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Deliver and Wait

Deliver and Wait («entregar y esperar»), también denominada Drop and Wait
(«depositar y esperar»), envia el J1600 a un destino guardado, deposita el palé a ras
de suelo y mantiene el vehiculo detenido alli hasta que alguien le asignha una nueva
tarea. Utilicela cuando el trabajo continue en el destino o cuando aun no se sepa cual

sera el siguiente desplazamiento.

Coémo funciona

1. Recoja manualmente el palé.

2. Seleccione en la pantalla tactil el destino guardado donde depositar el palé.
3. Seleccione Parar y esperar como comportamiento posterior a la entrega.
4. Confirme el modo automatico con el botdon de arranque y apartese.

5. El robot lleva el palé al destino, lo deposita y espera alli.

A partir de ese momento, cualquier persona que se encuentre en el destino puede
iniciar la siguiente tarea desde la pantalla tactil o simplemente tomar el timén 'y
continuar en modo manual. La transferencia de control funciona en ambos sentidos.
Consulte Recogida manual vy entrega autdnoma (https://info.mobilerobot.com/es-es/applicat
ions/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-delivery/) para conocer el flujo de trabajo
basico y Trabajo combinado manual y autdnomo (https://info.mobilerobot.com/es-es/applica
tions/scenarios/mixed-manual-and-autonomous-work/) para obtener informacién sobre el
cambio de modo.

Ejemplo practico

En un tutorial publico (https://info.mobilerobot.com/es-es/newsroom/videos/how-to-videos/),
se guardo una ubicacion con el nombre palletl («Ubicacion de palé 1»), se cred una
tarea con Drop Pallet at Location vy la opcion de parar y esperar, se confirmoé el modo
automatico y el robot entreg6 el palé y permanecio alli. Crear la ubicacion y la tarea
solo llevo unos minutos. Consulte Configuracién de una ubicacion temporal (https://info.

mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/temporary-location-setup/).
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Cuando conviene esperar en lugar de volver

e Calles de preparacion: es posible que haya que cambiar de posicion el palé
cuando se llene la calle. Mantenga el vehiculo donde se desarrolla la actividad.
Consulte Gestion de zonas pulmoén vy de preparacion (https://info.mobilerobot.com/es-e
s/applications/use-cases/buffer-and-staging-management/).

* Transferencias entre equipos: el equipo de recepcion realiza el envio y el equipo
de produccion toma el control del vehiculo en espera cuando llega a su zona.

¢ Flujos en un solo sentido: cuando ya no queda nadie en el origen, volver de vacio
supondria un desplazamiento innecesario.

¢ Siguientes pasos sin determinar: en flujos cambiantes como el cross-docking (h
ttps://info.mobilerobot.com/es-es/applications/use-cases/cross-docking/), el siguiente
origen suele decidirse después de depositar el palé.

Si el vehiculo debe volver para recoger el siguiente palé, utilice Deliver and Return (http

s://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/deliver-and-return/). Si debe abandonar
la zona después de depositar el palé, utilice Deliver and Park (https://info.mobilerobot.co
m/es-es/applications/scenarios/deliver-and-park/) 0 encadene otro tramo con A-to-B-to-C
Transport (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/).
También puede llamar desde otro lugar a un robot en espera mediante Come-to-Me (ht

tps://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/come-to-me/).

Mientras espera

Un J1600 en espera consume aproximadamente un 2 % de bateria por hora en modo
de espera (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/technical-reference/battery-specific
ations/), por lo que mantenerlo estacionado en un destino entre tareas apenas reduce
su autonomia. Para gestionar la carga durante un turno, consulte Carga automatica (htt

ps://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/automatic-charging/).
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