oo

COMPANY

The Mobile Robot Company

Knowledge Center — Einsatzplanung - 2026-08-04

https://info.mobilerobot.com/de-de/category/application-planning



https://info.mobilerobot.com/de-de/category/application-planning

Einsatzplanung

Eignung des J1600 fur Ihren Standort, lhre Lasten und Routen bewerten und eine
Vorfuhrung, einen Testeinsatz, einen Machbarkeitsnachweis oder die vollstandige

EinfUhrung planen.

B

Ist der J1600 fiir meine Anwendung geeignet?
Eine Eignungsbewertung fir den selbstfahrenden Hubwagen J1600 — geeignete Palettenfliisse,
Betriebsstatten, Lasten und TeamgrdéBen, manuell verbleibende Arbeitsschritte und...

B

Checkliste zur Eignungspriifung einer J1600-Anwendung
Detaillierte Checkliste zur Eignungsprifung_einer J1600-Anwendung — Grenzwerte flr Lasten
und Ladungstrager, Anforderungen an Boden und Umgebung, Routenbedingungen,...

B

Eignung des Einsatzorts
Anforderungen an den Einsatzort des J1600 — Temperatur, Luftfeuchtigkeit, Schutzart,
Bodenbeschaffenheit, Platzbedarf und FreirAume, Ladeplatze und Netzwerkanbindung.

B

Eignung von Paletten und Lasten
Welche Paletten und Ladungstréger der J1600 unterstitzt — die Anforderung_eines offenen
Unterbaus, die zuldssigen Abmessungen von 1.250 x 1.250 mm, die Kompatibilitdt mit EPAL un...
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Eignung von Routen und Béden
So beurteilen Sie Routen und Béden fir den J1I600 — Anforderungen an ebene Béden im

Autonommodus, Grenzwerte fir Erhebungen und Spalten, Bodenebenheit, Freirdume,...

B

Planung einer Teststellung
So planen Sie eine zweiwodchige kostenpflichtige Teststellung mit dem J1600 — welche
Leistungen der Preis von 4.000 € umfasst, die Machbarkeitsprifung, den Inbetriebnahmetag...

B

Planung eines Machbarkeitsnachweises

So planen Sie einen Machbarkeitsnachweis fir den J1600 — Tests im Kopenhagener
Vorfuhrbereich, Transport von J1600 in lhr eigenes Werk, Auswahl der zu validierenden Punkte.

B

Beispiele fiir Einsatzvarianten
Drei Einsatzvarianten fur den J1600 im Vergleich — ein sofort einsatzbereites Einzelgerat, das
funftagige Installations- und Inbetriebnahmepaket sowie skalierte Einsatze mit Advanced...
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Ist der J1600 fur meine Anwendung
geeignet?

Der J1600 ist ein selbstfahrender Hubwagen (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/jl
600/overview/) mit Dual Mode fir den innerbetrieblichen Palettentransport auf
Bodenniveau. Diese Seite hilft Innen, schnell zu entscheiden, ob er fir Ihren Betrieb
geeignet ist, bevor Sie Zeit in eine Vorfuhrung oder einen Testeinsatz investieren. Die
vollstandigen Daten finden Sie unter Technische Daten (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/products/j1600/technical-specifications/).

Fir diese Anwendung wurde der J1600 entwickelt

Der J1600 automatisiert die wiederkehrenden Fahrwege beim Palettentransport. Das
Bedienpersonal nimmt die Palette manuell auf (https://info.mobilerobot.com/de-de/applicatio
ns/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) — mit einer Deichsel, die sich wie bei
einem herkdmmlichen elektrischen Hubwagen bedienen lasst —, wahlt auf dem
Touchscreen eine gespeicherte Zielposition aus, bestatigt den Autonommodus (https://i
nfo.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/autonomous-operation/) und entfernt
sich vom J1600. Der Roboter fahrt zum Ziel, setzt die Palette auf Bodenniveau ab und
kehrt anschlieBend zurlck, parkt, wartet oder fahrt zu einem weiteren Punkt. Siehe
Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/dual-mode/) und
Automatisierung mit Bedienpersonal im Regelkreis (https://info.mobilerobot.com/de-de/doc

umentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Das angestrebte Verhaltnis liegt bei etwa 80 % Automatisierung statt 100 %: Die
Entscheidungen trifft weiterhin das Bedienpersonal, die Fahrwege Ubernimmt der
Roboter und die Einstiegskosten bleiben weit unter denen eines
Vollautomatisierungsprojekts.

Deutliche Anzeichen fir eine gute Eignung

Der J1600 eignet sich fur Inre Anwendung, wenn mehrere der folgenden Punkte
zutreffen:

* Horizontale Palettenfliisse im Innenbereich in Wareneingang_(https://info.mobilero
bot.com/de-de/applications/industries/goods-receiving/), Lagerung,
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Produktionsversorgung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/produc
tion-supply/), Bereitstellung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/buf

fer-and-staging-management/), Cross-Docking_(https://info.mobilerobot.com/de-de/applicati

ons/use-cases/cross-docking/) oder Versand (https://info.mobilerobot.com/de-de/applicatio

ns/industries/shipping-and-dispatch/).

¢ Ein bis fiinf Personen, die Hubwagen bedienen, in einer einzigen Schicht — das
ist das priméare Zielsegment (https://info.mobilerobot.com/de-de/company/about/markets-
we-serve/). Die Wirtschaftlichkeit ist auf ein KMU im Einschichtbetrieb mit acht
Betriebsstunden pro Tag an funf Tagen pro Woche ausgelegt.

¢ Wiederkehrende Punkt-zu-Punkt-Transporte, bei denen das Bedienpersonal
viel Zeit mit Laufwegen (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/reduction-
in-manual-walking/) verbringt. Die Routen kénnen wenige Meter oder mehr als
100 Meter lang sein.

e Lokale Arbeitsbereiche innerhalb eines groBeren Standorts (https://info.mobiler
obot.com/de-de/applications/use-cases/local-work-cell-automation/), die flr ein
herkdmmliches Flottenprojekt zu klein sind oder sich zu haufig andern.

e Bestehende Betriebsstatten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-c
ases/brownfield-automation/) mit wechselnden Layouts, temporaren Lagerflachen
(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/temporary-storage/) und
variablem Artikelsortiment. Die Navigation mit 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerob
ot.com/de-de/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/) bendtigt keine
Leitspuren, Drahte, Reflektoren oder baulichen Veranderungen.

e Bedarf an einer schnellen Inbetriebnahme (https://info.mobilerobot.com/de-de/ap
plications/results/faster-deployment/) — die Einrichtung dauert tblicherweise
wenige Stunden bis einen Tag, und die Schulung_des Bedienpersonals (https://info.m

obilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/operator-training/) dauert etwa
30 Minuten.

¢ Kein IT-Projekt gewiinscht — flr die grundlegende Nutzung_ist WLAN optional (ht
tps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirement
s/), und weder die Anbindung an ein Lagerverwaltungssystem noch eine
Flottenintegration (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/lower-integratio
n-complexity/) ist erforderlich.
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Anforderungen im Uberblick

Anforderung Grenzwert
Lastgewicht Bis zu 1.600 kg (etwa 3.500 lb)
Ladungstrager Offener Unterbau, ohne Bodenbretter

Grundflache von Palette/Last

einschlieBlich Uberstand EffS AN A A0 i ()8 21 i)

Lasthdhe ab Boden Bis zu 1.700 mm (67 in)

Innenbereich, 5-40 °C (41-104 °F), 20-80 % relative

Umgebung Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend

Waagerecht (O % Steigfahigkeit), Unebenheiten bis

B&dden im Autonommodus 215 i, Soelien e 20 i

Autonome Palettenabgabe Nur auf Bodenniveau

Palettenaufnahme Immer manuell

Arbeiten Sie die vollstandige Eignungscheckliste fur die Anwendung_(https://info.mobilero
bot.com/de-de/applications/planning/application-qualification-checklist/) durch. Weitere
Einzelheiten finden Sie unter Standorteignung (https://info.mobilerobot.com/de-de/applicatio
ns/planning/site-suitability/), Eignung von Paletten und Lasten (https://info.mobilerobot.com/de
-de/applications/planning/pallet-and-load-suitability/) und Eignung von Routen und Bdéden (htt
ps://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/route-and-floor-suitability/).

Was manuell bleibt

Dual Mode setzt voraus, dass Bedienpersonal fur die entscheidungsintensiven
Arbeitsschritte des Palettenhandlings verfugbar bleibt (https://info.mobilerobot.com/de-de/
safety-compliance/safe-deployment/operator-responsibilities/):

* Aufnahme der Palette und Positionierung der Gabeln;

e Anheben und Absetzen auf Héhen Gber dem Bodenniveau bis 1.600 mm im
manuellen Modus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-
operation/);

o Uberladebleche, Rampen und Steigungen — die Steigfahigkeit im Autonommodus
betragt O %;
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¢ instabile, beschadigte oder empfindliche Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/ap
plications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/);

o stark frequentierte oder unibersichtliche Bereiche (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/applications/scenarios/operation-in-crowded-environments/), in denen
situationsabhangige Entscheidungen erforderlich sind;

e dringende Prioritatsdnderungen und Sonderfélle (https://info.mobilerobot.com/de-de/a
pplications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/).

Wenn |hr Prozess voraussetzt, das Bedienpersonal vollstandig auszuschlieBen —
einschlieBlich einer automatisierten Palettenaufnahme —, ist der J1600 dafur nicht

ausgelegt. Er ist zwischen manuellen Hubwagen und vollautomatisierten Systemen
angesiedelt.

Ungeeignete Anwendungen

¢ Transporte im Freien oder unbeheizte Bereiche unter 5 °C, einschlieBlich
KUhllagerung bei Temperaturen um den Gefrierpunkt;

¢ Paletten mit geschlossenem Unterbau oder Ladungstrager, in die die Gabeln nicht
einfahren kénnen;

e Lasten Uber 1.600 kg oder gréBer als 1.250 x 1.250 mm;

e autonome Palettenabgabe an Regalanlagen, Férderanlagen oder auf einer
beliebigen H6he Uber dem Bodenniveau;

e Routen, die im Autonommodus Steigungen oder Uberladebleche (iberqueren
mussen;

¢ Nassbereiche oder Bereiche mit Nassreinigung — die Schutzart ist IP21 (https://info.
mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/operating-environment-requirements/).

Einige dieser Anwendungen kénnen teilweise dennoch geeignet sein: Der Roboter
Ubernimmt den ebenen Streckenabschnitt im Innenbereich, wahrend das
Bedienpersonal den Rest manuell erledigt.

Nachste Schritte

1. Arbeiten Sie die Eignungscheckliste fir die Anwendung (https://info.mobilerobot.com/d
e-de/applications/planning/application-qualification-checklist/) durch.

2. Vereinbaren Sie eine 30- bis 60-minUtige praktische Vorfuhrung Uber einen

Partner (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/buying-and-deployment/find-a-local-p
artner/).
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3. Planen Sie an lhrem eigenen Standort einen zweiwdchigen Testeinsatz (https://info.
mobilerobot.com/de-de/applications/planning/trial-planning/) oder einen
Machbarkeitsnachweis (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/proof-of

-concept-planning/).
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Checkliste zur Eignungsprufung einer
J1600-Anwendung

Prifen Sie mit dieser Checkliste die Eignung einer J1600-Anwendung vor einer
Vorfuhrung, einem Testbetrieb oder einem Kauf. Jeder Punkt entspricht einem
verdffentlichten Grenzwert oder einer verdffentlichten Anforderung. Wenn Sie jeden
zutreffenden Punkt mit Ja beantworten kdnnen, kommt die Anwendung flr einen
zweiwdchigen Testbetrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/trial-plan
ning/) infrage. Punkte, die Sie nicht bestatigen kénnen, bilden die ersten Prufpunkte fur
einen Machbarkeitsnachweis (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/proof-

of-concept-planning/).

Last und Ladungstrager

Das Lastgewicht betragt hochstens 1.600 kg (ca. 3.500 Lb).

Der Ladungstrager hat einen offenen Unterbau ohne Bodenbretter, sodass die
Gabelzinken einfahren kénnen.

Die Grundflache der Palette oder Last einschlieBlich Uberstand betragt héchstens
1.250 x 1.250 mm (49 x 49 in).

Die Last ist vom Boden aus héchstens 1.700 mm (67 in) hoch.

Der Ladungstragertyp wird unterstitzt: EPAL-Europalette, EPAL 3, EPAL 6, GMA-
Paletten mit offenem Unterbau oder ein anderer unterfahrbarer Ladungstrager mit
offenem Unterbau innerhalb der Gr6Benbeschrankungen.

Die Lasten sind fir den Transport ausreichend stabil, oder das Bedienpersonal
kann instabile Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/sensitive-or-u
nstable-loads/) beurteilen und manuell handhaben.

Details: Eignung_von Paletten und Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/pl

anning/pallet-and-load-suitability/).

Betriebsstatte und Umgebung

Alle Routen im Autonommodus verlaufen innerhalb von Gebauden.
Die Umgebungstemperatur liegt durchgehend im Bereich von 5-40 °C.
Die relative Luftfeuchtigkeit betragt durchgehend 20-80 %, nicht kondensierend.
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Die Umgebung ist mit der Schutzart IP21 kompatibel — keine Nassreinigung, kein
Spritzwasser und kein stehendes Wasser auf der Route.

FUr das Fahrzeug ist ausreichend Platz vorhanden: 1.893 mm Lange, 850 mm Breite
und 2.060 mm Hbhe bei abgesenkten Gabelzinken sowie ein Wenderadius von
1.501 mm.

Ein | adeplatz ist vorhanden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installatio
n/charger-installation/) — eine Wandsteckdose flr das manuelle Ladegerat oder
Stellflache fur die optionale automatische Ladestation.

Details: Eignung des Standorts (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/site-
suitability/).

Boden und Routen

Die Routen im Autonommodus sind eben — die Steigfahigkeit im Automatikmodus
betragt O %.

Bodenerhebungen entlang der Route sind héchstens 25 mm (1 in) hoch.
Spalten entlang der Route sind héchstens 20 mm (0,8 in) breit.
Die Bodenebenheit erfillt TR34 FM3 (FF 25 / FL 20).

Uberladebriicken, Rampen und Neigungen werden manuell befahren — die
Steigfahigkeit im manuellen Modus betragt 5 % ohne Last und 3 % bei Volllast.

Der Transport erfolgt von Bodenflache zu Bodenflache: Aufnahme durch das
Bedienpersonal, autonomes Absetzen auf Bodenhdhe.

Details: Eignung von Routen und Béden (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/plan

ning/route-and-floor-suitability/).

Prozess und Aufgaben

Die wiederkehrende Arbeit besteht aus Fahrten zwischen Positionen, die durch
einmaliges Anfahren gespeichert werden kdénnen.

Es steht Bedienpersonal zur Verfugung, das Paletten manuell aufnimmt und
Aufgaben startet (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/opera
tor-responsibilities/) — die Palettenaufnahme erfolgt immer manuell.

Die vorgesehenen Aufgabenmuster (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/us
er-guides/task-management/) werden abgedeckt: deliver and return (https://info.mobilerobot.
com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-return/) (Boomerang), zustellen und
anschlieBend zu einem dritten Punkt weiterfahren (https://info.mobilerobot.com/de-de/appli
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cations/scenarios/a-to-b-to-c-transport/), absetzen und warten (https://info.mobilerobot.com/d
e-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/), deliver and park (https://info.mobilerobot.com/de
-de/applications/scenarios/deliver-and-park/) oder Mehrpunktablaufe (https://info.mobilerobot.
com/de-de/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/) wie Cross-DockKing (https://inf
o.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/cross-docking/).

Das Absetzen auf Bodenhdhe ist an jeder Zielposition im Autonommodus zulassig.

Vernetzung und Integration

FUr die Grundnutzung ist keine Integration erforderlich (https://info.mobilerobot.com/de-
de/applications/results/lower-integration-complexity/) — prufen Sie die WLAN-Verflgbarkeit
nur, wenn Sie vernetzte Funktionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/install
ation/network-and-wi-fi-requirements/) hutzen moéchten.

Wenn Sie einen Flottenbetrieb, Flottenmanagementsysteme von Drittanbietern oder
eine Systemintegration planen, beachten Sie, dass VDA 5050 (nhttps://info.mobilerobot.co
m/de-de/products/software/vda-5050/), REST API (https://info.mobilerobot.com/de-de/document
ation/technical-integration/rest-api-documentation/), Fleet Manager (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/documentation/technical-integration/fleet-manager-guide/) und die erweiterte
Aufgabenplanung das Softwarepaket Advanced software (https://info.mobilerobot.com/de-
de/products/software/advanced-software/) erfordern. Siehe Beispiele fiur den
Einsatzumfang_(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-exa

mples/).

Team

Das Bedienpersonal ist mit Elektrohubwagen vertraut — die Schulung_(https://info.mo
bilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/operator-training/) fur den J1600 dauert
etwa 30 Minuten.

Mindestens ein Teammitglied kann Zielpositionen durch Anfahren einer Position
hinzufugen oder dndern (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/temporary-|
ocation-setup/) und auf Position speichern tippen — daflr ist keine Fachkraft fur
Automatisierungstechnik erforderlich.

Nicht von der Checkliste abgedeckt

Fur Gefahrstoffe und ungewodhnliche Ladungstrager gibt es keine pauschale Freigabe
(https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/approved-loads-and-palle

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 10/33


https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-park/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-park/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/cross-docking/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/cross-docking/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/lower-integration-complexity/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/lower-integration-complexity/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/
https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/vda-5050/
https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/vda-5050/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/fleet-manager-guide/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/fleet-manager-guide/
https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/advanced-software/
https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/advanced-software/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-examples/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-examples/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-examples/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/operator-training/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/operator-training/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/approved-loads-and-pallets/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/approved-loads-and-pallets/

ts/); die Eignung hangt von Unterbaugeometrie, GroBe, Stabilitat und der Beurteilung
durch das Bedienpersonal ab. Besprechen Sie Sonderlasten mit Ihrem Partner oder
dem Technikteam und prifen Sie diese wahrend des Testbetriebs. Wenn Sie nicht
sicher sind, ob der J1600 grundsatzlich geeignet ist, beginnen Sie mit Ist der J1600 fir

meine Anwendung geeignet? (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/is-the-
j1600-right-for-my-application/)
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Eignung des Einsatzorts

Der J1600 ist fur den Einsatz in bestehenden Gebauden ausgelegt und erfordert keine
baulichen Anderungen, Fiihrungsschienen, Leitdrahte oder Reflektoren. Fiir den
autonomen Betrieb muss ein Einsatzort dennoch bestimmte Umgebungs- und
Platzanforderungen erflllen. Diese Seite fuhrt die Anforderungen auf, damit Sie eine
Betriebsstatte vor einem Testeinsatz oder der Inbetriebnahme beurteilen kénnen.

@ VORLAUFIGE TECHNISCHE DATEN

Die technischen Daten auf dieser Seite mit Stand Januar 2026 sind vorlaufig und
kénnen sich andern. Prifen Sie vor der Entscheidung Uber einen Einsatz die
Grenzwerte anhand der aktuellen Produktdokumentation.

Umgebungsbedingungen
Parameter Anforderung
Einsatzort Innenbereich
Betriebstemperatur 5-40 °C (41-104 °F)
Relative

— 0, i H
Luftfeuchtigkeit 20-80 %, nicht kondensierend

IP21 — geschiitzt gegen Fremdkorper Gber 12,5 mm und
senkrecht fallendes Tropfwasser

Schutzart
IP21 schlieBt Nassreinigungsbereiche, Spritzwasser und stehendes Wasser auf der
Route aus. Unbeheizte Bereiche, in denen die Temperatur unter 5 °C sinkt —
einschlieBlich Tiefkuhllagern — liegen auBerhalb des Betriebsbereichs (https://info.mobil
erobot.com/de-de/documentation/installation/operating-environment-requirements/).
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Boden

Parameter
Steigfahigkeit, Automatikmodus
Steigfahigkeit, manueller Modus, ohne Last
Steigfahigkeit, manueller Modus, bei voller Last
Maximale Hohe Uberfahrbarer Unebenheiten
Maximale Uberfahrbare Spaltbreite

Bodenebenheit/-horizontalitat

Anforderung

0°/ 0 % — ausschlieBlich ebene Bdden

286°/5%
1,72° /3%

25 mm (1in)

20 mm (0,8 in)

TR34 FM3 (FF 25 / FL 20)

Der Autonommodus ist ausschlieBlich fir ebene Béden ausgelegt. Ladebricken und
Rampen mussen im manuellen Modus befahren werden. Einzelheiten zur Beurteilung
einer Route finden Sie unter Eignung von Route und Boden (https://info.mobilerobot.com/de

-de/applications/planning/route-and-floor-suitability/).

Platzbedarf und Freiraume

Legen Sie Gange, Durchfahrten und Wendebereiche unter Bericksichtigung der
Abmessungen des Fahrzeugs (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-ref

erence/dimensions/) aus:

Parameter

Fahrzeuglange

Fahrzeugbreite

Fahrzeughohe bei abgesenkten Gabeln

Fahrzeughohe bei maximal angehobenen Gabeln

Wenderadius

Bodenfreiheit

The Mobile Robot Company — Knowledge Center

Metrisch

1.893 mm

850 mm

2.060 mm

2.350 mm

1.501 mm

30 mm

Angloamerikanisch

75in

33in

81in

93in

59in

1,21in
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Der 3D-Navigations-LiDAR erfasst Gebaudestrukturen in Hé6hen von bis zu 70 m Uber
dem Fahrzeug. Dadurch bestimmt der J1600 seine Position anhand des Gebaudes
selbst — auch in Hallen mit hohen Decken.

Ladeplatze

Planen Sie eine der beiden Ladevarianten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentatio
n/user-guides/charging/) ein:

¢ Manuelles Laden: Wahrend Pausen oder Stillstandszeiten wird ein Ladegerat
angeschlossen, wie bei einem gewdhnlichen Elektrohubwagen. Reservieren Sie
einen Stellplatz (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-par
k/) in der Nahe einer Steckdose.

e Automatisches Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/au
tomatic-charging/): Mit dem optionalen automatischen Ladegerat fahrt der J1600
zur Station und dockt fur Zwischenladungen selbststandig an. Reservieren Sie
Stellfldche fur die Station (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/
charger-installation/). Wenn das automatische Ladegerat erworben wurde, erfolgt
die Einrichtung am ersten Installationstag.

Die Batterie ist eine Lithium-Eisenphosphat-Batterie (LiFePO4) mit 24 V und 200 Ah (ht
tps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-reference/battery-specifications/). lhr
Ladezustand steigt pro Stunde um etwa 47 Prozentpunkte. Bei einem typischen
Einsatzzyklus betragt die Betriebsdauer mehr als acht Stunden. Siehe Einzelheiten
zum Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/ji600/technical-specifications/).

Netzwerkanbindung

WLAN ist fur den Grundbetrieb optional (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/i
nstallation/network-and-wi-fi-requirements/), und weder ein Lagerverwaltungssystem noch
ein Flottenmanagementsystem oder eine IT-Integration (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/applications/results/lower-integration-complexity/) ist zwingend erforderlich. An
Einsatzorten, an denen Flottenbetrieb oder Softwareintegration geplant ist, muss fur
die Funktionen der Advanced software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/softwar
e/advanced-software/) eine Netzwerkabdeckung vorhanden sein. Siehe Beispiele fur den
Projektumfang_(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-exa

mples/).
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Reale Einsatzbedingungen

Der J1600 wird in der unternehmenseigenen Testanlage in Kopenhagen (https://info.mobi
lerobot.com/de-de/company/locations/test-and-demonstration-facility/) unter bewusst nicht
idealen Bedingungen validiert. Dazu gehdren unebene Béden und mit Wasser gefullte
Testlasten. Dynamische Hindernisse, Personen und veranderte Hallenlayouts werden
durch die 3D-LiDAR-SLAM-Navigation mit Hindernisvermeidung_ (https://info.mobilerobot.c
om/de-de/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/) berticksichtigt — die oben
genannten Grenzwerte gelten jedoch weiterhin. Wenn die Bedingungen an lhrem
Einsatzort nahe an einem Grenzwert liegen, validieren Sie den Einsatz in einem
Testeinsatz (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/trial-planning/) oder
einem Machbarkeitsnachweis (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/proof-
of-concept-planning/).
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Eignung von Paletten und Lasten

Der J1600 transportiert bis zu 1.600 kg auf jedem mit Gabeln aufnehmbaren
Ladungstrager mit offenem Unterbau. Diese Seite beschreibt die zulassigen
Abmessungen und Gewichte, die unterstitzten Palettentypen und die
Gabelabmessungen, anhand derer Sie |hre eigenen Ladungstrager prifen mussen.

@ VORLAUFIGE SPEZIFIKATIONEN

Die Spezifikationen auf dieser Seite entsprechen dem vorlaufigen Stand von
Januar 2026 und kénnen sich andern. Prifen Sie die Grenzwerte anhand der
aktuellen Produktdokumentation, bevor Sie Uber einen Einsatz entscheiden.

Zwingende Anforderung: offener Unterbau

Der Ladungstrager muss einen offenen Unterbau ohne Bodenbretter haben, damit
die Gabeln einfahren kénnen. Paletten mit geschlossenem Unterdeck werden nicht
unterstitzt. Dardber hinaus muss der Ladungstrager die nachstehenden Grenzwerte

einhalten.

Zulassige Abmessungen und Gewichte

Parameter Grenzwert
Maximales Lastgewicht 1.600 kg (ca. 3.500 Lb)
Maximale Lange von Palette/Last einschlieBlich Uberstand 1.250 mm (49 in)
Maximale Breite von Palette/Last einschlieBlich Uberstand 1.250 mm (49 in)
Maximale Lasthéhe ab Boden 1.700 mm (67 in)

Uberstande zahlen mit: Messen Sie die Last, nicht nur die Palette. Das genaue
GrenzmaB betragt 1.250 mm. In einigen Ubersichtsdokumenten wird es auf 1,2 m

gerundet.
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Unterstutzte Ladungstrager

Ladungstrager Unterstiitzung
EPAL-Europalette Unterstutzt
EPAL 3 Unterstitzt
EPAL 6 Unterstitzt
GMA-Paletten Alle GMA-Paletten mit offenem Unterbau
Kundenspezifische Alle mit Gabeln aufnehmbaren Ladungstrager mit offenem
Ladungstrager Unterbau innerhalb der zulassigen Abmessungen

Zu den kundenspezifischen Ladungstragern gehéren offene Gitterboxen, Fasser auf
Ladungstragern mit offenem Unterbau und andere Ladungstrager auBer Europaletten
(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/open-cages-and-alternative-load-carri
ers/). Die Kompatibilitdt hangt von der Geometrie des Unterbaus, den Abmessungen,
der Stabilitat und der Beurteilung durch das Bedienpersonal ab. Es gibt keine
pauschale Freigabe (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/ap
proved-loads-and-pallets/) fUr jeden Ladungstrager oder flr Gefahrstoffe. Priifen Sie
besondere Lasten mit Ihrem Partner, vorzugsweise wahrend einer Erprobung (https://inf
o.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/trial-planning/).

Gabelabmessungen

Prifen Sie lhre Ladungstrager anhand der Gabelabmessungen:
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Parameter Metrisch Imperial

Gabellange 1150 mm 45 in
Gabelbreite 180 mm 7in
Gabelstarke 60 mm 2,4in
GabelauBenabstand 680 mm 27in
Gabelinnenabstand 320 mm 13in
Gabelhbhe, niedrigste Position 90 mm 3,51n
Gabelhdhe, hdchste Position 1.600 mm 63 in

Hohen: manueller Modus und Autonommodus

Im manuellen Modus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-o
peration/) kdnnen Lasten in Ho6hen bis zu 1.600 mm (63 in) aufgenommen und
abgesetzt werden. Im Autonommodus wird immer auf Bodenhéhe abgesetzt. Planen
Sie die Ablaufe so, dass an jedem Ziel im Autonommodus ein Absetzen auf Bodenhohe
madglich ist. Héheres Absetzen ist Aufgabe des Bedienpersonals. Siehe Dual Mode (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/products/ji600/dual-mode/).

Empfindliche und instabile Lasten

Lasten, die eine Beurteilung erfordern (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-c
ases/sensitive-or-unstable-loads/) — kopflastige Stapel, schrag stehende Lasten,
beschadigte Paletten, Flissigkeiten oder Fasser — sind genau der Anwendungsfall fur
die Aufgabenteilung im Dual Mode. Das Bedienpersonal Gbernimmt die Lastaufnahme
und das Rangieren im Nahbereich manuell und tGbergibt anschlieBend die
wiederkehrende Fahrt an den Autonommodus. Die Beurteilung der Laststabilitat bleibt
Aufgabe des Bedienpersonals. Ein Lasterkennungssensor (https://info.mobilerobot.com/de-
de/safety-compliance/safety-functions/load-detection/) (Performance Level b) bestatigt,
dass eine Last vorhanden ist. Die Grunde flr diese Arbeitsteilung finden Sie unter
Automatisierung mit Bedienpersonal im Regelkreis (https://info.mobilerobot.com/de-de/doc

umentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).
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Nachster Schritt

Tragen Sie die obigen Werte in die Checkliste zur Prifung der Anwendungseignung_(htt
ps://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/application-qualification-checklist/) €in
und prufen Sie die Gbrigen Bereiche lhres Betriebs anhand der Standorteignung_(http
s://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/site-suitability/).
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Eignung von Routen und Bdden

Der autonome Betrieb des J1600 ist ausschlieBlich fur Innenbereiche mit ebenen
Bdden vorgesehen. Diese Seite erlautert die baulichen Anforderungen an eine Route
und wie Routen erstellt werden, damit Sie lhre Anlage begehen und die Eignung jedes
vorgesehenen Fahrwegs beurteilen kénnen.

@ VORLAUFIGE SPEZIFIKATIONEN

Die Spezifikationen auf dieser Seite mit Stand Januar 2026 sind vorlaufig und
kénnen sich andern. Prifen Sie die Grenzwerte anhand der aktuellen
Produktdokumentation, bevor Sie Uber einen Einsatz entscheiden.

Bodenanforderungen entlang der Route

Parameter Anforderung
Steigfahigkeit, Automatikmodus 0°/ 0 % — nur ebene Bbden
Steigfahigkeit, manueller Modus, ohne Last 286°/5%
Steigfahigkeit, manueller Modus, mit Volllast 1,72°/ 3%
Maximale Héhe Uberfahrbarer Erhebungen 25 mm (1in)
Maximale Breite Uberfahrbarer Spalten 20 mm (0,8 in)
Bodenebenheit/Hdhenlage TR34 FM3 (FF 25 / FL 20)

Fur Dehnungsfugen, Ablaufabdeckungen und Schwellen gelten ebenfalls die
Grenzwerte fir Erhebungen und Spalten. Uberladebleche, Rampen und Steigungen
durfen nur im manuellen Modus befahren werden (https://info.mobilerobot.com/de-de/docu
mentation/user-guides/manual-operation/): Das Bedienpersonal kann das Fahrzeug ohne
Last auf einer Steigung von 5 % und mit Volllast auf einer Steigung von 3 % fahren.
Eine autonome Route darf jedoch keine Steigung enthalten.
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Freiraume

Planen Sie Gangbreiten, Durchfahrten und Wendebereiche anhand dieser
Abmessungen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-reference/dimension

s/):

Parameter Metrisch Imperial
Fahrzeuglange 1.893 mm 75 1in
Fahrzeugbreite 850 mm 33in
Wenderadius 1.501 mm 59in
Fahrzeugh6he, Gabeln abgesenkt 2.060 mm 81in

Die H6chstgeschwindigkeit (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/dimensions-and
-performance/) betragt 5,4 km/h (1,5 m/s). Das 360°-Schutzfeld ist
geschwindigkeitsabhangig und vergréBert sich bei héheren Geschwindigkeiten. Blaue
Bodenleuchten zeigen den Schutzbereich um das Fahrzeug an. Siehe Funktionsweise
der Sicherheitssysteme des J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/saf
ety-overview/how-j1600-safety-works/).

So werden Routen erstellt

Es ist keine Routenprogrammierung erforderlich. Wahrend das Bedienpersonal den
J1600 manuell fahrt, kartiert er die Anlage mit 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidance/). AnschlieBend plant er seine
Fahrwege selbst:

1. Fahren Sie das Fahrzeug mit der Deichsel durch die Anlage. Dabei erweitert und
aktualisiert es kontinuierlich sein 3D-Umgebungsmodell.

2. Fahren Sie jeden vorgesehenen Absetzpunkt (https://info.mobilerobot.com/de-de/docu
mentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/) an und tippen Sie auf Position
speichern. Fur die Anzahl gespeicherter Positionen gibt es keine softwareseitige
Begrenzung.

3. Stellen Sie aus gespeicherten Positionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/document
ation/user-guides/location-management/) beliebige Aufgaben zusammen. Der Roboter
navigiert zu jedem gespeicherten Punkt, ohne dass jede médgliche Start-Ziel-
Kombination eingelernt werden muss.
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Da die Navigation keine fest vorgegebenen Fahrspuren, Leitdrahte, Reflektoren oder
baulichen Anderungen bendtigt, bleiben Routen auch nach Layoutinderungen (https://i
nfo.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/dynamic-route-changes/) hutzbar: Der
Roboter kartiert dynamische Umgebungen und umfahrt Hindernisse. FUr eine sicherere
Routenfuhrung durch Produktionsbereiche lassen sich bevorzugte Fahrbereiche
definieren.

Routenlange und Verkehrsaufkommen

Eine Route kann wenige Meter oder mehr als 100 Meter lang sein — das
Funktionsprinzip bleibt gleich. Entlang der Route erkennt und umfahrt der Roboter
Hindernisse und Personen. Bei einer ersten 6ffentlichen Vorfihrung umfuhr er
selbststandig anwesende Personen. Dauerhaft stark frequentierte oder zugestellte
Bereiche (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/operation-in-crowded-environ
ments/) lassen sich dennoch besser manuell bewaltigen: Das Bedienpersonal wahlt
flexibel einen Fahrweg und Ubergibt die Steuerung anschlieBend an den
Autonommodus, sobald die Route wieder vorhersehbar ist. Erlauterungen zu dieser
Aufgabenteilung finden Sie unter Automatisierung_mit Bedienpersonal im Regelkreis (h
ttps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).

Routencheckliste fur die Betriebsbegehung

Die Route verlauft vollstandig in einem Innenbereich und Gber ebenen Boden.

Auf dem gesamten Fahrweg gibt es keine Erhebung mit mehr als 25 mm Héhe und
keinen Spalt mit mehr als 20 mm Breite.

Kein autonomer Routenabschnitt enthalt ein Uberladeblech, eine Rampe oder eine
Steigung.

Durchfahrten und Gange sind mit ausreichender Betriebsreserve breiter als die
Fahrzeugbreite von 850 mm, und Wendepunkte bieten ausreichend Platz fur den
Wenderadius von 1.501 mm.

An jedem im Autonommodus angefahrenen Ziel lasst sich eine Palette auf dem
Boden absetzen.

Die Bodenqualitat erfullt TR34 FM3 (FF 25 / FL 20), andernfalls wird die Route bei
einem Testeinsatz validiert.

Prifen Sie die Eignung der Ubrigen Anlage anhand von Standorteignung (https://info.mob
ilerobot.com/de-de/applications/planning/site-suitability/) und planen Sie anschlieBend einen
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Testeinsatz (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/trial-planning/) auf den
Bdden in Ihrem Betrieb.
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Planung einer Teststellung

Bei einer zweiwodchigen kostenpflichtigen Teststellung setzen Sie einen J1600 in
Ihrem eigenen Betrieb mit Ihren eigenen Paletten und auf |hren eigenen Routen ein.
Einrichtung und Support sind inbegriffen. Die Teststellung ist standardmaBig der
zweite Schritt im Bewertungsprozess: Sie folgt auf eine praktische Vorfihrung und
geht der Kaufentscheidung voraus. Der J1600 kann jederzeit kostenlos und ohne
Angabe von Grunden zurlickgegeben werden.

Die Teststellung im Uberblick

Punkt Details
Dauer 14 Kalendertage
Preis 4.000 € Endkunden-Listenpreis, einschlieBlich Einrichtung und Support
Inbetriebnahme Ein ganzer Tag fur Inbetriebnahme und Schulung vor Ort
Support Unbegrenzter Fernsupport wahrend der Teststellung

Woéchentliches Online- oder persdnliches Abstimmungsgesprach mit

Nachverfolgung dern Partner

Ruckgabe Jederzeit kostenlos und ohne Angabe von Griinden

Leistungsumfang der Teststellung

1. Machbarkeitspriifung vor der Teststellung. Bevor der J1600 eintrifft (https://info.
mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/delivery-and-unpacking/), werden die
ausgewahlten Aufgaben mit einem von The Mobile Robot Company
bereitgestellten Online-Tool auf Machbarkeit geprift und die Testaufgaben
festgelegt.

2. Leihstellung des J1600 fiir 14 Kalendertage.

3. Ein ganzer Tag fiir Inbetriebnahme und Schulung vor Ort. Der J1600 wird
eingerichtet, Positionen werden gespeichert und das Bedienpersonal wird
geschult. Die Schulung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/
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operator-training/) von Bedienpersonal mit Erfahrung an Elektrohubwagen dauert
etwa 30 Minuten.

4. Unbegrenzter Fernsupport durch The Mobile Robot Company wahrend der
gesamten Teststellung.

5. Wochentliche Abstimmungen mit Ihrem Partner, um den Fortschritt der
Teststellung anhand der vereinbarten Erfolgskriterien zu bewerten.

Vor der Teststellung: Eignung prifen und
Vorbereitungen treffen

Bereiten Sie sich vor dem ersten Tag vor, damit Sie die 14 Tage optimal nutzen:

¢ Arbeiten Sie die Checkliste zur Priafung der Anwendungseignung_(https://info.mobiler
obot.com/de-de/applications/planning/application-qualification-checklist/) durch und klaren
Sie offene Punkte.

¢ Begehen Sie die vorgesehenen Routen anhand der Checkliste zur Eignung von
Routen und Béden (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/route-and-flo
or-suitability/).

¢ Prufen Sie lhre Paletten und Ladungstrager anhand der Eignung_von Paletten und
Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/pallet-and-load-suitability/)
— Voraussetzungen sind ein offener Unterbau, Abmessungen bis 1.250 x 1.250 mm
und ein Gesamtgewicht bis 1.600 kg.

e Wahlen Sie die Transportaufgaben fir den automatischen Betrieb aus. Gut
geeignete erste Anwendungen sind wiederkehrende Punkt-zu-Punkt-Transporte:
Anliefern und zuruckkehren (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/de
liver-and-return/), Absetzen und warten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/s
cenarios/deliver-and-wait/) oder eine Teilstrecke vom Wareneingang zum Lagerplatz
(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/inbound-receiving/).

e Legen Sie fest, wer den J1600 bedient. Jede Person mit Erfahrung in der
Bedienung eines Elektrohubwagens kommt infrage; Automatisierungskenntnisse
sind nicht erforderlich.

¢ Reservieren Sie fur das manuelle Laden wahrend der Pausen einen Ladeplatz in
der Nahe einer Steckdose (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/
charger-installation/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 25/33


https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/operator-training/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/application-qualification-checklist/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/application-qualification-checklist/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/route-and-floor-suitability/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/route-and-floor-suitability/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/route-and-floor-suitability/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/pallet-and-load-suitability/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/pallet-and-load-suitability/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-return/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-return/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/inbound-receiving/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/inbound-receiving/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/charger-installation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/charger-installation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/charger-installation/

Wahrend der Teststellung

Der grundlegende Arbeitsablauf folgt dem Prinzip Einlernen und Wiederholen (https://in
fo.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/teach-and-repeat/): Fahren Sie den J1600
manuell, speichern Sie Positionen, nehmen Sie Paletten manuell auf und starten Sie
autonome Transportfahrten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/manual
-pickup-and-autonomous-delivery/) Uber den Touchscreen. Erfassen Sie die fur lhre
Wirtschaftlichkeitsrechnung relevanten Werte — die auf automatisch gefahrenen
Teilstrecken eingesparte Bedienzeit, die gleichbleibende Durchfihrung der Aufgaben
und wie einfach Ihr Team Positionen ohne externe Hilfe hinzuflgt oder andert (https://in
fo.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/temporary-location-setup/). Als zentraler
Richtwert gilt eine Verringerung der Bedienzeit bei wiederkehrenden Transporten um
bis zu 80 % (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/productivity-improvements/).

Beginnen Sie mit einer Vorfuhrung

Bevor Sie sich fur eine Teststellung entscheiden, nehmen Sie an einer 30- bis 60-
minutigen praktischen Vorfuhrung in einem Vorfuhrzentrum eines Partners oder an
Ihrem eigenen Standort teil. Teilnehmende erstellen und starten bei ihrem ersten
Besuch ublicherweise innerhalb von etwa 15 Minuten eine Aufgabe im Autonommodus.
Ein 6ffentlich zugangliches Video zeigt genau dies bei einer Person, die den J1600
zum ersten Mal verwendet; siehe Video-Fallstudien (https://info.mobilerobot.com/de-de/ap

plications/customer-stories/video-case-stories/).

Nach der Teststellung

Wenn die Teststellung erfolgreich ist, folgt als nachster Schritt der Kauf — optional mit
dem flnftagigen Installations- und Inbetriebnahmepaket (https://info.mobilerobot.com/de-
de/applications/planning/deployment-scope-examples/) fur einen strukturierten
Produktivstart — sowie ein Serviceplan fur die Zeit nach dem Kauf (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/support/faq/service-and-warranty/). Wenn die Anwendung zunachst
eingehender validiert werden muss, planen Sie einen Machbarkeitsnachweis (Proof of
Concept) (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/proof-of-concept-planning/).
Teststellungen werden tUber das Partnernetzwerk organisiert; Anfragen Uber
mobilerobot.com (https://www.mobilerobot.com) werden an einen Partner in lhrer Region (ht
tps://info.mobilerobot.com/de-de/products/buying-and-deployment/find-a-local-partner/)
weitergeleitet.
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Planung eines Machbarkeitsnachweises

Ein Machbarkeitsnachweis (POC) validiert den J1600 fur Ihren spezifischen
Anwendungsfall, bevor Sie eine gréBere Bestellung oder Einfihrung planen. Er erganzt
zwei weitere Bewertungsformen — die praktische Vorfuhrung und den zweiwdchigen
kostenpflichtigen Test — und ist die richtige Wahl, wenn ein Anwendungsfall eine
tiefergehende oder starker kontrollierte Validierung erfordert als ein standardmagiger
Test.

Auswahl der geeigneten Bewertungsform

Bewertungsform Beschreibung Ort

30-60 Minuten praktische
Erprobung; die erste Aufgabe im
Autonommodus Ublicherweise nach
etwa 15 Minuten

Vorfuhrzentrum eines
Partners oder
Kundenstandort

VorfUhrung

14 Kalendertage mit |hren eigenen
Kostenpflichtiger Test Aufgaben, einschlieBlich Ihr Betriebsstandort
Inbetriebnahmetag und Support

Auf Ihren Anwendungsfall Kopenhagener
Machbarkeitsnachweis abgestimmte, individuell vereinbarte VorfUhrbereich oder Ihr
Validierung Werk

VorfUhrungen zeigen die einfache Bedienung. Tests validieren den J1600 in lhrem
Betriebsalltag. Ein POC klart eine konkrete Frage zu Ihrem Anwendungsfall —
beispielsweise zu einem ungewdhnlichen Ladungstrager, einer anspruchsvollen Route
oder einem Durchsatzziel — bevor Sie sich flr weitere Schritte entscheiden. Siehe
Testplanung (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/trial-planning/).
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Zwei mogliche Orte fir einen POC

Der Kopenhagener Vorfiihr- und Testbereich

Interessenten konnen im Kopenhagener Vorfuhr- und Testbereich (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/company/locations/test-and-demonstration-facility/) des Unternehmens Tests
durchfuhren. Die Einrichtung ist fur die Validierung unter bewusst praxisnahen
Bedingungen ausgelegt: gezielt unebene Bdden, wassergefullte Pruflasten und
verschiedene Prifaufbauten. Tests an diesem Standort sind sinnvoll, wenn Sie die
Handhabung Ihrer Ladungstragertypen prifen méchten, bevor ein J1600 in lhrem
eigenen Betrieb eingesetzt wird.

lhr eigenes Werk

Fur einen POC in |hrer Produktionsumgebung kénnen J1600 zu Ihrem Werk
transportiert werden. Das EMEA-Netzwerk aus Vertriebspartnern und Integratoren
verflgt Gber Erfahrung mit Tests und POCs in Werken. Das Vertriebs- und Technikteam
stimmt den Testumfang mit lhnen ab. Umfang, Dauer und Erfolgskriterien des POC
werden fur jeden Anwendungsfall individuell vereinbart.

Was in einem POC zu validieren ist
Konzentrieren Sie den POC auf Fragen, die eine Vorfuhrung nicht beantworten kann:

¢ Lasten: Ihre tatsachlichen Ladungstrager im Hinblick auf die Anforderung an
einen offenen Unterbau und die maximal zulassigen AuBenmafe von 1.250 x 1.250
mm — insbesondere offene Gestelle, Fasser oder kundenspezifische
Ladungstrager (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/open-cages-and
-alternative-load-carriers/). Siehe Eignung von Paletten und Lasten (https://info.mobilero

bot.com/de-de/applications/planning/pallet-and-load-suitability/).

e Boden und Routen: tatsachliche Unebenheiten, Spalten, Bodenebenheit und
Freirdume auf den vorgesehenen Fahrwegen. Siehe Eignung_von Routen und

Bdden (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/route-and-floor-suitability/).

¢ Umgebung: Temperatur, Luftfeuchtigkeit und Verkehrsbedingungen an den
tatsachlichen Arbeitsstationen. Siehe Standorteignung (https://info.mobilerobot.com/d
e-de/applications/planning/site-suitability/).

¢ Aufgaben: die konkreten Aufgabenmuster (https://info.mobilerobot.com/de-de/docume
ntation/user-guides/task-management/), die Sie einsetzen mdéchten — deliver-and-
return (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-return/), drop-
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and-wait (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/),
Mehrpunktabldufe (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/multi-point-
pallet-transport/) — sowie das Verhalten nach dem Absetzen der Palette.

¢ Bedienpersonal: wie schnell Ihr Bedienpersonal den J1600 selbststandig
bedienen kann. Die Schulung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-s
tarted/operator-training/) dauert fur Bedienpersonal mit Erfahrung an
Elektrohubwagen etwa 30 Minuten.

¢ Durchsatz: ob die Fahrabschnitte im Autonommodus so viel Bedienzeit einsparen,
wie in Ihrem Business Case angenommen — vor dem Hintergrund der Angabe von
bis zu 80 % Zeitersparnis bei wiederkehrenden Transporten.

Festlegen der Erfolgskriterien

Legen Sie vor Beginn des POC fest, wann er als bestanden gilt: welche Aufgaben mit
welcher Zuverlassigkeit ausgefuhrt werden mussen, wer sie ausfuhrt und welche
Nachweise fir die Entscheidung erforderlich sind. Die Struktur des kostenpflichtigen
Tests mit wéchentlichen Abstimmungsterminen eignet sich als Vorlage. Stimmen Sie
die Kriterien bei der Festlegung des POC-Umfangs mit Ihrem Partner und dem
Technikteam ab.

Vereinbaren eines POC

Kontaktieren Sie das Vertriebs- und Technikteam (https://info.mobilerobot.com/de-de/comp
any/locations/contact-information/) oder lhren lokalen Partner (https://info.mobilerobot.com/de-
de/products/buying-and-deployment/find-a-local-partner/). Anfragen tber mobilerobot.com (h
ttps://www.mobilerobot.com) werden an das Partnernetzwerk weitergeleitet. Bei
erfolgreichem POC ist der nachste Schritt die Beschaffung — auf Wunsch mit der
strukturierten Inbetriebnahme, die unter Beispiele fur den Inbetriebnahmeumfang (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-examples/) beschrieben
ist.
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Beispiele fur Einsatzvarianten

J1600-Einsatze reichen von einem einzelnen Roboter, der noch am Tag des
Auspackens betriebsbereit ist, bis zu abgenommenen Installationen mit mehreren
Robotern und Flottenintegration. Diese Seite beschreibt drei typische Varianten, damit
Sie den Einfuhrungsaufwand passend zu lhrer Anwendung wahlen kénnen.

Einsatzvariante 1: direkt nach dem Auspacken,
einzelnes Gerat

Der standardmaBige J1600 ist bei Lieferung einsatzbereit (https://info.mobilerobot.com/de-
de/documentation/getting-started/delivery-and-unpacking/). Die typische Einrichtung dauert
wenige Stunden bis einen Tag (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/faster-
deployment/), abhangig vom Umfang:

e keine baulichen Veranderungen, Fiuhrungsschienen, Leitdrahte oder Reflektoren
erforderlich;

* WLAN optional; keine Anbindung_an ein WMS, ein Flottenmanagementsystem oder
die IT erforderlich (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/lower-integration

-complexity/);

e Einweisung flr das Bedienpersonal am Gerat oder online;

e etwa 30 Minuten Schulung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-sta
rted/operator-training/) fUr eine Person mit Erfahrung im Bedienen eines
Elektrohubwagens;

e Positionen werden angelegt, indem Sie die gewtnschte Stelle anfahren (https://info.
mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/temporary-location-setup/) und auf Position
speichern tippen;

e manuelles Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/chargin
g/) an einem Wandladegerat wahrend der Pausen.

Diese Variante eignet sich fir eine einzelne Arbeitszelle (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/applications/use-cases/local-work-cell-automation/) oder einen wiederkehrenden Ablauf —
zum Beispiel die Produktionsversorgung (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use
-cases/production-supply/) aus einer Bereitstellungsflache oder eine Transportstrecke
vom Wareneingang_zum Lagerplatz (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-case
s/inbound-receiving/). Sie ist die Standardvariante fur KMU mit ein bis funf Personen, die
im Einschichtbetrieb Hubwagen bedienen.
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Einsatzvariante 2: mit Inbetriebnahmepaket

Das Installations- und Inbetriebnahmepaket (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/bu
ying-and-deployment/installation-and-commissioning/) (Listenpreis fir Endkunden: 10.000 €)
ist eine optionale funftagige Dienstleistung. Sie reduziert das Risiko beim
Betriebsstart durch strukturierte Vorbereitung, Validierung und Ubergabe:

Phase Inhalt

Machbarkeitsprifung fur alle ausgewahlten Aufgaben und Lasten;

Vi it
SEREY Risikobeurteilung; Projektplan

Auspacken; WLAN-Verbindung, falls gewlnscht; Einrichtung des
Tag 1 automatischen Ladens, sofern erworben; Anlegen von bis zu 25
Absetzpositionen; Aufgabenvalidierung; Sicherheitsvalidierung

Gruppenschulung fir das gesamte Bedienpersonal; individuelle praktische

Tag 2 -
ag Ubungen flr bis zu sechs Personen
Tage 3-4 Leistungstberwachung; Fehlerbehebung und Unterstitzung vor Ort;
9 zusatzliche Schulung des Bedienpersonals nach Bedarf
Tag 5 Abnahmeprifung; Ubergabe

Verflugbare Zusatzoptionen sind die Integration mit anderer Software oder anderen
Geraten, zusatzliche validierte Absetzpositionen und die Einrichtung eines
Flottenmanagementsystems. Das Paket sollte nicht mit der grundlegenden
Einsatzbereitschaft der Maschine direkt nach dem Auspacken verwechselt werden. Es
ist eine kommerzielle EinfUhrungsdienstleistung far Standorte, die einen validierten
und abgenommenen Betriebsstart wunschen.

Diese Variante eignet sich fur Einsatze mit vielen Absetzpositionen, viel
Bedienpersonal und schichtibergreifendem Schulungsbedarf, formalen
Anforderungen an die Risikobeurteilung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-complianc
e/safe-deployment/site-risk-assessment/) oder automatischem Laden.

Einsatzvariante 3: skaliert und integriert

Wenn die Anwendung wachst, lasst sich dieselbe Hardwareplattform mithilfe von
Software- und Infrastrukturoptionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/tech

nical-integration/integration-overview/) skalieren:
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e Upgrade auf Advanced software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/soft
ware/advanced-software/) (Listenpreis: 14.500 €): Interoperabilitdt geman VDA
5050, REST API (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/re
st-api-documentation/), Kompatibilitat mit Fleet Manager, erweiterte
Aufgabenplanung und erweiterte Systemintegration. Das Upgrade lasst sich am
einfachsten werkseitig installieren, wenn der Roboter bestellt wird. Ein Partner
kann es spater nachristen; Kunden kénnen dies nicht selbst durchflhren.

¢ Fleet Manager (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/fleet-manage
r/) (Listenpreis: 6.500 € pro Roboter): koordinierte Einsatze mit mehreren
Robotern.

¢ VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/vda-5050/):
vollstandige Unterstltzung, sodass Roboter verschiedener Hersteller gemeinsam
unter Steuerung eines kompatiblen Flottenmanagementsystems arbeiten kénnen.
Das Unternehmen arbeitet mit etablierten Anbietern von VDA-5050-
Flottenmanagementsystemen zusammen.

e Automatisches Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/au
tomatic-charging/) (automatisches Ladegerat, Listenpreis 8.400 €; manuelles
Ladegerat 3.600 €): Der Roboter dockt zum Zwischenladen selbststandig an. Die
Einrichtung erfolgt bei Erwerb am ersten Installationstag.

e Come-to-me (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/come-to-m
e/): Aufruf des Roboters Uber eine mobile App oder eine Weboberflache, eine
erweiterte Automatisierungsfunktion.

Diese Variante eignet sich fur Ablaufe mit mehreren Robotern, Standorte mit
bestehenden Flotten verschiedener Hersteller und Anwendungen, die eine WMS- oder
Gerateintegration (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/exter
nal-system-integration/) bendtigen. Siehe Softwaredetails (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/products/j1600/technical-specifications/).
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Passende Einsatzvariante fir die Anwendung

Anwendung Typische Einsatzvariante

Ein wiederkehrender Ablauf, eine

Arbeitszelle, Einschichtbetrieb DTS MENEn C O ALEIEEE I

Cross-Docking mit vielen

. Mit Inbetriebnahmepaket
Absetzpositionen

Formale Anforderungen an Abnahme und

Mit | tri h ket
Risikobeurteilung IS e ME TR L

Mehrere Roboter oder Flotte

Skaliert und integriert
verschiedener Hersteller 9

Stark ausgelastete Ablaufe mit Mit Inbetriebnahmepaket oder skaliert, jeweils
Zwischenladebedarf mit automatischem Laden

Die Einsatzplanung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/deployment-
checklist/) beginnt mit der Eignungsprifung: Arbeiten Sie die Checkliste zur
Eignungsprifung der Anwendung (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/a
pplication-qualification-checklist/) ab und validieren Sie die Anwendung anschlieBend mit
einem Praxistest (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/trial-planning/) oder
einem Machbarkeitsnachweis (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/proof-
of-concept-planning/). Die oben genannten Preise sind Listenpreise fur Endkunden fur
2026. Der Kaufpreis eines Roboters beginnt bei 65.000 € (https://info.mobilerobot.com/de-
de/products/j1600/pricing-and-roi/).
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