far driften en mere stabil rytme.
Leveringerne udfgres ensartet i stedet for at afhaenge af, hvem der har tid til at udfere
transporten til fods. Et mere stabilt materialeflow og gennemlgb, mere produktiv
udnyttelse af kvalificerede medarbejdere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/re
sults/labor-reallocation/) 0g mindre gentagen manuel gang_(https://info.mobilerobot.com/da-d
k/applications/results/reduction-in-manual-walking/) er de vigtigste resultater, som J1600
skal skabe i denne rolle. Produktionslogistik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/application
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s/industries/internal-production-logistics/) 0g bufferstyring er blandt de primaere
anvendelsesomrader, som virksomheden har udviklet og preesenterer produktet til.

Buffere flyttes — det samme gor gemte lokationer

Bufferzoner er typisk de mest midlertidige lokationer pa et anleeg. Nar en
klarggringsbane flyttes, eller der abnes en ny buffer for at handtere en
spidsbelastning:

 tilfgj lokationen pa fa minutter ved at kare dertil og trykke pa Gem lokation — se
Oprettelse af midlertidig_lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenar

ios/temporary-location-setup/);

e kombiner den frit med eksisterende lokationer til flow med flere lokationer (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/);

o aflastningsomrader, der bruges i laengere tid, falger mgnsteret Midlertidig
opbevaring (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/temporary-storage/).

Der er ingen softwaremaessig greense for antallet af gemte lokationer (https://info.mobile
robot.com/da-dk/documentation/user-guides/location-management/). Gulvpladsen er den
praktiske begraensning.

Egnethed og begraensninger

J1600 er velegnet til buffer- og klargeringstransport, nar ruterne er indendgrs og plane
(stigningsevnen i automatisk tilstand er O %), pallerne afsaettes i gulvniveau, og lasten
ikke overstiger 1.600 kg og star pa en lastbaerer med aben bund, som inklusive
udhaeng hgjst maler 1.250 x 1.250 mm. Se Abne bure og_ alternative lastbaerere (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/open-cages-and-alternative-load-carriers/) 0g
tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/techni
cal-specifications/).

Tilstgdende flow: Produktionsforsyning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-
cases/production-supply/) opstrams og transport fra produktion til forsendelse (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/production-to-shipping-transport/) hedstrams.
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Transport fra lager til produktion

Varestrgmmen fra varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industrie
s/goods-receiving/) via lageret til produktionen omfatter lange, gentagne
transportstreekninger. Det er disse streekninger, J1600 automatiserer — ikke den
nuancerede handtering i hver ende. Operataren henter pallen pa lageret, mens J1600
tilbageleegger straekningen.

Arbejdsfordeling

Operator

Henter pallen pa lageret og vurderer lastens
stabilitet og pallens stand

Veelger destinationen ved produktionen, og
hvad der skal ske efter levering

Bekreaefter skift til autonom tilstand

Handterer undtagelser og hastende
aendringer i prioriteringen

J1600

Transporterer op til 1.600 kg ad den gemte
rute med op til 5,4 km/h

Navigerer med 3D LiDAR SLAM og undgar
forhindringer undervejs

Saeetter pallen pa gulvet ved
produktionslinjen eller -cellen

Karer tilbage, parkerer, fortseetter til en
anden lokation eller venter

Dette er automatisering_ med operatgren i beslutningskredslgbet (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/) anvendt pa de laengste
streekninger i bygningen.

Rutens lsengde har naesten ingen betydning

Konceptet er det samme, uanset om ruten er fa meter eller langt over 100 meter: Hent
manuelt, 0og_ send autonomt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual
-pickup-and-autonomous-delivery/). Laengere ruter sparer blot mere gangtid (https://info.mobi
lerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/) pr. tur. Derfor er
streekninger fra lager til produktion ofte de mest veerdifulde at overlade til J1600.
J1600 er udviklet til at fjerne op til 80 % af den operategrtid, der bruges pa denne
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gentagne transport (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/productivity-improv
ements/).

Opsaetning af transportkaeden

1. Gem afhentningsomraderne pa lageret, eventuelle mellemliggende bufferpunkter
og afleveringspunkterne ved produktionen ved at kare til hvert sted én gang — se
Opseetning af midlertidig_lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scena

rios/temporary-location-setup/).

2. Brug Deliver and Return (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver
-and-return/) til en enkel materialeforsyning: J1600 bringer de tomme gafler tilbage
til dig pa lageret.

3. Brug A-to-B-to-C Transport (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-
to-b-to-c-transport/) eller komplette flow med flere punkter (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/) til sammenkaedede
transporter — fra lager til buffer og fra buffer til produktionslinje.

4. Lad medarbejderne ved produktionslinjen tilkalde materialer efter behov med
Come-to-Me (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/).

Der kan defineres foretrukne kareomrader, s& den autonome del af ruten folger sikrere
transportgange gennem produktionsomraderne — se Drift i omrader med teet trafik (htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/operation-in-crowded-environments/).

Krav

Den autonome del af ruten kraever plane gulve indendgrs (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/) (stigningsevnen er O % i autonom
tilstand; i manuel tilstand kan J1600 klare op til 5 % uden last og 3 % med fuld last),
gulvkvalitet i henhold til TR34 FM3 / FF 25-FL 20, ujeevnheder pa op til 25 mm og
mellemrum pé op til 20 mm. Driftstemperaturen er 5-40 °C. Se alle oplysninger under
Tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/techni
cal-specifications/).

Relaterede flow: Produktionsforsyning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-c
ases/production-supply/) - Styring_af buffer- og klarggringsomrader (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/applications/use-cases/buffer-and-staging-management/) - Transport fra

produktion til forsendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/producti

on-to-shipping-transport/)
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Transport fra produktion til forsendelse

Ved produktionslinjens afslutning skal feerdige paller transporteres til
forsendelsesomradet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/shipping-and-
dispatch/) eller en udgaende klargaringsbane. Det er en ensformig tur, som hver gang
treekker operatgrerne veek fra linjen. Med J1600 leesser og afsender operataren ved
linjens afslutning, hvorefter J1600 klarer transporten.

Sadan fungerer flowet

1. Tag den feerdige palle op manuelt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scena
rios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) ved linjens afslutning.

2. Veelg det gemte afleveringssted i forsendelsesomradet eller pa klarggringsbanen
pa touchskeermen.
3. Veelg, hvad J1600 skal ggre efter leveringen:
o Kor tilbage til udgangspunktet for at hente den naeste palle med det
samme — se Lever og returner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scen
arios/deliver-and-return/);

o Stop og vent pa klarggringsbanen, indtil JI600 omdirigeres — se Lever og
vent (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/);

o Kaor til parkering, nar transporten er afsluttet, sa J1600 ikke star i vejen — se
Lever og_parker (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and
-park/).

4. Bekreeft autonom tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guide
s/autonomous-operation/) med startknappen, og treed veek.

J1600 afleverer pallen i gulvniveau pa klarggringsbanen. Det passer til udgadende
baner, der er organiseret med pallepositioner pa gulvet. Selve laesningen af traileren
foretages fortsat manuelt: Leessebroer og trailere har starre stigninger end de O %,
J1600 kan klare i autonom tilstand. | manuel tilstand kan J1600 klare op til 5 % uden
last og 3 % med fuld last.

Hold produktionslinjen i gang

Hver autonom transport holder en medarbejder ved den veerdiskabende del af
processen i stedet for at ga med paller (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/resul
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ts/reduction-in-manual-walking/) gennem bygningen. Dette flow er udviklet til at give et
mere stabilt udgaende vareflow, mindre ikke-veerdiskabende transport og mere
produktiv anvendelse af kvalificeret arbejdskraft (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applic
ations/results/labor-reallocation/). Det kan fjerne op til 80 % af operatgrens tidsforbrug (htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/productivity-improvements/) pa den
ensformige del af transporten.

Nar forsendelsesmaengden stiger markant, fylder klargjort udgéende gods pa gulvet.
J1600's 360-graders sikkerhedsfelt og hastighedsafhaengige beskyttelseszoner
handterer trafikken undervejs — se Drift i omrdder med teet trafik (https://info.mobilerobo
t.com/da-dk/applications/scenarios/operation-in-crowded-environments/) — 0g operatgren
overtager manuelt i uforudsete situationer som beskrevet i Handtering af undtagelser
og_uregelmeaessig_last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exce

ptions-and-irregular-loads/).

Kombination med forudgaende flow

En J1600 kan betjene begge retninger pa produktionslinjen i Dual Mode (https://info.mob
ilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mode/): materialer ind via Produktionsforsyning_(htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/production-supply/) og faerdigvarer ud
via dette flow, mens A-til-B-til-C-opgaver (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/s
cenarios/a-to-b-to-c-transport/) forbinder transportetaperne. Udgaende klargaringsbaner
gemmes som lokationer ligesom alle andre lokationer. De kan derfor tilfgjes eller
flyttes pa fa minutter, nar forsendelsesplanen sendres — se Opsaetning_af midlertidige
lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/)
og Styring af buffer- og_klarggringsomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/application
s/use-cases/buffer-and-staging-management/).

Krav til last og rute

Op til 1.600 kg pr. tur pa en transportenhed med aben bund inden for 1.250 x 1.250 mm
inklusive udhaeng og med en lasthgjde pa op til 1.700 mm fra gulvet. Transporten skal
forega pa plane indendars ruter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/rout
e-and-floor-suitability/) ved 5-40 °C. Se detaljer under Abne bure og alternative
transportenheder (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/open-cages-and-a
lternative-load-carriers/) - Tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/products/j1600/technical-specifications/).
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Lokal automatisering af arbejdsceller

Store faciliteter har mange sma materialeflow: en celle, der forsyner én linje, en
pakkestation med sit eget kredslab eller et delmontageomrade med en fast
transportrute. De er hver iseer for sma — eller sendres for ofte - til at retfeerdiggere et
traditionelt fladeprojekt. J1I600 handterer disse selvsteendige flow én celle ad gangen.

Udfordringen ved lokale flow

Et komplet automatiseringsprojekt prisseettes og planlaegges for hele lokationen:
fladestyring, systemintegration, infrastruktur og konfiguration udfaert af eksperter. Et
lokalt flow med nogle fa palletransporter i timen kan ikke beere disse
ekstraomkostninger og forbliver derfor som udgangspunkt manuelt. J1600 vender op
og ned pa gkonomien:

o ét karetgj, idriftsat pa fa timer eller én dag (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicati
ons/results/faster-deployment/) afhaengigt af omfanget (https://info.mobilerobot.com/da-d
k/applications/planning/deployment-scope-examples/);

e ingen obligatorisk integration med lagerstyringssystem, fladestyring eller IT (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/);

o Wi-Fi er valgfrit til grundleeggende brug_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentat

ion/installation/network-and-wi-fi-requirements/);

¢ ingen skinner, ledninger, reflektorer eller bygningsaendringer;

¢ ca. 30 minutters opleering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-start
ed/operator-training/) af en operatgr, der allerede bruger en elektrisk pallelgfter.

Cellens egen operatgr betjener J1600: Hent pallen manuelt, send J1600 autonomt, og
overtag til enhver tid styringen. Se Manuel afhentning og_autonom levering (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) 0g
Kombineret manuelt og_ autonomt arbejde (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/s
cenarios/mixed-manual-and-autonomous-work/).

Typiske flow i arbejdsceller

e Et kredslgb mellem cellen og dens supermarked eller lagerzone — Levering_og
retur (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/)
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¢ Forsyning af cellen efter behov via et mobilt kald eller et webkald — Come-to-Me
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/)

e Transport af feerdige emner videre til neeste procestrin — Transport fra A til B til C
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/)

o Buffere ved cellen — Styring_af buffer- og klarggringsomrader (https://info.mobilerobo
t.com/da-dk/applications/use-cases/buffer-and-staging-management/)

Nar cellen flyttes, eller layoutet sendres (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/sce
narios/dynamic-route-changes/), indlaerer operatgren punkterne igen ved at kare til dem
og gemme dem — uden behov for en automationsekspert. Se Midlertidig opseetning af
lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/).

Udvidelse ud over én celle

Lokal automatisering begraenser ikke lokationens fremtidige muligheder. Nar flere
celler tager J1600 i brug, tilfgjer avanceret automatisering automatisk opladning,
Come-to-Me, VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/)-
fladestyring og APl-integrationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical
-integration/rest-api-documentation/). Dermed kan installationer med én arbejdscelle
senere indga i en koordineret flade med kgretgjer fra flere leverandgrer. Se Automatisk
opladning_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/automatic-charging/) 0g
Oversigt over J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/overview/).

Hvem Igsningen passer til

Lasningen passer bade til stgrre lokationer med mange sm3, lokale flow og mindre
virksomheder, hvor én til fem operatgrer bruger pallelgftere pa ét skift — de
segmenter, som J1600 primeert er udviklet til (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/
about/markets-we-serve/). For lokationer, hvor aendringer omfatter hele faciliteten, se
Automatisering i eksisterende faciliteter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use
-cases/brownfield-automation/).
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Automatisering i eksisterende anlaeg

Et brownfield-anleeg er et eksisterende anleeg, hvor processer og layout ikke er
udformet til ny automatisering. De fleste lagre (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicatio
ns/industries/warehousing/) 0g fabrikker (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industr
ies/manufacturing/) er brownfield-anlaeg. Deres faktiske forhold — skiftende layout,
blandet feerdsel, ujsevne gulve og manglende gnske om et byggeprojekt — er netop
det, J1600 er udviklet til.

Ingen infrastruktur - helt bevidst
J1600 kreever intet, der skal bygges, monteres eller indlejres:

¢ ingen skinner, ledninger, magneter eller reflektorer;
¢ ingen bygningseendringer;
o Wi-Fi er valgfrit til grundleeggende brug_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentat

ion/installation/network-and-wi-fi-requirements/);

e ingen obligatorisk integration med lagerstyringssystem, fladestyringssystem eller
IT-systemer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-comp
lexity/);

e klar til brug ved levering med typisk opseetning pa fa timer eller én dag afhaengigt

af omfanget (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/deployment-scope-e
xamples/).

Navigationen anvender 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/
navigation-and-obstacle-avoidance/) pa en industriel NVIDIA Jetson Al-computer. Robotten
opbygger og opdaterer lgbende et tredimensionelt kort, mens en operatar kgrer den.
Derefter bestemmer den sin position og planleegger selv ruter til gemte lokationer. 3D-
kortleegning er udviklet til at give starre preecision og driftssikkerhed end traditionel
2D-navigation i komplekse eller skiftende miljger. Den scanner strukturer i
omgivelserne i hgjder pa op til 70 m over kgretgjet.

Nar layoutet aendrer sig

Gulvarealer i eksisterende anleeg eendrer sig: Paller placeres midt i en gang, reoler
flyttes, og seesonomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/tempora
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ry-storage/) abnes og lukkes. J1600 handterer dette pa tre mader:

1. Den finder vej uden om forhindringer. Modellen af omgivelserne opdateres
lebende, og robotten navigerer uden om det, der star i vejen — se Dynamiske
rutesendringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/dynamic-route-ch
anges/).

2. Operatgrerne kan genindlaere pa fa minutter. Et flyttet afsaetningssted
opdateres ved at kare derhen og trykke pa Gem lokation — uden en
automationsspecialist og uden et omprogrammeringsprojekt. Se Midlertidig
opseetning af lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/tempo
rary-location-setup/).

3. Operatgren er altid en del af processen. Alt det, der opstar pa anleegget, og
som automatiseringen ikke selv skal tage stilling til — en blokeret gang, en
beskadiget palle eller en midlertidig lagerplads — handteres ved straks at
overtage manuelt. Se Handtering af undtagelser og uregelmaessig last (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/).

Krav til gulvet

Muligheden for drift i eksisterende anleeg har malbare greenser. Autonom drift kreever:

Krav Grzense
Stigningsevne, automatisk tilstand 0 % — kun plane gulve
Stigningsevne, manuel tilstand 5 % uden last / 3 % ved fuld last
Maksimal overkgrbar forhgjning 25 mm (1in)
Maksimal overkgrbar spalte 20 mm (0,8 in)
Gulvets planhed/vandrethed TR34 FM3 / FF 25, FL 20
Temperatur 5-40 °C (41-104 °F), indendgrs
Luftfugtighed 20-80 %, ikke-kondenserende
Kapslingsklasse P21

Virksomheden validerer bevidst under kraevende forhold — dens test- og
demonstrationsanleeg_i Kgbenhavn (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/locations/te
st-and-demonstration-facility/) har gulve med bevidst indbyggede ujeevnheder som i
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virkelige driftsmiljger — men ovenstdende greenser geelder stadig for
implementeringer. Alle oplysninger: Tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/).

Trinvis af natur

Automatisering af eksisterende anleeg med J1600 begynder med ét transportflow —
ofte en enkelt arbejdscelle (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/local-w
ork-cell-automation/), varemodtagelsesbane (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/u
se-cases/inbound-receiving/) eller transportstreekning fra lager til produktion (https://info.m
obilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/warehouse-to-production-transport/) — og udvides
lokation for lokation. Avancerede automatiseringsfunktioner (automatisk opladning_(htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/automatic-charging/), come-to-me (http

s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/), VDA 5050 (https://info.mob
ilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/)-fladestyring og APl'er) er tilgeengelige,
nar anvendelsen skaleres, men er aldrig pakreevet fra forste dag. Se oversigten over
J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 2317143


https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/local-work-cell-automation/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/local-work-cell-automation/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inbound-receiving/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inbound-receiving/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/warehouse-to-production-transport/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/warehouse-to-production-transport/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/automatic-charging/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/automatic-charging/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/

Falsomme eller ustabile laster

Nogle laster ma aldrig tages op pa autopilot: tender, veeskebeholdere, stakke med hgijt
tyngdepunkt, skrgbelige varer og skeevt leessede paller. JI600 lgser dette ved at dele
opgaven op. Operataren bruger sin erfaring og situationsfornemmelse under optagning
0g mangvrering pa trange steder. J1I600 overtager kun den gentagne kgrsel mellem
disse arbejdstrin.

Den manuelle del: vurdering ved gaflerne

| manuel tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operat
ion/) betjenes J1600 som en almindelig elektrisk pallelgfter, og operatgren har fuld
kontrol:

¢ Stabilitetsvurdering for lgft — identificér laster med hgjt tyngdepunkt,
skaevheder eller darlig stabling.

¢ Kontrol af tilstanden — opdag beskadigede paller, knuste hjgrner eller leekager
for transport.

¢ Kontrolleret loft. Gaffelhastighederne (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j16
00/dimensions-and-performance/) er ngje afstemt: 0,10 m/s ved lgft uden last, 0,08
m/s ved lgft med fuld last, 0,08 m/s ved seenkning uden last og 0,12 m/s ved
saenkning med fuld last.

* Mangvrering pa trange steder omkring forhindringer og andre laster samt ved
snaevre tilkarsler, mens palledetektering og valg af hgjde styres manuelt.

* Den ngdvendige hgjde — manuel optagning og afsaetning op til 1.600 mm.
Operatgren placerer manuelt tander og bure, der star vanskeligt tilgeengeligt.

Demonstrationer af denne anvendelse med tgnder viser netop dette mgnster: manuel
vurdering under den fglsomme del og derefter autonom transport over afstanden.

Den autonome del: jeevn og forudsigelig karsel

Nar lasten star sikkert pa gaflerne, veelger operataren destinationen, bekraefter
autonom tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/autonomous-o
peration/) og treeder veek. Den autonome del er konstrueret med henblik pa stabilitet:
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e kun afsaetning i gulvniveau — J1600 seetter aldrig lasten af autonomt fra hgjden;

e karsel pa plant gulv (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-fl
oor-suitability/) (O % stigeevne i autonom tilstand) — ingen haeldninger eller
leessebroer i autonom tilstand;

e ensartet, repeterbar kagrsel med op til 5,4 km/h og forhindringsundgaelse (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/navigation-and-obstacle-avoidance/);

¢ en lastdetekteringssensor (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-f
unctions/load-detection/) 0g et hastighedsafhaengigt 360-graders sikkerhedsfelt
under hele karslen — se sddan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerob
ot.com/da-dk/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Virksomhedens testfacilitet i Kabenhavn (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/locati
ons/test-and-demonstration-facility/) validerer denne funktion med bevidst vanskelige
testscenarier, herunder vandfyldte laster pa ujsevne gulve fra virkelige driftsmiljzer.

Understgttede lastbaerere

Falsomme laster leveres ofte pa lastbaerere, der ikke falger standardmal. J1I600 kan
handtere alle lastbaerere med aben bund, der kan laftes med gafler og holder sig inden
for maskinens arbejdsomrade — herunder abne bure, tender pa lastbserere med aben
bund og formater ud over europaller — afhaengigt af bundgeometri, starrelse, stabilitet
og operatgrens vurdering. Der findes ingen generel godkendelse af alle lastbaerere
eller farlige materialer. Se Abne bure o0g_alternative lastbeerere (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/use-cases/open-cages-and-alternative-load-carriers/) for de preecise
greenser.

Relateret laesning

e Hele arbejdsgangen fra optagning til levering: Manuel optagning og autonom
levering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-auto

nomous-delivery/)

¢ Alle vurderinger, som fortsat foretages af operategren: Handtering af undtagelser
0g uregelmaessige laster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/handl

ing-exceptions-and-irregular-loads/)

e Konceptet bag opdelingen: Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j160
O/dual-mode/) 0g automatisering med operatgren i kontrol (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/)
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Abne bure og alternative lastbaerere

J1600 er ikke begreenset til europaller. Den transporterer enhver lastbaerer, som
gaflerne kan gé ind under, og som har en aben bund — uden bundbraedder — nar
lastbaereren holder sig inden for de tilladte mal. Det geelder abne bure, tender pa
lastbaerere med aben bund og specialformater. Tommelfingerreglen fra virksomhedens
egne demonstrationer er, at alt med aben underside kan laftes.

Graenser for kompatibilitet

Parameter Graense/understottelse
Krav til bund Aben bund uden bundbreedder, sa gaflerne kan fgres ind

Maksimal lastleengde

1.2 49
inklusive udhaeng 50 mm (49 in)

Maksimal lastbredde

inklusive udhaeng 1.250 mm (49 in)

Maksimal lasthgjde fra
gulvet

1.700 mm (67 in)
Maksimal nyttelast 1.600 kg (ca. 3.500 lb)
Understgttede EPAL-paller EPAL-europalle, EPAL 3, EPAL 6
Understgttede GMA-paller Alle GMA-paller med aben bund

Specialfremstillede Enhver lastbaerer med &ben bund, som gaflerne kan ga ind
lastbeerere under, og som holder sig inden for malgreenserne

Den preecise greense er 1.250 mm. | nogle korte produktbeskrivelser er den afrundet til
1,2 m. Brug 1.250 mm, nar du kontrollerer en lastbeerer.
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Gaffelmal

Om gaflerne kan ga ind under en specialfremstillet lastbaerer, afhaenger af, om
abningerne i bunden passer til gaflernes mal:

Gaffelparameter Veerdi

Gaffelleengde 1.150 mm (45 in)
Bredde pr. gaffel 180 mm (7 in)
Gaffeltykkelse 60 mm (2,4 in)
Udvendig afstand over gaflerne 680 mm (27 in)
Indvendig afstand mellem gaflerne 320 mm (13in)
Laveste gaffelhgjde 90 mm (3,5 in)
Hajeste gaffelposition (manuel) 1.600 mm (63 in)

Alle mal: Tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji
600/technical-specifications/).

Operatgren skal stadig foretage en vurdering

Kompatibiliteten afhaenger af bundens udformning, mal, stabilitet og operatgrens
vurdering. Der findes ingen generel godkendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-
compliance/safe-deployment/approved-loads-and-pallets/), som omfatter alle lastbeerere eller
nogen form for farligt materiale. Operatgren vurderer hver lastbeerer og last far
optagning. Det er en af arsagerne til, at J1I600 altid tager paller op manuelt. Ustabile
eller uhandterlige lastbaerere skal handteres som beskrevet under Falsomme eller
ustabile laster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-
loads/).

@ AUTONOM AFLEVERING FOREGAR | GULVH@JDE

Uanset lastbaereren foregar autonom aflevering i gulvhgjde. Lafte- og
saenkehgjden pa 1.600 mm kan kun bruges i manuel tilstand.
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Anvendelsesomrader for alternative lastbaerere

Abne bure og lastbeerere i specialformater bruges ofte til forsyning_af produktionen (ht
tps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/production-supply/) (komponentbure
til produktionslinjen), varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-c
ases/inbound-receiving/) (blandede formater af indgaende gods) og distribution af
dagligvarer/FMCG (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/grocery-and-fmc
g/) med paller i GMA-format. Da en lastbaerer kun skal kontrolleres én gang i forhold til
malgreenserne, kan alternative formater indga i flerpunktstransport (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/) 0g cross-docking (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/) pa samme made som
europaller.

Se ofte stillede spgrgsmal om produktet og dets funktioner (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/support/faq/product-and-capabilities/), hvis du har spgrgsmal om bestemte
lastbeerere.
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Palletransport mellem flere punkter

Palleflows er sjeeldent blot transport frem og tilbage mellem A og B. Varer flyttes fra
flere startsteder til flere destinationer, og sammensaetningen aendrer sig dagligt.
J1600 handterer dette som transport mellem flere lokationer: Alle gemte lokationer
kan kombineres med hinanden, uden at hver kombination skal indleeres.

Lokationsmodellen

¢ Opret en lokation ved manuelt at kere J1600 hen til stedet og trykke pa Gem
lokation.

e Der er ingen softwaremaessig begraensning pa antallet af gemte lokationer (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/location-management/) — de
praktiske begraensninger afhaenger af det tilgeengelige gulvareal.

e J1600 navigerer til enhver gemt lokation, uanset hvor den befinder sig. Du
indleerer ikke ruter mellem lokationspar. Du indleerer lokationer, og navigationen
med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-o
bstacle-avoidance/) planlaegger selv hver rute.

Det er netop denne egenskab, der adskiller lokationer til indleering 0g gentagelse (http

s://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/teach-and-repeat/) fra automatisering

med faste ruter: Ti gemte lokationer kan allerede kombineres indbyrdes pa alle mader.
Se Opseetning af midlertidige lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/sce
narios/temporary-location-setup/) 0g Dynamiske rutesendringer (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/applications/scenarios/dynamic-route-changes/).
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Opgavemgnstre til transport mellem flere lokationer

Moanster Funktionsmade Typisk anvendelse

Gentagne forsyningskarsler — se Deliver and
Return (https://info.mobilerobot.com/da-dk/application
s/scenarios/deliver-and-return/)

Deliver Seet pallen ved B, og
and return kar tilbage til A

Sammenkeaedede flows og omplacering — se A-

A-to-B-to- Seet pallen ved B, og , ,
to-B-to-C Transport (https://info.mobilerobot.com/da-

C fortseet uden last til C — ]
dk/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/)
Opstillingsbaner — se Deliver and Wait (https://inf
Deliver Seet pallen ved B, og 2 , < . ( RS /_/m
. . o.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-
and wait bliv der ]
and-wait/)
Afslutning af en kgrsel — se Deliver and Park (htt
Deliver Seet pallen ved B, og , J , L (.
. . ps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/
and park kar til parkering _
deliver-and-park/)
Afhentning efter behov — se Come-to-Me (htt
Come-to- J1600 kgrer hen til , g . ( ,p
. s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/c
me den, der tilkalder den

ome-to-me/)

Alle opgaver starter pd samme made: Pallen optages manuelt, destinationen og
adfeerden efter levering veelges pa touchskaermen, og autonom tilstand bekraeftes
med den fysiske startknap. Se Manuel palleoptagelse og autonom levering_(https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/).

Hvor transport mellem flere lokationer betaler sig

¢ Cross-docking (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-doc
king/): Flytning af paller mellem flere porte og baner er det typiske eksempel pa
transport mellem flere lokationer.

¢ Styring af buffer- og opstillingsomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/use-cases/buffer-and-staging-management/): Produktionslinjer, buffere og
lagerzoner danner et netveerk med mange startsteder og destinationer.

¢ Midlertidig opbevaring (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/
temporary-storage/): Midlertidige lokationer kan fgjes til og fjernes fra netveerket,
uden at andet skal eendres.
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e Driftsaendringer: Nar flowene sendres, tilfgjer du lokationer i stedet for at starte
nye projekter — en anvendelse, der er beskrevet under Automatisering_i
eksisterende anlaeg_ (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/brownfield

-automation/).

Kapacitet og begraensninger

Hver transport kan flytte op til .600 kg med op til 5,4 km/t pa plane, indendars ruter
og seette pallen pa gulvniveau. Lastbaerere skal have dben bund og ma inklusive
udhaeng hgjst male 1.250 x 1.250 mm — se Abne bure og alternative lastbzerere (https://
info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/open-cages-and-alternative-load-carriers/) 0g
de tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/tec
hnical-specifications/).
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Manuel palleoptagning og autonom
levering

Alle opgaver med J1600 folger den samme grundleeggende arbejdsgang: En person
tager pallen op manuelt, hvorefter J1600 leverer den autonomt. Palleoptagningen
foregar altid manuelt, fordi den kraever operat@rens vurdering, og den autonome
levering foregar altid i gulvniveau. Denne side gennemgar den arbejdsgang, som alle
andre scenarier bygger pa.

Arbejdsgangen

1. Tag manuelt en understgttet palle eller lastbaerer op ved at bruge styrearmen (http

s://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/) SOmM pa en

almindelig elektrisk pallelgfter.
2. Abn opgaveoprettelsen pa den 15-tommers touchskaerm.
3. Veelg opgavetype og den gemte afleveringslokation.

4. Veelg, hvad der skal ske efter leveringen: Kgr tilbage til udgangspunktet, kar til et

andet punkt eller en parkeringsplads, eller stop og vent.
5. Start opgaven.

6. J1600 beder dig om at skifte til autonom tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/s

afety-compliance/safety-overview/manual-and-autonomous-mode-safety/). Bekreeft med
den fysiske LED-knap til start/genoptagelse.

7. Brugerfladen beder dig om at traede veek. Gar det.

8. J1600 kgrer autonomt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/aut

onomous-operation/), undgar forhindringer, seetter pallen ned i gulvniveau og udfarer

den valgte handling efter leveringen.

Ruten kan veere fa meter eller langt over 100 meter — princippet er det samme.

Tilstandsvisning og betjening

e Hvide lys angiver manuel tilstand. | autonom tilstand viser bla lysstriber det
beskyttede omrade omkring J1600.

* En ngglekontakt med tre positioner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-complianc

e/safety-functions/mode-selection/) veelger mellem slukket, kun manuel tilstand og
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autonom tilstand.

e Tag fati eller beveeg styrearmen for straks at overtage den manuelle styring.
Ngdstopknapperne og styrearmens positionskontakter standser J1600 — se
sadan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compli

ance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Derfor foregar palleoptagningen manuelt

Placering af gaflerne, lastens stabilitet, pallens tilstand og tilkersel pa trange steder
kreever operatgrens vurdering. Ved at lade dette foregd manuelt undgar J1600 den
integration, infrastruktur og de kontrollerede processer, som fuldautomatisering
kreever. Det er tankegangen bag Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j16
00/dual-mode/) og automatisering_ med operatgren som en del af processen (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/). Laes om
handtering af last, der kreever ekstra forsigtighed, under Sarte eller ustabile laster (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/).

Sa hurtigt laerer en ny operater arbejdsgangen

Opleeringen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-trainin
g/) tager cirka 30 minutter for en person, der allerede betjener en elektrisk pallelagfter.
Ved et offentligt testarrangement kgrte en fgrstegangsbruger J1600 manuelt (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/applications/customer-stories/video-case-stories/), gemte en

lokation, oprettede en opgave til aflevering og retur, bekreeftede autonom tilstand og
sa J1600 navigere rundt om personer — alt sammen fgrste gang vedkommende brugte
maskinen.

Variationer af arbejdsgangen

Valget efter leveringen i trin 4 er det, der adskiller de navngivne opgavemgnstre (http

s://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/task-management/):

e | ever og returner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-re
turn/) — den mest almindelige opgave

e | ever 0g.vent (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/)

e | ever og parkeér (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-par
k/)
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e Transport fra A til B til C (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-to-b
-to-c-transport/)

e Kom til mig (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/) —
J1600 kommer farst hen til dig

Destinationer oprettes som beskrevet under Oprettelse af midlertidig_lokation (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/). Se oversigten over
J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/) for at fa en komplet
beskrivelse af maskinens funktioner.
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Leveér og returneér

Levér og returnér — ogsa kaldet boomerang-opgaven — sender J1600 til en gemt
destination, seetter pallen pa gulvet og karer direkte tilbage til udgangspunktet eller
operatgren. Det er den J1600-opgave, der udfgres og demonstreres oftest, fordi én
operater og én J1600 dermed kan arbejde i et kontinuerligt kredslab.

Sadan fungerer det

1. Tag pallen op manuelt.

2. Veelg den gemte afleveringslokation pa touchskaermen.

3. Veelg returnér til udgangspunktet/operateren som handling efter levering.
4. Bekraeft automatisk tilstand med startknappen, og treed veek.

5. J1600 leverer pallen, seetter den pa gulvet og karer tom tilbage til
udgangspunktet.

Mens J1600 er veek, klargar operataren den neeste palle. Nar den vender tilbage,
starter naeste cyklus med det samme — saet af, kar, gentag. Hele opgaveforlgbet er
beskrevet under Manuel palleoptagning og_autonom levering (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/).

Hvor kredslgbet passer ind

Boomerang-opgaven er velegnet til alle varestramme, hvor paller lgbende skal flyttes
fra det samme sted:

e Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inboun
d-receiving/): Operatgren bliver ved traileren, mens J1600 karer hver palle til
kontrol eller lagerplads og vender tilbage.

* Produktionsforsyning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/p
roduction-supply/): Operataren i kitningsomradet eller supermarkedet laesser
pallen, hvorefter J1600 forsyner produktionslinjen og vender tilbage.

* Transport fra produktion til forsendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/use-cases/production-to-shipping-transport/): Operatgren ved linjens
afslutning fortseetter med at pakke, mens faerdige paller transporteres til
klarggringsomradet.
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¢ Forsyning af bufferomrade (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-ca
ses/buffer-and-staging-management/): Et kontinuerligt kredslgb holder
bufferbeholdningen pa det gnskede niveau, uden at nogen skal ga frem og tilbage.

Jo leengere streekningen er, desto mere gang_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/application
s/results/reduction-in-manual-walking/) sparer hvert kredslgb — ruten kan veere fa meter
eller langt over 100 meter.

Adfaserd under kgrslen

Bade pa den udgaende streekning med last og pa returkerslen uden last navigerer
J1600 med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-an
d-obstacle-avoidance/) ved op til 5,4 km/t. Den undgar forhindringer og beskytter
omgivelserne med et hastighedsafhaengigt 360-graders sikkerhedsfelt, som vises
med bla lysstriber. 2D-sikkerheds-LiDAR'erne og de certificerede
sikkerhedsfunktioner understgtter bade fremad- og bagleenskersel — se Drift i
omrader med teet trafik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/operation-in

-crowded-environments/).

Alternativer

Hvis J1600 skal blive ved destinationen i stedet for at vende tilbage, skal du bruge
Deliver and Wait (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/).
Hvis den skal frigare gulvarealet efter den sidste aflevering, skal du bruge Deliver and
Park (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-park/). Hvis du vil
fortseette med endnu en straekning i stedet for at returnere, skal du bruge A-to-B-to-C
Transport (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/).
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Deliver and Wait

Deliver and wait — ogsa kaldet drop and wait — sender J1600 til en gemt destination,
seetter pallen pa gulvet og lader karetgjet blive stdende pa lokationen, indtil nogen
giver det en ny opgave. Brug denne opgavetype, nar arbejdet fortseetter pa
destinationen, eller nar den naeste transport endnu ikke er fastlagt.

Sadan fungerer det

1. Tag pallen op manuelt.

2. Veelg den gemte afleveringslokation pa touchskaermen.

3. Veelg Stop og vent som handling efter afleveringen.

4. Bekraeft automatisk tilstand med startknappen, og treed veek.

5. J1600 leverer pallen, seetter den ned og venter pa destinationen.

Herefter kan en operatar ved destinationen starte den naeste opgave fra
touchskeermen eller blot tage fat i styrestangen og fortseette manuelt —
overdragelsen af styringen fungerer i begge retninger. Se Manuel afhentning_og
autonom levering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and
-autonomous-delivery/) for den grundlaeggende arbejdsgang og Kombineret manuelt og
autonomt arbejde (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/mixed-manual-and
-autonomous-work/) for skift mellem tilstandene.

Eksempel fra en demonstration

| en offentlig_instruktionsvideo (https://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/videos/how-to-v
ideos/) blev der gemt en lokation med navnet palletl ("Palleplads 1”), oprettet en
opgave med Drop Pallet at Location ("Seet palle af pa lokation”) og valgt Stop og
vent. Automatisk tilstand blev bekraeftet, hvorefter J1600 leverede pallen og blev
staende. Det tog kun fa minutter at oprette lokationen og opgaven — se Oprettelse af
en midlertidig_lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-lo

cation-setup/).
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Nar det er bedre at vente end at kgre tilbage

* Klargeringsbaner: Pallen skal muligvis flyttes, nar banen er fyldt — lad keretgjet
blive i arbejdsomradet. Se Styring_af buffer- og klarggringsomrader (https://info.mob
ilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/buffer-and-staging-management/).

¢ Overdragelse mellem teams: Varemodtagelsen sender pallen videre, og
produktionsteamet overtager det ventende kgretgj hos sig.

* Envejsflow: Nar ingen er tilbage ved udgangspunktet, er en tom returkersel spild
af tid.

e Uafklarede naeste trin: | skiftende vareflow som cross-docking_(https://info.mobiler
obot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/) fastleegges det naeste
afhentningssted ofte farst efter afleveringen.

Hvis kgretgjet i stedet skal kgre tilbage efter den naeste palle, skal du bruge Deliver
and Return (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/). Hvis
det skal forlade omradet efter afleveringen, skal du bruge Deliver and Park (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-park/) eller keede en
transportetape sammen med A-to-B-to-C Transport (https://info.mobilerobot.com/da-dk/ap
plications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/). En ventende J1600 kan ogsa tilkaldes fra et
andet sted med Come-to-Me (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come

-to-me/).

Mens den venter

En ventende J1600 forbruger cirka 2 % batterikapacitet pr. time i standbytilstand (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-reference/battery-specifications/), s det
koster kun lidt driftstid at lade den sta pa destinationen mellem opgaver. Se
Automatisk opladning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/automatic-ch
arging/) for planleegning af opladningen gennem et helt skift.
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Deliver and Park

Deliver and Park afslutter afsaetningen og sender derefter J1600 til en defineret
parkeringslokation. Brug opgaven efter afslutningen af en karsel, mellem skift, eller
nar keretgjet skal forlade arbejdsomradet i stedet for at blive stdende ved
destinationen eller kgre tomt tilbage.

Sadan fungerer det

1. Tag pallen op manuelt.

2. Veelg den gemte afseetningslokation pa touchskaermen.

3. Veelg go to parking [kar til parkering] som handling efter leveringen.
4. Bekraeft automatisk tilstand med startknappen, og treed veek.

5. Robotten leverer pallen, seetter den pa gulvet og kerer selv til
parkeringslokationen.

Parkeringspladsen er en gemt lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/us
er-guides/location-management/) ligesom alle andre. Opret den én gang ved at kare
derhen og trykke pa Gem lokation. Se Opsaetning af midlertidig_lokation (https://info.mo
bilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/) 0g den grundleeggende
arbejdsgang i Manuel palleoptagning og_autonom levering (https://info.mobilerobot.com/da
-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/).

Hvorfor parkere

¢ Frie gulvarealer: Klarggringsbaner, rampeomrader og arbejdsomrader ved
produktionslinjer holdes fri for et kgretaj, der ikke er i brug. Det er nyttigt under de
trange forhold, der er beskrevet i Drift i omrdder med teet trafik (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/applications/scenarios/operation-in-crowded-environments/).

+ Fast afhentningssted: Den naeste operater ved altid, hvor maskinen star.

¢ Fast rutine ved skiftets afslutning: Dagens sidste opgave slutter med, at
karetojet parkeres, i stedet for at det efterlades pa gulvet.

¢ Opladning: Parkér i neerheden af opladeren, sa stikket kan tilsluttes manuelt i
pauser, eller kombiner parkering med en automatisk ladestation, sd tomgangstid
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bliver til opladningstid. Se Automatisk opladning_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/scenarios/automatic-charging/).

En parkeret J1600 bruger cirka 2 % batterikapacitet pr. time i standby (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/documentation/technical-reference/battery-specifications/).

Tilkald den igen

Du behgver ikke ga hen og hente en parkeret robot. Med Come-to-Me-funktionen kan
du kalde den hen til din lokation fra en mobilapp eller webgreaenseflade. Se Come-to-
Me (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/). Ellers kan enhver
operatgar ga hen til den, tage fat i styrestangen og starte den naeste opgave.

Alternativer

Brug Deliver and Return (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and
-return/), hvis kgrslen skal fortseette i et fast kredslab. Brug Deliver and Wait (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/), hvis kgretgjet skal blive ved
destinationen. Parkering kan ogsa veere den sidste del af en sammenkaedet opgave.
Se A-to-B-to-C Transport (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-to-b-to

-c-transport/).
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Transport fra A til B til C

Opgaven simple ABC transporterer en palle fra A til B og sender derefter J1600
videre til et tredje punkt, C. Den er grundlaget for sammenkaedede flow: Pallelgfteren
afslutter hver opgave, hvor den naeste begynder, i stedet for at vende tilbage til det
sted, hvor den forrige begyndte.

Sadan fungerer det

1. Tag pallen op manuelt ved A.

2. Veelg den gemte destination B pa touchskaermen.

3. Veelg kor til et andet punkt som handling efter levering, og veelg C.

4. Bekraeft automatisk tilstand med startknappen, og treed veek.

5. J1600 leverer ved B, seetter pallen ned pa gulvet og fortseetter uden last til C.

C kan veere et hvilket som helst relevant sted: det naeste afhentningsomrade, en
parkeringsplads eller en ladestation. Se Manuel afhentning_og_autonom levering_(http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/)
for det grundleeggende arbejdsforlab.

Det muligger ABC

¢ Sammenkaedede flow: fra lager til produktionslinje og derefter videre til neeste
afhentning — J1600 placerer sig pa forhand, hvor arbejdet fortseetter. Se Transport
fra lager til produktion (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/wareho

use-to-production-transport/).

e Driftibegge ender: Lever feerdigvarer til forsendelsesomradet, og fortsaet
derefter til varemodtagelsen, hvor indgdende opgaver venter — én pallelagfter
betjener begge flow. Se Transport fra produktion til forsendelse (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/applications/use-cases/production-to-shipping-transport/) 0g
Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inbound-receiv
ing/).

e Omplacering uden gang: Den naeste, der skal bruge pallelgfteren, behgver ikke
hente den. Den kommer selv.
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¢ Opladning som en del af flowet: Afslut en karsel ved den automatiske
ladestation, sa ledige minutter bruges til opladning — se Automatisk opladning_(http

s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/automatic-charging/).

Punkter, ikke ruter

A, B og C er gemte lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/|
ocation-management/), 0g enhver gemt lokation kan have enhver rolle i enhver opgave.
Da J1600 selv planleegger sin rute mellem punkterne ved hjeelp af 3D LiDAR SLAM (htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/), kan blot ti
lokationer bruges til alle A-B-C-kombinationer mellem dem - der skal ikke indleeres
noget for hver enkelt kombination. Det er den samme egenskab, der ligger bag
palletransport mellem flere punkter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cas
es/multi-point-pallet-transport/) 0g cross-docking_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicatio
ns/use-cases/cross-docking/). Det tager kun fa minutter at oprette hvert punkt som
beskrevet under Oprettelse af midlertidig lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli

cations/scenarios/temporary-location-setup/).

Alternativer

¢ Pallelgfteren skal vende tilbage til A: Lever og_returner (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/)

e Pallelgfteren skal blive ved B: Lever og_vent (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applica
tions/scenarios/deliver-and-wait/)

o C er specifikt parkeringspladsen: Lever og_parkeér (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
applications/scenarios/deliver-and-park/)

¢ J1600 skal komme hen til en person efter behov: Kom til mig (https://info.mobilerobo

t.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/)
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Come-to-Me

Come-to-Me vender den normale retning for en opgave: | stedet for at sende J1600 af
sted med en palle kalder du den hen til din lokation. Anmodningen sendes fra en
mobilapp eller webgreenseflade, hvorefter J1600 selv karer hen til dig. Ingen behgver
at ga gennem bygningen for at hente den.

Sadan fungerer det

1. Abn mobilappen eller webgraensefladen.
2. Kald J1600 hen til din lokation.
3. J1600 planleegger ruten ved hjeelp af 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da

-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/), k@rer autonomt hen til dig og
ankommer klar til brug.

4. Tag fat i styrearmen for at hente pallen manuelt, eller opret den naeste opgave pa
touchskaermen.

Come-to-Me er en funktion til avanceret automatisering pa linje med automatisk
opladning_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/automatic-charging/),
fladestyring med VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/vda-
5050-explained/) og APl-integrationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/tech
nical-integration/rest-api-documentation/). Grundleeggende automatisering — opgaver pa
skeermen, gemte lokationer, autonom afsaetning pa gulvet, Return-to-Me og parkering
— fungerer uden denne funktion. Se oversigten over J1600 (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/products/j1600/overview/) for at f& mere at vide om funktionsniveauerne.

Hvad det aendrer i driften

¢ Behovsstyret materialeforsyning: En medarbejder ved produktionslinjen kalder
J1600 hen, nar der er brug for materialer. Lageret laesser den, og
produktionslinjen modtager materialerne. Se Produktionsforsyning_(https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/use-cases/production-supply/).

¢ Ingen ungdvendig gang uden last: En J1600, der venter eller er parkeret et
andet sted — efter en Deliver and Wait (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/
scenarios/deliver-and-wait/)- eller Deliver and Park (https://info.mobilerobot.com/da-dk/ap
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plications/scenarios/deliver-and-park/)-opgave — kaldes hen i stedet for at blive
hentet.

o Etfaelles koretgj til mange brugere: Pa en lokation med flere
afhentningsomrader kalder den naeste bruger, der har brug for transport, J1I600
hen. Det passer til brugsmgnstret med ét feelles transportmiddel, som er
beskrevet under Kombineret manuelt og autonomt arbejde (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/scenarios/mixed-manual-and-autonomous-work/) 0g Lokal
automatisering af arbejdsceller (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cas
es/local-work-cell-automation/).

Pa vej hen til dig

J1600 kgrer uden last som ved enhver anden autonom kgrsel (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/user-guides/autonomous-operation/): med op til 5,4 km/t,
registrering og undvigelse af forhindringer samt et hastighedsafhaengigt 360-graders
sikkerhedsfelt, hvor bla lysstriber viser det sikrede omrade. Se Drift i trafikerede
miljger (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/operation-in-crowded-environm
ents/) og sddan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-c

ompliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Din position skal kunne nas som en destination pa indendgrs, plane gulve (https://info.m
obilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/). | automatisk tilstand er
stigeevnen 0 %, sa J1600 karer ikke op ad en rampe for at na hen til dig.

Relaterede scenarier

Nar J1600 er ankommet, fortseetter arbejdet efter standardmenstret i Manuel
palleafhentning_og autonom levering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenari
os/manual-pickup-and-autonomous-delivery/). Kaldesteder, der bruges ofte, kan ogsa
gemmes som lokationer til regelmaessige opgaver. Se Opsaetning_af midlertidig
lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/).
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Automatisk opladning

Med den valgfrie automatiske oplader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/chargers
-and-accessories/automatic-charger/) holder J1600 sig opladet. Den kgrer hen til stationen,
placerer sig ved opladeren, og en ladekontakt fares ud mod ladepladerne pa kgretgjet.
Ledig tid bliver til opladning — lejlighedsopladning, uden at nogen skal tilslutte et
kabel.

Sadan fungerer automatisk opladning

1. J1600 kgarer hen til ladestationen og placerer sig foran opladeren.
2. Ladekontakten fgres ud fra stationen til kgretgjets ladeplader.
3. J1600 oplades, mens den ikke er i brug, og er klar til at arbejde igen efter behov.

Automatisk opladning er en funktion til avanceret automatisering pa linje med
Come-to-Me, VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/vda-505
0-explained/)-fladestyring og APl-integrationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/document
ation/technical-integration/rest-api-documentation/). Nar den automatiske oplader kebes
sammen med installations- og idriftseettelsespakken (https://info.mobilerobot.com/da-dk/p
roducts/j1600/overview/), opsaettes den pa stedet som en del af dag 1.

Releeet til ladestrgm (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-functions/ch
arging-safety/) er en certificeret sikkerhedsfunktion med Performance Level b — se
sadan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-complianc
e/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Manuel opladning

Uden den automatiske station foregar opladningen som pa enhver anden elektrisk
pallelgfter: Tilslut den manuelle oplader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/charge
rs-and-accessories/manual-charger/) i en pause, eller nar maskinen ikke er i brug — for
frokost, mellem plukbglger eller ved vagtskifte. Kombiner en manuel oplader med en
gemt parkeringsplads i neerheden for at holde rutinen enkel — se Deliver and Park (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-park/).
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Batteri, forbrug og opladningshastigheder

Parameter Vaerdi
Batteri 24\, 200 Ah litiumjernfosfat (LiFeP0O4)
Opladningshastighed ca. 47 procentpoint pr. time
Forbrug ved kgrsel med fuld last ca.13 % pr. time
Forbrug ved karsel uden last ca.12 % pr. time
Forbrug i standby ca.2 % pr. time

Driftstiden overstiger otte timer ved en typisk arbejdscyklus. Forbrugsraterne (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-reference/battery-specifications/) svarer til
ca. 7,7 timers kontinuerlig kgrsel med fuld last eller 8,3 timers kgrsel uden last. Det er
dog beregnede tal og ikke garanterede driftstider, da der ikke er taget hgjde for
standby, laft, arbejdscyklus, batterireserve og driftsforhold. Ved drift pa ét skift er
tilslutning i en pause eller en station til lejlighedsopladning mere end tilstraekkeligt til
hele dagen.

Integrering af opladning i opgaveforigb

o Afslut en karsel ved opladeren med Deliver and Park (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/applications/scenarios/deliver-and-park/) eller som sidste straekning i en A-til-B-til-
C-opgave (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transpor
t/).

e En ventende J1600 (Deliver and Wait (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/sc
enarios/deliver-and-wait/)) bruger kun ca. 2 % pr. time, sa korte ventetider kraever
sjeeldent et opladningsstop.

e Kald J1600 veek fra opladeren med Come-to-Me (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/scenarios/come-to-me/), Nar arbejdet genoptages.
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Listepriser for opladere

Produkt Listepris for slutbrugere (2026)
Manuel oplader 3.600 €
Automatisk oplader 8.400 €

Se alle elektriske specifikationer under tekniske specifikationer for J1600 (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/). Se ofte stillede spargsmal
om produkt og funktioner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/support/faq/product-and-capabil
ities/) ved spargsmal om opladere.
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Oprettelse af en midlertidig lokation

Det tager kun fa minutter og kraever ingen seerlige kompetencer at fgje en destination
til J1600: Kar derhen, tryk pa Gem lokation, navngiv den, og sa er du feerdig. Det er
grundlaget for enhver fleksibel anvendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/
results/operational-flexibility/) af maskinen — midlertidig opbevaring, flyttede
klarggringsbaner, nye arbejdsceller og seesonomrader — fordi en lokation, der kun
tager fa minutter at oprette, nemt kan fjernes igen.

Sadan gemmer du en lokation

1. Brug styrestangen til at kgre J1600 manuelt til det gnskede punkt. Den betjenes
som en almindelig elektrisk pallelafter, og robotten indleeser og opdaterer
lebende sit 3D-kort, mens du karer.

2. Tryk pa Gem lokation pa touchskaermen.

3. Navngiv punktet — for eksempel palleti eller "Palleplads 1", som vist i
virksomhedens offentligt tilgeengelige vejledning_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/n

ewsroom/videos/how-to-videos/).

4. Gentag proceduren for sd mange punkter, som driften kreever.

Der er ingen softwaregraense for antallet af gemte lokationer (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/documentation/user-guides/location-management/). Den praktiske greense er det
tilgeengelige gulvareal.

Sadan bruger du den nye lokation

Punktet kan straks veelges, nar du opretter en opgave: Veelg det som
afseetningslokation, kombinér det med en valgfri handling efter afleveringen, og start
opgaven. Hele arbejdsgangen er beskrevet under Manuel afhentning og autonom
levering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomo
us-delivery/). Da robotten selv planleegger ruterne, fungerer det nye punkt med alle
eksisterende lokationer med det samme. Du behgver ikke at genindlzere forbindelsen
mellem hvert enkelt par. Se Dynamiske rutesendringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
applications/scenarios/dynamic-route-changes/).
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Forstegangsopsaetning felger samme
fremgangsmade

Idriftseettelse af en J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/f
irst-time-setup/) bestar i at gentage denne procedure: Teend maskinen, falg vejledningen
pa skaermen, kgr rundt pé anleegget, sa robotten kortlaegger det (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/documentation/getting-started/creating-the-first-map/), 0g gem hver destination.
Der kreeves ingen spor, ledninger, reflektorer eller bygningseendringer, og Wi-Fi er
valgfrit til grundleeggende drift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installatio
n/network-and-wi-fi-requirements/). En typisk opsaetning tager fra fa timer til én dag_(http

s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/faster-deployment/) afheengigt af
omfanget (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/deployment-scope-example
s/). Den valgfrie installations- og idriftseettelsespakke pa fem dage omfatter
oprettelse af op til 25 validerede afsaetningspunkter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/do
cumentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/) — se oversigten over J1600 (https://i

nfo.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/overview/).

Derfor styrer operatgrerne selv dette

Indleering_af ruter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/teach-and-repea
t/) er en af de opgaver, som virksomheden bevidst lader mennesker udfgre: Nar
operatgren karer til et nyt punkt og gemmer det, er der ingen grund til at tilkalde en
automationsspecialist for at omprogrammere et kort. Det gar J1600 praktisk pa
eksisterende anleeg (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/brownfield-auto
mation/), ved midlertidig_ opbevaring (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-case
s/temporary-storage/), i skiftende bufferomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicatio
ns/use-cases/buffer-and-staging-management/) 0g pa cross-docking-baner (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/) — indretningen aendrer sig, og
medarbejderen pa gulvet kan selv tilpasse J1600. Det er afggrende for
automatisering, hvor operatgren bevarer styringen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/docu
mentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Krav til placering

En afsaetningslokation skal veere pa en indendgrs, plan del af anleegget (https://info.mob
ilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/): Den maksimale stigning i
automatisk tilstand er O %, gulvets planhed skal svare til TR34 FM3, ujeevnheder ma
veere op til 25 mm, mellemrum ma veere op til 20 mm, og temperaturen skal veere 5-
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40 °C. Se de tekniske specifikationer for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/product
s/j1600/technical-specifications/).
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Dynamiske ruteaendringer

J1600 folger ikke faste ruter. Den navigerer til gemte lokationer og planleegger og
tilpasser selv sin karevej ved hjeelp af 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/). Nar lagergulvet aendres — en
forhindring dukker op, en karebane flyttes, eller et helt omrade indrettes pa ny —
handteres det med automatisk ruteomlaegning, et minuts genindlaering (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/documentation/concepts/teach-and-repeat/) eller ved, at operatgren
overtager styringen, afhaengigt af eendringens omfang.

Tre niveauer af tilpasning

1. J1600 omlaegger selv ruten

J1600 opbygger og opdaterer lgbende et tredimensionelt kort over omgivelserne og
registrerer bygningsdele i hgjder pa op til 70 m over karetgjet. Den registrerer
forhindringer og karer uden om dem i dynamiske miljger. Derfor kreever almindelige
eendringer — f.eks. en palle, der er efterladt i gangen, eller en parkeret vogn — ingen
handling. 3D-kortleegning er udviklet til at give starre preecision og driftssikkerhed end
traditionel 2D-navigation under komplekse eller skiftende forhold.

Da navigationen er lokationsbaseret, kan J1600 na enhver gemt destination, uden at
alle mulige kombinationer af start- og destinationslokationer fgrst skal indleeres. Der
kan defineres foretrukne karezoner, sa den autonome kgrsel holdes i mere sikre
korridorer.

2. Operatgren genindlaerer pa fa minutter

Nar selve destinationen flyttes — f.eks. hvis et opstillingsomrade flyttes, eller der
oprettes et nyt bufferomrade — kgrer operatgren til den nye lokation og trykker pa
Gem lokation. Det kreever hverken en automationsekspert eller et
omprogrammeringsprojekt, og der er ingen begraensning pa antallet af gemte
lokationer. Se Opsaetning af midlertidige lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/app
lications/scenarios/temporary-location-setup/).
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3. Operatgren overtager styringen

Ved aendringer, der kreever en gjeblikkelig vurdering — f.eks. nar operateren skal
improvisere sig uden om et spaerret omrade eller hurtigt sendre prioriteringen — tager
operatgren fat i styrearmen og kgrer manuelt. Rutesendringer og improvisation pa
trafikerede lagergulve er blandt de opgaver, der bevidst er overladt til mennesker. Se
Handtering af undtagelser og uregelmaessig_last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applic
ations/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/) 0g Kombineret manuelt og
autonomt arbejde (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/mixed-manual-and
-autonomous-work/).

Ingen infrastruktur skal flyttes

Ved automatisering med faste ruter er ruterne fysisk indbygget i bygningen — med
skinner, ledninger, magneter eller reflektorer. J1600 bruger ingen af disse, sa en
2ndring af lagerindretningen medfgarer aldrig bygningsarbejde. Det er en afggrende
grund til, at den er velegnet til eksisterende anlaeeg (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/use-cases/brownfield-automation/), cross-docking (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/use-cases/cross-docking/) 0g midlertidig_opbevaring (https://info.mobilerobot.com/
da-dk/applications/use-cases/temporary-storage/).

Sikkerhed under ruteomlaegning

Forhindringsundgaelse er en del af navigationssystemet. Personbeskyttelsen er
separat og _certificeret (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-overview/
navigation-sensors-vs-safety-sensors/). To 2D-sikkerheds-LiDAR-scannere, en uafhaengig
sikkerhedsstyring og et hastighedsafhaengigt 360-graders beskyttelsesfelt sikrer alle
de ruter, som J1600 veelger. Personregistrering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-c
ompliance/safety-functions/person-detection/) 0g bremsning_(https://info.mobilerobot.com/da-d
k/safety-compliance/safety-functions/braking/) er klassificeret til Performance Level d. Se
Drift i trafikerede miljger (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/operation-i
n-crowded-environments/) og sadan fungerer sikkerheden pd J1600 (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Begraensninger

Ruteomlaegning sker inden for driftsgraenserne: indendars pa plane gulve (https://info.m
obilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/) (stigningsevne i
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automatisk tilstand: O %), ujseevnheder pa op til 25 mm, mellemrum pa op til 20 mm og
gulve iht. TR34 FM3. Der er ikke offentliggjort veerdier for mindste gangbredde eller
lokaliseringstolerance. Se ofte stillede spgrgsmal om produkt og funktioner (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/support/faq/product-and-capabilities/) 0g tekniske specifikationer
for J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/) for at
vurdere anvendeligheden pa et bestemt anlaeg.
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Blandet manuelt og autonomt arbejde

J1600 er ét kgretgij til to typer arbejde. Pa samme skift — ofte inden for samme minut
— fungerer den bade som en velkendt manuel pallelgfter og som et autonomt
transportkgretgj. Maskinen udnyttes bedst ved frit at skifte mellem tilstandene frem
for at veelge én: Opgaver, der kreever vurdering, udfgres manuelt, mens transport over
afstand udfgres autonomt.

De to tilstande

¢ Manuel tilstand: En person betjener styrearmen og lgftefunktionerne som pa en
almindelig elektrisk pallelgfter — preecis optagning, handtering op til 1.600 mm,
vanskelige tilkarsler, fgalsom last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-ca
ses/sensitive-or-unstable-loads/) 0g undtagelser. Hvidt lys angiver manuel tilstand.

e Automatisk tilstand: Nar operatgren har valgt en gemt destination og bekreeftet
skift af tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/manual-
and-autonomous-modes/), karer kgretgjet selv (https://info.mobilerobot.com/da-dk/docume
ntation/user-guides/autonomous-operation/), seetter pallen pa gulvet og falger den
konfigurerede funktion for at returnere, parkere, vente eller fortseette. Bla
lysstriber viser sikkerhedsfeltet.

Dette er Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mode/),
produktets vigtigste seerkende.

Skift mellem tilstande

Til automatisk tilstand: Opret eller veelg opgaven pa touchskeermen, start den,
bekreeft med den fysiske LED-knap til start/genoptagelse, nar J1600 beder om det,
og treed veek, nar du bliver instrueret i det.

Tilbage til manuel tilstand: Tag fat i eller beveeg styrearmen — du overtager straks
styringen. Kontakter, der registrerer styrearmens position, aktiverer ngdstop og
manuel styring, og en ngglekontakt med tre positioner veelger mellem slukket, kun
manuel tilstand og automatisk tilstand. Sikkerhedsfunktionerne er altid tilgeengelige
— se sadan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-comp

liance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).
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Hele opgaveforlgbet er beskrevet i Manuel optagning_ og_autonom levering_(https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/).

Et blandet skift i praksis

En operatar i varemodtagelsen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inb
ound-receiving/) kan have en morgen som denne:

1. Manuel: Aflees traileren over leessebroen — i manuel tilstand (https://info.mobilerobo
t.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/) kan J1600 kgre pa
stigninger op til 5 % uden last og 3 % med last. Automatisk tilstand ma kun bruges
pa plant gulv.

2. Autonom: Send hver palle til lageromradet med deliver and return (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/), mens du bliver ved rampen.

3. Manuel: En uhandterlig, delvist beskadiget palle handteres manuelt — se
Handtering_af undtagelser og uregelmaessig_last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/).

4. Autonom: Den sidste palle sendes af sted med deliver and park (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-park/), sa keretgjet efterlades ved
opladeren.

Et vaerktgj klarer hele forlgbet — du behgver ikke skifte karetgj, og der star ikke en
specialmaskine ubrugt. Denne udnyttelse af ét veerktgj er ogsa velegnet til lokale
arbejdsceller (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/local-work-cell-autom
ation/) 0og sma teams, hvor de samme én til fem operaterer udferer alle opgaver.

Hvorfor ikke fuld automatisering

Hvis den manuelle del fjernes helt, kreever det systemintegration (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/), kontrollerede processer og
konfiguration udfert af eksperter — og systemet vil stadig ga i sta ved undtagelser,
som en person handterer pa fa sekunder. Nar operatgren fortsat er en del af
processen, opnas starstedelen af produktivitetsgevinsten (https://info.mobilerobot.com/da
-dk/applications/results/productivity-improvements/) med en brgkdel af kompleksiteten.
Begrundelsen er beskrevet i automatisering_ med operatgren som en del af processen
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Opleering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/)
til den blandede rolle tager cirka 30 minutter for en operater, der allerede har erfaring
med pallelaftere.
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Drift i omrader med taet trafik

Lagergulve er feelles arbejdsomrader: Personer feerdes til fods, pallelaftere krydser
hinandens ruter, og gods placeres, hvor der er plads. J1600 er konstrueret til at kare
autonomt i denne trafik — med et certificeret beskyttelsesfelt omkring kgretgjet — og
til at overlade de mest kaotiske situationer til en person.

Beskyttelsesfeltet

e Et 360-graders sikkerhedsfelt omgiver karetgjet og understatter autonom
korsel bade fremad og bagleens.

¢ To 2D-sikkerheds-LiDAR-scannere, én foran og én bagp3, leverer certificeret
persondetektering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-function
s/person-detection/) — uafhaengigt af 3D-navigations-LiDAR'en og RGB Al-kameraet
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-overview/navigation-sensors-vs
-safety-sensors/), som indgar i navigationssystemet.

* Feltet er hastighedsafhaengigt: Det udvides, nar kgrehastigheden stiger, og
tilpasses, nar karetgjet seenker farten.

e Bla lysstriber projicerer det aktuelle beskyttede omrade ned pa gulvet, sa
personer i neerheden hurtigt kan se zonen. Hvidt lys betyder, at kgretgjet er i
manuel tilstand.

Persondetekteringen i sikkerhedsfeltet og bremsesystemet (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/safety-compliance/safety-functions/braking/) er klassificeret til Performance Level d (ht
tps://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-functions/performance-levels/).
Tilpasning_af sikkerhedsfeltets starrelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-complian
ce/safety-functions/safety-field-adjustment/) er ogsa klassificeret til PL d. En uafheengig
sikkerhedsstyring, tre ngdstopknapper, en mavekontakt til stop og tilbagekgrsel samt
certificerede motorstyringer og encodere fuldender sikkerhedsarkitekturen — se
sadan fungerer sikkerheden pd J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-complianc
e/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Karsel blandt personer

Ved et offentligt testarrangement sendte en farstegangsbruger J1600 ud pé en
leveringsopgave (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/customer-stories/video-case-s
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tories/) 0og sa den finde vej uden om personer undervejs — det er
standardfunktionalitet, ikke et opvisningsnummer. Navigationen med 3D LiDAR SLAM
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/)
opdaterer labende sin model af omgivelserne og karer uden om bade beveaegelige og
stillestaende forhindringer med op til 5,4 km/t. Der kan defineres foretrukne
karezoner, s autonom trafik holdes i mere sikre korridorer gennem travle
produktionsomrader. Se Dynamiske rutesendringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appl

ications/scenarios/dynamic-route-changes/).

For enhver autonom karsel (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/aut
onomous-operation/) starter, bekreefter operatgren skiftet af tilstand (https://info.mobilerob
ot.com/da-dk/safety-compliance/safety-overview/manual-and-autonomous-mode-safety/), 09
J1600 beder operatgren om at treede veek — autonom karsel starter aldrig uventet.

Nar taet trafik bliver kaotisk

Der er forskel pa trafik og fastlast treengsel. Et overfyldt varemodtagelsesomrade
uden en fri kgrebane kreever menneskelig vurdering: Tag fat i styrestangen —
overtagelsen sker med det samme — og kgr pallen igennem manuelt (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/). Karsel pa meget
uoverskuelige og overfyldte gulvarealer er en af de opgaver, der bevidst er overladt til
mennesker. Se Handtering af undtagelser og_uregelmaessig last (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/) 0g Kombineret
manuel og autonom drift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/mixed-ma

nual-and-autonomous-work/).

Hvor dette er vigtigst

e Cross-docking (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/)
pa arealer med opstillet gods og konstant trafik

e Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inbound-receiv
ing/) i spidsbelastningsperioder under afleesning

e Produktionsomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/productio
n-supply/), hvor autonom trafik deler korridorer med produktionsmedarbejdere

e Udgaende opstillingsomréder (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-case
s/buffer-and-staging-management/), nar forsendelsesmaengden stiger

Der offentligggres ingen kurver for bremseleengde eller tabeller over
sikkerhedsafstande. Den aktuelle produktdokumentation geelder som grundlag for
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beslutninger om implementering. Det lagdelte design er beregnet til at ggre
transporten mere forudsigelig og kan reducere arbejdsulykker (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/results/safety-improvements/) sammenlignet med manuel
pallehandtering.
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Handtering af undtagelser og
uregelmaessige laster

Lagre er uoverskuelige, dynamiske og uforudsigelige. J1600 er udviklet med dette for
gje: | stedet for at behandle enhver uregelmaessighed som en systemfejl holder den en
person i processen, som kan handtere undtagelser pa fa sekunder. Denne side
beskriver de situationer, hvor den menneskelige del af Dual Mode (https://info.mobilerobo
t.com/da-dk/products/ji600/dual-mode/) g@r starst nytte.

Listen over undtagelser

1. Beskadigede paller. Et knaekket bundbreet eller et udstdende sem opdages, far
det medfarer en sikkerhedsrisiko eller fastklemning.

2. Ustabile laster. En toptung, skaev eller darligt stablet last vurderes inden laft og
handteres manuelt, hvis det er ngdvendigt. Se Sarte eller ustabile laster (https://inf

o.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/).

3. Fastsiddende straekfilm. En lgs ende af streekfilmen opdages og laegges ind til
lasten, far den haenger fast i en reol eller dgrkarm.

4. Forkert placerede paller. En palle, der ikke star preecis, hvor systemet forventer
det, findes ved at se sig omkring. Den registreres ikke blot som en fejl og
efterlades.

5. Beskadigede varer. Laekager og trykkede hjgrner opdages, far varerne leveres til
en kunde eller produktionslinje.

6. Stejle laesseplader. Ujeevnheder, haeldninger og skaev placering af traileren
handteres manuelt: Stigningsevnen i automatisk tilstand er O %, mens manuel
tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/)
kan handtere op til 5 % uden last og 3 % ved fuld last. Se Varemodtagelse (https://i

nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inbound-receiving/).

7. Omrader med traengsel. Et overfyldt eller rodet omrade passeres ved manuelt at
finde en sikker rute. Se Drift i omrader med treengsel (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/applications/scenarios/operation-in-crowded-environments/).

8. Hastende omprioritering. Nar en produktionslinje mangler materialer, s&endrer
operatgren straks destinationen — uden kg eller supportsag. Se Forsyning_til
produktionen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/production-suppl
v/)-
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9. £ndringer af ruter og layout (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scen
arios/dynamic-route-changes/). En ny lokation indleeres ved at kgre dertil og trykke
pa Gem lokation — se Oprettelse af midlertidige lokationer (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/).

10. Begraensning af omkostningerne ved automatisering. Undtagelser er arsagen
til, at fuld automatisering bliver dyr. Ved at handtere dem manuelt forbliver J1600
enkel. Konstruktionen sigter mod op til 80 % af gevinsten ved repetitive
transporter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/productivity-improveme
nts/) uden integrationsbyrden (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/low

er-integration-complexity/).

Dette er virksomhedens argumenter for konstruktionen — eksempler, der underbygger
argumentationen, og ikke resultater fra sammenlignende test — og de forklarer
arbejdsfordelingen ved automatisering med mennesket i processen (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Sadan foregar overtagelsen i praksis

Handtering af undtagelser kraever, at overdragelsen af styringen fungerer ubesvaeeret i
begge retninger:

* Til manuel tilstand: Tag fat i eller beveeg styrestangen, sa pallelgfteren straks er
under manuel kontrol. Nagdstopknapperne, kontakterne til registrering af
styrestangens position og ngglekontakten (slukket / kun manuel drift /
automatisk drift) er altid tilgeengelige. Se sddan fungerer sikkerheden pa J1600 (h
ttps://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-work
s/).

¢ Tilbage til autonom tilstand: Nar undtagelsen er handteret, skal du veelge
opgaven, bekraefte med startknappen og treede veek. Se Manuel afhentning og
autonom levering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-picku
p-and-autonomous-delivery/) 0g Kombineret manuelt og autonomt arbejde (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/mixed-manual-and-autonomous-work/).

Uregelmaessige laster inden for graenserne

Uregelmaessige laster er acceptable. Inkompatible laster er ikke. Uanset undtagelsen
skal lasten holde sig inden for de faste graenser: en maksimal nyttelast pa 1.600 kg, en
lastbaerer med aben bund pé hgjst 1.250 x 1.250 mm inklusive udhaeng og en lasthgjde
pa op til 1.700 mm. Lastbaerere uden for disse greenser kan ikke godkendes ud fra et
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sken — se Abne bure 0g_alternative lastbeerere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicati
ons/use-cases/open-cages-and-alternative-load-carriers/).
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Produktion

Produktion er et af de primaere anvendelsesmiljger for den selvkgrende pallelgfter
J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/). Sma og mellemstore
produktionsvirksomheder — samt starre fabrikker med mange mindre, lokale
materialeflow — bruger den til at automatisere de gentagne transporter mellem lager,
produktionslinjer, opstillingsomrader og forsendelse. Operatarerne bevarer samtidig
kontrollen over afhentningen og alle mangvrer, der kraever en konkret vurdering.

Velegnet til produktion

De fleste fabrikker flytter paller med manuelle pallelgftere, fordi deres materialeflow
er for sma eller omskiftelige, eller fordi budgettet ikke raekker til et traditionelt
automatiseringsprojekt. Fuldautomatisering kraever typisk ekspertkonfiguration,
systemintegration (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-co
mplexity/), infrastruktur og stabile processer. J1600's Dual Mode (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/products/j1600/dual-mode/) placerer sig mellem de to lgsninger: Operataren
henter materialerne manuelt og sender derefter karetgjet af sted i autonom tilstand pa
den gentagne transportstraekning.

J1600 handterer typisk disse materialeflow i produktionen:

¢ Produktionsforsyning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/p
roduction-supply/). En operater klarger eller plukker en palle med materialer eller
komponenter. J1600 leverer den til produktionslinjen efter behov.

¢ Styring af buffere og opstillingsomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/use-cases/buffer-and-staging-management/). Transport mellem
produktionslinjer, opstillingsomrader og lagerzoner.

e Transport mellem produktionslinjer og arbejdsceller (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/use-cases/local-work-cell-automation/). J1600 handterer
separate materialeflow i et starre anlaeg, hvor et projekt med en hel flade ville
veere ungdigt omfattende.

¢ Fra varemodtagelse via lager og produktion til forsendelse (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/applications/use-cases/production-to-shipping-transport/). J1600
automatiserer de lange transportstraekninger mellem standardomrader.

Ruterne kan veere fa meter eller over 100 meter — arbejdsgangen er den samme: Tag
pallen op manuelt, veelg en gemt lokation som destination, bekreeft autonom tilstand,
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09 _treed veek (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-aut

onomous-delivery/).

Derfor traeffer operateren stadig beslutningerne

| produktionsmiljger opstar der hele tiden undtagelser (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/): en akut omprioritering, fordi
en produktionslinje mangler materialer, en ustabil eller fglsom last (https://info.mobilerob
ot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/), en blokeret kgregang eller
en forkert placeret palle. Ved automatisering med operatgren i kontrol (https://info.mobile
robot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/) handterer
operatgren disse situationer direkte og kan nar som helst overtage styringen ved at
tage fat i styrestangen. Robotten handterer den forudsigelige del — karslen.

Praktiske begraensninger

e Autonom kgrsel kreever plane indendgrs gulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/planning/route-and-floor-suitability/) (O % stigningsevne ved automatisk karsel).
Pa stigninger og leessebroer skal J1600 kgres i manuel tilstand.

¢ Paller kan kun afleveres automatisk i gulvniveau. | manuel tilstand (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/) kan paller optages og
afseettes i op til 1.600 mm hgjde.

¢ Driftstemperaturen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/operatin
g-environment-requirements/) er 5-40 °C, og kapslingsklassen er IP21.

¢ Der skal anvendes lastbaerere med dben bund (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appl
ications/planning/pallet-and-load-suitability/) med ydre mal pa hgjst 1.250 x 1.250 mm
og en last pa hgjst 1.600 kg.

Se de tekniske specifikationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-s
pecifications/) for alle greenseveerdier.

Tilpasning til et eksisterende produktionsanlaeg

J1600 er udviklet til eksisterende anlaeg_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/us
e-cases/brownfield-automation/). Den navigerer med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobo
t.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/) — uden skinner, ledninger,
reflektorer eller bygningseendringer — og operatgrerne kan tilfgje eller sendre
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destinationer ved at kgre til et sted (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenario
s/temporary-location-setup/) 0g trykke pa Gem lokation. Foretrukne kgrezoner kan
defineres for at ga@re rutevalget gennem produktionsomraderne mere sikkert.
Grundleeggende brug kreever hverken Wi-Fi (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentati
on/installation/network-and-wi-fi-requirements/), forbindelse til et lagerstyringssystem eller
et IT-projekt. VDA 5050 (nhttps://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/), et
REST API (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/rest-api-docu
mentation/) og fladestyring er tilgeengelige, nar anleegget senere skaleres op.

Opleering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/)
af en operatgr med erfaring i elektriske pallelgftere tager cirka 30 minutter, og en
typisk opseetning tager fra nogle timer til én dag_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applic
ations/results/faster-deployment/).

Relaterede sider

¢ |ntern produktionslogistik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/inter
nal-production-logistics/) — detaljer om materialeflow internt pa fabrikken

¢ Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/goods-receivin
g/) og Forsendelse og _ekspedition (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/indust
ries/shipping-and-dispatch/) — flowets indgdende og udgaende led

¢ Produktivitetsforbedringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/produ
ctivity-improvements/) og ROl-eksempler (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/r
esults/roi-examples/) — gevinsterne for produktionsvirksomheder
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Lagerdrift

Lagre er J1600's naturlige arbejdsomrade: vandret, indendgrs palletransport fra
gulvposition til gulvposition mellem varemodtagelse, lageromrader,
klarggringsomrader og vareudlevering. J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j
1600/overview/) kgrer automatisk de gentagne straekninger i disse flow, mens
operatgrerne fortsat styrer palleoptagningen og handterer undtagelser (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/) manuelt —
den arbejdsdeling i Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mod
e/), der adskiller den fra bade manuelle pallelgftere og traditionelle AGV'er (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/mobile-robot-terminology/).

Malgruppe

Det primeere segment (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/markets-we-serve/)
er lagre med cirka én til fem pallelgfteroperatarer pa ét skift — lageranlaeg, der ikke
kan forsvare et stort automatiseringsprojekt, men hver dag mister arbejdstimer pa
gang- og kgretid. Starre lagre bruger den til lokale arbejdsceller (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/applications/use-cases/local-work-cell-automation/) 0og transportflow, der er for
sma eller omskiftelige til en traditionel fladeinstallation.

Lagerflow, den handterer

¢ Transport mellem zoner. Automatiser de lange transportstraekninger mellem
varemodtagelse, lageromrader, produktion og vareudlevering.

¢ Midlertidig opbevaring_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/
temporary-storage/). Opret midlertidige lagerpositioner, nar behovet sendrer sig (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/) — K@r én
gang hen til stedet, tryk pa Gem lokation, sa kan stedet bruges som destination.

¢ Cross-docking (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-doc
king/). Flyt paller mellem flere udgangspunkter og destinationer uden at indleere
alle teenkelige kombinationer fra A til B. Gemte lokationer kan frit kombineres pa
nye mader.

o Buffer- og klarggringsomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/us
e-cases/buffer-and-staging-management/). Flyt paller mellem klarggringsomrader
og lagerzoner efter behov i vareflowet.
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Softwaren begreenser ikke antallet af gemte lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-d
k/documentation/user-guides/location-management/). | praksis seetter den tilgeengelige
gulvplads greensen.

Ingen aendringer af infrastrukturen

J1600 kortleegger lageret med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/product
s/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/), mens en operatar kagrer den. Den Kraever
hverken skinner, styreledninger, reflektorer eller bygningsmeessige eendringer, og den
opdaterer lebende kortet, nar omgivelserne sendrer sig — reoler flyttes, paller placeres
nye steder, og mennesker faerdes i gangene. Grundleeggende drift kraever ingen Wi-Fi
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/)
0g ingen integration med et lagerstyringssystem (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applic
ations/results/lower-integration-complexity/). Hvis lageret senere gnsker central
koordinering, tilfgjer Advanced software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/softwa
re/advanced-software/) VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5
050/), en REST API (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/rest
-api-documentation/) og fladestyring.

Driftsbetingelser

¢ Nyttelast pa op til 1.600 kg; manuel optagning og afsaetning i hgjder op til
1.600 mm; autonom levering i gulvniveau.
e Maksimal hastighed pa 5,4 km/h.

e Plane indendgrsgulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-
floor-suitability/) til autonom tilstand; 5-40 °C; 20-80 % ikke-kondenserende
luftfugtighed; gulvplanhed iht. TR34 FM3 (FF 25 / FL 20).

e Paller og_lastbaerere med dben bund (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/pl
anning/pallet-and-load-suitability/) pa op til 1.250 x 1.250 mm og med en lasthgjde pa
op til 1.700 mm — EPAL-europalle, EPAL 3, EPAL 6, GMA-paller med dben bund og
andre lastbaerere med aben bund, der kan handteres med gafler.

Se alle oplysninger i de tekniske specifikationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/product
s/j1600/technical-specifications/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 67 /143


https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/location-management/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/location-management/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/advanced-software/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/advanced-software/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/pallet-and-load-suitability/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/pallet-and-load-suitability/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/

Relaterede sider

e Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/goods-receivin
g/) — den indgaende del af lagerflowet

¢ Vareudlevering og forsendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industrie
s/shipping-and-dispatch/) — den udgaende del

¢ Tredjepartslogistik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/third-party-L
ogistics/) — lagerdrift pa vegne af kunder

e Mindre manuelt gangarbejde (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/red
uction-in-manual-walking/) 0g driftsmeessig_fleksibilitet (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/applications/results/operational-flexibility/) — de resultater, lagre sigter mod
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Tredjepartslogistik

Udbydere af tredjepartslogistik (3PL) er et udpeget malsegment (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/company/about/markets-we-serve/) for J1I600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/pr
oducts/j1600/overview/). Isaer mindre 3PL-udbydere star over for et grundleeggende
problem med automatisering: Deres lagerindretning, kunder og varesammenseaetning
aendrer sig for ofte til infrastrukturkraevende systemer, mens deres indtjening samtidig
presses af netop den gentagne palletransport, som automatisering kan fjerne.

Udfordringen for 3PL-udbydere

Et 3PL-lager er sjeeldent stabilt. Kundekontrakter begynder og udlgber, lagerzoner
omfordeles, midlertidige bufferomrader opstar og forsvinder, og
varesammensaetningen aendrer sig efter den enkelte kundes saeson. Traditionel
automatisering forudseetter stabile processer og tjener sig ind over flere ar med
ueendret drift — og passer derfor darligt til denne virkelighed. Manuelle pallelgftere
bevarer fleksibiliteten, men laegger beslag pa operatgrtimer til gang og karsel (https://in

fo.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/).

Sadan passer J1600 ind

Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mode/)-konceptet
bevarer fleksibiliteten og fjerner den ungdvendige karsel:

e Operatgren omkonfigurerer — ikke en tekniker. Nar en kundes zone flyttes,
karer operataren til det nye punkt, trykker pa Gem lokation, og transportflowet er
opdateret — uden en automationsspecialist, programmering eller et nyt
kortleegningsprojekt.

e Cross-docking mellem flere punkter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicati
ons/use-cases/cross-docking/). Gemte lokationer kan kombineres frit, sa paller kan
transporteres mellem mange forskellige afsendelses- og destinationspunkter,
uden at hver enkelt kombination skal indleeres.

 Midlertidig opbevaring efter behov (https://info.mobilerobot.com/da-dk/application
s/use-cases/temporary-storage/). Kortvarige bufferpositioner kan oprettes pa fa
minutter og tages ud af brug lige s nemt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicatio
ns/scenarios/temporary-location-setup/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 69 /143


https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/markets-we-serve/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/markets-we-serve/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mode/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/temporary-storage/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/temporary-storage/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/

* Manuel handtering, hvor det er negdvendigt. Aflesesning af lastbiler, blandede og
ustabile kundelaster samt travle leesseramper forbliver under operatgrens kontrol,
0g operatgren kan straks overtage styringen via styrestangen.

@konomi for mindre 3PL-udbydere

J1600 er beregnet til drift med ét skift og cirka én til fem operatgrer pa pallelaftere —
den starrelse, hvor et komplet automatiseringsprojekt, som kan koste cirka 1 mio. € for
et fuldt integreret system, er uden for reekkevidde. Listeprisen for J1600 er 65.000 €,
den kan seettes i drift pa fa timer eller op til én dag, og den kraever cirka 30 minutters
operatgruddannelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operato
r-training/). Med en betalt prgveperiode pa to uger (https://info.mobilerobot.com/da-dk/produ
cts/buying-and-deployment/two-week-trial/) til 4.000 € kan en 3PL-udbyder afprgve et
bestemt kundetransportflow, far virksomheden traeffer sin beslutning. Se ROI-
eksempler (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/roi-examples/).

Skalering i takt med virksomheden

En 3PL-udbyder kan begynde med én robot til ét transportflow uden krav om Wi-Fi (htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/)
eller systemintegration (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integrati
on-complexity/). Nar volumen stiger, tilfgjer Advanced software (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/products/software/advanced-software/) kompatibilitet med VDA 5050 (nhttps://info.m
obilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/), et REST API (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/) 0g Fleet Manager (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/products/software/fleet-manager/). Dermed kan J1600 indga i en
flade med karetgjer fra flere leverandgrer under et kompatibelt, overordnet
fladestyringssystem.

Kompatibilitet med kundernes lastbaerere

Forskellige kunder bruger forskellige lastbaerere. J1600 kan handtere EPAL-
europaller, EPAL 3, EPAL 6, GMA-paller med abent understel, abne pallebure og andre
gaffelhandterbare lastbeerere med dbent understel (https://info.mobilerobot.com/da-dk/pro
ducts/j1600/pallet-and-load-compatibility/) inden for malene 1.250 x 1.250 mm og med en
lastkapacitet pa 1.600 kg. Operataren vurderer fortsat usasedvanlige eller ustabile
kundelaster — se automatisering med operatgren som aktiv deltager (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).
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Relaterede sider

e | agerdrift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/warehousing/) — de
grundleeggende arbejdsgange pa lageret

¢ E-handel og ordreekspedition (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/
e-commerce-and-fulfillment/) — et almindeligt serviceomrade for 3PL-udbydere

¢ Driftsmeessig_fleksibilitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/operatio
nal-flexibility/) — den centrale fordel for 3PL-udbydere i detaljer
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Dagligvarer og FMCG

Distribution af dagligvarer og hurtigt omseettelige forbrugsvarer (FMCG) er et
prioriteret segment (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/markets-we-serve/) for
den selvkgrende pallelgfter J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overvi
ew/). | disse driftsmiljger flyttes store maengder paller efter stramme tidsplaner. En
stor del af arbejdet bestar af gentagen karsel mellem varemodtagelse, lager,
klarggringsomrader og forsendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industrie
s/shipping-and-dispatch/) — netop den del, som J1600 automatiserer.

Derfor er J1600 velegnet til distribution af dagligvarer
og FMCG

Hyppig vareopfyldning gar palletransport til en konstant omkostning. Z£ndringer i
efterspgrgslen, kampagner og seesonudsving eendrer lagerindretningen og
bufferplaceringerne hurtigere, end konventionelle automatiseringslgsninger kan
omkonfigureres. J1600's Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-
mode/) lader operatgren bevare kontrollen over afhentningen og vurderingen af lasten,
samtidig med at behovet for at gd reduceres (https://info.mobilerobot.com/da-dk/application

s/results/reduction-in-manual-walking/):

* Korsel fra varemodtagelse til lager og fra lager til klarggringsomrade foregar
autonomt efter manuel afhentning.

e Midlertidige buffere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/buff
er-and-staging-management/) til kampagner eller spidsbelastninger oprettes ved at
kare til et punkt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-locat
ion-setup/) og trykke pa Gem lokation — og fjernes lige sa hurtigt igen.

¢ Cross-docking (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-doc
king/) mellem flere oprindelsessteder og destinationer fungerer ved at kombinere
gemte lokationer pa nye mader uden en saerskilt opgave for hvert par.

¢ Et mere stabilt materialeflow opnas gennem ensartede autonome
transportkarsler, der kan gentages.
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Pallekompatibilitet

Distributionsnetveerk til dagligvarer og FMCG anvender standardiserede palleformater,
og J1600 understgtter de mest almindelige direkte:

Lastbaerer Understottelse

EPAL-europalle,

EPAL 3, EPAL 6 Understgttes

GMA-paller Alle GMA-paller med aben bund

Alle lastbaerere med aben bund, som gaflerne kan kare ind under,
og som holder sig inden for starrelsesgreenserne

Andre lastbeerere
De tilladte lastmal (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/pallet-and-load-compatib
ility/) er 1.250 x 1.250 mm inklusive udhaeng. Lasthgjden méa veere op til 1.700 mm fra
gulvet, og nyttelasten méa veere op til 1.600 kg. Lastbaerere skal have en aben bund
uden bundbreet, sa gaflerne kan kare ind. Kompatibiliteten med en usaedvanlig
lastbaerer afheenger af bundens geometri, starrelsen, stabiliteten og operatgrens
vurdering.

Handtering af hverdagens udfordringer

Pa FMCG-lagre forekommer beskadigede paller, lase ender af straekfilm, uteette eller
sammenpressede kartoner og toptunge laster med blandede varenumre (https://info.mo
bilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/). | disse situationer
viser automatisering med operatgren i kontrol (https://info.mobilerobot.com/da-dk/document
ation/concepts/human-in-the-loop-automation/) sin veerdi: Operatgren opdager problemet
ved afhentningen, handterer det manuelt og overlader kun den forudsigelige transport
til robotten.

Driftsmiljgets graenser

J1600 er beregnet til indendars drift ved 5-40 °C, 20-80 % ikke-kondenserende
luftfugtighed og kapslingsklasse IP21. Normaltempererede distributionsomrader ligger
inden for det angivne omrade. Kale- eller fryseomrader under 5 °C ligger uden for de
specificerede driftsbetingelser (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installatio
n/operating-environment-requirements/). Autonom kgrsel kreever plane gulve (https://info.mobi
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lerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/) — laessebroer og ramper
skal fortsat passeres manuelt. Du finder alle oplysninger i de tekniske specifikationer
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/).

Relaterede sider

e | agerdrift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/warehousing/) — de
generelle lagerprocesser bag distribution af dagligvarer

e Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/goods-receivin
g/) — processerne ved indgaende varemodtagelse

e Produktivitetsforbedringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/produ
ctivity-improvements/) — resultater for kapacitet og flow
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E-handel og ordrebehandling

E-handels- og ordrebehandlingsvirksomheder er et malsegment (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/company/about/markets-we-serve/) for den J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-d
k/products/j1600/overview/) selvkarende pallelgfter. Ordrebehandlingscentre er
afhaengige af hgj kapacitet og eendrer sig konstant. Begge forhold taler for
automatisering, der kan idriftseettes pa fa timer og omkonfigureres pa fa minutter,
frem for et omfattende infrastrukturprojekt.

Fordele for ordrebehandlingscentre

J1600 giver fabrikker (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/manufacturin
a/), tredjepartslagre og e-handelscentre til ordrebehandling fire fordele:

¢ Mindre gangtid (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-
manual-walking/). Operatgrer skal ikke laengere folge paller gennem bygningen.
Efter manuel palleoptagning karer J1600 streekningen autonomt.

o Stabiliseret materialeflow. Gentagelige, autonome transportkarsler udjsevner
spidsbelastninger og huller i den manuelle transport.

e Hgjere kapacitet uden ombygning af infrastrukturen. Der kreeves ingen
skinner, ledninger, reflektorer eller bygningseendringer. J1600 kortleegger omradet
med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-o
bstacle-avoidance/), mens en operatar kgrer den.

* |driftseettelse pa fa timer i stedet for maneder. En typisk opsaetning tager fra
fa timer til én dag, og operatgruddannelsen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/docume
ntation/getting-started/operator-training/) tager cirka 30 minutter.

Bygget til faciliteter i konstant forandring

Selv de mest automatiserede ordrebehandlingscentre eendrer sig lgbende.
Observationer fra et besgg pa et stort cross-docking-anleeg_ inden for e-handel (https://
info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/stories/behind-the-scenes/) dannede grundlag for
J1600's fleksibilitetsorienterede design: Layout, flow, bufferomrader og SKU-
sammensaetning sendrede sig flere gange om ugen. Trods store investeringer i
robotteknologi var ikke alle processer automatiserede, og mindre mekaniske
driftsstop opstod flere gange om dagen. Konklusionen var, at fleksibilitet og robusthed

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 751143


https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/markets-we-serve/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/markets-we-serve/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/manufacturing/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/manufacturing/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/stories/behind-the-scenes/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/stories/behind-the-scenes/

er forretningsmeessige ngdvendigheder, selv i hgjt automatiserede faciliteter. Derfor
kombinerer J1600 autonom kgrsel med gjeblikkelig manuel overtagelse frem for fuld
automatisering. Se Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/dual-mod
e/).

| praksis betyder det:

o Bufferomrader til hgjsaesonen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use
-cases/buffer-and-staging-management/) gemmes som nye lokationer pa f minutter
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/) 0g
fjernes igen efter hgjsaesonen.

e Cross-docking-flow (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cro
ss-docking/) kombinerer gemte start- og destinationslokationer pa nye mader,
uden at hvert enkelt par skal indleeres.

e Undtagelser (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exc
eptions-and-irregular-loads/) handteres af mennesker. Blokerede lagergange,
hasteaendringer i prioriteringen og uhandterlige laster handteres manuelt.
Operatgren kan nar som helst overtage via styrehandtaget.

Muligheder for skalering

Et ordrebehandlingscenter kan starte med én J1600, uden wi-fi (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/) 0g uden integration
med et lagerstyringssystem (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-inte
gration-complexity/). Nar koordinering bliver relevant, tilfgjer Advanced software (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/products/software/advanced-software/) interoperabilitet via VDA
5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/), en REST API (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/) 0g

Fleet Manager (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/fleet-manager/). Dermed
kan J1600 arbejde sammen med robotter fra andre leverandgrer under et kompatibelt

fladestyringssystem.

Driftsomrade

Last op til 1.600 kg; autonom transport i gulvniveau; indendars pa plane gulve (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/); 5—40 °C;

lastbaerere med &ben bund (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/pallet-an
d-load-suitability/) pa op til 1.250 x 1.250 mm. Se de tekniske specifikationer (https://info.m
obilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifications/).
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Relaterede sider

e Tredjepartslogistik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/third-party-l
ogistics/) — ordrebehandling som en serviceydelse

e | agerdrift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/warehousing/) — de
underliggende transporter mellem lagerzoner

e Hurtigere idriftseettelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/faster-de
ployment/) og driftsmeessig_fleksibilitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/r
esults/operational-flexibility/) — de fordele, som ordrebehandlingscentre vaerdseetter
mest
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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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Intern produktionslogistik

Intern produktionslogistik — de palleflows, der forsyner, forbinder og rydder
produktionslinjer — er et defineret anvendelsesomrade for J1600 (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/products/j1600/overview/). Det omfatter transportarbejdet mellem
lageromrader, klarggringsomrader, produktionslinjer og buffere, som holder fabrikken
kgrende, men ikke i sig selv skaber veerdi.

Transportflows, som J1600 automatiserer

¢ Linjeforsyning efter behov (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-ca
ses/production-supply/). En operatar plukker eller klargar en palle med materialer
eller komponenter. J1600 leverer den autonomt til produktionslinjen.

¢ Styring af buffer- og klarggringsomrader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appl
ications/use-cases/buffer-and-staging-management/). Flyt paller mellem
produktionslinjer, klarggringsomrader og lagerzoner, efterhdnden som
produktionen forbruger materialerne.

¢ Rydning af produktionslinjen. Send feerdigvarer eller halvfabrikata fra
produktionslinjen til lageret eller naeste procestrin.

 Lokale arbejdsceller (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/lo
cal-work-cell-automation/). Betjen et selvsteendigt flow i et starre anleeg — en
enkelt arbejdscelle eller et enkelt par produktionslinjer — hvor et komplet
fladeprojekt ville veere ungdvendigt omfattende.

Det typiske mgnster er manuel palleafhentning og_autonom levering_(https://info.mobilero
bot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/), afsaetning pa
gulvniveau og en konfigureret efterfglgende handling: retur til operatgren
("boomerang”). (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/),
fortseettelse til en anden lokation, parkering eller Stop 0g vent (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/). Med Advanced software kan en
produktionsmedarbejder bruge come-to-me (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applica
tions/scenarios/come-to-me/) til at kalde robotten hen til sin position via en mobil- eller
webgreenseflade.
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Drift i produktionsomradet

| produktionsomrader feerdes mennesker og gaffeltrucks mellem skiftende
forhindringer. J1600 navigerer ved hjeelp af 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/
da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/), opdaterer lgbende sit kort og
undviger forhindringer langs ruten. Der kan defineres foretrukne kgreomrader, sa
autonom trafik falger sikrere korridorer gennem produktionsomraderne. Et 360-
graders, hastighedsafhaengigt beskyttelsesfelt med certificerede komponenter
beskytter personerne omkring J1600 — se sadan fungerer sikkerheden pa J1600 (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Mennesker bestemmer fortsat, hvad der haster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-c
ompliance/safety-overview/human-responsibilities/): Nar en produktionslinje mangler
materialer, eendrer operatgren straks prioriteringen i stedet for at vente pa en
systemka. Operatgren kan overtage styringen af ethvert keretgj ved at gribe fat i
styrestangen.

ZAndr flowet uden et projekt

Produktionslayoutet sendres med hvert nyt produkt og hver ombalancering af
produktionslinjen. Det tager fa minutter at tilfgje eller flytte et leveringspunkt (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/): Kar derhen, tryk
pa Gem lokation, og navngiv den. Der er ingen softwarebegraensning pa antallet af
gemte lokationer, og der er ikke behov for en automationsingenigr. Designprincippet (ht
tps://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/our-approach-to-automation/) er, at
operatgrerne — ikke eksperterne — omkonfigurerer flowet. Grundlaeggende brug
kraever hverken Wi-Fi (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/network-a
nd-wi-fi-requirements/) eller forbindelse til fabrikkens IT-systemer. VDA 5050 (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/), et REST API (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/) og Fleet Manager (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/fleet-manager/) er tilgaengelige med
Advanced software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/advanced-softwar
e/), nar integration bliver relevant.

Begraensninger pa fabriksgulvet

Autonom tilstand kreever indendgars, plane gulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applica
tions/planning/route-and-floor-suitability/) (O % stigningsevne) med en planhed svarende til
TR34 FM3. Ramper mellem haller skal kgres i manuel tilstand. Automatisk levering
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sker pa gulvniveau. Placering af last i hgjden (op til 1.600 mm) er en manuel betjening
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/).
Driftstemperaturen er 5—-40 °C. Se tekniske specifikationer (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/products/j1600/technical-specifications/).

Relaterede sider

¢ Produktion (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/manufacturing/) —
den bredere produktionsmaessige sammenhaeng

e | agerdrift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/warehousing/) —
lagerdelen af flowet

e Omfordeling af arbejdskraft (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/labo
r-reallocation/) — sadan bruger produktionsteams den frigjorte tid
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Forsendelse og ekspedition

Forsendelse er et af de angivne anvendelsesmiljger for J1600 (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/products/j1600/overview/): den udgaende del af lageret eller fabrikken, hvor
paller transporteres fra lager, produktion (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/us
e-cases/production-to-shipping-transport/) eller klargaringsomradet frem mod
leesseomradet. Som ved varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/in
dustries/goods-receiving/) automatiserer J1600 de lange transportstreekninger, mens
operatgren udferer arbejdet ved laesseomradet.

Arbejdsgangen for udgaende varer

1. En operatgr henter manuelt den palle, der skal afsendes (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) — fra et
lageromrade, en produktionslinje eller en klarggringsbane.

2. Pa touchskaermen veelger operatgren den gemte destinationslokation i
afsendelsesomradet, og hvad robotten derefter skal gare.

3. Efter bekreeftelse med den fysiske startknap karer J1600 autonomt, undgéar
forhindringer og seetter pallen ned pa gulvet i omradet til udgaende varer.

4. Den sidste kgrsel ind i lastbilen eller traileren foregar manuelt: Stigningsevnen i
autonom tilstand er O %, sa J1600 ikke kan kgre autonomt pa leesseplader og
heeldninger, og operatgren har fortsat ansvaret for beslutningerne under
laesningen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safe-deployment/operator

-responsibilities/).

Nyttige handlinger efter levering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guid
es/task-management/) i forbindelse med ekspedition:

¢ Drop and wait (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and
-wait/) — transportér pallen til klarggringsbanen, og bliv der, indtil operatgren
ankommer.

¢ Deliver and park (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-
and-park/) — seet pallen af, og kar derefter til en fastlagt parkeringslokation uden
for trafikken ved leesseomradet.

e Boomerang (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-re
turn/) — kar tilbage til udgangspunktet eller operataren for at hente den neeste
palle.
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e Simple ABC (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-to-b-to-c-tr
ansport/) — transportér fra A til B, og fortseet derefter til C, sa flere transporter i
klarggringsomradet keedes sammen.

Klargering efter afgangsplanen

Klarggring af udgdende varer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/buff
er-and-staging-management/) er i sagens natur midlertidig: Banerne fyldes og tammes
ved hver afgang, og pa travle dage er der behov for ekstra bufferplads. Nye lokationer i
klarggringsomradet gemmes ved at kgre hen til dem én gang_(https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/) 0g trykke pa Gem lokation. Der
er ingen softwaremaessig begraensning pa antallet af lokationer. Kombinationer med
flere afhentnings- og afleveringslokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/
use-cases/multi-point-pallet-transport/) understgtter arbejdsgange efter cross-docking-
princippet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/), hvor
indgaende paller transporteres direkte mod banerne til udgaende varer.

Sadan holdes lzesseomradet i gang

Mens J1600 transporterer paller til klarggringsomradet, bliver operatgren ved
leesseomradet for at laesse, kontrollere og styre reekkefglgen. Treengsel pa gulvet i
leesseomradet, ordresendringer i sidste gjeblik og akutte aendringer af prioriteringen
handteres fortsat af mennesker. Operatgren kan straks overtage styringen manuelt via
styrestangen. Det er human-in-the-loop-princippet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/doc
umentation/concepts/human-in-the-loop-automation/) anvendt pa det udgaende vareflow.
Ruter pa nogle fa meter eller langt over 100 meter fglger samme arbejdsgang.

Praktiske begraensninger

Autonom drift foregar indendgrs og_pa plane gulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appl
ications/planning/route-and-floor-suitability/). Automatisk aflevering sker pa gulvniveau.
Lastkapaciteten er op til 1.600 kg pa lastbaerere med dben bund (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/applications/planning/pallet-and-load-suitability/) med maksimale mal pa 1.250 x
1.250 mm. Se alle data i de tekniske specifikationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/pro
ducts/j1600/technical-specifications/).
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Relaterede sider

e [ agerdrift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/warehousing/) —
transporter mellem zoner, som forsyner ekspeditionen

¢ Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/goods-receivin
g/) — den tilsvarende proces for indgaende varer

¢ Produktivitetsforbedringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/produ
ctivity-improvements/) — kapacitetsgevinsten ved at automatisere transporten til

afsendelsesomradet
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Partnerstyrede kundeprojekter

The Mobile Robot Company saelger J1600 gennem et internationalt netveerk af
distributgrer, integratorer og_servicepartnere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/partners/pr
ogram/partner-types/). Partnerne star for den lokale, praktiske del af hvert kundeprojekt:
demonstrationer, prgveforlgb, idriftseettelse, service og den lgbende kunderelation.
Denne side beskriver, hvordan partnerstyrede projekter gennemfgres, og
partneraktiviteterne i Italien med ALCA Technologies (https://info.mobilerobot.com/da-dk/c
ompany/collaborations/technology-collaborations/).

Sadan gennemfgres et partnerstyret projekt

Kundeforlgbet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/about/business-model/) bestar af
fire trin:

1. Demonstration. En praktisk session pa 30-60 minutter i et oplevelsescenter hos
en partner eller pa kundens lokation. En farstegangsbesggende kan typisk oprette
og starte en autonom opgave pa cirka 15 minutter.

2. Proveforleb. Et betalt praveforlgb pa to uger pa kundens eget anleeg med
mulighed for gratis returnering nar som helst og uden spgrgsmal. Se Planleegning
af prgveforlgb (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/trial-planning/).

3. Kgb. Kagb af J1600 og de valgte tilvalg.

4. Eftersalgsservice. En valgfri labende service- og vedligeholdelsesaftale, som
partneren leverer lokalt.

Tilbagevendende kunder kan springe demonstration og prgveforlgb over. Under hele
projektet er partneren til stede lokalt og yder hurtig support, mens The Mobile Robot
Company leverer J1600-enheder, reservedele, software, teknisk support og
uddannelse.

| juni 2026 havde virksomheden distributerpartnerskaber i otte lande (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/company/history/growth-and-international-expansion/), 0g netveerket vokser
fortsat. Distributer- og integratornetveerket i EMEA gennemfarer praveforlgb pa anleeg
og proof of concept-forlgb pa kundernes lokationer. Se Planleegning_af proof of
concept (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/proof-of-concept-planning/).
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Samarbejdet med ALCA Technologies

ALCA Technologies S.r.l. er samarbejdspartner for The Mobile Robot Company i Italien.
Samarbejdet, som blev fremhaevet i juli 2026 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroo
m/press-releases/partner-announcements/), fokuserer pa de lagerforhold, der kan give
problemer for ufleksible automatiseringslgsninger:

e beskadigede paller;

¢ lgse omsngringsband;

e nedhaengende straekfolie;

e stgv og andre uperfekte eller skiftende handteringsforhold.

J1600 handterer disse situationer ved hjeelp af Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da
-dk/products/j1600/dual-mode/): Operataren bruger sin erfaring og situationsforstaelse,
nar pallen hentes, hvorefter J1I600 udferer den gentagne autonome transport. De
resultater, der er praesenteret fra samarbejdet, er mindre gang_uden veerdiskabelse (htt
ps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/), Sikrere
pallehdndtering, mere jeevnt materialeflow, hgjere produktivitet og bedre
tilpasningsevne i dynamiske lagermiljger.

United Symbol Open House 2026

J1600 blev demonstreret live ved United Symbol Open House (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/newsroom/events/past-events/) i Sassuolo, Modena, Italien, over tre dage frem til
den 29. juni 2026. United Symbol var veert for arrangementet, og ALCA Technologies
ydede lokal support. De besggende — ledere fra industrien og slutkunder fra flere
brancher — sa J1600 kare i manuel og autonom tilstand og talte med teamet om
lagereffektivitet, mindre manuel handtering, skalerbar automatisering og daglige
udfordringer inden for intralogistik.

Start et projekt med en partner

Kundeforespgrgsler via mobilerobot.com (https://www.mobilerobot.com) sendes videre til
partnernetveerket (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/find-a-1
ocal-partner/). Forbered den farste samtale ved at gennemga tjeklisten til vurdering af
anvendelsen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/application-qualification-
checklist/) og leese Er J1600 den rette l@sning_til min anvendelse? (https://info.mobilerobot.
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com/da-dk/applications/planning/is-the-j1600-right-for-my-application/) Se Partnere (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/category/partners/) for oplysninger om selve partnerprogrammet.
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Videocases

The Mobile Robot Company udgiver videoer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/v
ideos/full-video-library/), der viser J1600 i virkelige driftsmiljger — livedemonstrationer (h
ttps://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/videos/product-demonstrations/) ved offentlige
arrangementer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/events/trade-shows/), en ny
bruger, der opretter en autonom opgave, eksempler pa lasthandtering og validering pa
virksomhedens testfacilitet i Kgbenhavn (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/locatio
ns/test-and-demonstration-facility/). Denne side samler historierne fra videoerne og linker
til hver enkelt video.

En ny bruger automatiserer en palletransport

Pa TEST CAMP INTRALOGISTICS 2026 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/newsroom/event
s/test-camp/) i Dortmund prgvede en besggende logistikmedarbejder, som havde brugt
elektriske pallelgftere — men aldrig J1I600 — karetgjet for forste gang:

1. Hun kerte J1600 manuelt med styrestangen. Den betjenes som en almindelig
elektrisk pallelgfter. Hvide signallys angiver manuel tilstand.

2. Hun karte til et afsaetningssted, trykkede pa Gem lokation og gav lokationen
navn efter sin organisation.

3. Hun oprettede en opgave, valgte "drop pallet at location” ("seet palle pa lokation”)
og valgte retur til udgangspunktet som handling efter afleveringen.

4. Hun bekraeftede automatisk tilstand og tradte veek fra J1600.

5. J1600 kgrte autonomt, navigerede uden om personer (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/applications/scenarios/operation-in-crowded-environments/) ved hjaelp af sit 3D-kort
over omgivelserne, satte pallen pa gulvet og karte tilbage.

Softwaren begraenser ikke antallet af gemte lokationer. Se: Kan alle automatisere en
palletransport pa fa minutter? (https://www.youtube.com/watch?v=PHBLT4Xyvyl)

Livedemonstration pa TEST CAMP INTRALOGISTICS
2026

| et interview med en fagjournalist demonstrerer CEO Emil Hauch Jensen hele
arbejdscyklussen live: manuel optagelse af en palle, lagring af en lokation, autonom
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aflevering med afseetning og retur samt sikkerhedsfeltet pa 360 grader. Han beskriver
de tre barrierer, der afholder virksomheder fra fuldautomatisering — pris, fleksibilitet
og kompleksitet — og J1600's tilgang med at automatisere omkring 80 % af det
gentagne transportarbejde (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/productivit
y-improvements/) frem for 100 % til en brgkdel af prisen pa et
fuldautomatiseringsprojekt. J1I600 kan seettes i drift pa omkring en time. Se:
Livedemonstration af J1600 pa TEST CAMP 2026 (https://www.youtube.com/watch?v=0vff

aluGTQE)

Handtering af dbne gitterbure, tender og falsom last

To videoer viser den fleksibilitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/opera
tional-flexibility/), der opnas ved at kombinere operatgrens vurdering med autonom
karsel:

e J1600 handterer abne gitterbure (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-ca
ses/open-cages-and-alternative-load-carriers/), EPAL-europaller og andre lastbeerere
med aben bund, nar de holder sig inden for starrelsesgreenserne. Se: Dual Mode
J1600 AMR: Fleksibel handtering af dbne gitterbure og europaller (https://www.yout

ube.com/watch?v=0ovIpXTxkn8Y)

¢ Ved falsom eller ustabil last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/s
ensitive-or-unstable-loads/), f.eks. tander, bruger operatgren manuel styring til
optagelse af lasten og mangvrering pa trange steder og overlader derefter den
lange transportstreekning til autonom tilstand. Se: Hvilke ekstra funktioner
tilbyder Dual Mode-pallelgfteren J1600? (https://www.youtube.com/watch?v=HKGV7uz

Nxlw)

Se kravene til lastens mal og veegt under Egnede paller og_laster (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/applications/planning/pallet-and-load-suitability/).

Laft og transport ved fuld kapacitet

CTO Odin Kudahl Skovsted viser J1600 tage en palle fra 1,6 m hgjde i manuel tilstand
og transportere 1.600 kg. Se: Sddan handterer vores mobile robotter last pd 1.600 kg_i
1,6 meters hgjde (https://www.youtube.com/watch?v=7QXbmemz2i2w)
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Validering pa testfaciliteten i Kebenhavn

Virksomhedens demo- og testomrade i Kgbenhavn er indrettet med bevidst realistiske
forhold: et ujeevnt gulv, vandfyldte testlaster og flere samtidige testopstillinger.
Kunder kan besgge stedet til demonstrationer og afprgvninger. Se: Inde i vores
testfacilitet i Kgbenhavn (https://www.youtube.com/watch?v=vrrAAjAMF-8)

Se mulighederne for evaluering pa stedet under Planleegning af pilotprojekt (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/proof-of-concept-planning/).

Korte vejledninger og svar

Emne Video

Sadan tilfgjer du et afseetningssted og_opretter
opgaver pa J1600 (https://www.youtube.com/watch?v=0GiO
VtdKbk8)

Lagring af et afseetningssted og
oprettelse af en opgave

Sadan oplader du din robot (https://www.youtube.com/watc
h?v=16GJO7Kbi4Y)

Manuel og automatisk opladning

Det mest almindelige Hvilken opgave udfagrer vores robot oftest? (https://www.
opgavemgnster youtube.com/watch?v=b0a0QWWNIws)

Hvad er Dual Mode? (https://www.youtube.com/watch?v=M
gmWCbdoge8)

Hvad Dual Mode er

Fungerer J1600 pé eksisterende anlseg? (https://www.yo
utube.com/watch?v=Qe5kres-IgY)

Eksisterende anleeg

Den opgave, der oftest demonstreres, er manuel optagelse og autonom aflevering (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/),
afseetning pa gulvet og retur til udgangspunktet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applica
tions/scenarios/deliver-and-return/). Ruten kan veere fa meter eller mere end 100 m —
princippet er det samme. Du kan finde svar pa flere produktspgrgsmal i FAQ'en om
produkt og funktioner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/support/faq/product-and-capabilitie
s/).
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Produktivitetsforbedringer

J1600's centrale produktivitetsmal er preecist: op til 80 % mindre manuelt arbejde og
mindre operatgrtid til gentagen palletransport. Det geelder den transportopgave, som
J1600 overtager — ikke en forbedring pa 80 % af alle lagerprocesser.

Hvor gevinsten kommer fra

| et manuelt flow folger operataren med hver palle: hent pallen, ga ruten, seet pallen
af, og ga tilbage. Med J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overview/)
henter operatgren pallen manuelt og_sender J1600 af sted (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/). Operatgren kan straks
begynde pa den neeste veerdiskabende opgave, mens J1600 kgarer, seetter pallen af i
gulvniveau og falger den konfigurerede adfeerd efter levering. Transporten — nogle fa
meter eller mere end 100 meter — optager ikke leengere operatgrens tid.

Malet er cirka 80 % automatisering frem for 100 %. Den sidste del af arbejdet med
pallerne (vurdering af lasten, placering af gaflerne og handtering_af undtagelser (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/))
er uforholdsmeessigt dyr at automatisere. Ved at overlade den til operataren forbliver
systemet enkelt, samtidig med at starstedelen af besparelsen pa arbejdskraft opnas.
Se Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/dual-mode/) 09
automatisering med operatgren som aktiv del af processen (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).
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Sammenligning af de tre modeller

Besparelse pa

Model Opsaetnin Fleksibilitet
B 2 arbejdskraft
Manuel
. Ingen Fuld manuel fleksibilitet Ingen
pallelgfter
M L styri til % af
J1600 Dual . anug styring Op ti 80./)a o
Mode Timer kombineret med gemt operatgrtiden pa den
autonom levering relevante transport
Op til 100 % af
Uger eller et Forprogrammeret og

arbejdstiden til
opgaven, hvis den er
fuldautomatisk

Fuldautomatisk

leengere konfigureret af
system

projekt eksperter

Pa papiret kan fuldautomatisering overga J1600 ved en fuldsteendig stabil opgave.
Det kreever dog typisk integration med lagerstyringssystem og fladestyring (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/), infrastruktur og
konfiguration udfaert af eksperter. Investeringen kan na op pa cirka 1 million euro.
J1600 sigter mod at levere starstedelen af gevinsten til en brgkdel af omkostningerne
og kompleksiteten.

Pavirkning af kapacitet og flow

Ud over den frigjorte operatartid giver regelmaessige autonome leveringer et mere
stabilt materialeflow og en hgjere kapacitet. Leveringerne sker med et ensartet tempo
i stedet for at afheenge af, hvem der har tid til at transportere en palle. Vedvarende
drift understoattes af et 24 V, 200 Ah LiFePO4-batteri (https://info.mobilerobot.com/da-dk/d
ocumentation/technical-reference/battery-specifications/) med en driftstid pa mere end otte
timer ved en typisk arbejdscyklus, lejlighedsopladning_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/
applications/scenarios/automatic-charging/) (cirka 47 procentpoint pr. time) og en
tophastighed pa 5,4 km/t.

Hvem opnar gevinsten hurtigst

@konomien er tilpasset virksomheder med ét skift otte timer om dagen, fem dage om
ugen og cirka én til fem operatgrer af pallelaftere. Her kan den frigjorte operatgrtid
omseettes direkte til flere pluk, hurtigere varemodtagelse eller en mere effektiv
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bemanding af skiftet. Starre virksomheder kan opnd samme gevinst i lokale
arbejdsceller (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/local-work-cell-autom
ation/), som er for sma til et fladeprojekt.

Relaterede sider

¢ Mindre manuel gang (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-
manual-walking/) — den menneskelige side af samme gevinst

e Omfordeling af arbejdskraft (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/labo
r-reallocation/) — hvad teams bruger den frigjorte tid pa

e Eksempler pa investeringsafkast (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/result
s/roi-examples/) — omsaet gevinsten til en tilbagebetalingstid

e Produktion (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/manufacturing/) 0g

lagerdrift (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/warehousing/) — hvor
gevinsten opnas
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Mindre manuel gang

"Automatiser gaarbejdet” er et centralt designprincip (https://info.mobilerobot.com/da-dk/c
ompany/about/our-approach-to-automation/) for J1600. Produktet forsgger ikke at
automatisere alle aspekter af pallehandtering — det fjerner den gentagne transport,
som fylder operatgrens arbejdsdag uden at skabe veerdi.

Gangproblemets omfang

Palletransport er en omfattende aktivitet med en lav grad af automatisering_(https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/pallet-automation-fundamentals/): Der
saelges hvert ar over en million pallelgftere pa verdensplan, heraf mere end 300.000
alene i Europa, og over seks millioner mennesker bruger pallelgftere i deres daglige
arbejde. Kun omkring 1% af pallehandteringen er automatiseret. For de fleste af disse
seks millioner mennesker betyder hver flyttet palle, at de skal ga hele ruten med den —
i begge retninger.

Det aendrer sig med J1600

Med J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/overview/) slipper operatgren
for at ga den gentagne del af opgaven:

1. Operatgren henter pallen manuelt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scena
rios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) — den del, der kraever vurdering.

2. Operatgren veelger en gemt destination pa touchskaermen, bekreefter autonom
tilstand og treeder veek.

3. J1600 tilbageleegger i stedet ruten: Den karer autonomt, undgar forhindringer,
seetter pallen ned i gulvniveau og vender tilbage, parkerer, venter eller fortseetter
som konfigureret.

Uanset om ruten er fa meter eller over 100 meter, skal operatgren nu ikke gé noget af
den. | det almindelige "boomerang”-opgavemgnster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/ap
plications/scenarios/deliver-and-return/) vender J1600 tilbage til operatgren for at hente
den neeste palle, mens operatgren fortsaetter arbejdet ved afhentningsstedet — losser
en lastbil, klarggr den naeste last eller udfgrer en helt anden opgave.
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Effekten for medarbejderne

At fjerne gentagen gang gger medarbejdertilfredsheden og reducerer ikke kun
omkostningerne: mindre traettende og ensformig beveegelse og mere tid til arbejde,
der kreaever vurdering og kompetencer. Virksomhedens holdning er, at robotter skal
hjeelpe operatgrerne frem for at erstatte dem — operatgren bevarer kontrollen over
opgaven og star fortsat for afhentning og handtering af undtagelser (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/), mens den
ensformige transport overlades til J1600. Se automatisering_ med operataren i kontrol
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Gang, der fortsat er ngdvendig

Ikke al transport skal udfgres af J1600. Laessebroer og ramper (J1600 kan ikke kare
autonomt péa stigninger), omrader med teet trafik, forkert placerede paller og akutte
aendringer i prioriteringen er situationer, hvor det er hurtigst og sikrest, at en person
gar hen og overtager med styrestangen. J1600 understgtter gjeblikkelig manuel
overtagelse, netop sa den resterende gang begraenses til sjeeldne situationer, hvor den
er ngdvendig.

Relaterede sider

¢ Produktivitetsforbedringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/produ
ctivity-improvements/) — samme effekt malt i operatartid

o Sikkerhedsforbedringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/safety-im
provements/) — treethed og risiko ved handtering
e Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/goods-receivin

g/) — et vareflow, hvor gang mellem leesserampe og lagerplads udggr den stgrste
del
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Omfordeling af arbejdskraft

J1600 bygger pa princippet om, at robotter skal hjeelpe operatarer frem for at erstatte
dem. Den forretningsmeessige effekt er en omfordeling: Operatgrernes arbejdstimer
flyttes fra gentagen transport til de beslutninger og undtagelsessituationer (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/), der
kreever menneskelig situationsforstaelse.

Arbejdsfordelingen

Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mode/) skelner klart
mellem, hvad mennesker ggr, og hvad J1600 gar:

Operator J1600

Vurderer lastens stabilitet, pallens tilstand,
treengsel, opgavens hast og
undtagelsessituationer

Opretter og opdaterer et 3D-kort og
navigerer til gemte lokationer

Henter paller og udfarer vanskelig handtering Transporterer op til 1.600 kg ad gentagne
eller handtering i hgjden (op til 1.600 mm) ruter

Veelger destinationen, og hvad der skal ske Undgar forhindringer og anvender

efter leveringen hastighedsafhaengige beskyttelsesfelter

Seetter pallen pa gulvniveau og
Bekreefter skift til autonom tilstand returnerer, parkerer, fortsaetter eller
venter derefter

Overtager eller genoptager manuel betjening

. Gentager gemte opgaver ensartet
nar som helst gerg P9

Sadan bruges de frigjorte timer

Den tid, der frigares fra at ga med paller, bruges pa arbejde, som J1600 ikke kan
udfaere: kontrol af indgaende varer, registrering af beskadigede paller og ustabile
laster, for de farer til haendelser, afhjeelpning af treengsel, omprioritering, nar en
produktionslinje mangler materialer, og handtering af fglsomme eller ussedvanlige
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laster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/).
Det er netop i disse situationer, at menneskelig situationsforstaelse fungerer bedre end
automatisering. Det er tankegangen bag automatisering med menneskelig_kontrol (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Resultatet er en mere produktiv udnyttelse af kvalificeret arbejdskraft: Operatgrer af
pallelgftere bliver ansvarlige for vareflowet i deres omrade frem for blot at
transportere varer rundt i det.

Handtering af mangel pa arbejdskraft

Mangel pa arbejdskraft og stor afheengighed af manuelt arbejde er blandt de
kundeproblemer, som J1600 er udviklet til at lgse. Nar det er sveert at ansaette
medarbejdere, kan et eksisterende team handtere et starre vareflow ved at
automatisere transportdelen: En operatgr kan fortsaette med at laesse eller plukke,
mens J1600 udfarer transportopgaver parallelt. Da opleeringen (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/) tager cirka 30 minutter for en
operatgr med erfaring i elektriske pallelgftere, og omkonfiguration ikke kreever en
automationsspecialist, skaber omfordelingen ikke en ny afhaengighed af teknisk
personale, som er sveert at rekruttere.

Ikke en proces uden mennesker

Det gnskede resultat er udtrykkeligt ikke et lager uden mennesker. En person skal
altid starte opgaver, hente paller og_bekraefte valg af tilstand (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/user-guides/operator-manual/), 0g manuel overtagelse sker straks
via styrestangen. Virksomheder, der helt vil fjerne behovet for manuelt arbejde i
forbindelse med opgaver, skal bruge fuldautomatiske systemer med den integration,
infrastruktur og de omkostninger, det medfarer. Se produktivitetsforbedringer (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/productivity-improvements/) for at fa en
sammenligning.

Relaterede sider

¢ Mindre manuel gang_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-
manual-walking/) — sadan friggres tiden i praksis

o Sikkerhedsforbedringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/safety-im
provements/) — risikoperspektivet ved at flytte mennesker veek fra gentagen
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transport

¢ |ntern produktionslogistik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/inter
nal-production-logistics/) — omfordeling pa fabriksgulvet
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Sikkerhedsforbedringer

Manuel pallehandtering er treettende, ensformigt arbejde, der udfgres blandt
mennesker, reoler og kerende materiel. JI600 handterer dette pa to fronter: Den
fritager operatgrerne for ensformig transport og udfagrer transporten med en flerlaget,
certificeret sikkerhedsarkitektur (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safet

y-overview/safety-architecture/).

Foerre timers eksponering

Hver time, en operatar ikke bruger pa at transportere paller til fods gennem omrader
med blandet trafik, er en time uden eksponering for sammenstad, belastningsskader
og fejl som fglge af treethed. Feerre arbejdsulykker, personskader og produktskader er
blandt de gvrige fordele ud over besparelser pd arbejdskraft (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/products/j1600/features-and-benefits/) ved at implementere J1600. Samtidig bliver
arbejdet mindre treettende for medarbejderne. Se mindre manuel gang_ (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/).

Forudsigelig maskinadfaerd

J1600 opfgrer sig ensartet i autonom tilstand: Den fglger planlagte ruter, overholder
sit beskyttelsesfelt og gentager gemte opgaver pa samme made hver gang.
Sikkerhedssystemets vigtigste elementer omfatter:

e et 360-graders beskyttelsesfelt, der deekker autonom karsel fremad og bagud;

¢ to 2D-sikkerheds-LiDAR-scannere (for og bag), som sender data til en uafhaengig
sikkerhedsstyreenhed;

¢ hastighedsafheengige sikkerhedszoner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-comp
liance/safety-functions/safety-field-adjustment/), der udvides, nar kerehastigheden
@9€s;

¢ tre ngdstopknapper (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-overvie
w/emergency-stops-and-manual-takeover/) 0g en mavekontakt, der stopper
pallelgfteren og far den til at bakke;

e bla gulvlysstriber, der viser det aktuelt beskyttede omrade omkring pallelafteren;
e sikkerhedscertificerede encodere og motorstyringer;
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¢ styrestangspositionskontakter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/sa
fety-functions/tiller-detection/) til n@gdstop og @jeblikkelig manuel overtagelse.

Sikkerhedsfunktionerne har definerede Performance Levels (https://info.mobilerobot.com/
da-dk/safety-compliance/safety-functions/performance-levels/) i henhold til EN ISO 13849-1 (h
ttps://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/standards/iso-13849-1/) — for eksempel PL
d for bremsning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-functions/brakin
g/), ngdstop, personregistrering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safety-
functions/person-detection/) 0g justering af sikkerhedsfeltets starrelse. Hele arkitekturen
er beskrevet under sadan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-

dk/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Menneskets bidrag

Menneskelig kontrol supplerer de certificerede systemer i stedet for at erstatte dem.
Operatgren skal bekreefte skiftet til autonom tilstand. Far J1600 starter, instruerer
den personen i at treede vaek, og nar operataren griber fat i styrestangen, skifter
pallelgfteren straks tilbage til manuel betjening. Ved afhentning opdager operatgren
farer, som sensorerne ikke er beregnet til at vurdere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/saf
ety-compliance/safety-overview/human-responsibilities/): knaekkede bundbraedder,
udstikkende sgm, ustabile stakke og lgs streekfolie. Se automatisering_ med
menneskelig_kontrol (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the

-loop-automation/).

Grundlag for overensstemmelse

J1600 er CE-meerket (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/certificates/ce-dec
laration-of-conformity/) 0g har en liste over overholdte krav (https://info.mobilerobot.com/da-d
k/safety-compliance/certificates/compliance-statements/), der blandt andre direktiver og
standarder omfatter EN ISO 3691-4:2023 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-complia
nce/standards/iso-3691-4/) og ANSI/ITSDF B56.5-2024 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/sa
fety-compliance/standards/ansi-itsdf-b56-5/) — de vigtigste europaeiske og amerikanske
standarder for fgrerlgse industritruck.
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@ BRUG DEN AKTUELLE DOKUMENTATION VED BESLUTNINGER OM
IMPLEMENTERING

Der foreligger ingen testdata om ulykkesfrekvenser, kurver over bremselaengder
eller valideringsrapporter. Basér den lokationsspecifikke risikovurdering (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safe-deployment/site-risk-assessment/) 0g
beslutninger om implementering pa den aktuelle produktdokumentation.

Relaterede sider

e Omfordeling af arbejdskraft (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/labo
r-reallocation/) — flytning af medarbejdere fra transportopgaver til arbejde, der
kraever vurdering

¢ Varemodtagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/goods-receivin
g/) — et omrade med hgj eksponering, hvor arbejdsdelingen er relevant

e Qversigt over sikkerhed (https://info.mobilerobot.com/da-dk/category/safety-compliance/)
— hele afsnittet om sikkerhed og overensstemmelse
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Hurtigere idriftsaettelse

Den hurtige idriftseettelse er et af J1600's vigtigste kendetegn. Hvor et konventionelt
automatiseringsprojekt tager uger eller maneder, kan en standard-J1600 saettes i
drift pa fa timer til én dag, og operatgrerne kan uddannes pa cirka 30 minutter (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/).

Nggletal for idriftsaettelsen

Milepael Tid

Farste autonome opgave udfert af en
forstegangsbruger

Inden for cirka 15 minutter

Operatgruddannelse (operatgr med erfaring i
elektriske pallelaftere)

Cirka 30 minutter

Typisk opseetning afhaengigt af omfanget Fa timer til én dag

Fa minutter — kar dertil, og tryk pa

Senere tilfgjelse af et nyt bestemmelsessted .
Gem lokation

Disse tider er demonstreret offentligt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/custo
mer-stories/video-case-stories/): Ved et branchearrangement gemte en
farstegangsbruger, som kun havde kart almindelige elektriske pallelgftere, en
lokation, oprettede en opgave med palleafsaetning og returkarsel, bekreeftede
automatisk tilstand og sa robotten kare uden om personer.

Derfor gar det hurtigt

¢ Ingen fast infrastruktur. Navigation med 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/products/ji600/navigation-and-obstacle-avoidance/) kraever ingen styreskinner,
ledninger, reflektorer eller bygningsaendringer. Robotten kortleegger anleegget,
mens en operatgr kgrer den.

e Intet IT-projekt. Wi-Fi er valgfrit til grundleeggende brug_(https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/). Der kraeves
hverken lagerstyringssystem, fladestyringssystem eller IT-integration.
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¢ Ingen programmering. Opgaver oprettes pa den 15-tommers bergringsskeerm ved
hjeelp af indleer og_gentag-princippet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentatio
n/concepts/teach-and-repeat/): Kar til en lokation, gem den, og kombiner gemte
lokationer til opgaver.

¢ Velkendt arbejdsredskab. | manuel tilstand betjenes J1600 som en konventionel
elektrisk pallelgfter med gaende faorer, sa erfarne operatarer kan tage
udgangspunkt i det, de allerede kender.

¢ Klar til brug ved levering. Standardproduktet kan bruges ved levering og har en
indbygget vejledning pa skaermen.

Planlagt idriftsaettelse, nar du ensker det

Til anleeg, der foretraekker et formelt projektforlgb, omfatter en valgfri femdages
installations- og_ idriftseettelsespakke (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-a
nd-deployment/installation-and-commissioning/) (listepris til slutbrugere: 10.000 €) en
gennemfegrlighedsvurdering far installationen, risikovurdering og projektplanleegning,
opseetning med op til 25 validerede palleafseetningssteder, validering af opgaver og
sikkerhed, operatgruddannelse i grupper og individuelt for op til seks operatgarer,
overvagning, fejlfinding, accepttest og overdragelse. Denne service reducerer risiciene
ved idriftseettelsen, men er ikke en forudseetning for at bruge maskinen.

Afprgvning med lav risiko farst

Et betalt prgveforlgb pa to uger (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-depl
oyment/two-week-trial/) (4.000 € inklusive opsaetning og support) seetter en robot ind i
dit eget vareflow og omfatter en hel dags support pa stedet til idriftseettelse og
uddannelse, ubegreenset fjernsupport og gratis returnering nar som helst. Se ofte
stillede spgrgsmal om produktets funktioner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/support/fa
a/product-and-capabilities/) 0g produktsektionen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/category/
products/) for at f& oplysninger om kgbsmuligheder.

Relaterede sider

e | avere integrationskompleksitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/
lower-integration-complexity/) — derfor kreeves der ikke et systemprojekt

e Driftsmeessig fleksibilitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/operatio
nal-flexibility/) — bevar tempoet efter idriftseettelsen

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 105/ 143


https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/teach-and-repeat/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/teach-and-repeat/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/installation-and-commissioning/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/installation-and-commissioning/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/two-week-trial/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/two-week-trial/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/support/faq/product-and-capabilities/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/support/faq/product-and-capabilities/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/support/faq/product-and-capabilities/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/category/products/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/category/products/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/operational-flexibility/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/operational-flexibility/

¢ E-handel og ordreekspedition (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/
e-commerce-and-fulfillment/) — hvor hurtig idriftseettelse har stgrst betydning

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 106 /143


https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/e-commerce-and-fulfillment/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/e-commerce-and-fulfillment/

Lavere integrationskompleksitet

Integrationsarbejdet er den skjulte omkostning i de fleste automatiseringsprojekter.
J1600 er konstrueret, sa den grundleeggende drift ikke kraever integration, samtidig
med at integration fortsat er en mulighed (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentatio
n/technical-integration/integration-overview/), nar behovet pa lokationen vokser.

Det kraever J1600 ikke

¢ Intet krav om Wi-Fi. Den grundlezeggende arbejdsgang direkte efter levering
fungerer uden netveerksforbindelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/i
nstallation/network-and-wi-fi-requirements/).

* Ingen afhaengighed af et lagerstyringssystem eller en fladestyring. Opgaver
oprettes og startes pa J1600's egen touchskaerm.

* Ingen aendringer af infrastrukturen. 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/products/ji600/navigation-and-obstacle-avoidance/) erstatter skinner, ledninger,
reflektorer og afmaerkede malzoner. Certificeret sikker bakning fungerer uden
seerligt afmeerkede zoner.

* Ingen programmering eller ekspertkonfiguration. Operatgren foretager
opseetningen med indleering og gentagelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/docume
ntation/concepts/teach-and-repeat/). Nye lokationer gemmes ved at kare hen til dem.

* Intet integrationsprojekt ved aendringer. Layouteendringer (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/applications/scenarios/dynamic-route-changes/) handteres direkte pa
lagergulvet pa fa minutter.

Det er konkret, hvad "klar til brug” betyder: J1600 kan bruges ved levering, og
Standard software er bevidst begreenset til de vigtigste funktioner.

Omkostningerne, der undgas

Det er fjernelsen af operatgren fra den sidste del af pallehandteringen, der gger
integrationsomkostningerne ved fuld automatisering. Systemet kraever derefter
integration mellem lagerstyringssystemet og fladestyringen, preecise lastdata,
kontrollerede processer og ekspertkonfiguration. Investeringerne kan lgbe op i cirka 1
million euro for et fuldt integreret system. Ved at lade operataren udfgre opgaver, der
kraever vurdering, undgar Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual
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-mode/) hele dette integrationslag og opnar samtidig op til 80 % af arbejdsbesparelsen
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/productivity-improvements/). Se
automatisering_ med operatgren som en del af processen (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Integration, nar du har brug for det

Lavere kompleksitet er ikke en blindgyde. En J1600-hardwareplatform understgtter to

softwareversioner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/software-compariso
n/):

o Standard software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/standard-
software/) — konfigurationsfri indleering og gentagelse ved brug af én enkelt
J1600.

¢ Advanced software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/advance
d-software/) (opgradering til en vejledende slutbrugerpris pa 14.500 euro) - tilfgjer
kompatibilitet med VDA 5050, et REST API (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documen
tation/technical-integration/rest-api-documentation/), Fleet Manager (https://info.mobilerob
ot.com/da-dk/products/software/fleet-manager/) (6.500 euro pr. J1600), avanceret
opgaveplanleegning og integration med anden software og andet udstyr (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/external-system-integration/).

VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/) understgttes
fuldt ud, og virksomheden samarbejder med etablerede leverandarer af VDA 5050-
kompatible fladestyringssystemer. En J1600 kan derfor indga i en fldde med kegretgjer
fra flere leverandgrer under et kompatibelt fladestyringssystem, nar central
koordinering kan betale sig. Opgraderingen er nemmest at installere pa fabrikken, nar
J1600 bestilles. En partner kan installere den senere.

@ INSTALLATION AF OPGRADERING

Opgraderingen til Advanced software installeres pa fabrikken eller af en partner.
Relaterede sider

e Hurtigere idriftseettelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/faster-de
ployment/) — den hurtige opstart, som dette muligger
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¢ Driftsmeessig fleksibilitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/operatio
nal-flexibility/) — undga at binde driften til faste processer

e Eksempler pa investeringsafkast (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/result
s/roi-examples/) — sammenligning af omkostningerne med integrerede systemer

e Tredjepartslogistik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/third-party-L
ogistics/) — et segment, hvor integrationsomkostninger kan veere afggrende
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Fleksibilitet i driften

Fuld automatisering gar normalt ud over fleksibiliteten. J1600 er udviklet til at bevare
den: Operatgren kan altid overtage manuelt ved blot at tage fat i styrestangen, og det
automatiserede vareflow kan omkonfigureres af operataren pa fa minutter — ikke af en
tekniker over flere uger.

Hvorfor fleksibilitet er et krav og ikke en luksus

Erfaringer fra et besgg_pa et stort cross-docking-anlaeg_til e-handel (https://info.mobilero
bot.com/da-dk/newsroom/stories/behind-the-scenes/) formede denne designtilgang (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/company/about/our-approach-to-automation/): Selv i en steerkt
automatiseret drift med hgj ydeevne blev layout, vareflow, bufferomrader og
varesammensaetning aendret flere gange om ugen. Der opstod mindre mekaniske
driftsstop flere gange om dagen, og ikke alle processer var automatiserede.
Konklusionen var, at fleksibilitet og robusthed er nadvendige for driften selv pa det
hgjeste automatiseringsniveau — og i endnu hgjere grad pa de anleeg hos sma og
mellemstore virksomheder, som J1600 er udviklet til.

Mekanismerne bag fleksibiliteten

* Ojeblikkelig manuel overtagelse. Nar operataren griber fat i eller beveeger
styrestangen, skifter pallelgfteren straks tilbage til manuel betjening. Ved
afvigelser (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-a
nd-irregular-loads/) skal operat@ren aldrig vente pa systemet.

* Handtering med Dual Mode. Aflaesning af lastbiler, ustabil eller fglsom last (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/) (abne
pallebure, tender og folieindpakkede varer), mangvrering pa lidt plads og karsel
over laessebroer handteres manuelt. Den gentagne transportkarsel foregar
autonomt. Se Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/dual-mode/).

* Omkonfiguration pa fa minutter. Destinationslokationer oprettes ved at kare til
et punkt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setu
p/) og trykke pa Gem lokation — der er ingen softwaremaessig begraensning pa
antallet. Lokationer kan kombineres til nye opgaver, uden at hvert par af start- og
destinationslokationer skal indlzseres.
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e Navigation i eksisterende anlaeg (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/
use-cases/brownfield-automation/). 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/) opdaterer lgbende modellen af
omgivelserne og navigerer uden om forhindringer. Flyttede reoler, midlertidigt
opstillede paller og personer afbryder derfor ikke vareflowet. Da der ikke er nogen
fast infrastruktur, er der ingen fysiske installationer, der skal geninstalleres efter
en layouteendring_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/dynamic-rout
e-changes/).

¢ Forskellige opgavetyper. Boomerang_ (aflever og_returner) (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/), Simple ABC (https://info.mobilerobot.c
om/da-dk/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/), drop-and-wait (aflever og_vent)
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/), deliver-and-
park (aflever og parkeér) (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver
-and-park/) 0g multi-point combinations (kombinationer med flere lokationer) (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/)
understatter skiftende vareflow. come-to-me (kom til mig) (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/scenarios/come-to-me/) er en avanceret funktion, som tilkalder
J1600 efter behov.

¢ Integration efter behov, ikke som krav. Ved standardbrug kraeves hverken Wi-Fi,
WMS eller et fladestyringssystem, som kan begreense procesaendringer. VDA
5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/) og APl'er tilfgjes
kun efter behov.

Fleksibel lasthandtering

Udvalget af kompatible lastbaerere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/pallet
-and-load-compatibility/) er med vilje bredt: EPAL-europaller, EPAL 3, EPAL 6, GMA-paller
med aben bund, dbne pallebure og tender pa lastbserere med aben bund - enhver
lastbeerer med aben bund, som kan optages med gafler, og som holder sig inden for
1.250 x 1.250 mm og 1.600 kg. Operatgrens faglige vurdering deekker de seertilfeelde,
som ingen kompatibilitetstabel kan rumme. Det er netop formalet med at have
mennesket aktivt med i processen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concep
ts/human-in-the-loop-automation/).

En maskine, to funktioner

J1600 er ogsa en fuldt funktionsdygtig elektrisk pallelgfter i manuel tilstand (manuel
optagning_og afsaetning.i op til 1.600 mm hgjde (https://info.mobilerobot.com/da-dk/docume
ntation/user-guides/manual-operation/)). Derfor star den aldrig ubrugt, nar det
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automatiserede vareflow seettes pa pause — den bruges blot manuelt. Denne
udnyttelse af én maskine (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/mixed-ma
nual-and-autonomous-work/) star i modseetning til dedikerede automationsl@gsninger, som
kun skaber veerdi, mens deres programmerede proces karer.

Relaterede sider

¢ | avere integrationskompleksitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/
lower-integration-complexity/) — systemsiden af at bevare fleksibiliteten

e Hurtigere idriftseettelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/faster-de
ployment/) — fleksibilitet ved driftsstart

e Tredjepartslogistik (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/third-party-L
ogistics/) og e-handel og_ordreekspedition (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicatio
ns/industries/e-commerce-and-fulfillment/) — de driftsmiljger, der sendrer sig hurtigst
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Eksempler pa investeringsafkast

Investeringsafkastet for J1I600 bygger pa listepriser (https://info.mobilerobot.com/da-dk/pr
oducts/j1600/pricing-and-roi/), lanbesparelser ved gentagen transport og en gkonomi, der
er beregnet til et enkelt skift. Denne side samler tallene.

Investeringen

Listepriser for slutbrugere i 2026:

Produkt eller ydelse Listepris
J1600 selvkgrende pallelgfter 65.000 €
Manuel oplader 3.600 €
Automatisk oplader 8.400 €
Installation og idriftseettelse (femdagespakke) 10.000 €
Opgradering til Advanced software 14.500 €
Fleet Manager, pr. J1600 6.500 €
Betalt proveperiode pa to uger inklusive opsaetning og support 4.000 €
Basic Care-support, pr. J1600 pr. ar 4900 €
Full Care-support, pr. J1600 pr. ar 13.000 €
Support pa stedet, pr. dag plus rejseomkostninger 2400 €

Typiske konfigurationer:

¢ J1600 + manuel oplader + idriftseettelse: Listepris 78.600 €.
e J1600 + automatisk oplader + idriftseettelse: Listepris 83.400 €.

En typisk kundekonfiguration forventes at koste omkring eller under 80.000 € —
svarende til konfigurationen med manuel oplader. Basisprisen pa 65.000 € inkluderer
ikke en oplader.
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Sammenligningsgrundlaget

Fuld automatisering af den samme opgave — hvor operatgren fjernes helt fra
processen — kraever typisk integration mellem lagerstyringssystemet og Fleet
Manager, infrastruktur og konfiguration udfart af specialister. Det er en investering,
som kan lgbe op i cirka 1 million €. J1600-lgsningen er bevidst anderledes: Ikke 100 %
automatisering, men op til 80 % af leangevinsten ved gentagen transport til en brgkdel
af prisen og med opstart inden for fa timer. Se produktivitetsforbedringer (https://info.m

obilerobot.com/da-dk/applications/results/productivity-improvements/).

Afkastet

¢ Lon. Op til 80 % mindre operatgrtid til den gentagne transport, som J1600
overtager. @konomien er beregnet til en lille eller mellemstor virksomhed med ét
skift pa otte timer om dagen, fem dage om ugen og én til fem
pallelgfteroperatgrer. Driften behgver ikke forega dagnet rundt, for at
investeringen kan betale sig.

¢ Hurtig opstart. Opsaetning pa fa timer til én dag og cirka 30 minutters
operatgruddannelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/op
erator-training/) betyder, at tilbagebetalingstiden begynder neesten med det samme.
Se hurtigere idriftseettelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/faster
-deployment/).

* Lav risiko ved evaluering. Prgveperioden pa to uger (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/products/buying-and-deployment/two-week-trial/) til 4.000 € med mulighed for
gratis returnering nar som helst begraenser den gkonomiske risiko ved
beslutningen, inden hovedinvesteringen foretages.

Gevinster ud over lsnomkostninger

o feerre arbejdsulykker og_personskader (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/
results/safety-improvements/) samt mindre produktskade;

e starre medarbejdertilfredshed, fordi gentagne gature fjernes;
e bedre lagerregistrering og -styring i en automatiseret proces;
* mere stabilt materialeflow og gennemlab;

¢ mere produktiv anvendelse af fagleert arbejdskraft og nemmere handtering af
mangel pa arbejdskraft;
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¢ mindre risiko ved implementering og eendringer end ved ufleksibel
fuldautomatisering.

=» TILBAGEBETALING FOR DET ENKELTE DRIFTSSTED

Der findes ingen standardmodel for tilbagebetaling. Det faktiske
investeringsafkast afhaenger af lokale lgnninger, udnyttelsesgrad, ruteleengder,
skiftmgnstre og valg af vedligeholdelse — oplysninger, som en partner kan hjeelpe
med at indarbejde i en model for det enkelte driftssted.

Relaterede sider

e | avere integrationskompleksitet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/
lower-integration-complexity/) — de undgaede projektomkostninger

e Omfordeling af arbejdskraft (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/labo
r-reallocation/) — hvad de sparede timer bruges til

e Qversigt over J1600 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/overview/) 0g
produktsektionen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/category/products/) — hvad
investeringen omfatter
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Er J1600 egnet til min anvendelse?

J1600 er en selvkgrende pallelgfter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/overv
iew/) med Dual Mode til indendgrs palletransport i gulvniveau. Denne side hjeelper dig
med hurtigt at afgere, om den passer til din drift, far du bruger tid pa en demonstration
eller proveperiode. Se tekniske specifikationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/product
s/j1600/technical-specifications/) for alle specifikationer.

Hvilke anvendelser J1600 er udviklet til

J1600 automatiserer den gentagne kgrsel ved palletransport. Operatgren henter
pallen manuelt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-a
utonomous-delivery/) med en styrestang, der betjenes som pa en almindelig elektrisk
pallelgfter, veelger en gemt destination pa touchskeermen, bekrasefter autonom
tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/autonomous-operation/)
og treeder veek. J1600 kgrer til destinationen, seetter pallen ned i gulvniveau og karer
derefter tilbage, parkerer, venter eller fortseetter til en anden lokation. Se Dual Mode (h
ttps://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/dual-mode/) 0g automatisering_ med
operatgren i kontrol (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-

loop-automation/).

Den tilsigtede balance er cirka 80 % automatisering frem for 100 %: Operatgren tager
sig af de opgaver, der kreever vurdering, J1600 overtager karslen, og
startomkostningerne er langt lavere end ved et fuldautomatiseringsprojekt.

Tydelige tegn pa, at J1600 er velegnet
J1600 er egnet til din anvendelse, hvis flere af disse punkter geelder:

¢ Vandrette, indendgars palleflows i varemodtagelsen (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/applications/industries/goods-receiving/), pa lageret, til produktionsforsyning (https://

klarggring (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/buffer-and-staging-m

anagement/), cross-docking (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cro
ss-docking/) eller forsendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/industries/s

hipping-and-dispatch/).
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 En til fem pallelafteroperatarer pa ét skift — det primaere malsegment (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/company/about/markets-we-serve/). Dkonomien er tilpasset en
mindre eller mellemstor virksomhed med ét skift pa otte timer om dagen, fem
dage om ugen.

* Gentagen transport fra punkt til punkt, hvor operatgrerne bruger meget tid pa
at ga (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/reduction-in-manual-walking/).
Ruterne kan veere fra fa meter til over 100 meter.

¢ Lokale arbejdsomrader pa en stgrre lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/
applications/use-cases/local-work-cell-automation/), som er for sma eller sendres for
ofte til et traditionelt fladeprojekt.

o Eksisterende faciliteter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-case
s/brownfield-automation/) med skiftende indretning, midlertidig_opbevaring_(https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/temporary-storage/) 0g varierende
varesortiment. Navigation med 3D LiDAR SLAM (nhttps://info.mobilerobot.com/da-dk/pro
ducts/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/) Kraever ingen skinner, ledninger,
reflektorer eller bygningsaendringer.

e Behov for hurtig_idriftsaettelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/re
sults/faster-deployment/) — en typisk opseetning tager fra nogle fa timer til én dag,
og opleering_af operatgrer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-start
ed/operator-training/) tager cirka 30 minutter.

¢ Intet onske om et IT-projekt — Wi-Fi er valgfrit ved grundleeggende brug_(https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/), 0g
der kreeves ingen integration med lagerstyringssystem eller fladestyring (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/).
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Kort oversigt over krav

Krav Graense
Lastveegt Op til 1.600 kg (cirka 3.500 lb)
Lastbeerer Aben bund uden nederste bundbraet

Pallens/lastens grundmal

inklusive udhaeng Op til 1.250 x 1.250 mm (49 x 49 in)

Lasthgjde fra gulvet Op til 1.700 mm (67 in)

Indendgrs, 5-40 °C (41-104 °F), 20-80 % relativ

ivel
Omgivelser luftfugtighed, ikke-kondenserende

Plane (O % stigningsevne), ujeevnheder op til 25 mm,

Gulve i autonom tilstand .
mellemrum op til 20 mm

Autonom aflevering Kun i gulvniveau

Afhentning af paller Altid manuelt

Gennemga den komplette tjekliste til vurdering af anvendelsen (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/planning/application-qualification-checklist/), 0g se egnethed af
faciliteter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/site-suitability/), egnethed
af paller og laster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/pallet-and-load-suit
ability/) samt egnethed af ruter og_gulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/plan
ning/route-and-floor-suitability/) for at fa flere oplysninger.

Hvad der fortsat udferes manuelt

Dual Mode forudseetter, at en operater fortsat er til rddighed til de dele af
pallehandteringen, der kreever vurdering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-complian
ce/safe-deployment/operator-responsibilities/):

¢ afhentning af paller og placering af gaflerne;

¢ |gft og afseetning over gulvniveau, op til 1.600 mm, i manuel tilstand (https://info.mo
bilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/);

e laessebroer, ramper og skraninger — stigningsevnen i automatisk tilstand er O %;
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¢ ustabile, beskadigede eller fglsomme laster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applica
tions/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/);

e omrader med mange personer eller forhindringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/scenarios/operation-in-crowded-environments/), hvor der kraeves
improvisation;

e akut eendring af prioriteringen og handtering af undtagelser (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/).

Hvis din proces kraever, at operataren fjernes helt — ogsa ved automatisk afhentning -
er J1600 ikke udviklet til den. J1600 placerer sig mellem manuelle pallelgftere og
fuldautomatiske systemer.

Uegnede anvendelser

e udendgrs transport eller uopvarmede omrader under 5 °C, herunder kgle- og
fryselagre med temperaturer pa eller under frysepunktet;

¢ paller med lukket bund eller lastbaerere, som gaflerne ikke kan fgres ind i;

¢ laster over 1.600 kg eller starre end 1.250 x 1.250 mm;

e autonom aflevering i reoler, pa transportarer eller i en hgjde over gulvniveau;
e ruter, der skal krydse skraninger eller leessebroer i autonom tilstand;

e vade omrader eller omrader med spuling — kapslingsklassen er |[P21 (https://info.mo
bilerobot.com/da-dk/documentation/installation/operating-environment-requirements/).

Nogle af disse anvendelser kan stadig automatiseres delvist: J1600 klarer den plane,
indendgrs del af transporten, mens operategrerne handterer resten manuelt.

Naeste trin

1. Udfyld tjeklisten til vurdering af anvendelsen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli

cations/planning/application-qualification-checklist/).

2. Book en praktisk demonstration pa 30-60 minutter gennem en partner (https://info.

mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/find-a-local-partner/).

3. Planleeg en to ugers proveperiode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/plann
ing/trial-planning/) eller et pilotprojekt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/pla
nning/proof-of-concept-planning/) pa din egen lokation.
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Tjekliste til egnethedsvurdering

Brug denne tjekliste til at vurdere en J1600-anvendelse fgr en demonstration,
pragveperiode eller et kgb. Hvert punkt svarer til en offentliggjort greenseveerdi eller et
krav. Hvis du kan svare ja til alle relevante punkter, er anvendelsen egnet til en
prgveperiode pa to uger (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/trial-plannin
a/). Punkter, du ikke kan bekreefte, skal fagrst valideres i en konceptafprgvning (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/proof-of-concept-planning/).

Last og lastbaerer

Lasten vejer hgjst 1.600 kg (cirka 3.500 Lb).

Lastbaereren har en dben bund uden bundbreet, sa gaflerne kan feres ind.

Pallens eller lastens grundareal inklusive udhaeng er hgjst 1.250 x 1.250 mm (49 x
49 in).

Lastens hgjde malt fra gulvet er hgjst 1.700 mm (67 in).

Lastbeaerertypen kan anvendes: EPAL Euro Pallet, EPAL 3, EPAL 6, GMA-paller med
aben bund eller en anden lastbaerer med aben bund, som kan optages med gaflerne
og overholder stgrrelsesgreenserne.

Lasten er tilstreekkeligt stabil til transport, eller en operatgr kan vurdere og
handtere ustabil last (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/sensitive-or-un
stable-loads/) manuelt.

Detaljer: Egnede paller og_laster (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/pa
Llet-and-load-suitability/).

Driftssted og miljo

Alle ruter, der kgres i autonom tilstand, er indendgrs.
Omgivelsestemperaturen holder sig inden for 5-40 °C (41-104 °F).
Den relative luftfugtighed holder sig inden for 20-80 % uden kondens.

Miljget er egnet til kapslingsklasse IP21 — ingen afspuling, vandsprgijt eller stdende
vand pa ruten.

Der er plads til kgretgjet: 1.893 mm langt, 850 mm bredt og 2.060 mm hgjt med
saenkede gafler samt en venderadius pa 1.501 mm.
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Der er en tilgeengelig ladeplads (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/install
ation/charger-installation/) — en stikkontakt til den manuelle oplader eller gulvplads til
den valgfrie automatiske ladestation.

Detaljer: Driftsstedets egnethed (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/sit
e-suitability/).

Gulve og ruter

Ruter i autonom tilstand er vandrette — den tilladte stigning i autonom tilstand er
0 %.

Ujeevnheder pa ruten er hgjst 25 mm (1 in).

Abninger pa ruten er hgjst 20 mm (0,8 in) brede.

Gulvets planhed opfylder TR34 FM3 (FF 25 / FL 20).

Leesseplader, ramper og heeldninger passeres manuelt — den tilladte stigning i
manuel tilstand er 5 % uden last og 3 % med fuld last.

Transporten foregar fra gulv til gulv: Operataren tager pallen op, og J1600 saetter
den autonomt af pd gulvniveau.

Detaljer: Egnede ruter og_gulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/rout
e-and-floor-suitability/).

Processer og opgaver

Det gentagne arbejde bestar af punkt-til-punkt-kgrsel mellem lokationer, som kan
gemmes ved at kare til dem én gang.

En operater kan hente paller manuelt og starte opgaver (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/safety-compliance/safe-deployment/operator-responsibilities/) — paller skal altid hentes
manuelt.

De gnskede opgavemgnstre (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guide
s/task-management/) er deekket: deliver and return (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applic
ations/scenarios/deliver-and-return/) (levering og retur, boomerang), levering og derefter
videre til et tredje punkt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a-to-b-to-c
-transport/), drop and wait (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-an
d-wait/) (afseet og vent), deliver and park (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/sce
narios/deliver-and-park/) (levering og parkering) eller flow med flere punkter (https://info.m
obilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/) S4SOM Cross-

docking (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/).
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Afsaetning pa gulvniveau er acceptabel ved alle destinationer i autonom tilstand.

Netvaerksforbindelse og integration

Grundleeggende brug kraever ingen integration (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/results/lower-integration-complexity/) — kontrollér kun, at der er Wi-Fi, hvis du vil
bruge opkoblede funktioner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/ne
twork-and-wi-fi-requirements/).

Hvis du planleegger fladedrift, flidestyringssystemer fra tredjepart eller
systemintegration, skal du veere opmaerksom p4, at VDA 5050 (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/products/software/vda-5050/), REST API (https://info.mobilerobot.com/da-dk/document
ation/technical-integration/rest-api-documentation/), Fleet Manager (https://info.mobilerobot.co

m/da-dk/documentation/technical-integration/fleet-manager-guide/) 0g avanceret
opgaveplanleegning kreever Advanced software-pakken (https://info.mobilerobot.com/da-d
k/products/software/advanced-software/). Se Eksempler pd implementeringsomfang (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/deployment-scope-examples/).

Team

Operatgrerne har erfaring med elektriske pallelgftere — oplaering (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/) i J1I600 tager cirka 30
minutter.

En person pa teamet kan tilfgje eller eendre destinationer ved at kare til et punkt (ht
tps://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/) og trykke pa
Gem lokation — der er ikke behov for en automationsspecialist.

Det, tjeklisten ikke omfatter

Farlige materialer og usaedvanlige lastbaerere har ingen generel godkendelse (https://in
fo.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safe-deployment/approved-loads-and-pallets/).
Egnetheden afheenger af bundens udformning, starrelse, stabilitet og operatgrens
vurdering. Drgft seerlige laster med din partner eller det tekniske team, og validér dem
i prgveperioden. Hvis du er usikker pa, om J1600 overhovedet er egnet til din
anvendelse, skal du starte med Er J1600 egnet til min anvendelse? (https://info.mobilerob
ot.com/da-dk/applications/planning/is-the-j1600-right-for-my-application/)
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Egnethed af driftsstedet

J1600 er konstrueret til eksisterende indendars bygninger og kreever ingen
bygningseendringer, skinner, ledninger eller reflektorer. Driftsstedet skal dog opfylde
en reekke miljgmaessige og fysiske krav til autonom drift. Denne side angiver kravene,
sa du kan vurdere en bygning far en afprgvning eller idriftseettelse.

@ FORELDBIGE SPECIFIKATIONER

Specifikationerne fra januar 2026 pa denne side er forelgbige og kan blive
aendret. Kontrollér greenseveerdierne i den aktuelle produktdokumentation, far du

treeffer beslutning om idriftseettelse.

Driftsmiljg
Parameter Krav
Placering Indendgrs
Driftstemperatur 5-40 °C (41-104 °F)
Relati
etativ . 20-80 %, ikke-kondenserende
luftfugtighed

P21 — kyttet t 12 [ t
I . beskyttet mod genstande over 12,5 mm og lodret dryppende
vand
IP21 udelukker omrader med nedspuling, vandsprgijt og stdende vand pa ruten.
Uopvarmede omrader, hvor temperaturen falder til under 5 °C — herunder frostlagre —
ligger uden for driftsomradet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/o

perating-environment-requirements/).
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Gulve

Parameter
Maksimal stigning, automatisk tilstand
Maksimal stigning, manuel tilstand, uden last
Maksimal stigning, manuel tilstand, med fuld last
Maksimal hgjde pa passageegnede ujsevnheder
Maksimal bredde pa passageegnede mellemrum

Gulvets planhed/niveau

Krav

0° / 0 % — kun plane gulve

286°/5%

1,72°/ 3 %

25 mm (1in)

20 mm (0,8 in)

TR34 FM3 (FF 25 / FL 20)

Autonom tilstand er kun beregnet til plane gulve. Kgreplader og ramper skal fortsat
passeres manuelt. Se Egnethed af rute 0og gulv (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicati

ons/planning/route-and-floor-suitability/) for at vurdere hele ruten.

Plads og friplads

Planleeg gange, dgrabninger og vendearealer ud fra kgretgjets mal (https://info.mobilerob

ot.com/da-dk/documentation/technical-reference/dimensions/):

Parameter
Karetgjets leengde
Koretgjets bredde
Karetgjets hgjde med seenkede gafler
Kgretgjets hgjde med gaflerne i maksimal hgjde
Venderadius

Frihgjde

Metrisk

1.893 mm

850 mm

2.060 mm

2.350 mm

1.501 mm

30 mm

Britisk/amerikansk

75in

33in

81in

93in

59in

1,2 1in

LiDAR-enheden til 3D-navigation scanner bygningsdele i hgjder op til 70 m over
karetgjet. J1I600 bestemmer derfor sin position ud fra selve bygningen — ogsa i

bvgninger med hgijt til loftet.
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Opladningssteder

Planleeg en af to opladningsl@gsninger (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/use
r-guides/charging/):

¢ Manuel opladning: En oplader tilsluttes i pauser eller perioder uden drift pa
samme made som ved opladning af en elektrisk pallelgfter. Reservér en
parkeringsplads (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-par
k/) i neerheden af en stikkontakt.

e Automatisk opladning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a
utomatic-charging/): Med den automatiske oplader, der fas som ekstraudstyr, karer
J1600 til stationen og kobler sig selv til for at lade op i ledige perioder. Reservér
gulvplads til stationen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/char
ger-installation/). Opsaetningen udfares pa installationens dag 1, hvis den
automatiske oplader er tilkgbt.

Batteriet er en 24 V, 200 Ah litiumjernfosfat-enhed (LiFePO4)_(https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/technical-reference/battery-specifications/), der oplades med cirka 47
procentpoint i timen. Driftstiden overstiger otte timer ved en typisk arbejdscyklus. Se
Oplysninger om opladning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/technical-specifi
cations/).

Netvaerksforbindelse

Wi-Fi er valgfrit ved grundleeggende brug_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentatio
n/installation/network-and-wi-fi-requirements/), 0g integration med lagerstyringssystem,
Fleet Manager eller andre IT-systemer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/result
s/lower-integration-complexity/) er ikke pakraevet. Driftssteder, der planleegger fladedrift
eller softwareintegration, skal have netveerksdaekning for at bruge funktionerne i
Advanced software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/advanced-softwar
e/). Se Eksempler pd omfanget af en idriftssettelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/planning/deployment-scope-examples/).

Faktiske forhold pa driftsstedet

J1600 valideres pa virksomhedens testanleeg i Kgbenhavn (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/company/locations/test-and-demonstration-facility/) under bevidst uperfekte forhold,
herunder ujeevne gulve og vandfyldte testlaster. Dynamiske forhindringer, personer og
skiftende indretning handteres af 3D LiDAR SLAM-navigation med undvigelse af
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forhindringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoida
nce/) — men ovenstaende graenser geelder stadig. Hvis forholdene pa driftsstedet
ligger teet pa en greense, skal de valideres ved en afprgvning_(https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/planning/trial-planning/) eller et proof of concept (https://info.mobilerobo
t.com/da-dk/applications/planning/proof-of-concept-planning/).
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Pallers og lasts egnethed

J1600 transporterer op til 1.600 kg pa enhver lastbaerer med aben bund, som kan
handteres med gafler. Denne side beskriver de maksimale mal for last, de
understottede palletyper og de gaffelmal, du skal kontrollere dine egne lastbaerere i

forhold til.

@ FORELDBIGE SPECIFIKATIONER

Specifikationerne fra januar 2026 pa denne side er forelgbige og kan blive
aendret. Kontrollér greenserne i den aktuelle produktdokumentation, fer du

beslutter at idriftseette J1600.

Det eneste ufravigelige krav: aben bund

Lastbaereren skal have en aben bund uden nederste daekbraet, sa gaflerne kan kare
ind. Paller med lukket bund understgttes ikke. Derudover skal lastbaereren overholde
nedenstaende mal.

Maksimale mal for last

Parameter Graense
Maksimal lastveegt 1.600 kg (ca. 3.500 lb)
Maksimal leengde pa palle/last inklusive udhaeng 1.250 mm (49 in)
Maksimal bredde pa palle/last inklusive udhaeng 1.250 mm (49 in)
Maksimal lasthgjde fra gulvet 1.700 mm (67 in)

Udhaeeng teeller med: Mal lasten, ikke kun pallen. Den praecise greense er 1.250 mm. |
noget oversigtsmateriale er den afrundet til 1,2 m.
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Understottede typer lastbaerere

Lastbaerer Understottelse
EPAL-europalle Understgttet
EPAL 3 Understgttet
EPAL 6 Understgttet
GMA-paller Alle GMA-paller med aben bund
Specialfremstillede Enhver lastbaerer med aben bund, som kan handteres med
lastbeerere gafler og overholder stgrrelsesgreenserne

Specialfremstillede lastbaerere omfatter abne bure, tender pa lastbeerere med dben
bund og andre lastbaerere end europaller (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/us
e-cases/open-cages-and-alternative-load-carriers/). Kompatibiliteten afhaenger af bundens
udformning, starrelsen, stabiliteten og operatagrens vurdering. Der findes ingen generel
godkendelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safe-deployment/approved-1
oads-and-pallets/) af alle lastbeerere eller farlige materialer — kontrollér speciallast
sammen med din partner, helst under en prgveperiode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/

applications/planning/trial-planning/).

Gaffelmal

Kontrollér dine lastbeerere i forhold til gaffelméalene:
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Parameter Metrisk Britisk/amerikansk

Gaffelleengde 1150 mm 45 in
Gaffelbredde 180 mm 7in
Gaffeltykkelse 60 mm 2,4in
Udvendig gaffelafstand 680 mm 27 in
Indvendig gaffelafstand 320 mm 13in
Gaffelhgjde, laveste position 90 mm 3,5in
Gaffelhgjde, hgjeste position 1.600 mm 63 in

Hgjder: manuel kontra autonom

| manuel tilstand (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operat
ion/) kan paller tages op og seettes af i hgjder pa op til 1.600 mm (63 in). Ved autonom
transport seettes lasten altid af i gulvhgjde. Planlaeg transportforlgbene, sa lasten kan
seettes af i gulvhgjde pa alle autonome destinationer. Placering i stgrre hgjde er en
operatgropgave. Se Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dual-mod

e/).

Felsom og ustabil last

Last, der kreever en konkret vurdering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-c
ases/sensitive-or-unstable-loads/) — hgje stakke med hgjt tyngdepunkt, skeev last,
beskadigede paller, veesker eller tgnder — er netop det, arbejdsdelingen i Dual Mode
er beregnet til. Operataren handterer optagning og mangvrering pa kort afstand
manuelt og overlader derefter den gentagne transport til autonom tilstand. Operatgren
skal fortsat vurdere lastens stabilitet. En lastregistreringssensor (https://info.mobilerobot.
com/da-dk/safety-compliance/safety-functions/load-detection/) (Performance Level b)
bekreefter, at der er en last. Du kan leese om begrundelsen for denne arbejdsdeling
under automatisering_ med operatgren i kontrol (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documen
tation/concepts/human-in-the-loop-automation/).
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Naeste trin

Indarbejd ovenstaende veerdier i tjeklisten til vurdering af anvendelsen (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/planning/application-qualification-checklist/), 0g kontrollér
resten af virksomheden ved hjeelp af egnethed af driftsstedet (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/planning/site-suitability/).
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Egnethed af ruter og gulve

J1600 méa kun anvendes i autonom tilstand pa vandrette gulve indendgrs. Denne side
beskriver de fysiske krav, som en rute skal opfylde, og hvordan ruter oprettes, sa du
kan ga anleegget igennem og kontrollere, om alle planlagte ruter er egnede.

@ FORELDBIGE SPECIFIKATIONER

Specifikationerne fra januar 2026 pa denne side er forelgbige og kan blive
aendret. Kontrollér greenseveerdierne i den aktuelle produktdokumentation, far du

Krav til gulvet langs ruten

Parameter Krav
Stigningsevne, automatisk tilstand 0° / 0 % — kun vandrette gulve
Stigningsevne, manuel tilstand, uden last 2,86° /5%
Stigningsevne, manuel tilstand, med fuld last 1,72°/ 3%
Maksimal hgjde pa en ujeevnhed, der kan passeres 25 mm (1in)
Maksimal bredde pa en spalte, der kan passeres 20 mm (0,8 in)
Gulvets planhed/vandrethed TR34 FM3 (FF 25 / FL 20)

Dilatationsfuger, aflgbsdaeksler og dgrtrin er omfattet af greenserne for ujeevnheder og
spalter. Leesseplader, ramper og heeldninger ma kun passeres ved manuel kgrsel (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/manual-operation/): En operatar kan
kare kgretgjet op ad en stigning pa 5 % uden last eller 3 % med fuld last, men en rute i
autonom tilstand ma ikke omfatte en haeldning.
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Pladsforhold

Planleseg gangbredder, dgrabninger og vendearealer ud fra disse mal (https://info.mobiler

obot.com/da-dk/documentation/technical-reference/dimensions/):

Parameter Metrisk Britisk
Kgretgjets leengde 1.893 mm 75 in
Karetgjets bredde 850 mm 33in
Venderadius 1.501 mm 59in
Karetgjets hgjde med seenkede gafler 2.060 mm 81in

Tophastigheden (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/j1600/dimensions-and-performanc
e/)er 5,4 km/h (1,5 m/s). Det 360-graders beskyttelsesfelt er hastighedsafhaengigt og
bliver starre ved hgjere hastigheder, og blat lys pa gulvet viser det beskyttede omrade
omkring kgretgjet. Se sadan fungerer sikkerheden pa J1600 (https://info.mobilerobot.com/
da-dk/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Sadan oprettes ruter

Ruterne skal ikke programmeres. J1600 kortleegger anleegget med 3D LiDAR SLAM (ht
tps://info.mobilerobot.com/da-dk/products/ji600/navigation-and-obstacle-avoidance/), mens en
operatgr kgrer den manuelt, og planleegger derefter selv sine ruter:

1. Kar kgretgjet gennem anleegget med styrestangen. Det opbygger og opdaterer
lgbende sin 3D-model af omgivelserne.

2. Kar til hvert planlagt afseetningspunkt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentatio
n/installation/mapping-and-drop-point-setup/), 0g tryk pa Gem lokation. Softwaren
begreenser ikke antallet af gemte lokationer.

3. Sammenseet frit gemte lokationer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/us
er-guides/location-management/) til opgaver. Robotten navigerer til enhver gemt
lokation, uden at hver mulig kombination af start- og destinationslokation skal
indleeres.

Da navigationen ikke kreever faste spor, ledninger, reflektorer eller eendringer af
bygningen, kan ruterne fortsat bruges efter aendringer af indretningen (https://info.mobile
robot.com/da-dk/applications/scenarios/dynamic-route-changes/): Robotten kortlaegger
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omgivelserne og undgar forhindringer i dynamiske miljger, og der kan defineres
foretrukne kgrezoner, sa ruter gennem produktionsomrader bliver mere sikre.

Rutelaengde og trafik

En rute kan veere nogle fa meter eller over 100 meter — driftsprincippet er det samme.
Langs ruten registrerer og undgar robotten forhindringer og personer. Ved en offentlig
demonstration af den farste ibrugtagning karte den selv uden om tilskuere. Omrader
med vedvarende teet trafik eller mange forhindringer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/scenarios/operation-in-crowded-environments/) handteres dog stadig bedst
manuelt: Operatgren tilpasser kgrselsvejen efter forholdene og overdrager derefter
styringen til J1600 i autonom tilstand, hvor ruten er forudsigelig. Se begrundelsen for
denne opdeling under automatisering med operatgren i kontrolslgjfen (https://info.mobile

robot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Ga anlzegget igennem: Tjekliste for ruten

Hele ruten er indendars og vandret.

Ingen ujeevnheder er hgjere end 25 mm, og ingen spalter er bredere end 20 mm pa
ruten.

Der er ingen leesseplader, ramper eller haeldninger pa dele af ruten, der kares i
autonom tilstand.

Darabninger og gange har en fri bredde pa 850 mm plus en tilstreekkelig
driftsmargin, og vendeomrader giver plads til venderadiusen pa 1.501 mm.

Ved alle destinationer for autonom kgrsel kan en palle saettes af pa gulvet.

Gulvkvaliteten opfylder TR34 FM3 (FF 25 / FL 20), eller ruten skal valideres under
en afprgvning.

Kontrollér resten af anleegget under installationsstedets egnethed (https://info.mobilerob
ot.com/da-dk/applications/planning/site-suitability/), 0g planleeg derefter et pragveforlgb (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/trial-planning/) pa gulvene i dit eget
anleeg.
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Planlaegning af praveperiode

Med en betalt proveperiode pa to uger far du en J1600 pa din egen arbejdsplads, hvor
den karer med dine egne paller og pa dine egne ruter. Opsaetning og support er
inkluderet. Prgveperioden er normalt det andet trin i evalueringsforlgbet efter en
praktisk demonstration og far beslutningen om kgb. Kunden kan til enhver tid
returnere J1600 gratis og uden at skulle begrunde det.

Kort om prgveperioden

Punkt Oplysninger
Varighed 14 kalenderdage
Pris Listepris for slutbrugere: €4.000 inklusive opsaetning og support
Implementering En hel dag med implementering pa stedet og hjeelp til opleering
Support Ubegreenset fjernsupport under prgveperioden
Opfelgning Ugentlig opfalgning online eller ved fysisk mgde med partheren
Afslutning Gratis returnering til enhver tid uden begrundelse

Dette omfatter preveperioden

1. Vurdering af gennemforlighed for proveperioden. Far J1I600 ankommer (https://
info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/delivery-and-unpacking/),
vurderes det via et onlineveerktgj fra virksomheden, om de valgte opgaver kan
gennemfgres, og opgaverne til prgveperioden aftales.

2.Lan af J1600i 14 kalenderdage.
3. En hel dag med implementering og oplaering pa stedet. J1600 konfigureres,
lokationer gemmes, og operatgrerne opleeres. Det tager cirka 30 minutter at

opleere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-trainin
g/) en operatgr, der allerede kan betjene en elektrisk pallelgfter.

4. Ubegraenset fjernsupport fra The Mobile Robot Company under hele
prgveperioden.
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5. Ugentlige opfalgninger med din partner for at vurdere prgveperiodens resultater
ud fra de aftalte succeskriterier.

For preveperioden: Vurder og klargar
Fa mest muligt ud af de 14 dage ved at veere klar inden den fgrste dag:

¢ Gennemga tjeklisten til vurdering af anvendelsen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/planning/application-qualification-checklist/), 0g afklar eventuelle
udestaende punkter.

e Ga de planlagte ruter igennem ved hjeelp af tjeklisten til vurdering af ruter og
gulve (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/route-and-floor-suitability/).

o Kontrollér dine paller og lastbeerere ud fra kravene til egnede paller og_laster (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/pallet-and-load-suitability/) — en dben
bund inden for 1.250 x 1.250 mm og en veegt pa op til 1.600 kg.

* Veelg de transportopgaver, der skal automatiseres. Gode farste kandidater er
gentagne transporter mellem to punkter: aflevering og_returkgrsel (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/), afseetning og_ventetid (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/) eller en
transportetape fra varemodtagelse til lagerplacering (https://info.mobilerobot.com/da-
dk/applications/use-cases/inbound-receiving/).

¢ Beslut, hvem der skal betjene J1600. Alle operatgrer af elektriske pallelgftere er
mulige kandidater. Erfaring med automatisering er ikke ngdvendig.

e Reserver en ladeplads i neerheden af en stikkontakt (https://info.mobilerobot.com/da-d
k/documentation/installation/charger-installation/) til manuel opladning i pauserne.

Under prgveperioden

Det grundleeggende arbejdsforlgb er indleering og gentagelse (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/documentation/concepts/teach-and-repeat/): Kar manuelt, gem lokationer, tag
paller op manuelt, og_send J1600 af sted med autonome leveringsopgaver (https://info.
mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) fra
touchskeermen. Mal det, der er relevant for dit businesscase — den operatgartid, der
frigares pa de automatiserede transportetaper, opgavernes ensartethed, og hvor nemt
dit team kan tilfgje eller sendre lokationer uden ekstern hjselp (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/). Det centrale resultat, der skal
afpraves, er op til 80 % mindre operatertid ved gentagne transporter (https://info.mobiler
obot.com/da-dk/applications/results/productivity-improvements/).
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Start med en demonstration

Fer du beslutter dig for en praveperiode, kan du fa en praktisk demonstration pa 30—
60 minutter hos en partners oplevelsescenter eller pa din egen arbejdsplads.
Farstegangsbrugere opretter og starter typisk en autonom opgave pa cirka 15 minutter.
En offentlig video viser en fgrstegangsbruger gare netop dette. Se videocases (https://i
nfo.mobilerobot.com/da-dk/applications/customer-stories/video-case-stories/).

Efter proveperioden

Hvis pragveperioden er en succes, fortseetter forlgbet frem mod kgb — eventuelt med
den fem dage lange installations- og_idriftseettelsespakke (https://info.mobilerobot.com/da
-dk/applications/planning/deployment-scope-examples/) for at sikre en struktureret
produktionsstart — samt en serviceaftale (https://info.mobilerobot.com/da-dk/support/faqg/se
rvice-and-warranty/). Hvis anvendelsen farst kreever en mere dybdegaende validering,
skal du planleegge et proof of concept (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/plann
ing/proof-of-concept-planning/). Preveperioder arrangeres gennem partnernetveerket.
Forespgrgsler via mobilerobot.com (https://www.mobilerobot.com) videresendes til en
lokal partner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/find-a-local-
partner/).
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Planlaegning af proof of concept

Et proof of concept (POC) validerer J1600 til din specifikke anvendelse, for du
foretager et starre indkab eller en bredere implementering. Det er én af tre
evalueringsmuligheder sammen med en praktisk demonstration og en betalt
proveperiode pa to uger. Et POC er det rette valg, nar en anvendelse kreever en mere
dybdegédende eller kontrolleret validering, end en almindelig preveperiode giver
mulighed for.

Valg af den rette evalueringsmulighed

Mulighed Hvad er det? Hvor?

30-60 minutters praktisk afprgvning. Den Partnerens

Demonstration fgrste autonome opgave udfagres typisk oplevelsescenter eller
inden for cirka 15 minutter kundens lokation
Betalt 14 kalenderdage med dine egne opgaver, Dit anlze
prgveperiode inklusive implementeringsdag og support 9
Demoomradet i
Proof of Validering afgreenset til din anvendelse og .
o Kagbenhavn eller dit
concept aftalt individuelt
anleeg

Demonstrationer viser, hvor nem J1600 er at bruge. Pragveperioder validerer J1600 i
den daglige drift. Et POC validerer et bestemt spgrgsmal om anvendelsen — for
eksempel en usaedvanlig lastbaerer, en kreevende rute eller et kapacitetsmal — far du
gar videre. Se Planlaegning_af preveperiode (https://info.mobilerobot.com/da-dk/application

s/planning/trial-planning/).

To steder, hvor et POC kan gennemfgres

Demo- og testomradet i Kebenhavn

Potentielle kunder kan gennemfgre test i virksomhedens demo- og testomréde i
Kgbenhavn (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/locations/test-and-demonstration-facilit
v/). Omradet er indrettet til validering under bevidst realistiske forhold med ujsevnt
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gulv, vandfyldte testlaster og flere testopstillinger. Test pd omradet er nyttig, nar du vil
se dine typer af last blive handteret, far du tager udstyr ind i din egen drift.

Dit eget anlaeg

Ved et POC i dit produktionsmiljg kan maskinerne transporteres til dit anleeg.
Distributer- og integratornetveerket i EMEA har erfaring med at gennemfgre
afpregvninger og POC'er pa anlaeg, og salgs- og teknikteamet afgreenser testen
sammen med dig. Omfang, varighed og succeskriterier for et POC aftales individuelt i
hvert enkelt tilfaelde.

Hvad skal valideres i et POC?

Fokusér POC'et pa de spgrgsmal, som en demonstration ikke kan besvare:

e Last: Dine faktiske lastbaerere skal vurderes i forhold til kravet om aben bund og
de maksimale mal pa 1.250 x 1.250 mm — isaer abne bure, tgnder eller
specialfremstillede lastbeerere (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-case
s/open-cages-and-alternative-load-carriers/). Se Pallers og_lasts egnethed (https://info.mo
bilerobot.com/da-dk/applications/planning/pallet-and-load-suitability/).

¢ Gulve og ruter: Faktiske ujeevnheder, spreekker, planhed og frirum pa de
planlagte ruter. Se Rutens og_gulvets egnethed (https://info.mobilerobot.com/da-dk/app
lications/planning/route-and-floor-suitability/).

e Milje: Temperatur, luftfugtighed og trafikforhold ved de faktiske arbejdsstationer.
Se Anleeggets egnethed (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/site-sui
tability/).

e Opgaver: De preecise opgavemgnstre (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentatio
n/user-guides/task-management/), du planlaegger at bruge — lever og_returner (https://

info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-return/), afseet og vent (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/deliver-and-wait/), transport mellem

flere punkter (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/multi-point-pallet-
transport/) — samt adfeerden efter levering.

¢ Personale: Hvor hurtigt dine operatarer kan bruge J1600 selvsteendigt. Oplaering
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/operator-training/) tager
cirka 30 minutter for en operatgr, der allerede har erfaring med elektriske
pallelgftere.

e Kapacitet: Om de automatiserede dele af ruterne friger den operatgrtid, som din
businesscase forudsaetter, sammenholdt med angivelsen pa op til 80 % for
gentagen transport.
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Fastsaettelse af succeskriterier

Fastleeg godkendelseskriterier, far POC'et begynder: Hvilke opgaver skal udfgres, med
hvilken stabilitet, af hvem, og hvilken dokumentation kraever beslutningen? De
ugentlige opfalgningssamtaler i den betalte prgveperiode er en god skabelon. Aftal
kriterierne med din partner og teknikteamet, nar | afgreenser POC'et.

Sadan aftaler du et POC

Kontakt salgs- og teknikteamet (https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/locations/conta
ct-information/) eller din lokale partner (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-an
d-deployment/find-a-local-partner/). Forespgrgsler via mobilerobot.com (https://www.mobiler
obot.com) videresendes til partnernetvaerket. Hvis POC'et lykkes, er naeste skridt et kab
— eventuelt med den strukturerede idriftseettelse, der er beskrevet i Eksempler pa

implementeringsomfang_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/deployment

-scope-examples/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 139/ 143


https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/locations/contact-information/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/company/locations/contact-information/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/find-a-local-partner/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buying-and-deployment/find-a-local-partner/
https://www.mobilerobot.com/
https://www.mobilerobot.com/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/deployment-scope-examples/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/deployment-scope-examples/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/deployment-scope-examples/

Eksempler pa implementeringsomfang

Implementeringer af J1600 spaender fra en enkelt robot, der pakkes ud og seettes i
drift samme dag, til idriftsatte installationer med flere robotter og integration til
fladestyring. Denne side beskriver tre typiske omfang, sa du kan tilpasse
implementeringsindsatsen til din anvendelse.

Omfang 1: klar til brug ved levering, én enhed

J1600 i standardudgaven er klar til brug ved levering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/d
ocumentation/getting-started/delivery-and-unpacking/). En typisk opsaetning tager fa timer til
én dag (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/faster-deployment/), afhaengigt
af omfanget:

¢ ingen bygningseendringer, styreskinner, kabler eller reflektorer;

e Wi-Fi er valgfrit; ingen obligatorisk integration med WMS, fladdestyring eller IT (http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/results/lower-integration-complexity/);

e operatgrintroduktion pa enheden eller online;

e cirka 30 minutters oplaering (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-st
arted/operator-training/) af en operatar, der allerede bruger en elektrisk pallelgfter;

o |lokationer tilfgjes ved at kgre hen til et punkt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/appli
cations/scenarios/temporary-location-setup/) 0g trykke pa Gem lokation;

¢ manuel opladning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/chargin
g/) med en veegoplader i pauserne.

Dette omfang passer til en enkelt arbejdscelle (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicati
ons/use-cases/local-work-cell-automation/) eller ét gentaget transportflow — for eksempel
produktionsforsyning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/production-su
pply/) fra et klarggringsomrade eller en transportstraekning fra varemodtagelse til
lagerplacering_(https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/use-cases/inbound-receiving/).
Det er standardomfanget for SMV'er med én til fem pallelgfteroperaterer pa ét skift.

Omfang 2: implementering med idriftsaettelse

Pakken med installation og_idriftseettelse (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/buyin
g-and-deployment/installation-and-commissioning/) (vejledende slutbrugerpris pa €10.000)
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er en valgfri femdagesydelse, der reducerer risikoen ved driftsstart gennem
struktureret forberedelse, validering og overdragelse:

Fase Indhold

Far Gennemfgrlighedsvurdering af alle valgte opgaver og laster;
installationen risikovurdering; projektplan

Udpakning; Wi-Fi-forbindelse, hvis det gnskes; opseetning af automatisk
Dag 1 opladning, hvis det er tilkabt; oprettelse af op til 25 afleveringspunkter;
validering af opgaver; sikkerhedsvalidering

Gruppeopleering af alle operatarer; individuelle praktiske gvelser for op

Dag 2
9 til seks operatarer
Overvagning af ydeevne; fejlfinding og support pa stedet; yderligere
Dag 3-4 .
operatagroplaering efter behov
Dag 5 Accepttest; overdragelse

Mulige tilvalg: integration med andre softwaresystemer eller andet udstyr, yderligere
validerede afleveringspunkter og opsaetning af et fladestyringssystem. Pakken ma
ikke forveksles med maskinens grundleeggende mulighed for at blive taget i brug
direkte efter udpakning — det er en kommerciel implementeringsydelse til lokationer,
der gnsker en valideret og godkendt driftsstart.

Dette omfang passer til implementeringer med mange afleveringspunkter, flere
operatgrer og oplaeringsbehov pa flere skift, formelle krav til risikovurdering (https://inf
o.mobilerobot.com/da-dk/safety-compliance/safe-deployment/site-risk-assessment/) eller
automatisk opladning.

Omfang 3: skaleret og integreret

Nar anvendelsen vokser, kan den samme hardwareplatform skaleres med tilvalg inden
for software og_infrastruktur (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-inte

gration/integration-overview/):

¢ Opgradering til Advanced software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/
software/advanced-software/) (vejledende pris pa €14.500): VDA 5050-
kompatibilitet, REST API (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-inte
gration/rest-api-documentation/), kompatibilitet med Fleet Manager, avanceret
opgaveplanlaegning og avanceret systemintegration. Opgraderingen er nemmest
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at installere pa fabrikken, nar robotten bestilles. En partner kan udfare
installationen senere, men kunden kan ikke selv ggre det.

¢ Fleet Manager (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/fleet-manage
r/) (vejledende pris pa €6.500 pr. robot): koordineret fladedrift med flere robotter.

¢ VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/vda-5050/): fuld
understattelse, sa robotter fra forskellige leverandgrer kan arbejde sammen via et
kompatibelt fladestyringssystem. Virksomheden samarbejder med etablerede
leverandarer af VDA 5050-fladestyring.

¢ Automatisk opladning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/a
utomatic-charging/) (automatisk lader: vejledende pris pa €8.400; manuel lader:
€3.600): Robotten karer selv til ladestationen for mellemladning. Funktionen
saettes op pa installationsdag 1, nar den er tilkabt.

e Come-to-me (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/come-to-m
e/): kald robotten til dig via en mobilapp eller webgraenseflade. Det er en
avanceret automatiseringsfunktion.

Dette omfang passer til transportflows med flere robotter, lokationer med
eksisterende blandede flader fra flere leverandgrer og anvendelser, der kraever
integration med WMS eller udstyr (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technica
l-integration/external-system-integration/). Se softwareoplysninger (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/products/j1600/technical-specifications/).

Tilpas omfanget til anvendelsen

Anvendelse Typisk omfang

Et gentaget transportflow, én arbejdscelle, ét

skift Klar til brug ved levering

Cross-docking med mange afleveringspunkter Med idriftseettelse

Formelle krav til godkendelse og

. . Med idriftseettelse
risikovurdering

Flere robotter eller en fldde med karetgjer fra

Skaleret og integreret
flere leverandgarer 9 9

Transportflows med hgj udnyttelsesgrad, der Med idriftseettelse eller skaleret, med
kraever mellemladning automatisk opladning
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Implementeringen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/deployment-c
hecklist/) starter med kvalificering: Gennemfar tjeklisten til kvalificering af
anvendelsen (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/planning/application-qualification-
checklist/), og valider derefter med et testforlgb (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applicati
ons/planning/trial-planning/) eller en konceptafprgvning (https://info.mobilerobot.com/da-dk/a
pplications/planning/proof-of-concept-planning/). Ovenstaende priser er vejledende
slutbrugerpriser for 2026. Selve robotten koster fra £€65.000 (https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/products/j1600/pricing-and-roi/).
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