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Indlaer og gentag

Indleer og gentag er metoden til oprettelse af opgaver, som er kernen i J1600's
Standard software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/standard-software/):
En operatar demonstrerer en destination én gang ved at kgre derhen og gemme den.
Robotten kan derefter selv kgre dertil i autonom tilstand — uden programmering,
konfigurationsprojekt eller fast infrastruktur. Denne side forklarer konceptet og dets
praktiske betydning.

Sadan foregar indlzeringen

1. Kogr pallelgfteren manuelt gennem anleegget (https://info.mobilerobot.com/da-dk/docum
entation/getting-started/creating-the-first-map/). Mens du kgrer, opbygger og opdaterer
robotten lgbende et 3D-kort ved hjeelp af LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/d
a-dk/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/) (samtidig
positionsbestemmelse og kortlaegning).

2. Kar hen til et gnsket afseetningspunkt (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentatio

n/installation/mapping-and-drop-point-setup/).

3. Tryk pa Gem lokation pa touchskaeermen, og_navngiv punktet (https://info.mobilerobo
t.com/da-dk/documentation/getting-started/saving-the-first-location/).

4. Gentag dette for alle de destinationer, du har brug for.

Softwaren begreenser ikke antallet af gemte lokationer. | praksis er antallet kun
begreenset af den tilgeengelige plads pa lageret. Der kreeves hverken skinner,
styrekabler, reflektorer eller zendringer af bygningen.

Sadan foregar gentagelsen

Operatgren tager manuelt en palle op (https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenar
ios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/), veelger en gemt destination og den
efterfglgende handling pa touchskaermen, bekraefter autonom tilstand (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/documentation/user-guides/autonomous-operation/) med den fysiske
start-/genoptagelsesknap og treeder veek fra pallelgfteren. Robotten karer sely,
undviger forhindringer og seetter pallen ned pa gulvet. Se eksempler pa arbejdsgange
(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/example-workflows/) for
standardopgavemgnstrene.

1/3


https://info.mobilerobot.com/da-dk/products/software/standard-software/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/creating-the-first-map/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/creating-the-first-map/
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/mapping-and-drop-point-setup/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/saving-the-first-location/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/getting-started/saving-the-first-location/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/autonomous-operation/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guides/autonomous-operation/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/example-workflows/
https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/example-workflows/

Lokationer kan kombineres frit

Gemte punkter er uafhaengige af hinanden. Robotten navigerer fra sin aktuelle
position til enhver gemt lokation (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/user-guid
es/location-management/), s du behgver aldrig at indleere alle mulige kombinationer af
startpunkt og destination. Ti gemte punkter understgtter cross-docking (https://info.mob

lerobot.com/da-dk/applications/use-cases/cross-docking/) 0g skiftende vareflow uden 10 x
10 indleerte ruter.

Derfor er det vigtigt

* Ingen programmering: Det er operatgren, der tilfgjer en destination. Det er ikke
en opgave for en automationsingenigr. Nar indretningen aendres, foretager den
medarbejder, der opdager eendringen, selv den ngdvendige tilpasning.

¢ Hurtig opsaetning: Det tager f4 minutter at oprette en ny lokation (https://info.mobil
erobot.com/da-dk/applications/scenarios/temporary-location-setup/) — ka@r derhen én
gang, og gem den. Oplaering_af operatgrer (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documen
tation/getting-started/operator-training/) tager ca. 30 minutter, og en
forstegangsbruger kan normalt oprette og starte en autonom opgave pa ca. 15
minutter.

¢ Egnet til eksisterende anlaeg: Da kortet indleeres under kgrsel og opdateres
lgbende, fungerer indleer og gentag i eksisterende anlaeg_(https://info.mobilerobot.co
m/da-dk/applications/use-cases/brownfield-automation/) med skiftende indretning_(http
s://info.mobilerobot.com/da-dk/applications/scenarios/dynamic-route-changes/).

e Fa tekniske krav: Indleer og gentag gar, at grundleeggende brug af J1600 ikke
kraever Wi-Fi (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/installation/network-and-
wi-fi-requirements/), WMS eller systemintegration (https://info.mobilerobot.com/da-dk/ap
plications/results/lower-integration-complexity/) — se automatisering med operatgren i
centrum (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/human-in-the-loop-au

tomation/) for tankegangen bag dette valg.

Konceptets rolle i produktet

Indleer og gentag er kernen i Standard software, som bevidst er begreenset til de
vaesentligste funktioner. Advanced software (https://info.mobilerobot.com/da-dk/produ
cts/software/advanced-software/) bygger videre pa det samme grundlag med VDA
5050 (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/concepts/vda-5050-explained/), et
REST API (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/rest-api-docu
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mentation/), Fleet Manager (https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integra

tion/fleet-manager-guide/) 0g avanceret opgaveplanleegning — se integrationsoversigten

(https://info.mobilerobot.com/da-dk/documentation/technical-integration/integration-overview/).
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