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J1600 Kurzanleitung

Diese Anleitung fuhrt Sie von einem neu ausgelieferten J1600 bis zum ersten
autonomen Palettentransport. Der J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j160
O/overview/) ist bei Auslieferung einsatzbereit: Er benétigt keine Fihrungsschienen,
Leitdrahte, Reflektoren oder baulichen Veranderungen. AuBerdem ist WLAN fiar die
grundlegende Nutzung optional (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installatio
n/network-and-wi-fi-requirements/). Die Ersteinrichtung dauert je nach Umfang_(https://info.
mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-examples/) in der Regel einige
Stunden oder einen Tag. Bedienpersonal, das bereits elektrische Hubwagen fahrt,
bendtigt etwa 30 Minuten Schulung.

Der grundlegende Arbeitsablauf lautet: Karte durch Abfahren erstellen,
Zielpositionen speichern, Palette manuell aufnehmen und autonom
transportieren (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/manual-pickup

-and-autonomous-delivery/).

Bevor Sie beginnen

Prifen Sie, ob lhre Betriebsumgebung und Lasten innerhalb der Einsatzgrenzen des
J1600 liegen (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/is-the-j1600-right-for-my

-application/):

¢ Nur Innenbereiche und ebenerdiger Transport auf ebenen Béden (https://info.mobiler
obot.com/de-de/documentation/installation/floor-requirements/). Im Autonommodus
betragt die Steigfahigkeit O %; Steigungen und Uberladebleche dirfen nur im
manuellen Modus befahren werden.

e Betriebstemperatur (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/operati
ng-environment-requirements/) 5—40 °C (41-104 °F), relative Luftfeuchtigkeit 20-80
%, nicht kondensierend.

e Paletten und Ladungstrager mussen unten offen sein und durfen kein Bodenbrett
aufweisen. lhre Abmessungen diirfen einschlieBlich Uberstand 1.250 x 1.250 mm
(49 x 49 in) nicht Gberschreiten. Die maximale Lasthdéhe betragt 1.700 mm (67 in).
Siehe Unterstlutzte Paletten und Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentati

on/user-guides/supported-pallets-and-loads/).

¢ Die maximale Nutzlast betragt 1.600 kg (etwa 3.500 Lb).
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Informationen zur Annahme und zum Auspacken finden Sie unter Anlieferung und
Auspacken (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/delivery-and-unpa

cking/).

Schritt 1 — Einschalten und Lernprogramm ausfihren

Drehen Sie den Schlisselschalter, um den J1600 einzuschalten. Folgen Sie
anschlieBend dem Lernprogramm auf dem 15-Zoll-Touchscreen (https://info.mobilerobot.c
om/de-de/documentation/technical-reference/interface-specifications/). Das Lernprogramm ist
auf dem Gerat und online verfugbar.

Schritt 2 — Betriebsbereich durch Abfahren kartieren

Fahren Sie den J1600 mit der Deichsel manuell durch Ihren Betriebsbereich, genau wie
einen herkdmmlichen elektrischen Hubwagen. Wahrend der Fahrt erstellt und
aktualisiert der J1600 mit 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j160
0/navigation-and-obstacle-avoidance/) (simultane Positionsbestimmung und Kartierung)
fortlaufend eine dreidimensionale Karte der Umgebung. Anderungen an der
Infrastruktur sind nicht erforderlich. Siehe Erste Karte erstellen (https://info.mobilerobot.co

m/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-map/).

Schritt 3 — Zielpositionen speichern

Fahren Sie zu jeder Position, an der der J1600 Paletten autonom absetzen soll. Tippen
Sie auf dem Touchscreen auf Position speichern und benennen Sie die Position.
Wiederholen Sie diesen Vorgang fur jede benétigte Zielposition. Die Anzahl der
gespeicherten Positionen ist softwareseitig nicht begrenzt. Siehe Erste Position
speichern (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/saving-the-first-loc

ation/).

Schritt 4 — Palette manuell aufnehmen

Paletten mussen immer manuell aufgenommen werden (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/support/troubleshooting/task-and-location-problems/). Nehmen Sie mit der Deichsel und
den Hubbedienelementen eine unterstltzte Palette oder einen unterstitzten
Ladungstrager auf. Im manuellen Modus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/
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user-guides/manual-operation/) kdnnen Paletten in H6hen bis zu 1.600 mm (63 in)
aufgenommen und abgesetzt werden.

Schritt 5 — Erste Aufgabe erstellen und ausfiihren

1. Offnen Sie auf dem Touchscreen die Aufgabenerstellung.

2. Wahlen Sie die Aufgabenart und eine gespeicherte Absetzposition.

3. Wahlen Sie, was nach dem Absetzen geschehen soll: zur Ausgangsposition
zuruckkehren, zu einer anderen Position oder Parkposition fahren oder Anhalten
und warten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/).

4. Starten Sie die Aufgabe.

5. Der Roboter fordert Sie auf, in den Autonommodus zu wechseln (https://info.mobilero
bot.com/de-de/support/troubleshooting/robot-will-not-enter-autonomous-mode/).
Bestatigen Sie dies mit dem physischen Start-/Fahrtaster.

6. Treten Sie zurlck, wenn die Benutzeroberflache Sie dazu auffordert.

Der J1600 fahrt autonom (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/auto
nomous-operation/) mit bis zu 5,4 km/h, weicht unterwegs Hindernissen aus, setzt die
Palette auf Bodenhdhe ab und fuhrt die von Ihnen ausgewahlte Folgeaktion aus. Siehe
Erste Aufgabe erstellen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/crea
ting-the-first-task/).

Manuelle Steuerung Ubernehmen

Sie kdnnen die manuelle Steuerung jederzeit wieder iGbernehmen, indem Sie die
Deichsel greifen oder bewegen oder die Stopp- und Ubersteuerungselemente
verwenden. Das Bedienpersonal startet Aufgaben immer selbst und entscheidet, wann
der J1600 in den Autonommodus wechseln darf (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-
compliance/safety-overview/human-responsibilities/). Siehe Manueller Modus und
Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/manual-and-

autonomous-modes/).

@ VORLAUFIGE TECHNISCHE DATEN

Die in dieser Anleitung genannten technischen Daten des J1600 vom Januar
2026 sind vorlaufig und kénnen sich andern. Die aktuellen Werte finden Sie in den
technischen Daten (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical-specificat
ions/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 517140


https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-operation/
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/support/troubleshooting/robot-will-not-enter-autonomous-mode/
https://info.mobilerobot.com/de-de/support/troubleshooting/robot-will-not-enter-autonomous-mode/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/autonomous-operation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/autonomous-operation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-task/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-task/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/human-responsibilities/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/human-responsibilities/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/human-responsibilities/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/manual-and-autonomous-modes/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/manual-and-autonomous-modes/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/manual-and-autonomous-modes/
https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical-specifications/
https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical-specifications/

Nachste Schritte

e FErsteinrichtung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/first-tim
e-setup/) — ausfuhrliche Beschreibung der Einrichtung einschlieBlich des
optionalen Inbetriebnahmepakets.

e Bedienerschulung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/opera
tor-training/) — erforderliche Schulungsinhalte und Schulungsdauer.

o Aufgabenverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/task-
management/) — alle Aufgabenmuster flr weitere Transportablaufe.

e | aden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/charging/) —
Optionen fur manuelles und automatisches Laden.
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Lieferung und Auspacken

Auf dieser Seite erfahren Sie, was Sie bei der Anlieferung eines J1600 an lhrem
Standort erwartet und was Sie vor der Anlieferung_vorbereiten missen (https://info.mobil
erobot.com/de-de/documentation/installation/site-readiness-guide/). Der J1600 ist bei der
Lieferung sofort einsatzbereit: Er funktioniert direkt nach dem Auspacken, erfordert
keine baulichen Veranderungen und bendtigt fur den grundlegenden Betrieb weder
WLAN noch eine IT-Integration (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/
network-and-wi-fi-requirements/).

Daten fir die Warenannahme

Planen Sie den Wareneingangsbereich und die bendtigten Flurférderzeuge anhand
dieser Angaben:

Parameter Wert
Fahrzeuggewicht 980 kg
Fahrzeuglange 1.893 mm (75 in)
Fahrzeugbreite 850 mm (33 in)
Fahrzeughohe bei abgesenkten Gabeln 2.060 mm (81in)

Der J1600 wird in Danemark hergestellt.

Lieferumfang

Der Grundumfang umfasst den J1600 selbst. Beim Kauf des J1600 ist kein Ladegerat
enthalten. Bestellen Sie das benétigte Ladegerat (https://info.mobilerobot.com/de-de/docu
mentation/installation/charger-installation/) zusammen mit dem J1600:

* Manuelles Ladegerat (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-and-ac
cessories/manual-charger/) — Listenpreis: 3.600 €. Laden per Stecker, wie bei
herkdbmmlichen elektrischen Hubwagen.
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¢ Automatisches Ladegerat (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-a
nd-accessories/automatic-charger/) — Listenpreis: 8.400 €. Ermdglicht
selbststandiges Andocken zum Zwischenladen und damit eine fortgeschrittene
Automatisierungsfunktion.

Unter Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/charging/)
erfahren Sie, wie beide Optionen funktionieren.

Aufstellort des J1600

Der J1600 ist fur den Betrieb in Innenbereichen auf ebenen Béden vorgesehen:

e Betriebstemperatur 5-40 °C (41-104 °F); relative Luftfeuchtigkeit 20-80 %, nicht
kondensierend.

e Schutzart IP21 — geschutzt gegen feste Fremdkdrper Gber 12,5 mm und gegen
senkrecht fallendes Tropfwasser. Setzen Sie ihn nicht in Nassbereichen oder im
Freien ein.

¢ Bodenebenheit (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/floor-require

ments/) gemaB TR34 FM3 (FF 25 / FL 20); der J1600 Uberfahrt
Bodenunebenheiten bis 25 mm (1 in) und Spalten bis 20 mm (0,8 in).

Weitere Informationen finden Sie unter Details zur Betriebsumgebung (https://info.mobile
robot.com/de-de/documentation/user-guides/j1600-user-manual/#operating-limits) im
Benutzerhandbuch.

Auspacken und erstmaliges Einschalten

Nach dem Auspacken ist der J1I600 ohne weitere Installationsarbeiten betriebsbereit.
Schalten Sie ihn mit dem Schlisselschalter ein und folgen Sie dem Tutorial auf dem
Bildschirm. Unter Ersteinrichtung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-s
tarted/first-time-setup/) wird der gesamte Ablauf beschrieben.

Optionale Installation und Inbetriebnahme

Wenn Sie statt der eigenstandigen Einrichtung eine strukturierte Betriebsaufnahme
bevorzugen, ist ein funftagiges Installations- und Inbetriebnahmepaket zum
Listenpreis von 10.000 € erhaltlich. Tag 1 umfasst das Auspacken, die optionale
WLAN-Verbindung, die Einrichtung des Ladegerats einschlieBlich des automatischen

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 8/140


https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-and-accessories/automatic-charger/
https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-and-accessories/automatic-charger/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/charging/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/floor-requirements/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/floor-requirements/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/j1600-user-manual/#operating-limits
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/j1600-user-manual/#operating-limits
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/first-time-setup/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/first-time-setup/

Ladens, sofern erworben, das Anlegen von bis zu 25 Absetzpositionen sowie die
Validierung der Aufgaben und Sicherheitsfunktionen. Die verbleibenden Tage
umfassen die Schulung des Bedienpersonals (https://info.mobilerobot.com/de-de/documenta
tion/getting-started/operator-training/), Uberwachung, Fehlerbehebung, Abnahmepriifung
und Ubergabe. Den vollstandigen Ablauf fiir jeden einzelnen Tag finden Sie unter
Ersteinrichtung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/first-time-set

up/#the-commissioning-package).

Nachster Schritt

Fahren Sie mit der Ersteinrichtung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-
started/first-time-setup/) fort.
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Ersteinrichtung

Die Einrichtung eines J1600 erfolgt ohne Programmierung direkt am Gerat durch das
Bedienpersonal. Je nach Umfang_ (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/de
ployment-scope-examples/) dauert die Einrichtung in der Regel einige Stunden bis zu
einem Tag. Diese Seite beschreibt die selbststandige Einrichtung und den optionalen
Inbetriebnahmeservice.

Was fur die Einrichtung nicht erforderlich ist

e Keine baulichen Anderungen: keine Filhrungsschienen, Leitdrahte, Reflektoren
oder Markierungen.

e Kein zwingend erforderliches WLAN. Fur die grundlegende Nutzung_ist eine
Netzwerkverbindung_optional (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installat
ion/network-and-wi-fi-requirements/).

e Kein Lagerverwaltungssystem (WMS), Flottenmanagementsystem und keine 1T-
Integration (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/results/lower-integration-compl

exity/).

e Keine Programmierung. Die Aufgabenerstellung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/doc
umentation/user-guides/task-management/) erfolgt am Touchscreen durch Einlernen
und Wiederholen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/teach-and-r
epeat/).

Schritte zur selbststandigen Einrichtung

1. Einschalten: Schalten Sie den J1600 mit dem Schlusselschalter ein und folgen
Sie dem Bildschirmtutorial. Das Tutorial ist auch online verfligbar.

2. Fahren Sie den Einsatzbereich manuell ab und verwenden Sie dazu die
Deichsel. Wahrend der Fahrt erfasst und aktualisiert der J1600 kontinuierlich ein
3D-Modell seiner Umgebung. Siehe Erste Karte erstellen (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-map/).

3. Fahren Sie jede gewilinschte autonome Absetzposition (https://info.mobilerobot.
com/de-de/documentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/) an. Paletten
werden im Autonommodus auf Bodenhdhe abgesetzt. Wahlen Sie daher geeignete
Bodenabsetzpositionen.
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4. Tippen Sie auf ,,Position speichern*, benennen Sie die Position und wiederholen
Sie den Vorgang fur jedes Ziel. Die Anzahl der gespeicherten Positionen ist
softwareseitig nicht begrenzt. Siehe Erste Position speichern (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/documentation/getting-started/saving-the-first-location/).

Sobald die Positionen angelegt sind, kann der J1600 seine erste Aufgabe ausfihren:
Nehmen Sie eine Palette manuell auf, wahlen Sie ein Ziel und bestatigen Sie den
Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/autonomous-op
eration/). Siehe Erste Aufgabe erstellen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/get
ting-started/creating-the-first-task/).

Spateres Hinzufiligen und Andern von Positionen

Positionen werden bei der Einrichtung nicht dauerhaft festgelegt. Das Bedienpersonal
kann innerhalb weniger Minuten eine neue Position hinzufigen, indem es diese einmal
anfahrt und speichert. Daflr ist keine Fachkraft fur Automatisierung erforderlich.
Dadurch eignet sich der J1600 fur wechselnde Lagerlayouts, temporare Lagerplatze (h
ttps://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/temporary-storage/) und bestehende

Standorte (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/brownfield-automation/).
Siehe Positionsverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/loc
ation-management/).

Das Inbetriebnahmepaket

Fir Kunden, die eine strukturierte und validierte Inbetriebnahme wunschen, ist ein
separates funftagiges Installations- und Inbetriebnahmepaket (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/products/buying-and-deployment/installation-and-commissioning/) erhaltlich. Der
Listenpreis fur Endkunden betragt 10.000 €. Dieses Paket darf nicht mit der
grundlegenden Einsatzbereitschaft des Gerats direkt nach dem Auspacken
verwechselt werden. Es handelt sich um einen optionalen Service zur Verringerung der
Risiken bei der Inbetriebnahme.
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Phase Umfang

Vor der Machbarkeitsprifung fur alle ausgewahlten Aufgaben und Lasten;
Installation Risikobeurteilung; Projektplan

Auspacken; WLAN-Verbindung, falls gewlnscht; Einrichtung des
Tag 1 automatischen Ladens, falls erworben; Einrichten von bis zu 25
Absetzpositionen; Validierung der Aufgaben; Sicherheitsvalidierung

Gruppenschulung fir das gesamte Bedienpersonal; individuelle praktische

Tag 2 -
g Ubungen flr bis zu sechs Bediener und Bedienerinnen
Uberwachung der Leistung des J1600; Fehlerbehebung und
Tage 3-4 Unterstitzung vor Ort; zusatzliche Schulung des Bedienpersonals bei
Bedarf
Tag 5 Abnahmetest; Ubergabe

Zu den Zusatzleistungen gehéren die Integration mit anderer Software und anderen
Geraten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/external-system
-integration/), zusatzliche validierte Absetzpositionen und die Einrichtung des
Flottenmanagementsystems (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-inte

gration/fleet-manager-guide/).

Vor dem Einsatz testen

Ein kostenpflichtiger zweiwdchiger Test (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/buying
-and-deployment/two-week-trial/) fir 4.000 € einschlieBlich Einrichtung und
Unterstltzung ist verfugbar. Machbarkeitsnachweise kénnen in Ihrem eigenen Werk
oder im Demonstrations- und Testbereich in Kopenhagen (https://info.mobilerobot.com/de-
de/company/locations/test-and-demonstration-facility/) des Unternehmens durchgefihrt
werden. Kontaktdaten finden Sie unter mobilerobot.com (https://www.mobilerobot.com).

Nachste Schritte

e Schulung des Bedienpersonals (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/gettin

g-started/operator-training/)

o Erste Karte erstellen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/cr
eating-the-first-map/)
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¢ Manueller Modus und Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentatio
n/getting-started/manual-and-autonomous-modes/)
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Bedienerschulung

Der J1600 ist so konzipiert, dass Personen mit Erfahrung in der Bedienung
elektrischer Hubwagen den Umgang damit in etwa 30 Minuten erlernen kénnen. Die
Schulung ist auf das Bedienpersonal ausgerichtet und erfordert keine
Programmierung: Fur die standardmaBige Nutzung sind weder
Programmierkenntnisse noch Fachkrafte fur Automatisierung erforderlich.

Warum die Schulung kurz ist

e Der manuelle Modus ist vertraut. Die Deichsel und das Fahrverhalten im
manuellen Modus sind an einen konventionellen elektrischen Hubwagen
angelehnt. Wer bereits einen solchen Hubwagen fahrt, kennt den GroBteil der
Maschine.

e Aufgaben erfordern keine Programmierung. Zum Erstellen einer Aufgabe
wahlen Sie auf dem 15-Zoll-Touchscreen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documenta
tion/technical-reference/interface-specifications/) eine gespeicherte Zielposition und
das Verhalten nach dem Absetzen aus. Dabei handelt es sich um Einlernen und
Wiederholen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/teach-and-repea
t/), nicht um Konfiguration.

¢ Die Bedienoberflache fiihrt das Bedienpersonal. Der J1600 fordert vor dem
Wechsel in den Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-
guides/autonomous-operation/) eine Bestatigung an und weist das Bedienpersonal an,
vor dem Start den Gefahrenbereich zu verlassen.

Eine Person, die zuvor elektrische Hubwagen, aber noch nie den J1600 bedient hatte,
hat éffentlich vorgefuhrt (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/customer-stories/vid
eo-case-stories/), wie sie eine Position speichert, eine Aufgabe zum Absetzen und
Zurickkehren erstellt, den Autonommodus bestatigt und beobachtet, wie der J1600
um Personen herum navigiert. Dies gelang innerhalb von etwa 15 Minuten nach dem
ersten Kontakt.

Was das Bedienpersonal lernt

1. Fahren und Heben im manuellen Modus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentati
on/user-guides/manual-operation/) (Aufnehmen und Absetzen bis zu einer Hohe von
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1.600 mm).

2. Positionen speichern und benennen — siehe Erste Position speichern (https://info.mo
bilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/saving-the-first-location/).

3. Aufgaben erstellen und das Verhalten nach dem Absetzen auswahlen — siehe
Erste Aufgabe erstellen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-starte
d/creating-the-first-task/).

4. Die Ubergabe der Steuerung: den Autonommodus mit der physischen
Start-/Fahrtaste bestatigen und vom J1600 zurlicktreten — siehe Manueller
Modus und Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-sta
rted/manual-and-autonomous-modes/).

5. Die Steuerung wieder Ubernehmen: die Deichsel greifen oder bewegen, die
Bedienelemente zum Anhalten und Ubersteuern verwenden sowie die Not-Halt-
Einrichtungen (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/emer
gency-stops-and-manual-takeover/) bedienen.

6. Ladevorgange — siehe Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-gui
des/charging/).

Schulungsmaterialien

Auf dem J1600 ist eine Anleitung flr das Bedienpersonal verfugbar, die auch online
aufgerufen werden kann. Kurze o6ffentlich zugangliche Anleitungsvideos (https://info.mo
bilerobot.com/de-de/newsroom/videos/how-to-videos/) zeigen, wie Absetzpositionen
hinzugeflgt, Aufgaben erstellt und die Batterie geladen werden.

Strukturierte Schulung im Inbetriebnahmepaket

Das optionale funftagige Installations- und Inbetriebnahmepaket (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/documentation/getting-started/first-time-setup/#the-commissioning-package)
umfasst eine formelle Schulung:

e Tag 2: Gruppenschulung fir das gesamte Bedienpersonal sowie individuelle
praktische Ubungen fir bis zu sechs Personen.

e Tag 3-4: zusatzliche Schulung des Bedienpersonals nach Bedarf, parallel zur
Leistungsuberwachung und Fehlerbehebung.
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Die fortlaufende Rolle des Bedienpersonals

Die Schulung ist kurz, doch das Bedienpersonal behalt eine zentrale Rolle: Es beurteilt
die Stabilitat der Last und den Zustand der Palette, fuhrt samtliche Aufnahmen durch,
bearbeitet Ausnahmefalle (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/handling-
exceptions-and-irregular-loads/) und entscheidet, wann der J1600 autonom fahren darf.

Siehe Automatisierung mit Bedienpersonal im Regelkreis (https://info.mobilerobot.com/de-
de/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/) und das Bedienerhandbuch (http

s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/operator-manual/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 16/ 140


https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/
https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/operator-manual/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/operator-manual/

Erste Karte erstellen

Der J1600 erfasst Ihre Betriebsstatte, wahrend Sie ihn durch die Umgebung fahren. Es
gibt keinen separaten Vermessungsschritt, keine ortsfeste Infrastruktur und keine
Software zur Kartenbearbeitung, in die Sie sich einarbeiten mussen: Sie fahren, der
Roboter kartiert die Umgebung.

So funktioniert die Kartenerstellung

Der J1600 navigiert mit 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j160
0/navigation-and-obstacle-avoidance/) (simultane Lokalisierung und Kartierung). Die Daten
werden auf einem industriellen NVIDIA-Jetson-KI-Computer verarbeitet. Wahrend das
Bedienpersonal den Roboter im manuellen Modus mit der Deichsel fahrt, erstellt er
eine dreidimensionale Karte seiner Umgebung. Bei spateren manuellen Fahrten
aktualisiert er diese Karte fortlaufend. Er erfasst Umgebungsstrukturen bis zu einer
Héhe von 70 m Uber dem Fahrzeug.

Die 3D-Kartierung ist in komplexen oder veranderlichen Umgebungen auf héhere
Prazision und Zuverlassigkeit ausgelegt als herkdbmmliche 2D-Navigation. Daher
eignet sie sich fur Bestandsanlagen (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cas
es/brownfield-automation/), in denen sich Anordnungen andern und Hindernisse bewegen.

Betriebsstatte kartieren

1. Schalten Sie den Roboter ein und schlieBen Sie die Anleitung auf dem Bildschirm
ab, falls Sie dies noch nicht getan haben.

2. Fahren Sie den J1600 im manuellen Modus durch die Bereiche, in denen er
eingesetzt werden soll. Er lasst sich wie ein herkdbmmlicher elektrischer
Hubwagen bedienen.

3. Fahren Sie jede vorgesehene Absetzposition fur den Autonommodus an und
speichern Sie sie — siehe Erste Position speichern (https://info.mobilerobot.com/de-de/d
ocumentation/getting-started/saving-the-first-location/).

AnschlieBend lokalisiert sich der Roboter auf der Karte und plant seine Routen zu den
gespeicherten Zielpositionen selbststandig. Sie mussen keine Routen von Punkt zu
Punkt einlernen: Sobald Positionen gespeichert sind, navigiert der Roboter zu jeder
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dieser Positionen, ohne dass Sie jede modgliche Kombination aus Start und Ziel
vorfihren mussen.

Keine Anderungen an der Infrastruktur

FUr die Kartierung sind keine Spuren, Leitdrahte, Reflektoren, Markierungen oder
baulichen Anderungen und kein WLAN (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/ins
tallation/network-and-wi-fi-requirements/) erforderlich. Dadurch dauert die Inbetriebnahme
nur wenige Stunden oder einen Tag. Der Roboter kann durch erneute Kartierung (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/support/troubleshooting/mapping-problems/) zwischen
Betriebsstatten oder Bereichen versetzt werden, ohne dass eine technische
Umplanung erforderlich ist.

Kartenerstellung und Sicherheitssensorik

Der 3D-LiDAR und die RGB-KI-Kamera gehéren zum Navigationssystem. Der
Personenschutz wird separat umgesetzt (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-complian

ce/safety-overview/navigation-sensors-vs-safety-sensors/): durch zwei 2D-Sicherheits-
LiDARs, zertifizierte Komponenten und eine unabhangige Sicherheitssteuerung. Siehe
So funktioniert die Sicherheit des J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-complian
ce/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Wenn sich die Umgebung andert

Die Karte bleibt nach der Einrichtung nicht unverandert. Der Roboter aktualisiert sein
Umgebungsmodell bei manuellen Fahrten fortlaufend, erkennt und umfahrt
Hindernisse bei Fahrten im Autonommodus und erméglicht dem Bedienpersonal,
jederzeit neue Positionen hinzuzufugen. Fir eine sicherere Routenflihrung durch
Produktionsbereiche kénnen bevorzugte Fahrbereiche festgelegt werden.

Nachster Schritt

Erste Position speichern (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/sav
ing-the-first-location/).

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 18/ 140


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/support/troubleshooting/mapping-problems/
https://info.mobilerobot.com/de-de/support/troubleshooting/mapping-problems/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/navigation-sensors-vs-safety-sensors/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/navigation-sensors-vs-safety-sensors/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/
https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/saving-the-first-location/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/saving-the-first-location/

Erste Position speichern

Eine Position ist ein gespeichertes Ziel, das der J1600 im Autonommodus anfahren
kann. Das Erstellen dauert nur wenige Minuten und erfordert weder
Programmierkenntnisse noch fachkundige Unterstltzung: Fahren Sie die Position
einmal an und speichern Sie sie.

Position erstellen

1. Fahren Sie den J1600 mit der Deichsel manuell genau an die Position, an der
Paletten im Autonommodus abgesetzt werden sollen. Im Automatikmodus setzt
der J1600 die Palette auf dem Boden ab. Wahlen Sie daher eine freie Bodenflache.

2. Tippen Sie auf dem Touchscreen auf Position speichern.

3. Geben Sie der Position einen leicht erkennbaren Namen, zum Beispiel palleti
oder ,Palettenplatz 1“.

4. Wiederholen Sie diese Schritte fir jedes bendtigte Ziel.

Verhalten von Positionen

¢ Keine softwareseitige Begrenzung. Sie kdnnen beliebig viele Positionen
speichern. Die praktische Grenze bildet die verfugbare Lagerflache.

* Frei kombinierbar. Jede gespeicherte Position kann in jeder Aufgabe als Ziel
dienen. Sie missen nicht jede Verbindung von A nach B einzeln einlernen. Der
J1600 plant die Route zwischen den gespeicherten Positionen selbststandig auf
der Karte, die wahrend |hrer manuellen Fahrt erstellt wurde. Siehe Erste Karte
erstellen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-firs

t-map/).

e Einfach zu andern. Fugen Sie bei veranderten Anforderungen innerhalb weniger
Minuten eine neue Position hinzu (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenari
os/temporary-location-setup/), beispielsweise fur eine temporare Lagerflache (https://i
nfo.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/temporary-storage/), €ine neue
Bereitstellungsspur oder eine andere Abladeposition an der Produktionslinie. In
solchen Situationen ist der Mensch einer starren Automatisierungslésung
Uberlegen: Sie fahren die Position an und speichern sie, statt die IT-Abteilung mit
der Neuprogrammierung der Karte zu beauftragen.
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¢ Parkpositionen inbegriffen. Positionen kénnen auch als Parkpositionen (https://inf
o.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-park/) dienen, die der J1600

nach einer Anlieferung anfahrt.

Erste Position verwenden

Sobald mindestens eine Position gespeichert ist, kdnnen Sie die erste Aufgabe
erstellen: Nehmen Sie eine Palette manuell auf, wahlen Sie die Position als Abladeziel
und bestatigen Sie den Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/u
ser-guides/autonomous-operation/). Fahren Sie mit Erste Aufgabe erstellen (https://info.mobil
erobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-task/) fort.

Informationen zur laufenden Verwaltung einer wachsenden Anzahl von Positionen
finden Sie unter Positionsverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user

-guides/location-management/).
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Erstellen der ersten Aufgabe

Eine Aufgabe legt fest, wohin der J1600 eine Palette transportiert und was er
anschlieBend tut. Diese Seite fuhrt Sie durch die erste Ablieferung, von der manuellen
Aufnahme bis zum autonomen Absetzen. Zunachst bendtigen Sie mindestens eine
gespeicherte Position — siehe Speichern der ersten Position (https://info.mobilerobot.com/

de-de/documentation/getting-started/saving-the-first-location/).

Erste Ablieferung durchfihren

1. Nehmen Sie eine freigegebene Palette manuell auf. Die Aufnahme ist immer ein
manueller Vorgang (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual
-operation/). Verwenden Sie die Deichsel und die Hubbedienelemente wie bei einem
herkdbmmlichen Elektrohubwagen.

2. Offnen Sie die Aufgabenerstellung auf dem 15-Zoll-Touchscreen.

3. Wahlen Sie den Aufgabentyp und das gespeicherte Absetzziel aus — zum
Beispiel ,Drop Pallet at Location” und die von Ihnen gespeicherte Position.

4. Wahlen Sie aus, was nach der Ablieferung geschieht:
o zum Ausgangspunkt oder zum Bediener zurickkehren;

o zu einer anderen gespeicherten Position oder einer Parkposition fahren;
o am Ziel anhalten und warten.
5. Fuhren Sie die Aufgabe aus.

6. Bestatigen Sie den Automatikmodus. Der J1600 fordert Sie auf, in den
Automatikmodus zu wechseln (https://info.mobilerobot.com/de-de/support/troubleshootin
g/robot-will-not-enter-autonomous-mode/). Bestatigen Sie dies mit der physischen
LED-Start-/Go-Taste.

7. Treten Sie zuriick. Die Bedienoberflache fordert Sie auf, den Bereich zu
verlassen, bevor sich der J1600 bewegt.

8. Der J1600 fahrt autonom (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/
autonomous-operation/), umfahrt Hindernisse, setzt die Palette auf Bodenhdhe ab
und fuhrt die von Ihnen gewahlte Folgeaktion aus.

Die in der Praxis haufigste Aufgabe folgt genau diesem Muster: manuelle Aufnahme,
autonome Ablieferung (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/manual-picku
p-and-autonomous-delivery/), Absetzen auf Bodenhdhe und Rickkehr zum
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Ausgangspunkt. Die Route kann wenige Meter oder deutlich mehr als 100 Meter lang
sein — das Prinzip bleibt gleich.

Ablauf wahrend der Ausfuhrung

¢ WeiBe Leuchten zeigen den manuellen Modus an. Im Automatikmodus markieren
blaue Bodenlichtstreifen den Schutzbereich um den J1600.

* Das Schutzfeld passt sich der Geschwindigkeit an (https://info.mobilerobot.com/de-de/
safety-compliance/safety-functions/safety-field-adjustment/) und wird bei héherer
Fahrgeschwindigkeit vergréBert.

¢ Sie kénnen jederzeit die Kontrolle Ubernehmen. Greifen oder bewegen Sie dazu die
Deichsel oder betatigen Sie die Bedienelemente zum Anhalten. Siehe Manueller
Modus und Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-sta

rted/manual-and-autonomous-modes/).

Wichtige Aufgabenregeln

e Paletten werden immer manuell aufgenommen (https://info.mobilerobot.com/de-de/sup
port/troubleshooting/task-and-location-problems/).

e Die autonome Ablieferung erfolgt auf Bodenhdhe. Das Aufnehmen und Absetzen
oberhalb der Bodenhdhe bis zu 1.600 mm ist nur manuell méglich.

¢ FUr autonomes Fahren sind ebene Béden (https://info.mobilerobot.com/de-de/document
ation/installation/floor-requirements/) erforderlich (O % Steigfahigkeit im
Automatikmodus).

Weitere Aufgaben

Der J1600 unterstliitzt mehrere benannte Aufgabenmuster — Boomerang (https://info.m
obilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-return/), Simple ABC (https://info.mobile
robot.com/de-de/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/), drop and wait (https://info.mobil
erobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/), deliver and park (https://info.mobile
robot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-park/), come to me (https://info.mobilerobot.
com/de-de/applications/scenarios/come-to-me/) und multi-point flows (https://info.mobilerobot.
com/de-de/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/). Eine vollstandige Ubersicht

finden Sie unter Aufgabenverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/use

r-guides/task-management/).
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Manueller Modus und Autonommodus

Der J1600 ist ein Fahrzeug mit Dual Mode: eine Maschine, die sowohl als
herkdbmmlicher handgefihrter Elektrohubwagen als auch als selbstfahrender Roboter
eingesetzt wird. Das Verstandnis der beiden Modi und der Ubergabe zwischen ihnen
ist fur die Bedienung grundlegend. Informationen zum zugrunde liegenden Konzept
finden Sie unter Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/dual-mode/)
und Automatisierung_mit menschlicher Kontrolle (https://info.mobilerobot.com/de-de/docum

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

Manueller Modus

Im manuellen Modus steuert eine Person die Deichsel und die Hubfunktionen wie bei
einem herkdémmlichen Elektrohubwagen:

e Palettenaufnahme und -abgabe in Hohen bis zu 1.600 mm (63 in);

¢ volle Tragfahigkeit von 1.600 kg;

e prazise Aufnahme, schwierige Anfahrten, empfindliche oder instabile Lasten (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/), hohes

Verkehrsaufkommen und Ausnahmefalle (https://info.mobilerobot.com/de-de/application
s/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/);

o Steigfahigkeit von 5 % ohne Last und 3 % bei voller Last — Rampen und
Uberladebriicken miissen manuell befahren werden.

WeiBe Leuchten zeigen den manuellen Modus an. Die vollstandige Anleitung finden Sie
unter Manueller Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manua
l-operation/).

Autonommodus

Im Autonommodus fahrt der J1600 mit bis zu 5,4 km/h selbststandig zu einer
gespeicherten Zielposition, weicht Hindernissen aus, setzt die Palette auf Bodenhéhe
ab und fahrt anschlieBend je nach Aufgabe zurlck, zur Parkposition, weiter oder
wartet:
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e Autonomes Fahren darf nur in Innenbereichen und auf ebenen Boden (https://info.mo
bilerobot.com/de-de/documentation/installation/floor-requirements/) erfolgen (O %
Steigfahigkeit);

¢ Dblaue Lichtstreifen auf dem Boden zeigen das Schutzfeld an, das sich mit
zunehmender Geschwindigkeit vergréBert (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-co

mpliance/safety-functions/safety-field-adjustment/);

e ein 360°-Schutzfeld deckt die Vorwarts- und Rickwartsfahrt ab.

Die vollstandige Anleitung finden Sie unter Autonomer Betrieb (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/documentation/user-guides/autonomous-operation/).

Der Schlisselschalter

Ein Schlusselschalter mit drei Stellungen (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-complia
nce/safety-functions/mode-selection/) wahlt den Betriebszustand:

Stellung Bedeutung
Ausgeschaltet Fahrzeug ausgeschaltet
Manuell Nur manueller Betrieb
Automatik Autonome Aufgabenausfuhrung freigegeben

Ubergabe: Autonommodaus aktivieren

Das Bedienpersonal — niemals der Roboter — startet den autonomen Betrieb (https://in
fo.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/operator-manual/):

1. Erstellen oder wahlen Sie auf dem Touchscreen eine Aufgabe und fihren Sie sie
aus.

2. Der Roboter fordert Sie auf, das Aktivieren des Autonommodus (https://info.mobilero
bot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/manual-and-autonomous-mode-safety/)
zu bestatigen.

3. Bestatigen Sie mit der physischen LED-Taste zum Starten/Fortsetzen.

4. Die Bedienoberflache fordert Sie auf, den Bereich zu verlassen; der Roboter
startet erst nach der Bestatigung.
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Ubernahme: zur manuellen Steuerung zuriuckkehren
Die manuelle Steuerung kann jederzeit sofort Gbernommen werden:

e Beim Ergreifen oder Bewegen der Deichsel wechselt das Fahrzeug zurtck zur
manuellen Steuerung;

¢ Deichselpositionsschalter (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-f
unctions/tiller-detection/) schalten je nach Deichselstellung auf Not-Halt oder
manuelle Steuerung;

¢ drei Not-Halt-Taster (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overvie
w/emergency-stops-and-manual-takeover/) und ein Auffahrschalter am Deichselkopf
(Stopp und Riickwartsfahrt) sorgen fir sofortiges Anhalten.

Die sofortige Ubernahme durch eine Person ist ein zentraler Bestandteil des
Produktkonzepts — menschliches Urteilsvermdégen gilt als Bestandteil des Systems
und nicht als Fehlerfall.

Funktionsstufen

Stufe Funktionsumfang

Palettenaufnahme und -abgabe bis 1,6 m; vollstdndige manuelle

Manuelle Funktionen .
Deichselsteuerung

Automatische Aufgaben auf dem Bildschirm starten; Positionen
speichern; Paletten auf Bodenhdhe absetzen; selbststandig zu
gespeicherten Positionen fahren; zum Bedienpersonal
zuruckkehren; zur Parkposition fahren

Basisautomatisierung

Erweiterte Come-to-me; automatisches Laden; VDA 5050 Fleet Manager;
Automatisierung APIl-Integrationen

Die Funktionsstufen beschreiben die Fahigkeiten der Maschine. Sie sind von den im
Benutzerhandbuch zum J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guide
s/j1600-user-manual/#software-versions) beschriebenen Paketen Standard software und

Advanced software getrennt zu betrachten.
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J1600-Benutzerhandbuch

Dieses Handbuch dient als Referenz fur den taglichen Betrieb des selbstfahrenden
Hubwagens J1600. Es beschreibt seine Bedienelemente (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/documentation/technical-reference/interface-specifications/), seinen Leistungsumfang, seine
Einsatzgrenzen und seine Software. Informationen zur Rolle des Bedienpersonals und
zu den Arbeitsablaufen finden Sie im Bedienerhandbuch (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/documentation/user-guides/operator-manual/). Schritt-flur-Schritt-Anweisungen finden Sie
in den Anleitungen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/how-to-guid

es/).

@ VORLAUFIGE TECHNISCHE DATEN

Die technischen Daten vom Januar 2026 sind vorlaufig und kénnen sich andern.
Verwenden Sie fur die Einsatzplanung die aktuelle Produktdokumentation. Die
verbindliche Gesamtliste finden Sie in den technischen Daten (https://info.mobilerobo

Die Maschine im Uberblick

Der J1600 ist ein kompakter, elektrischer selbstfahrender Hubwagen mit Dual Mode (h
ttps://info.mobilerobot.com/de-de/products/ji600/dual-mode/) flr den Palettentransport auf
Bodenniveau in Innenbereichen. Er wird wie ein herkbmmlicher mitgangergefuhrter
Elektrohubwagen manuell Gber eine Deichsel gesteuert oder fahrt im Autonommodus
zu gespeicherten Positionen. Er transportiert Lasten bis 1.600 kg (ca. 3.500 [b), nimmt
Paletten im manuellen Modus in Héhen bis 1.600 mm (63 in) auf und setzt sie dort ab.
Im Autonommodus bringt er Paletten auf Bodenniveau ans Ziel. Seine
Héchstgeschwindigkeit betragt 5,4 km/h (1,5 m/s). Er ist CE-gekennzeichnet (https://inf
o.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/certificates/ce-declaration-of-conformity/) und wird
in Danemark hergestellt. Weitere Informationen finden Sie in der Produktubersicht (http

s://info.mobilerobot.com/de-de/products/ji600/overview/).
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Bedienelemente und Benutzeroberflache

Bedienelement

15-Zoll-Multitouch-HMI

Deichsel

Schlisselschalter

Start-/Fortsetzen-Taster mit
LED

Not-Halt-Taster

Auffahrschutzschalter

Bodenprojektionsleuchten

Lautsprecher

Funktion

Erstellen von Aufgaben, Speichern von Positionen,
Anleitungen sowie Hilfe- und Supportmend

Manuelles Fahren und Hubsteuerung; sobald sie umfasst
oder bewegt wird, wechselt das Fahrzeug zur manuellen

Steuerung

Drei Stellungen: Aus, nur manueller Modus,
Automatikmodus

Physische Bestatigung und Fortsetzung der
automatischen Aufgabenausfihrung

Drei Taster zum sofortigen Stillsetzen
Anhalten und Rickwartsfahren

WeiB im manuellen Modus; blaue Streifen zeigen im
Automatikmodus den Schutzbereich an

Akustische Signale

Sensorik und Recheneinheiten: ein 3D-Navigations-LiDAR, eine RGB-KI-Kamera, ein
industrieller NVIDIA-Jetson-KI-Rechner, zwei 2D-Sicherheits-LiDARs an Vorder- und

Ruckseite, ein Hubhéhensensor und ein Sensor zur Lasterkennung_(https://info.mobilerobo
t.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/load-detection/). HMI steht fir Mensch-

Maschine-Schnittstelle. Weitere Begriffe finden Sie im Glossar (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/documentation/concepts/glossary/).
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Wichtige technische Daten

Parameter

Nenntragfahigkeit

Maximale Aufnahme-/Absetzhdhe im

manuellen Modus

Absetzhdéhe im Autonommodus
Héchstgeschwindigkeit
Fahrzeuggewicht

Fahrzeugabmessungen (Gabeln
abgesenkt)

Wenderadius

Gabelabmessungen

Gabelhdhenbereich
Batterie
Fahrmotor

Hubmotor

Rader

Bodenfreiheit

Radstand

Wert

1.600 kg / ca. 3.500 b

1.600 mm / 63 in

Bodenniveau
54km/h/15m/s/ 3,4 mph

980 kg

1.893 x 850 x 2.060 mm

1.501 mm

1150 mm lang, 180 mm breit, 60 mm stark;
AuBenabstand 680 mm, Innenabstand 320 mm

90 mm niedrigste bis 1.600 mm héchste Stellung
24V, 200 Ah Lithium-Eisenphosphat (LiFeP0O4)
AC, 1,5 kW

2,2 kW

Polyurethan; Antriebsrad 75 x 230 mm;
Lastrollen 70 x 80 mm

30 mm

1.106 mm

Hubgeschwindigkeiten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-reference/
electrical-specifications/): 0,10 m/s ohne Last und 0,08 m/s bei Volllast;
Senkgeschwindigkeit 0,08 m/s ohne Last und 0,12 m/s bei Volllast.
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Einsatzgrenzen

Parameter Grenzwert
Steigfahigkeit, Automatikmodus 0°/ 0 % — nur ebene Bdden
Steigfahigkeit, manueller Modus 2,86° / 5 % ohne Last; 1,72° / 3 % bei Volllast
Maximal Uberfahrbare Schwelle 25mm/1in
Maximal Gberfahrbarer Spalt 20mm/ 0,8in
Betriebstemperatur 5-40°C / 41-104 °F
Relative Luftfeuchtigkeit 20-80 %, nicht kondensierend
Bodenebenheit TR34 FM3 / FF 25, FL 20
Schutzart P21

Lasten mussen Ladungstrager mit offener Unterseite sein und durfen ein AuBenmafR
von 1.250 x 1.250 mm sowie eine Lasthéhe von 1.700 mm nicht Uberschreiten — siehe
Unterstltzte Paletten und Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-gui
des/supported-pallets-and-loads/).

Sicherheitsverhalten

Der J1600 verwendet eine mehrschichtige Sicherheitsarchitektur (https://info.mobilerobot.
com/de-de/safety-compliance/safety-overview/safety-architecture/): eine unabhangige
Sicherheitssteuerung, zwei 2D-Sicherheits-LiDARSs, drei Not-Halt-Taster, einen
Auffahrschutzschalter, Schalter zur Deichselstellungserkennung,
sicherheitszertifizierte Drehgeber und Motorsteuerungen sowie ein
geschwindigkeitsabhangiges 360-Grad-Schutzfeld (https://info.mobilerobot.com/de-de/saf
ety-compliance/safety-functions/safety-field-adjustment/). Das Bedienpersonal muss den
Wechsel in den Automatikmodus bestatigen (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-com
pliance/safety-overview/manual-and-autonomous-mode-safety/). Vor dem Start fordert der
J1600 das Bedienpersonal auf, vom Fahrzeug zurickzutreten. Die
Sicherheitsfunktionen erreichen Performance Levels von PL b bis PL d (https://info.mobile
robot.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/performance-levels/). Ausfihrliche
Informationen: So funktioniert die Sicherheit des J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).
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Softwareversionen

Eine Hardwareplattform unterstitzt zwei Softwareversionen (https://info.mobilerobot.com/

de-de/products/software/software-comparison/):

¢ Standard software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/standard-
software/) — auf die wesentlichen Funktionen beschrankt und dadurch besonders
einfach zu bedienen; Einlernen und Wiederholen (https://info.mobilerobot.com/de-de/do
cumentation/concepts/teach-and-repeat/) ohne Konfiguration; Starten von Aufgaben
und Aufrufen gespeicherter Positionen Uber den Touchscreen; WLAN optional (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/).
Vorgesehen fur den Einzelgeratebetrieb ohne Systemintegration (https://info.mobiler

obot.com/de-de/documentation/technical-integration/integration-overview/).

¢ Advanced software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/advance
d-software/) — erganzt die Interoperabilitat iber VDA 5050 (https://info.mobilerobot.c
om/de-de/documentation/concepts/vda-5050-explained/), eine REST API (https://info.mobil
erobot.com/de-de/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/), den Fleet

Manaager (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/fleet-man
ager-guide/), eine erweiterte Aufgabenplanung und die erweiterte Integration mit
anderer Software und anderen Geraten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentati
on/technical-integration/external-system-integration/). Der Listenpreis fur das Upgrade
betragt 14.500 €; der Listenpreis fur Fleet Manager betragt 6.500 € pro J1600.
Das Upgrade lasst sich am einfachsten bei der Bestellung werkseitig installieren.
Ein Partner kann es spater nachristen, der Kunde selbst kann dies jedoch nicht.

Zu den erweiterten Automatisierungsfunktionen gehéren come-to-me (https://info.mobile
robot.com/de-de/applications/scenarios/come-to-me/), automatisches Laden,
Flottenmanagement tber VDA 5050 und API-Integrationen.

Hilfe anfordern

Das maschinenseitige Menl Help/Support zeigt einen QR-Code an, iber den
technische Anfragen direkt gesendet werden kénnen. Es gibt drei Servicepakete (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/support/faq/service-and-warranty/) — Free, Basic Care und Full
Care. Die Leistungen fur Remote-Support, Garantie und Ersatzteile unterscheiden sich
je nach Paket. Der Listenpreis fur Basic Care betragt 4.900 € und fur Full Care

13.000 € pro J1600 und Jahr. Full Care umfasst ein kostenloses Leihgerat, wenn eine
Reparatur lAnger als zwei Arbeitstage dauert.
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Anleitungen fur den taglichen Betrieb

e Manueller Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-
operation/)

¢ Autonomer Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/autono
mous-operation/)

o Aufgabenverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/task-
management/)

¢ Positionsverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/locati
on-management/)

e [ aden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/charging/)

e Unterstltzte Paletten und Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/use
r-guides/supported-pallets-and-loads/)
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Bedienerhandbuch

Der J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/overview/) ist auf die Arbeit des

Bedienpersonals ausgelegt. Sie starten jede Aufgabe, nehmen jede Palette auf und
entscheiden, wann der J1600 selbststandig fahren darf. Diese Anleitung beschreibt
Ihre Rolle und die Arbeitsablaufe; technische Daten zum Geréat finden Sie in der
J1600-Betriebsanleitung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/j1600

-user-manual/).

Arbeitsteilung

Sie

Laststabilitat, Palettenzustand,
Verkehrsaufkommen, Dringlichkeit und
Sonderfalle beurteilen

Paletten aufnehmen und anspruchsvolle
Arbeiten oder Arbeiten in der Héhe
ausfihren

Ziel und Folgeaktion nach dem
Absetzen auswahlen

Wechsel in den Autonommodus
bestatigen

Jederzeit eingreifen oder die manuelle
Steuerung wieder Ubernehmen

Der J1600

Eine 3D-Karte erstellen und aktualisieren sowie
selbststandig zu gespeicherten Positionen
fahren

Lasten bis 1.600 kg auf wiederkehrenden
Routen transportieren

Hindernissen ausweichen und
geschwindigkeitsabhangige Schutzfelder
aktivieren

Paletten auf Bodenhéhe absetzen und
anschlieBend zurickkehren, parken,
weiterfahren oder warten

Gespeicherte Aufgaben zuverlassig
wiederholen

Diese Arbeitsteilung entspricht dem Human-in-the-Loop-Prinzip des Unternehmens:
Der Roboter Ubernimmt repetitive Fahrten, der Mensch die Arbeiten, die menschliches
Urteilsvermédgen erfordern. Siehe Human-in-the-Loop-Automatisierung (https://info.mobil

erobot.com/de-de/documentation/concepts/human-in-the-loop-automation/).
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Autonomen Betrieb starten

1. Nehmen Sie die Palette manuell auf (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/sce
narios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) und prifen Sie die Last.

2. Erstellen oder wahlen Sie die Aufgabe auf dem Touchscreen und fuhren Sie sie
aus.

3. Wenn der Roboter Sie auffordert, in den Autonommodus zu wechseln (https://info.mo
bilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/manual-and-autonomous-mode-safet
v/), bestatigen Sie dies mit dem physischen Start-/Fortsetzen-Taster.

4. Treten Sie aus dem Fahrbereich, wenn die Bedienoberflache Sie dazu auffordert.
Der Roboter fahrt erst nach Ihrer Bestatigung an.

Steuerung wieder ibernehmen

e Greifen oder bewegen Sie die Deichsel, um sofort wieder die manuelle Steuerung
zu Ubernehmen.

¢ Deichselstellungsschalter (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-f
unctions/tiller-detection/) dienen dem Not-Halt und der manuellen Steuerung.

e FUr ein sofortiges Anhalten stehen drei Not-Halt-Taster (https://info.mobilerobot.com/
de-de/safety-compliance/safety-overview/emergency-stops-and-manual-takeover/) und ein
Auffahrschutzschalter (Stopp und Rickwartsfahrt) zur Verfligung.

e Mit dem Schlisselschalter (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-
functions/mode-selection/) beschranken Sie den J1600 auf den manuellen Betrieb
oder schalten ihn aus.

Situationen, die |lhre Entscheidung erfordern

Lagerumgebungen sind oft untbersichtlich, dynamisch und unvorhersehbar.
Bewaltigen Sie die folgenden Situationen weiterhin manuell:

1. Beschadigte Paletten — Erkennen Sie ein gebrochenes Bodenbrett oder einen
herausstehenden Nagel, bevor daraus eine Gefahr oder Blockade entsteht.

2. Instabile Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/sensitiv
e-or-unstable-loads/) — Erkennen Sie vor dem Anheben eine kopflastige, geneigte
oder schlecht gestapelte Last.

3. Lose Folienenden — Befestigen Sie lose Enden der Stretchfolie, bevor sie sich an
einem Regal oder TUrrahmen verfangen.
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4. Falsch abgestellte Paletten — Suchen Sie nach Paletten, die nicht genau an der
vom System erwarteten Position stehen.

5. Beschadigte Waren — Erkennen Sie Leckagen oder eingedriickte Ecken, bevor
die Ware an einen Kunden oder eine Produktionslinie geliefert wird.

6. Uberladebriicken und Neigungen — Die Steigfahigkeit im Autonommodus
betragt O % (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/floor-requiremen
ts/); Unebenheiten, Steigungen und Gefalle sowie das Einfahren in Lkw mussen
manuell bewaltigt werden.

7. Stark frequentierte Bereiche (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scen

arios/operation-in-crowded-environments/) — Finden Sie eine sichere Route durch
einen vollgestellten Wareneingangsbereich.

8. Dringlichkeit — Andern Sie die Prioritaten sofort, wenn einer Produktionslinie
Material fehlt.

9. Neue Routen — Fahren Sie zu einer neuen Position und tippen Sie auf Position
speichern, statt auf die IT-Abteilung zu warten.

Modus erkennen

e WeiBe Leuchten: manueller Modus.

¢ Blaue Lichtstreifen auf dem Boden: Autonommodus; sie zeigen das Schutzfeld an,
das sich mit steigender Geschwindigkeit vergréBert.

e Der Roboter meldet Moduswechsel Uber die Bedienoberflache und fordert vor der
selbststandigen Fahrt eine Bestatigung an.

Tagliche Aufgaben

o Aufgabenverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/task-
management/) — alle Aufgabenmuster und Folgeaktionen nach dem Absetzen.

e Positionsverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/locati
on-management/) — gespeicherte Positionen hinzufigen und kombinieren.

e Manueller Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-
operation/) und autonomer Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/use
r-guides/autonomous-operation/).

e [ aden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/charging/) —
Ablaufe flur das Laden per Stecker und das automatische Laden.
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Neues Bedienpersonal benétigt in der Regel etwa 30 Minuten Schulung — siehe
Schulung des Bedienpersonals (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-star

ted/operator-training/).
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Anleitungen

Kurzanleitungen flr die haufigsten Arbeiten mit dem J1600. Jeder Eintrag verweist auf
eine ausfuhrliche Anleitung mit Hintergrundinformationen und Details.

Absetzposition hinzufugen und Aufgabe erstellen

1. Fahren Sie den J1600 manuell zum Absetzpunkt (https://info.mobilerobot.com/de-de/d
ocumentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/) — er lasst sich wie ein
gewdhnlicher Elektrohubwagen bedienen.

2. Tippen Sie auf Position speichern und benennen Sie die Position, zum Beispiel
palletl oder ,Palettenstellplatz 1.

3. Tippen Sie auf Aufgabe erstellen und wahlen Sie Drop Pallet at Location
(Palette an Position absetzen).

4. Wahlen Sie das Verhalten nach der Ablieferung — zur Ausgangsposition
zuruckkehren, zu einer anderen Position oder Parkposition fahren oder anhalten
und warten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/).

5. Starten Sie die Aufgabe, bestatigen Sie den Automatikmodus mit der physischen
Start-/Fahrtaste und treten Sie zurtck.

Ausfuhrliche Anleitungen: Positionsverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documen
tation/user-guides/location-management/), Aufgabenverwaltung (https://info.mobilerobot.com/d

e-de/documentation/user-guides/task-management/).

Roboter mit einer Lieferung beauftragen

1. Nehmen Sie eine unterstitzte Palette manuell auf (https://info.mobilerobot.com/de-de/

applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/).

2. Wahlen oder erstellen Sie auf dem Touchscreen eine Aufgabe und starten Sie sie.

3. Bestatigen Sie den Automatikmodus mit der Start-/Fortsetzen-Taste und treten
Sie aus dem Fahrbereich.

Der Roboter fahrt selbststandig, umfahrt Hindernisse, setzt die Palette auf Bodenhéhe
ab und fuhrt die ausgewahlte Aktion nach der Ablieferung aus. Ausfuhrliche Anleitung:
Autonomer Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/autonomous

-operation/).
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Steuerung wieder iUbernehmen

¢ Greifen oder bewegen Sie die Deichsel — das Fahrzeug wechselt sofort zurtck
zur manuellen Steuerung.

¢ Verwenden Sie fur einen sofortigen Stopp die Not-Halt-Taster (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/emergency-stops-and-manual-takeover/)
oder den Auffahrschutzschalter.

¢ Drehen Sie den Schlusselschalter auf ,Manuell”, damit das Fahrzeug
ausschlieBlich im manuellen Modus betrieben wird.

Ausfuhrliche Anleitung: Manueller Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentatio
n/user-guides/manual-operation/).

Roboter laden

e Manuelles Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-and-access
ories/manual-charger/): SchlieBen Sie das Ladegerat wahrend einer Pause oder bei
Stillstand der Maschine an — zum Beispiel vor der Mittagspause.

e Automatisches Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/au
tomatic-charging/) (optionales Ladegerat): Der Roboter fahrt zur Ladestation,
positioniert sich und die Ladeschnittstelle fahrt bis an seine Ladekontakte aus.
Dadurch kann er wahrend Leerlaufzeiten zwischengeladen werden.

Ausfuhrliche Anleitung: Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guide
s/charging/).

Prifen, ob eine Last unterstitzt wird

Vergewissern Sie sich, dass der Ladungstrager eine offene Unterseite ohne untere
Deckbretter hat, einschlieBlich Uberstand nicht gréBer als 1.250 x 1.250 mm ist, die
Lasthéhe von 1.700 mm nicht Uberschreitet und héchstens 1.600 kg wiegt.
Ausfuhrliche Anleitung: Unterstitzte Paletten und Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-
de/documentation/user-guides/supported-pallets-and-loads/).
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Hilfe bei einem technischen Problem anfordern

Offnen Sie das Menii am J1600, gehen Sie zu Help/Support (Hilfe/Support) und
scannen Sie den QR-Code, um direkt eine technische Anfrage zu senden. Die
Bedingungen fur den Fernsupport hangen von lhrem Servicepaket ab — siehe J1600-
Benutzerhandbuch (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/j1600-user-

manual/#getting-help).

Neueinrichtung

Neue Maschine? Beginnen Sie mit der J1I600-Kurzanleitung_(https://info.mobilerobot.com/
de-de/documentation/getting-started/j1600-quick-start-guide/) und den weiteren Seiten im
Abschnitt ,Erste Schritte”.
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Aufgabenverwaltung

Eine Aufgabe legt fest, wohin der J1600 eine Palette transportiert und was er
anschlieBend tut. Aufgaben werden ohne Programmierung auf dem Touchscreen
erstellt. Jede Aufgabe wird von einer Person gestartet und bestatigt.

Benannte Aufgabenmuster

e Boomerang (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-re
turn/): Transport zu einer Zielposition und Ruckkehr zum Ausgangspunkt oder zur
Bedienperson.

¢ Simple ABC (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/a-to-b-to-c-tr
ansport/): Transport von A nach B und anschlieBende Fahrt zu C.

¢ Drop and wait (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and
-wait/): Palette transportieren, absetzen und an der Zielposition warten.

¢ Deliver and park (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-
and-park/): Palette absetzen und anschlieBend zu einer festgelegten Parkposition
fahren.

¢ Come to me (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/come-to-m
e/): Den Roboter Uber eine mobile App oder Weboberflache zu einer Position rufen.
Eine erweiterte Automatisierungsfunktion.

¢ Multi-point to multi-point (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-case
s/multi-point-pallet-transport/): Gespeicherte Positionen frei kombinieren —
geeignet fur Cross-Docking und wechselnde Ablaufe.

Die in der Praxis haufigste Aufgabe umfasst die manuelle Palettenaufnahme mit
autonomer Ablieferung (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/manual-pick
up-and-autonomous-delivery/), das Absetzen auf Bodenniveau und die Rlickkehr zum
Ausgangspunkt. Die Route kann wenige Meter oder mehr als 100 Meter lang sein. Das
Prinzip bleibt gleich.

Eine Aufgabe erstellen

1. Nehmen Sie eine zulassige Palette manuell auf.
2. Offnen Sie die Aufgabenerstellung auf dem Touchscreen.
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3. Wahlen Sie den Aufgabentyp und eine gespeicherte Absetzposition aus der Karte
oder Liste aus.

4. Wahlen Sie das Verhalten nach der Ablieferung: zum Ausgangspunkt oder zur
Bedienperson zuriuckkehren, zu einer anderen Position oder Parkposition fahren
oder anhalten und warten.

5. Starten Sie die Aufgabe, bestatigen Sie den Automatikmodus (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/documentation/user-guides/autonomous-operation/) mit der physischen
Start-/Fortsetzen-Taste und treten Sie zuriick, wenn Sie dazu aufgefordert
werden.

Die Zielpositionen stammen aus den gespeicherten Positionen — siehe
Positionsverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/location-m
anagement/). Da der Roboter seine Routen auf seiner 3D-Karte selbst plant, kbnnen Sie
Positionen neu kombinieren, ohne jede mdgliche Variante von A nach B einzulernen.

Einschrankungen fur Aufgaben

¢ Die Palettenaufnahme erfolgt immer manuell.

e Das automatische Absetzen von Paletten erfolgt auf Bodenniveau. Die
Handhabung oberhalb des Bodenniveaus bis zu 1.600 mm erfolgt manuell (https://i
nfo.mobilerobot.com/de-de/support/troubleshooting/task-and-location-problems/).

¢ Der Autonommodus erfordert ebene Bdden (https://info.mobilerobot.com/de-de/docume
ntation/installation/floor-requirements/) (O % Steigfahigkeit im Automatikmodus).

e Lasten missen dem zulassigen Profil fur Ladungstrager mit offenem Unterbau
unter Zuldssige Paletten und Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/
user-guides/supported-pallets-and-loads/) entsprechen.

Aufgabenmuster in taglichen Ablaufen

e Wareneingang (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/inbound-r
eceiving/): Entladen Sie den Lkw manuell und senden Sie anschlieBend jede
Palette zur Kontrolle oder Einlagerung.

* Produktionsversorgung (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-case
s/production-supply/): Nehmen Sie eine Materialpalette auf und transportieren Sie
sie bei Bedarf zur Produktionslinie.

e Cross-Docking (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/cross-do
cking/): Transportieren Sie Paletten mit Mehrpunktaufgaben zwischen mehreren
Ausgangs- und Zielpositionen.
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e Puffer- und Bereitstellungsmanagement (https://info.mobilerobot.com/de-de/appli
cations/use-cases/buffer-and-staging-management/): Transportieren Sie Paletten
zwischen Produktionslinien, Bereitstellungsflachen und Lagerbereichen, wahrend
das Bedienpersonal weiterhin wertschépfende Tatigkeiten ausfuhrt.

Erweiterte Aufgabenfunktionen

Mit Advanced software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/advanced-softw
are/) lasst sich die Aufgabenausfihrung Gber VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/documentation/concepts/vda-5050-explained/), eine REST API (https://info.mobilerobot.com/de
-de/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/), Fleet Manager (https://info.m
obilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/fleet-manager-guide/) und erweiterte
Aufgabenplanung bis zur Flottensteuerung skalieren — siehe J1600-
Benutzerhandbuch (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/j1600-user-

manual/#software-versions).
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Positionsverwaltung

Gespeicherte Positionen sind Ziele, die der J1600 autonom anfahren kann. Sie werden
durch Anfahren und nicht durch Konfiguration angelegt. Dadurch bleibt die Auswahl
der Positionen so flexibel wie die Betriebsumgebung selbst.

Das Positionsmodell

¢ Eine Position wird angelegt, indem Sie den J1600 manuell (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/documentation/user-guides/manual-operation/) an den gewunschten Punkt
fahren und auf dem Touchscreen auf Position speichern tippen.

e Jede Position erhalt einen vom Bedienpersonal gewahlten Namen, zum Beispiel
palletl oder ,Palettenplatz 1“

¢ Fur die Anzahl gespeicherter Positionen gibt es keine Softwarebegrenzung. Die
praktische Grenze ist der verfligbare Platz im Lager.

e Jede Position kann in einer Aufgabe mit jeder anderen Position kombiniert werden.
Der J1600 plant die Routen anhand seiner 3D-Karte. Daher missen Sie nicht jede
einzelne Verbindung von A nach B einlernen. Siehe Erstellen der ersten Karte (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-map/).

Position hinzufugen

1. Fahren Sie den genauen Absetzpunkt manuell an. Autonome Anlieferungen
erfolgen auf Bodenhéhe. Wahlen Sie daher eine freie Bodenposition.

2. Tippen Sie auf Position speichern.
3. Geben Sie dem Punkt einen eindeutigen Namen.

Dies dauert nur wenige Minuten und erfordert keinen Automatisierungsexperten. Das
Anlegen von Positionen ist bewusst eine Aufgabe fur das Bedienpersonal.

Positionstypen in der Praxis

¢ Absetzpunkte (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/mappi
ng-and-drop-point-setup/): Ziele fUr das autonome Absetzen von Paletten auf

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 42 /140


https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-operation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-operation/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-map/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-map/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/
https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/

Bodenhohe.

¢ Parkpositionen: Punkte, die der J1600 nach Abschluss einer Anlieferung anfahrt
(,deliver and park (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-p
ark/)“).

o Zwischenlagerpositionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-case
s/temporary-storage/): temporare Positionen, die bei verandertem Bedarf angelegt
(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/temporary-location-setup/) und
nicht mehr verwendet werden, sobald sie nicht mehr bendtigt werden.

¢ Riickkehr zum Ausgangspunkt: der Aufnahmepunkt, zu dem der J1600 bei einer
Boomerang-Aufgabe (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-an
d-return/) zuruckkehrt.

Positionen in sich verandernden
Betriebsumgebungen

Da Positionen mit geringem Aufwand angelegt werden kénnen, eignet sich der J1600
far veranderte Layouts, temporare Zwischenlager, wechselnde Artikelsortimente und
Bestandsanlagen (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/brownfield-autom
ation/): Wenn sich der Materialfluss andert, fahren Sie den neuen Punkt an und
speichern Sie ihn. Die fortlaufend aktualisierte 3D-Karte des J1600 berlcksichtigt
Veranderungen in der Umgebung.

Bei der Inbetriebnahme validierte Absetzpunkte

Das optionale funftagige Installations- und Inbetriebnahmepaket umfasst die
Einrichtung von bis zu 25 Absetzpunkten einschlieBlich Aufgaben- und
Sicherheitsvalidierung. Weitere validierte Absetzpunkte sind als Zusatzleistung
erhaltlich. Siehe Erstmalige Einrichtung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/g
etting-started/first-time-setup/#the-commissioning-package).

Verwandte Seiten

e Speichern der ersten Position (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-
started/saving-the-first-location/)

o Aufgabenverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/task-
management/)
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Manueller Betrieb

Im manuellen Modus verhalt sich der J1600 wie ein herkdémmlicher handgefuhrter
Elektrohubwagen. Die Deichsel und das Fahrverhalten sind bewusst vertraut gestaltet.
Erfahrenes Bedienpersonal kann das Fahrzeug daher nach einer etwa 30-minltigen
Schulung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/operator-training/)
bedienen.

Funktionen im manuellen Modus

Funktion Wert
Aufnahme- und Absetzhéhe fur Paletten Bis zu 1.600 mm (63 in)
Tragfahigkeit Bis zu 1.600 kg (ca. 3.500 lb)
Hubgeschwindigkeit der Gabel 0,10 m/s unbeladen; 0,08 m/s bei Volllast
Senkgeschwindigkeit der Gabel 0,08 m/s unbeladen; 0,12 m/s bei Volllast
Steigfahigkeit, unbeladen 286° /5%
Steigfahigkeit, bei Volllast 1,72°/ 3%
Uberfahrbare Schwellenhéhe 25 mm (1in)
Uberfahrbare Spaltbreite 20 mm (0,8 in)

Nur im manuellen Modus kénnen Paletten oberhalb des Bodenniveaus gehandhabt
werden. Im autonomen Betrieb wird eine Palette immer auf Bodenhdhe abgesetzt.

Bedienelemente

¢ Deichsel: Mit ihr wird das Fahrzeug gefahren und gelenkt sowie die Gabel
angehoben. Wenn Sie wahrend der autonomen Fahrt die Deichsel greifen oder
bewegen, wechselt das Fahrzeug sofort zur manuellen Steuerung_(https://info.mobil
erobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/emergency-stops-and-manual-takeove

/).
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o Schliisselschalter (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-fun
ctions/mode-selection/): Stellen Sie ihn flr den ausschlieBlich manuellen Betrieb
auf die manuelle Position.

* Deichselpositionsschalter (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/s
afety-functions/tiller-detection/): Dienen den Not-Halt-Funktionen und der
manuellen Steuerung.

* WeiBe Leuchten zeigen an, dass sich das Fahrzeug im manuellen Modus
befindet.

Wann manueller Betrieb erforderlich ist

Im manuellen Modus werden die Teile der Palettenhandhabung ausgefuhrt, die das
Urteilsvermdgen des Bedienpersonals erfordern:

¢ Palettenaufnahme — erfolgt immer manuell, einschlieBlich der Positionierung der
Gabel und der Lastkontrolle.

o Lkw-Entladung und Uberladebleche — im Automatikmodus betragt die
Steigfahigkeit O % (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/floor-req
uirements/). Steigungen, Rampen und das Einfahren in Auflieger missen daher
manuell bewaltigt werden.

e Empfindliche oder instabile Lasten (https://info.mobilerobot.com/de-de/application
s/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/) — bei FAssern, kopflastigen Stapeln,
schief stehenden Lasten und beim Mandvrieren auf engem Raum ist die manuelle
Beurteilung der Palettenposition und -héhe von Vorteil.

¢ Bereiche mit hohem Verkehrsaufkommen — wahlen Sie flexibel eine Route
durch Uberfillte Wareneingangsflachen (https://info.mobilerobot.com/de-de/application
s/scenarios/operation-in-crowded-environments/).

¢ Ausnahmefalle (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/handling-
exceptions-and-irregular-loads/) — falsch abgestellte Paletten, beschadigte Waren,
lose Schrumpffolie und dringende Prioritdtsanderungen.

Die Bedienungsanleitung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/opera
tor-manual/) enthalt eine vollstandige Liste dieser Situationen.

Die Karte wird durch manuelle Fahrten aufgebaut

Jede manuelle Fahrt erflllt zwei Zwecke: Wahrend Sie den Roboter lenken, erfasst er
kontinuierlich die Umgebung und aktualisiert sein 3D-Modell (https://info.mobilerobot.co
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m/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-map/). Beim manuellen Fahren
kédnnen Sie auBerdem neue gespeicherte Positionen anlegen. Siehe
Positionsverwaltung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/location-m
anagement/).

Zum autonomen Betrieb wechseln

Sobald der wiederkehrende Transportabschnitt beginnt, Gbergeben Sie den
Weitertransport der Last an den Roboter: Erstellen Sie eine Aufgabe, bestatigen Sie
den Automatikmodus und treten Sie vom Fahrzeug zurtck. Siehe Autonomer Betrieb (h
ttps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/autonomous-operation/) und
Manueller Modus und Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/get
ting-started/manual-and-autonomous-modes/).
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Autonomer Betrieb

Im Autonommodus fahrt der J1600 selbststandig zu gespeicherten Zielpositionen (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/location-management/), umfahrt
Hindernisse und setzt Paletten auf Bodenhdhe ab. Der autonome Betrieb wird immer
von einer Person gestartet: Der Bediener bzw. die Bedienerin erstellt die Aufgabe,
bestatigt den Moduswechsel und kann jederzeit die Steuerung_tubernehmen (https://inf
o.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/operator-manual/).

Autonome Fahrt starten

1. Nehmen Sie die Palette manuell auf (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/sce
narios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) und wahlen Sie am Touchscreen eine
Aufgabe aus oder erstellen Sie eine — siehe Aufgabenverwaltung (https://info.mobiler
obot.com/de-de/documentation/user-guides/task-management/).

2. Fuhren Sie die Aufgabe aus. Der J1600 fordert Sie auf, in den Autonommodus zu
wechseln (https://info.mobilerobot.com/de-de/support/troubleshooting/robot-will-not-enter-a

utonomous-mode/).

3. Bestatigen Sie mit der physischen LED-Taste zum Starten/Fortsetzen. Der
Schlusselschalter (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/
mode-selection/) muss in der Automatikstellung stehen.

4. Treten Sie vom J1600 zurlick, wenn die Bedienoberflache Sie dazu auffordert. Der
J1600 fahrt erst nach der Bestatigung los.

Wahrend der J1600 fahrt

¢ Die Héchstgeschwindigkeit (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/dimension
s-and-performance/) betragt 5,4 km/h (1,5 m/s / 3,4 mph).

e Der J1600 bestimmt seine Position auf der wahrend der manuellen Fahrt
erstellten 3D-Karte und berechnet selbst eine Route zum Ziel — ohne fest
vorgegebene Fahrwege, Leitdrahte oder Reflektoren. Siehe Erste Karte erstellen (h

ttps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/creating-the-first-map/).

e Er erkennt und umfahrt Hindernisse (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/
navigation-and-obstacle-avoidance/) in dynamischen Umgebungen und weicht
Personen und Gegenstanden aus (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenar
ios/operation-in-crowded-environments/).
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¢ FUr eine sicherere Routenfuhrung durch Produktionsbereiche lassen sich
bevorzugte Fahrzonen festlegen.

¢ Ein 360-Grad-Schutzfeld, das von zwei 2D-LiDAR-Sicherheitsscannern und einer
unabhéangigen Sicherheitssteuerung GUberwacht wird, deckt die Vorwarts- und
Ruckwartsfahrt ab. Das Schutzfeld ist geschwindigkeitsabhangig (https://info.mobile
robot.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/safety-field-adjustment/) und wird bei
héherer Geschwindigkeit gréBer.

¢ Blaue Lichtstreifen auf dem Boden zeigen den Schutzbereich und den
Fahrzeugstatus an.

Personenerkennung (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/per
son-detection/) und Bremsfunktion (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safet
y-functions/braking/) erreichen zertifizierte sicherheitsbezogene Performance Level (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/performance-levels/) — siehe
So funktioniert die Sicherheit des J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-complian
ce/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Palettenabgabe und weiterer Ablauf

Der J1600 setzt die Palette auf Bodenhéhe ab und fihrt anschlieBend die in der
Aufgabe festgelegte Folgeaktion aus: Er kehrt zur Ausgangsposition oder zum
Bediener zurlckK (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-return/),
fahrt eine weitere Position oder Parkposition an oder fuhrt Anhalten und warten (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/) aus. Mit Advanced
software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/advanced-software/) kann er
auBerdem Uber eine mobile App oder Weboberflache an eine Position gerufen werden
(,come to me (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/come-to-me/)"). Er
kann auch selbststandig zu einer automatischen Ladestation fahren — siehe Laden (htt
ps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/charging/).

Einsatzgrenzen im Autonommodus

* Nur auf ebenen Bdden (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/floo
r-requirements/): Die Steigfahigkeit im Autonommodus betragt 0° / O %. Rampen
und Uberladebriicken missen manuell befahren werden.

e Betrieb in Innenbereichen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/
operating-environment-requirements/) bei 5-40 °C und 20-80 % nicht kondensierender
Luftfeuchtigkeit.
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¢ |Im Autonommodus kann der J1600 Paletten nur auf Bodenhdhe absetzen; in
gréBerer Hohe kdnnen Paletten nur manuell abgesetzt werden.

Manuelle Steuerung Gbernehmen

Sie kénnen jederzeit sofort eingreifen:

¢ Greifen oder bewegen Sie die Deichsel, um die manuelle Steuerung wieder zu
Ubernehmen;

e betatigen Sie einen der drei Not-Halt-Taster (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-
compliance/safety-overview/emergency-stops-and-manual-takeover/) oder den
Auffahrsicherheitstaster (Stopp und Rickwartsfahrt);

¢ die Deichselstellungsschalter (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe
ty-functions/tiller-detection/) ermoglichen den Not-Halt und die manuelle Steuerung.

Eine vollstandige Beschreibung der Betriebsarten finden Sie unter Manueller Modus
und Autonommodus (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/manual-
and-autonomous-modes/). Informationen zum manuellen Betrieb finden Sie unter
Manueller Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-oper

ation/).
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Laden

Der J1600 unterstlitzt zwei Lademethoden: manuelles Laden per Steckverbindung
und, mit dem optionalen automatischen Ladegerat (https://info.mobilerobot.com/de-de/prod
ucts/chargers-and-accessories/automatic-charger/), automatisches Zwischenladen mit
selbsttatigem Andocken.

Batterie
Parameter Wert
Batterie 24V, 200 Ah
Zellchemie Lithium-Eisenphosphat (LiFeP0O4)
Laderate Etwa 47 Prozentpunkte pro Stunde
Entladerate bei Fahrt mit voller Last Etwa 13 % pro Stunde
Entladerate bei Fahrt ohne Last Etwa 12 % pro Stunde
Entladerate im Bereitschaftsbetrieb Etwa 2 % pro Stunde

Bei einem typischen Einsatzprofil betragt die Betriebsdauer mehr als acht Stunden.
Aus den Entladeraten (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-reference/b
attery-specifications/) ergeben sich rechnerisch etwa 7,7 Stunden ununterbrochene Fahrt
mit voller Last beziehungsweise 8,3 Stunden ohne Last. Dies sind berechnete Werte
und keine garantierten Betriebszeiten. Bereitschaftsbetrieb, Hubvorgange,
Einsatzprofil, Batteriereserve und Betriebsbedingungen sind dabei nicht
berucksichtigt.

Das Ladestromrelais (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/ch
arging-safety/) ist eine Sicherheitsfunktion mit Performance Level PL b.

Manuelles Laden

Das manuelle Laden funktioniert wie bei einem herkdmmlichen Elektrohubwagen:
SchlieBen Sie das Ladegerat wahrend einer Pause oder immer dann an, wenn der
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J1600 nicht in Betrieb ist, beispielsweise vor der Mittagspause. Der Listenpreis des
manuellen Ladegerats (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-and-accessories/
manual-charger/) betragt 3.600 €.

Automatisches Laden

Mit dem optionalen automatischen Ladegerat fahrt der J1600 zur Ladestation und
positioniert sich vor dem Ladegerat. AnschlieBend fahrt eine Ladeschnittstelle zu den
Ladekontakten des Fahrzeugs aus. Dadurch kann der J1600 ohne Eingreifen des
Bedienpersonals zwischengeladen (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenario
s/automatic-charging/) werden, wenn er nicht im Einsatz ist.

e Automatisches Laden ist eine erweiterte Automatisierungsfunktion.

¢ Beim Kauf mit dem Inbetriebnahmepaket wird das automatische Laden am ersten
Installationstag eingerichtet — siehe Ersteinrichtung (https://info.mobilerobot.com/de-
de/documentation/getting-started/first-time-setup/#the-commissioning-package).

e Der Listenpreis des automatischen Ladegerats betragt 8.400 €.

Auswahl des Ladegerats

¢ Ein J1600, Einschichtbetrieb und planbare Pausen: Manuelles Laden verursacht
die niedrigsten Kosten und entspricht dem den Bedienern und Bedienerinnen
bereits vertrauten Ablauf.

¢ Hbéhere Auslastung oder Betrieb ohne manuelles Laden: Mit dem automatischen
Ladegerat kann der J1600 zwischen Aufgaben selbststdndig nachladen.

Beim Kauf des J1600 ist kein Ladegerat enthalten. Planen Sie deshalb bei der
Bestellung ein | adegerat ein (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/c
harger-installation/) — siehe Lieferung_und Auspacken (https://info.mobilerobot.com/de-de/do
cumentation/getting-started/delivery-and-unpacking/).

@ VORLAUFIGE SPEZIFIKATIONEN

Die Batterie- und Ladewerte sind vorlaufige Spezifikationen mit Stand Januar
2026 und kdénnen sich andern. Siehe technische Daten (https://info.mobilerobot.com/d
e-de/products/j1600/technical-specifications/).
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Unterstutzte Paletten und Lasten

Der J1600 kann jeden mit Gabeln aufnehmbaren Ladungstrager mit offenem
Unterbau und ohne Bodenbretter handhaben, sofern dieser die Abmessungs- und
Gewichtsgrenzen einhalt. Diese Seite beschreibt diese Grenzen und die
Gabelabmessungen, fir die ein Ladungstrager geeignet sein muss.

Abmessungs- und Lastgrenzen

Parameter Grenzwert
Maximale Lange von Palette und Last einschlieBlich Uberstand 1.250 mm / 49 in
Maximale Breite von Palette und Last einschlieBlich Uberstand 1.250 mm / 49 in
Maximale Lasthéhe ab Boden 1.700 mm / 67 in
Maximale Nutzlast 1.600 kg / ca. 3.500 b

Der genaue Grenzwert betragt 1.250 mm. Einige Ubersichten runden ihn auf 1,2 m, fir
die Planung mussen Sie jedoch mit 1.250 mm rechnen.

Unterstitzte Ladungstragertypen

Kategorie Unterstutzte Ausfiithrungen

EPAL EPAL-Europalette, EPAL 3, EPAL 6

Alle GMA-Paletten (Grocery Manufacturers Association) mit

MA
< offenem Unterbau

Alle mit Gabeln aufnehmbaren Ladungstrager mit offenem

Sonderladungstrager
J g Unterbau innerhalb der Abmessungsgrenzen

Neben Standardpaletten eignen sich beispielsweise offene Gitterbehalter, Fasser (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/open-cages-and-alternative-load-carriers/)
und Ladungstrager fur empfindliche Lasten. Als Arbeitsregel des Produktteams gilt:
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Alles, was an der Unterseite offen ist, kann innerhalb der vorgegebenen Grenzen
aufgenommen werden.

Gabelabmessungen

Die Ladungstrager missen mit den Gabeln des J1600 aufgenommen werden kénnen:

Parameter Wert

Gabellange 1150 mm / 45 in
Gabelbreite 180 mm / 7in
Gabeldicke 60mm/ 24 in
GabelauBenabstand 680 mm / 27 in
Gabelinnenabstand 320 mm /13 in
Niedrigste Gabelhdhe 90 mm/ 3,5in
Héchste Gabelhéhe 1.600 mm / 63 in

Beurteilung bleibt erforderlich

Die Eignung hangt von der Geometrie des Unterbaus, den Abmessungen, der Stabilitat
und der Beurteilung durch das Bedienpersonal ab. Es gibt keine Pauschalfreigabe (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/approved-loads-and-pallets/)
far alle Ladungstrager oder fur Gefahrstoffe. Empfindliche oder instabile Lasten (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-loads/) —
kopflastige Stapel, schief stehende Paletten oder Fasser — sollten manuell
aufgenommen und beim Rangieren im Nahbereich manuell bewegt werden. Der
Autonommodus sollte nur fir die Transportstrecke verwendet werden. Siehe Manueller
Betrieb (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-operation/) und
Bedienungsanleitung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/operator-

manual/).
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Aufnahme- und Absetzhohen

e Manuelles Aufnehmen und Absetzen: bis zu 1.600 mm (63 in).
¢ Autonomes Absetzen: nur auf Bodenniveau.

@ VORLAUFIGE SPEZIFIKATIONEN

Diese Angaben vom Januar 2026 sind vorlaufig und kénnen sich andern. Siehe
Technische Spezifikationen (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical

-specifications/).
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Leitfaden zur Standortvorbereitung

Diese Seite fasst zusammen, welche Voraussetzungen ein Standort erfillen muss,
bevor ein J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/overview/) geliefert (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/delivery-and-unpacking/) wird. Der
J1600 erfordert keine baulichen Veranderungen, Fihrungsschienen, Leitdrahte oder
Reflektoren. Bei der Standortvorbereitung missen Sie daher vor allem prifen, ob die
Umgebung innerhalb der Betriebsgrenzen des Roboters liegt, und festlegen, wo sich
die Absetzpositionen und das Ladegerat befinden sollen.

Betriebsumgebung prifen

Der J1600 ist fur den Transport von Paletten zwischen Bodenstellplatzen in
Innenbereichen ausgelegt. Prifen Sie zuerst die grundlegenden Bedingungen:

¢ Umgebungstemperatur zwischen 5 °C und 40 °C (41 °F und 104 °F).
¢ Relative Luftfeuchtigkeit zwischen 20 % und 80 %, nicht kondensierend.

¢ Der Roboter hat die Schutzart IP21. Er ist gegen Fremdkérper tber 12,5 mm und
senkrecht fallendes Tropfwasser geschutzt, jedoch nicht gegen Abspritzen oder
den Einsatz im Freien.

¢ Routen im Autonommodus mussen auf ebenen Boden verlaufen: Die
Steigfahigkeit im Autonommodus betragt 0 %. Steigungen und Uberladebriicken
mussen weiterhin im manuellen Modus befahren werden.

Die vollstandigen Werte finden Sie unter Anforderungen an die Betriebsumgebung (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/operating-environment-requirements/).

Boden priufen

FUr den Betrieb im Autonommodus muss die Bodenebenheit TR34 FM3 (FF 25 / FL 20)
entsprechen. Der Roboter Uberfahrt Erhebungen bis 25 mm (1 in) und Spalten bis

20 mm (0,8 in). Die vollstandige Liste einschlieBlich der Steigfahigkeit im manuellen
Modus finden Sie unter Bodenanforderungen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documenta

tion/installation/floor-requirements/).
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Platz entlang der Routen priifen

Wichtige Abmessungen fir die Planung von Fahrgassen, Turé6ffnungen und
Wendebereichen:

Abmessung Wert
Fahrzeuglange 1.893 mm (75 in)
Fahrzeugbreite 850 mm (33 in)
Fahrzeughéhe bei abgesenkten Gabeln 2.060 mm (81in)
Fahrzeugh&he bei maximal angehobenen Gabeln 2.350 mm (93 in)
Wenderadius 1.501 mm (59 in)

Die vollstandigen Abmessungen finden Sie auf der Seite Technische Daten des J1600
(https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical-specifications/).

Paletten und Ladungstrager prufen

Der J1600 benétigt einen Ladungstrager mit offenem Unterbau ohne untere
Deckbretter (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/pallet-and-load-compatibility/),
damit seine Gabeln einfahren kénnen. Prifen Sie, ob lhre Ladungstrager die folgenden
GrenzmaBe einhalten:

Maximale Lange der Palette oder Last einschlieBlich Uberstand: 1.250 mm (49 in).
Maximale Breite der Palette oder Last einschlieBlich Uberstand: 1.250 mm (49 in).
Maximale Héhe der Last ab Boden: 1.700 mm (67 in).

Maximale Traglast: 1.600 kg (ca. 3.500 Lb).

Unterstltzt werden die EPAL-Europalette, EPAL 3, EPAL 6, GMA-Paletten mit offenem
Unterbau sowie alle anderen Ladungstrager mit offenem Unterbau, die innerhalb der
GroéBengrenzen liegen und von den Gabeln unterfahren werden kénnen, beispielsweise
offene Gitterboxen und Fasser (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/use-cases/ope

n-cages-and-alternative-load-carriers/).
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Ladeplatz planen

Legen Sie vor der Lieferung fest, wo das manuelle | adegerat (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/products/chargers-and-accessories/manual-charger/) beziehungsweise die optionale
automatische Ladestation installiert wird. Beim automatischen Laden (https://info.mobile
robot.com/de-de/applications/scenarios/automatic-charging/) fahrt der Roboter zwischen den
Aufgaben selbststandig zur Ladestation. Siehe Installation des | adegeréts (https://info.
mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/charger-installation/).

Netzwerkanbindung festlegen

Fur den Grundbetrieb sind weder WLAN noch eine [T-Integration (https://info.mobilerobot.c
om/de-de/applications/results/lower-integration-complexity/) erforderlich. Eine WLAN- und
Netzwerkplanung ist nur erforderlich, wenn Sie erweiterte Funktionen wie come-to-me
(https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/come-to-me/), €ine
Flottenintegration Uber VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concept
s/vda-5050-explained/) oder die REST API (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/t
echnical-integration/rest-api-documentation/) verwenden mochten. Siehe Netzwerk- und
WLAN-ANnforderungen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/network-

and-wi-fi-requirements/).

Absetzpositionen und Aufgaben planen

Gehen Sie die vorgesehenen Routen ab und notieren Sie, wo Paletten abgesetzt
werden sollen. Positionen werden nach der Lieferung angelegt, indem Sie den Roboter
zu jeder Position fahren und diese speichern. Die Anzahl der gespeicherten Positionen
ist softwareseitig nicht begrenzt. Siehe Kartierung und Einrichtung von
Absetzpositionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/mapping-and-

drop-point-setup/).

Inbetriebnahmepaket bericksichtigen

Fur eine strukturierte Inbetriebnahme umfasst ein funftagiges Installations- und
Inbetriebnahmepaket (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/buying-and-deployment/inst
allation-and-commissioning/) zum Listenpreis von 10.000 € fir Endkunden zusatzlich eine
Machbarkeitsprifung vor der Installation fur alle ausgewahlten Aufgaben und Lasten,
eine Risikobeurteilung (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/
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site-risk-assessment/) und einen Projektplan, bevor die Arbeiten vor Ort beginnen. Die
Checkliste fur die Inbetriebnahme (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installat
ion/deployment-checklist/) zeigt sowohl den Basisablauf als auch den Ablauf mit

Inbetriebnahmepaket.

O TIPP

Bedienpersonal mit Erfahrung im Fahren von Elektrohubwagen bendtigt etwa

30 Minuten Schulung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/o
perator-training/). Planen Sie am Liefertag fir jede Bedienperson eine kurze
Schulung ein, anstatt ein separates Schulungsprojekt vorzusehen.
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Anforderungen an die Betriebsumgebung

Der J1600 ist fur den Palettentransport von Stellplatz zu Stellplatz in Innenbereichen
ausgelegt. Diese Seite enthalt die Umgebungsgrenzwerte, die ein Einsatzort fur einen
zuverlassigen Betrieb im Autonommodus und manuellen Modus (https://info.mobilerobot.c
om/de-de/documentation/getting-started/manual-and-autonomous-modes/) einhalten muss.

@ VORLAUFIGE SPEZIFIKATIONEN

Die Spezifikationen (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical-specific
ations/) vom Januar 2026 sind vorlaufig und kénnen sich andern. Gleichen Sie die
Werte mit der aktuellen Produktdokumentation ab, bevor Sie einen Einsatz
verbindlich planen.
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Umgebungsgrenzwerte

Parameter Metrisch Imperial / sonstige
Steigfahigkeit, Autonommodus 0° 0%
Steigfahigkeit, manueller Modus,

2,86° 5%
ohne Last
St§|gfah|gke|t, manueller Modus, 1720 3%
bei Volllast
Maximal Gberfahrbare 25 mm 1in
Schwellenhbéhe
Maxmal_uberfahrbare 20 mm 0.8in
Spaltbreite
Mindestbetriebstemperatur 5°C 41 °F
Maximale Betriebstemperatur 40 °C 104 °F
Relative Luftfeuchtigkeit 20-80 % nicht kondensierend
TR34
Ebenheit/H6henlage des Bodens Fl\j3 FF25/FL 20
geschltzt gegen feste Fremdkorper
Schutzart P21 Gber 12,5 mm und senkrecht fallendes

Tropfwasser

Bedeutung der Grenzwerte in der Praxis

Der Autonommodus setzt ebene Boden voraus

Im Autonommodus betragt die zulassige Steigung O %. Rampen, Steigungen, Gefalle
und Uberladebriicken miissen im manuellen Modus (https://info.mobilerobot.com/de-de/doc
umentation/user-guides/manual-operation/) befahren werden. Dabei kann das
Bedienpersonal auf Bodenunebenheiten, Versatz und die Bedingungen auf der Lkw-
Ladeflache reagieren. Diese Arbeitsteilung ist beabsichtigt — siehe Automatisierung
mit Bedienpersonal im Regelkreis (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concept
s/human-in-the-loop-automation/).
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Nur fur den Einsatz in Innenbereichen

Aufgrund der Schutzart IP21 und des Temperaturbereichs von 5-40 °C ist der J1600
nur fUr Innenbereiche ausgelegt. Er ist nicht fur Regen, Nassreinigungsbereiche oder
Tiefkihlumgebungen zugelassen.

Boden mussen nicht vollkommen eben sein

Der J1600 kann Schwellen bis 25 mm und Spalten bis 20 mm Uberfahren. Seine 3D-
Navigation ist fur reale Bedingungen in Bestandsanlagen (https://info.mobilerobot.com/de-
de/applications/use-cases/brownfield-automation/) ausgelegt. Die unter
Bodenanforderungen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/floor-requi
rements/) angegebene Ebenheitsklasse und die Grenzwerte fur Gberfahrbare
Unebenheiten und Spalten gelten dennoch fir jede autonome Route.

Prufung des Einsatzorts

Begehen Sie jede geplante autonome Route. Stellen Sie sicher, dass sie eben ist,
vollstandig im Innenbereich verlauft und die Grenzwerte fir Schwellen und Spalten
einhalt. Prifen Sie anschlieBend Temperatur und Luftfeuchtigkeit in jedem
durchfahrenen Bereich — ein gekUhlter Pufferbereich oder ein offenes Verladetor kann
dazu fUhren, dass ein Teil der Route auBerhalb der Grenzwerte liegt. Der Leitfaden zur
Standortvorbereitung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/site-readin
ess-guide/) beschreibt die vollstandige Prafung vor der Auslieferung. Bei der
Machbarkeitspriufung vor der Installation im Inbetriebnahmepaket (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/documentation/installation/deployment-checklist/) werden alle ausgewahlten
Aufgaben und Lasten anhand dieser Grenzwerte gepruft.
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Anforderungen an den Boden

Die Bodenbeschaffenheit bestimmt, wo der J1600 autonom fahren kann. Diese Seite
enthalt alle bodenbezogenen Grenzwerte, damit Sie jede Route in einer Betriebsstatte
beurteilen kénnen.

@ VORLAUFIGE TECHNISCHE DATEN

Die technischen Daten (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical-speci

Ebenheit und Niveaugleichheit

Autonome Routen erfordern eine Bodenebenheit und Niveaugleichheit nach TR34
FM3, entsprechend FF 25 / FL 20. Dies ist eine gangige Klassifizierung fur
Industrieb6den aus Beton. Die meisten bestehenden Lager- und Produktionsbdden in
angemessenem Zustand erfullen diese Anforderungen.

Steigungen
Modus Steigfahigkeit
Automatikmodus 0°/0%
Manueller Modus, ohne Last 286° /5%
Manueller Modus, mit voller Last 1,72°/ 3%

Autonomes Fahren ist nur auf ebenen Béden vorgesehen. Steigungen jeder Art —
einschlieBlich Uberladeblechen und Rampen — werden manuell befahren (https://info.mo
bilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/manual-operation/). Dabei beurteilt das
Bedienpersonal die Ausrichtung und den Zustand der Fahrflache. Planen Sie autonome
Absetzpositionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/mapping-and-
drop-point-setup/) ausschlieBlich auf ebenem Boden.
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Erhebungen, Spalten und Bodenfreiheit

Parameter Metrisch Imperial
Maximal Uberfahrbare Erhebungshéhe 25 mm 1in
Maximal Uberfahrbare Spaltbreite 20 mm 0,8in
Bodenfreiheit 30 mm 1,21in

Dehnungsfugen, Schwellen und Ablaufabdeckungen entlang autonomer Routen
mussen innerhalb der Grenzwerte flr Erhebungen und Spalten liegen.

Rader und Rollen
Der J1600 fahrt auf Radern und Rollen aus Polyurethan:

e Antriebsrad: 75 mm breit x 230 mm Durchmesser (3 x 9 in).
e Lastrollen: 70 mm breit x 80 mm Durchmesser (2,8 x 3,1in).

Polyurethanrader eignen sich fur glatte, trockene Betonbdden in Innenbereichen.
Aufgrund der Schutzart IP21 und der Auslegung fur Innenbereiche liegen nasse oder
verunreinigte Béden auBBerhalb der vorgesehenen Einsatzbedingungen — siehe
Anforderungen an die Betriebsumgebung_ (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentatio
n/installation/operating-environment-requirements/).

Fir reale Bodenverhaltnisse ausgelegt

Der J1600 wird gezielt unter nicht idealen Bedingungen validiert. Dazu gehéren
unebene Bdden und mit Wasser gefullte Pruflasten auf dem firmeneigenen
Testgelande in Kopenhagen (https://info.mobilerobot.com/de-de/company/locations/test-and-d
emonstration-facility/). Seine 3D-Navigation ist fir Bestandsstandorte (https://info.mobilerob
ot.com/de-de/applications/use-cases/brownfield-automation/) mit wechselnden Anordnungen
ausgelegt. Diese Robustheit erweitert jedoch nicht die oben genannten Grenzwerte:
Uberschreitet eine Route die Grenzwerte fir Erhebungen, Spalten, Steigungen oder
Ebenheit, muss sie manuell befahren oder durch eine andere Route ersetzt werden.

Begehen Sie vor der Auslieferung jede geplante Route anhand des Leitfadens zur
Standortvorbereitung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/site-readin
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ess-guide/). Wenn Sie das Inbetriebnahmepaket erwerben, werden die ausgewahlten
Routen bei der Machbarkeitsprufung vor der Installation Uberpruft — siehe Checkliste

fur die Inbetriebnahme (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/deploym
ent-checklist/).
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Netzwerk- und WLAN-Anforderungen

Der J1600 benétigt fur seine Kernaufgabe kein Netzwerk. Diese Seite erlautert,
welche Funktionen ohne Netzwerkanbindung verfugbar sind, welche eine Verbindung
nutzen und welche Vorbereitungen daflur erforderlich sind.

Grundbetrieb: kein Netzwerk erforderlich

Der standardmaBige Ablauf ab Werk (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/how
-it-works/) — manuelles Fahren, Speichern von Positionen (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/documentation/getting-started/saving-the-first-location/), Erstellen von Aufgaben auf dem
Touchscreen und autonome Transportfahrten — funktioniert ohne WLAN und ohne IT-
Integration:

e FUr den Grundbetrieb ist kein WLAN erforderlich.

e Ein Lagerverwaltungssystem (WMS), Fleet Manager oder eine andere
Systemintegration ist nicht erforderlich.

e Kartierung und Navigation erfolgen direkt auf dem J1600 mithilfe von 3D LiDAR

SLAM (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/ji600/navigation-and-obstacle-avoidanc
e/). Es besteht keine Abhangigkeit von Infrastruktur oder Netzwerk.

Ein einzelner Roboter, der Transporte nach dem Teach-and-Repeat-Prinzip (https://info.
mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/) ausfuhrt,
kann auch in einem Betrieb ohne nutzbares WLAN eingesetzt werden.

Funktionen mit Netzwerkanbindung

Eine Netzwerkanbindung wird relevant, wenn Sie Gber den Grundbetrieb
hinausgehende Funktionen nutzen:
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Funktion Warum sie ein Netzwerk benétigt

Der Roboter wird Uber eine mobile App oder eine Weboberflache zu einer

Come-to-me .
Position gerufen.

Interoperabilitat auf Flottenebene mit einem kompatiblen

VDA 5050

Flottenmanagementsystem.
REST API Integration mit anderer Software und anderen Anlagen.
Fleet

Koordination mehrerer Roboter.
Manager

Im Supportportal kénnen Supportanfragen eingereicht und
Fernsupport pporip bp 9 9

Gerateprotokolle hochgeladen werden.

Come-to-me (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/come-to-me/), die
Koordination des automatischen Ladens, das Flottenmanagement Uber VDA 5050 (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/vda-5050-explained/) und API-
Integrationen sind erweiterte Automatisierungsfunktionen. VDA 5050, die REST API (htt
ps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/rest-api-documentation/),
der Fleet Manager (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/flee
t-manager-guide/) und die erweiterte Aufgabenplanung erfordern das Softwarepaket
Advanced software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/advanced-softwar
e/). Unter Softwareupdates (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/service-mainten
ance/software-updates/) und Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/dua
-mode/) erfahren Sie, wie die Funktionsumfange aufeinander aufbauen.

Wann die WLAN-Verbindung eingerichtet wird

Wenn Sie den Roboter online betreiben méchten, wird die WLAN-Verbindung am ersten
Tag des Inbetriebnahmepakets (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installatio
n/deployment-checklist/) eingerichtet. Sie ist tatsachlich optional. Sie kénnen auch ohne
Netzwerk beginnen und die Netzwerkanbindung spater erganzen, wenn eine
Anwendung Flotten- oder Integrationsfunktionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/docum
entation/technical-integration/integration-overview/) benotigt.
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Planungshinweise

* Legen Sie vor der Lieferung fest, ob erweiterte Funktionen vorgesehen sind. So
kann die WLAN-Abdeckung entlang der Routen des Roboters rechtzeitig gepruft
werden.

e Der Roboter muss nicht online sein, damit Sie Unterstltzung erhalten. Das Menu
Help/Support am Gerat zeigt einen QR-Code an, ber den technische Anfragen
direkt gesendet werden kénnen. Siehe Diagnose und Protokollerfassung (https://inf
o.mobilerobot.com/de-de/documentation/service-maintenance/diagnostics-and-log-collectio
n/).

¢ Detaillierte Netzwerkspezifikationen erhalten Sie von Ihrem Partner oder unter
hello@mobilerobot.com, wenn Sie ein Flotten- oder Integrationsprojekt planen (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/system-integrator-technic

al-guide/).
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Installation des Ladegerats

Der J1600 wird entweder mit einem manuellen Ladegerat oder an einer optionalen
automatischen Ladestation (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-and-access
ories/automatic-charger/) geladen. Diese Seite erlautert die Funktionsweise beider
Optionen, die erforderlichen Vorbereitungen am Einsatzort und die Batteriekenndaten,
die bei der Wahl des Ladestandorts zu berucksichtigen sind.

@ VORLAUFIGE TECHNISCHE DATEN

Die technischen Daten (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/technical-speci

Ladeoption auswahlen

Endkunden-
Option Listenpreis Funktionsweise
(2026)
SchlieBen Sie das Ladegerat wahrend einer
Manuelles Pause oder bei abgestelltem Fahrzeug an —
. 3.600 € . . . . .
Ladegerat genau wie bei einem herkdmmlichen elektrischen
Hubwagen.
Der J1600 fahrt zur Station, positioniert sich vor
Automatische 8.400 € dem Ladegerat und eine Ladeschnittstelle fahrt
Ladestation bis zu den Ladekontaktplatten des Fahrzeugs

aus.

() INFO

Im Grundpreis des J1600 von 65.000 € ist kein Ladegerat enthalten. Planen Sie
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Manuelles Laden

Fir das manuelle Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/chargers-and-accessorie
s/manual-charger/) ist keine Konfiguration des J1600 erforderlich. Wahlen Sie in der
Nahe des Ublichen Abstellorts eine Stelle mit Stromanschluss und schlieBen Sie das
Ladegerat wahrend regularer Pausen an — vor der Mittagspause, zwischen den
Schichten oder Uber Nacht. Diese Option eignet sich flr den Einsatz eines einzelnen
J1600, wenn stets Bedienpersonal in der Nahe ist.

Automatisches Laden

Das automatische Laden (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/automatic-
charging/) ist eine erweiterte Automatisierungsfunktion und erméglicht das
Zwischenladen: Der J1600 ladt die Batterie selbststandig nach, wenn er nicht im
Einsatz ist. Das Bedienpersonal muss nicht daran denken, das Ladegeréat
anzuschlieBen.

Hinweise zum Standort:

¢ Die Station bendtigt einen ebenen Boden (https://info.mobilerobot.com/de-de/document
ation/installation/floor-requirements/) und ausreichend Anfahrflache, damit sich der
J1600 vor dem Ladegerat positionieren kann.

* Wenn Sie die automatische Ladestation zusammen mit dem Inbetriebnahmepaket
(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/deployment-checklist/)
erwerben, wird sie am ersten Tag vor Ort eingerichtet.

Batteriekenndaten fur die Planung

Der J1600 verwendet eine Lithium-Eisenphosphat-Batterie (LiFePO4) mit 24 V und
200 Ah (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-reference/battery-specificati

ons/).
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Parameter

Laderate

Entladerate bei Fahrt mit voller Last

Entladerate bei Fahrt ohne Last

Entladerate im Bereitschaftsbetrieb

Bei einem typischen Einsatzprofil betragt die Betriebsdauer mehr als acht Stunden.
Aus den Entladeraten ergeben sich rechnerisch etwa 7,7 Stunden ununterbrochene
Fahrt mit voller Last beziehungsweise 8,3 Stunden ohne Last. Dies sind jedoch
berechnete Werte und keine garantierten Betriebszeiten. Bereitschaftsbetrieb,

Wert

ca. 47 Prozentpunkte pro Stunde

ca.13 % pro Stunde

ca.12 % pro Stunde

ca. 2 % pro Stunde

Hubvorgange, Einsatzprofil, Batteriereserve und Betriebsbedingungen sind dabei nicht
berlcksichtigt. Im Einschichtbetrieb gewahrleisten das manuelle Laden wahrend der

Pausen oder eine automatische Ladestation zum Zwischenladen eine ausreichende

Batterieladung fiur den gesamten Arbeitstag.

Das Ladestromrelais (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-functions/ch

arging-safety/) ist eine zertifizierte Sicherheitsfunktion mit PL b. Es ist Teil des
mehrstufigen Sicherheitskonzepts, das unter Funktionsweise der Sicherheit des J1600

(https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/)

beschrieben wird.

Vor der Lieferung

¢ Entscheiden Sie sich fur manuelles oder automatisches Laden und bestellen Sie
die entsprechende Option. Die Einrichtung des automatischen Ladens am ersten
Tag erfolgt nur, wenn die automatische Ladestation erworben wurde.

¢ Reservieren Sie im Rahmen lhrer Prifung der Einsatzbereitschaft des Standorts (h

ttps://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/site-readiness-guide/) die

erforderliche Bodenflache und den Stromanschluss.
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Kartierung und Einrichtung von
Absetzpositionen

Der J1600 kartiert eine Betriebsstatte, wahrend er manuell durch sie gefahren wird. Es
sind weder eine Vermessung noch ein CAD-Import oder die Installation von
Infrastruktur erforderlich. Der Roboter erstellt und aktualisiert eine 3D-Karte, wahrend
er vom Bedienpersonal gefahren wird. AnschlieBend fahrt er selbststandig die von
Ihnen gespeicherten Positionen an. Diese Seite beschreibt die Erstkartierung, das
Erstellen von Absetzpositionen und die erste Aufgabe.

So funktioniert die Kartierung

Der Roboter verwendet 3D-LiDAR-SLAM (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/
navigation-and-obstacle-avoidance/) (gleichzeitige Positionsbestimmung und Kartierung),
das auf einem industriellen NVIDIA-Jetson-KI-Computer verarbeitet wird. Wahrend Sie
manuell fahren, erfasst und aktualisiert er kontinuierlich seine Umgebung. Dabei
scannt er Strukturen in H6hen von bis zu 70 m GUber dem Fahrzeug. Er bendtigt weder
fest installierte Fahrspuren noch Leitdrahte, Reflektoren oder bauliche Veranderungen.
Die Karte wird fortlaufend an Veranderungen in der Betriebsstatte angepasst. Dadurch
ist der J1600 besonders fir Bestandsanlagen (https://info.mobilerobot.com/de-de/applicatio
ns/use-cases/brownfield-automation/) mit wechselnden Layouts geeignet.

Die Begriffe werden im Glossar (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/g
lossary/) erlautert.

Ersteinrichtung

1. Schalten Sie den J1600 ein und folgen Sie der Anleitung auf dem Bildschirm.

2. Fahren Sie den J1600 mit der Deichsel manuell durch die Betriebsstatte. Der
Roboter erfasst dabei die Umgebung.

3. Fahren Sie jede Position an, an der der Roboter Paletten selbststandig absetzen
soll.

4. Tippen Sie auf Position speichern, benennen Sie die Position und wiederholen Sie
diesen Schritt fur jedes bendtigte Ziel.
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Die Anzahl der gespeicherten Positionen ist softwareseitig nicht begrenzt. Die
praktischen Grenzen ergeben sich aus der verfugbaren Lagerflache.

O TIPP

Benennen Sie Positionen so, wie |hr Team sie im Arbeitsalltag bezeichnet, zum
Beispiel ,Palettenplatz 1“ oder ,Zulauf Linie 3“. Das Bedienpersonal wahlt die Ziele
auf der Karte oder aus einer Liste aus. Eindeutige Namen beschleunigen daher die

Aufiabenerstelluni ‘httis:“info.mobilerobot.comide—deidocumentationiuser—iuidesitask—

Spateres Hinzufiigen und Andern von
Absetzpositionen

Neue Positionen werden auf die gleiche Weise hinzugeflgt: Fahren Sie die Position
einmal an und tippen Sie auf Position speichern. Die Einrichtung kann vom
Bedienpersonal selbst geandert werden. Das Hinzuflgen einer Position dauert nur
wenige Minuten und erfordert weder einen Automatisierungsspezialisten noch ein IT-
Ticket. Gespeicherte Positionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guide
s/location-management/) lassen sich beliebig zu Aufgaben kombinieren. Sie missen nicht

jede mdgliche Variante von A nach B einlernen.

Erstellen der ersten Aufgabe

1. Nehmen Sie eine unterstitzte Palette oder einen unterstitzten Lasttrager (https://i
nfo.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/pallet-and-load-compatibility/) manuell auf.

2. Offnen Sie die Aufgabenerstellung auf dem Touchscreen.

3. Wahlen Sie den Aufgabentyp und die gespeicherte Absetzposition aus.

4. Wahlen Sie aus, was nach der Ablieferung geschehen soll: Riuckkehr zum
Ausgangspunkt, Fahrt zu einer anderen Position oder Parkposition oder Anhalten
und warten (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/deliver-and-wait/).

5. Starten Sie die Aufgabe. Der Roboter fordert Sie auf, in den Automatikmodus zu
wechseln. Bestatigen Sie dies mit der physischen Start-/Go-Taste.

6. Gehen Sie vom Roboter weg, wenn die Bedienoberflache Sie dazu auffordert. Der
Roboter fahrt selbststandig, umfahrt Hindernisse, setzt die Palette auf Bodenhéhe
ab und fuhrt anschlieBend die ausgewahlte Aktion aus.
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Die Palettenaufnahme erfolgt immer manuell und die selbststandige Ablieferung auf
Bodenhdhe (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/scenarios/manual-pickup-and-auton
omous-delivery/). Die manuelle Hubhéhe von bis zu 1.600 mm ist im Automatikmodus
nicht verflgbar. Eine Beschreibung der Steuerungsibergabe finden Sie unter Dual
Mode (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/dual-mode/).

Beim Festlegen von Positionen zu beachtende
Einschrankungen

e Absetzpositionen mussen auf ebenem Boden liegen: Die Steigfahigkeit im
Automatikmodus betragt O %. Siehe Bodenanforderungen (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/documentation/installation/floor-requirements/).

¢ Die Routen zwischen den Positionen mussen innerhalb der Grenzwerte fur die
Betriebsumgebung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/operatin
g-environment-requirements/) verlaufen.

e FUr eine sicherere Routenfluhrung durch Produktionsbereiche kdnnen bevorzugte
Fahrbereiche festgelegt werden.

Absetzpositionen im Inbetriebnahmepaket

Wenn Sie das funftagige Inbetriebnahmepaket erwerben, umfasst Tag 1 vor Ort die
Einrichtung von bis zu 25 Absetzpositionen einschlieBlich der Aufgabenvalidierung.
Siehe Checkliste fur die Bereitstellung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/ins

tallation/deployment-checklist/). Weitere validierte Absetzpositionen sind als Zusatzoption
erhaltlich.
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Checkliste fur die Inbetriebnahme

Diese Checkliste fuhrt von der Standortprifung bis zum taglichen Betrieb des J1600.
Es gibt zwei Varianten: die grundlegende Inbetriebnahme direkt nach dem Auspacken
(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/getting-started/first-time-setup/), die je nach

Umfang (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/planning/deployment-scope-examples/)
Ublicherweise einige Stunden bis zu einem Tag dauert, und das strukturierte
funftagige Inbetriebnahmepaket.

Vor der Lieferung

Die Umgebungsbedingungen liegen innerhalb der Grenzwerte: Innenbereich, 5-
40 °C, 20-80 % relative Luftfeuchtigkeit, nicht kondensierend — siehe Anforderungen
an die Betriebsumgebung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/opera
ting-environment-requirements/).

Die Boden wurden auf jeder geplanten autonomen Route geprift: eben (0O %
Steigfahigkeit im Automatikmodus), Ebenheit nach TR34 FM3, Unebenheiten = 25 mm,
Spalten = 20 mm — siehe Anforderungen an den Boden (https://info.mobilerobot.com/de-d
e/documentation/installation/floor-requirements/).

Gange, Durchfahrten und Wendebereiche wurden anhand der
Fahrzeugabmessungen und des Wenderadius von 1.501 mm geprift — siehe
technische Daten (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/ji600/technical-specifications/).

Es wurde bestatigt, dass die Paletten und Ladungstrager (https://info.mobilerobot.com/
de-de/products/j1600/pallet-and-load-compatibility/) einen offenen Unterbau haben und die
Abmessungen von 1.250 x 1.250 mm, die Lasthéhe von = 1.700 mm sowie die Nutzlast
von = 1.600 kg einhalten.

Das Ladegerat wurde bestellt (manuell 3.600 € oder automatisch 8.400 € laut

Listenpreis) und ein Standort daflir wurde vorgesehen — siehe Installation des
Ladegerats (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/charger-installation/).

Die Konnektivitat wurde festgelegt: keine Verbindung fur den Grundbetrieb, WLAN
bei Nutzung erweiterter Funktionen — siehe Netzwerk- und WLAN-Anforderungen (http
s://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/).

Die vorgesehenen Absetzpositionen und Aufgabenmuster (https://info.mobilerobot.co
m/de-de/documentation/user-guides/task-management/) wurden gemeinsam mit dem
Bedienpersonal grob geplant.
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Der Leitfaden zur Standortvorbereitung (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/in
stallation/site-readiness-guide/) beschreibt diese Prufungen ausfuhrlich.

Variante 1: Grundlegende Inbetriebnahme direkt nach
dem Auspacken

Der J1600 ist in der Standardausfihrung bei Lieferung_einsatzbereit (https://info.mobilero
bot.com/de-de/documentation/getting-started/delivery-and-unpacking/) — ohne Umbauten am
Gebaude, Schienen, Leitdrahte oder Reflektoren und ohne obligatorische Integration in
ein WMS, einen Fleet Manager oder die IT (https://info.mobilerobot.com/de-de/applications/re
sults/lower-integration-complexity/).

Schalten Sie den J1600 ein und folgen Sie dem Bildschirmtutorial (https://info.mobiler
obot.com/de-de/documentation/getting-started/j1600-quick-start-guide/).

Fahren Sie den J1600 im manuellen Modus durch die Betriebsstatte, damit er sie
kartiert. Speichern Sie jede Absetzposition — siehe Kartierung und Einrichtung von
Absetzpositionen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/installation/mapping-and-
drop-point-setup/).

Erstellen und starten Sie die erste Aufgabe (https://info.mobilerobot.com/de-de/document
ation/getting-started/creating-the-first-task/). Bestatigen Sie den Automatikmodus mit der
physischen Starttaste.

Schulen Sie das Bedienpersonal (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/gettin
g-started/operator-training/) — etwa 30 Minuten pro Person, sofern diese bereits einen
elektrischen Hubwagen fahrt. Verwenden Sie dazu das Tutorial auf dem Gerat oder die
Onlineversion.

Legen Sie den Ladeablauf (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/user-guides/
charging/) fest: Laden per Kabel wahrend der Pausen oder automatische
Zwischenladung.

Die Einrichtung dauert je nach Umfang ublicherweise einige Stunden bis zu einem Tag.

Variante 2: Funftagiges 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 Dienstleistung. Durch strukturierte Vorbereitung, Validierung,
Schulung und Ubergabe verringert es die Risiken bei der Betriebsaufnahme. Es ist
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nicht mit der grundlegenden Einsatzbereitschaft der Maschine direkt nach dem
Auspacken zu verwechseln.

Vor der Installation

Machbarkeitsprufung fur alle ausgewahlten Aufgaben und Lasten.

Risikobeurteilung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safe-deployment/si
te-risk-assessment/).

Projektplan.

1. Tag vor Ort

Auspacken.

WLAN-Verbindung, falls gewilnscht.

Einrichtung der automatischen Ladestation, falls erworben.
Anlegen von bis zu 25 Absetzpositionen.

Validierung der Aufgaben.

Sicherheitsvalidierung.

2. Tag vor Ort

Gruppenschulung fur das gesamte Bedienpersonal.
Individuelle praktische Ubungen fir bis zu sechs Bediener und Bedienerinnen.

3.-4. Tag vor Ort

Leistung des Roboters im realen Betrieb Uberwachen.
Fehlerbehebung und Support vor Ort.
Zusatzliche Schulung des Bedienpersonals nach Bedarf.

5. Tag vor Ort

Abnahmeprufung.
Ubergabe.
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Verfligbare Zusatzleistungen

¢ Integration in andere Software oder Anlagen.
e Zusatzliche validierte Absetzpositionen.

e Einrichtung des Flottenmanagementsystems (https://info.mobilerobot.com/de-de/docu
mentation/technical-integration/fleet-manager-guide/).

Nach der Betriebsaufnahme

Wahlen Sie beim Kauf einen Kundendienstplan — Free, Basic Care oder Full Care.
Siehe den Support-Bereich (https://info.mobilerobot.com/de-de/category/support/).

Machen Sie sich mit dem Supportweg vertraut: Das Meni Help/Support am Gerat
zeigt einen QR-Code an, Uber den Sie technische Anfragen direkt senden kénnen —
siehe Diagnose und Protokollerfassung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/s

ervice-maintenance/diagnostics-and-log-collection/).

Halten Sie die Software im Rahmen |hres Supportplans auf dem aktuellen Stand —
siehe Softwareupdates (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/service-maintenanc

e/software-updates/).

Flgen Sie neue Absetzpositionen hinzu, wenn sich die Ablaufe andern: Fahren Sie
dorthin, tippen Sie auf Position speichern — fertig.
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Technischer Leitfaden fur
Systemintegratoren

Dieser Leitfaden richtet sich an Systemintegratoren, die den selbstfahrenden
Hubwagen J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/overview/) als
Einzelgerat oder als Teil eines gréBeren Automatisierungssystems einsetzen méchten.
Er bietet einen Uberblick Uber die Plattform, die beiden Softwarestufen, die
verflgbaren Integrationsschnittstellen und die Standortbedingungen, die vor
Projektbeginn geprift werden mussen.

Die Plattform im Uberblick

Bereich Ausstattung des J1600

3D-LiDAR-SLAM (gleichzeitige Lokalisierung und Kartierung)

Navigati
avigation auf einem industriellen KI-Computer vom Typ NVIDIA Jetson

Kontinuierliches Einlernen der Umgebung wahrend der Fahrt
Kartierung durch Bedienpersonal; keine Spuren, Leitdrahte, Reflektoren
oder baulichen Veranderungen

Eigenstandige Sicherheitssteuerung, zwei 2D-Sicherheits-
Sicherheit LiDARs, geschwindigkeitsabhangiges 360°-Schutzfeld,
zertifizierte Komponenten

15-Zoll-Multitouch-HMI, LED-Taste zum Starten und

Bedi flach
edienoberflache Fortsetzen, Schllisselschalter mit drei Stellungen, Deichsel

WLAN fur den Grundbetrieb optional; keine zwingende IT-

Konnektivitat .
Integration

Integrationsschnittstellen VDA 5050 und REST API (Advanced software), Fleet Manager

Das Navigationssystem und das Sicherheitssystem sind voneinander getrennt (https://in
fo.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/navigation-sensors-vs-safety-sensor
s/): Der 3D-LiDAR und die RGB-KI-Kamera dienen der Navigation und
Hindernisvermeidung (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/j1600/navigation-and-obstac
le-avoidance/), wahrend fur den Personenschutz zwei spezielle 2D-Sicherheits-LiDARs
und zertifizierte Komponenten eingesetzt werden. Siehe Funktionsweise der Sicherheit
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des J1600 (https://info.mobilerobot.com/de-de/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-sa

fety-works/).

Entscheiden Sie, ob Uberhaupt eine Integration

erforderlich ist

Der J1600 ist sofort einsatzbereit. Ein einzelner Roboter, der durch Einlernen und
Wiederholen (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/concepts/teach-and-repeat/)

erstellte Aufgaben ausflhrt, ben6tigt weder ein Lagerverwaltungssystem (WMS) noch
ein Flottenmanagementsystem und auch keine Netzwerkverbindung_(https://info.mobilero
bot.com/de-de/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/). Betrachten Sie die

Systemintegration als Option zur Skalierung_(https://info.mobilerobot.com/de-de/application

s/results/lower-integration-complexity/), nicht als Voraussetzung — bei vielen Einsatzen ist

sie niemals erforderlich. Die Integrationsubersicht (https://info.mobilerobot.com/de-de/docu
mentation/technical-integration/integration-overview/) zeigt die verfiigbaren Optionen.

Softwarestufen

Eine J1600-Hardwareplattform unterstitzt zwei Softwareversionen (https://info.mobilero

bot.com/de-de/products/software/software-comparison/):

Schwerpunkt

Aufgabenerstellung

Schnittstellen

Flotte

Konnektivitat

Standard software

Kernfunktionen, maximale
Bedienerfreundlichkeit

Konfigurationsfreies Einlernen
und Wiederholen

Nur Touchscreen

Einzelgerat

WLAN optional

Advanced software

Systemintegration und
Skalierung der Flotte

Einlernen und Wiederholen
sowie erweiterte
Aufgabenplanung

VDA 5050, REST API

Fleet Manager, koordinierter
Betrieb mehrerer Roboter

Fur vernetzte Funktionen
erforderlich

Das Upgrade auf Advanced software (https://info.mobilerobot.com/de-de/products/software/

advanced-software/) kostet 14.500 €. Am einfachsten lasst es sich bei der Bestellung
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des Roboters im Werk installieren. Ein Partner kann es auch spater durchfthren,
Kunden kénnen das Upgrade jedoch nicht selbst durchflihren. Legen Sie die
Softwarestufe bei der Spezifikation fest, nicht erst nach der Auslieferung.

Integrationsschnittstellen

* VDA 5050 (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/v
da-5050-documentation/) — vollstandige Unterstltzung der
Interoperabilitatsschnittstelle, Uber die Roboter verschiedener Hersteller unter
einem kompatiblen Flottenleitsystem betrieben werden kénnen.

o REST API (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integration/res
t-api-documentation/) — Softwareschnittstelle zur Integration des J1600 mit
anderer Software und anderen Anlagen.

¢ Fleet Manager (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/technical-integrati
on/fleet-manager-guide/) — Software flr den koordinierten Betrieb mehrerer
Roboter, 6.500 € pro Roboter.

¢ Integration externer Systeme (https://info.mobilerobot.com/de-de/documentation/t
echnical-integration/external-system-integration/) — Ansatze zur Anbindung des
J1600 an WMS, Anlagen und standortspezifische Softwaresysteme.

Zu prufende Standortvoraussetzungen

Der autonome Betrieb ist nur in Innenbereichen auf ebenen Bdden (https://info.mobilerobo
t.com/de-de/documentation/installation/floor-requirements/) vorgesehen. Prifen Sie wahrend
der Machbarkeitsphase die folgenden Grenzwerte:
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Parameter Anforderung

Steigfahigkeit,

R o ;
Automatikmodus 0° / O % — nur ebene Boden

Bo