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Erste Schritte

Von der Anlieferung bis zum ersten autonomen Palettentransport: Auspacken,
Einrichtung, Kartierung, Positionen, Aufgaben und Schulung des Bedienpersonals flr

den J1600.

B

J1600 Kurzanleitung
Der vollstandige Ablauf vom Einschalten eines neuen J1600 bis zum ersten autonomen
Palettentransport — Kartierung, Speichern von Positionen, Erstellen einer Aufgabe und...

B

Lieferung und Auspacken
Was vor der Anlieferung_eines J1600 vorzubereiten ist, wichtige Gewichts- und MaBangaben
far die Warenannahme, der Lieferumfang und die optionale Inbetriebnahme.

B

Ersteinrichtung
Einrichtung_eines neuen J1600 — Einschalten, Bildschirmtutorial, Kartierung durch Abfahren,

Speichern von Positionen und das optionale finftagige Inbetriebnahmepaket.

B

Bedienerschulung
Dauer und Inhalte der J1600-Bedienerschulung, die integrierte Anleitung und die strukturierte

Schulung im Inbetriebnahmepaket.
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Erste Karte erstellen
So erstellt der J1600 durch manuelles Fahren eine 3D-Karte einer Betriebsstatte — ohne

Spuren, Leitdrahte, Reflektoren oder bauliche Anderungen.

B

Erste Position speichern
So erstellen Sie auf dem J1600 eine gespeicherte Abladeposition, indem Sie die Position
anfahren und auf ,Position speichern” tippen. AuBerdem erfahren Sie, wie sich gespeicherte...

B

Erstellen der ersten Aufgabe
Schrittweises Erstellen der ersten J1600-Aufgabe — Auswahl des Ziels und des Verhaltens
nach der Ablieferung, Bestatigung des Automatikmodus und Ablauf der Aufgabe.

B

Manueller Modus und Autonommodus
Funktionsweise des Dual Mode des J1600 — manueller Hubwagenbetrieb, vom Bedienpersonal
bestatigter Autonommodus, Schliisselschalter, Ubergabe und sofortige Ubernahme.
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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/).
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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
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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/).
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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/).
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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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