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Primeros pasos

Desde la entrega hasta el primer transporte autonomo de un palé: desembalaje,
configuracion, creacion del mapa, ubicaciones, tareas y formacion de operadores para

la J1600.

B

Guia de inicio rapido del J1600
Todos los pasos, desde el encendido de un J1600 nuevo hasta su primera entrega auténoma de
un palé — creacion del mapa, guardado de ubicaciones, creacidon de una tarea y confirmacion...

B

Entrega y desembalaje
Qué debe preparar antes de la llegada de un J1600, pesos vy dimensiones clave para la
recepcion, qué incluye la compra vy el servicio opcional de puesta en marcha.

B

Configuracion inicial
Configuracion de un J1600 nuevo — encendido, tutorial en pantalla, creacion del mapa
mediante conduccion, guardado de ubicaciones y paquete opcional de puesta en servicio de...

B

Formacién de operadores
Cuanto dura la formacion de operadores del J1600, qué contenidos abarca, el tutorial integrado

en el equipo v la formacion estructurada incluida en el paquete de puesta en servicio.
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Creacion del primer mapa
Como genera el J1600 un mapa 3D de una instalaciéon mediante la conduccion manual, sin
carriles, cables, reflectores ni modificaciones del edificio.

B

Guardar la primera ubicacion

Coémo crear una ubicacién de entrega guardada en el J1600 conduciendo hasta el punto y
pulsando Guardar ubicacion, y como funcionan las ubicaciones guardadas.

B

Creacion de la primera tarea

Creacion paso a paso de la primera tarea del J1600: seleccion del destino y de la accidn
posterior a la entrega, confirmacion del modo automatico y funcionamiento del equipo.

B

Modos manual y auténomo

Coémo funciona el modo dual del J1I600 — manejo manual como transpaleta, modo auténomo
con confirmacion del operador, selector con llave, cesion del control y recuperacion inmediata.
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Guia de inicio rapido del J1600

Esta guia explica todos los pasos, desde la recepcion de un J1600 nuevo hasta su
primera entrega autonoma de un palé. EL J1600 (https://info.mobilerobot.com/es-es/product
s/j1600/overview/) se entrega listo para usar: no necesita carriles, cables, reflectores ni
modificaciones en el edificio, y la conexion Wi-Fi es opcional para el uso basico (http
s://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/). La
configuracion habitual requiere entre unas horas y un dia, segun el alcance (https://info.
mobilerobot.com/es-es/applications/planning/deployment-scope-examples/), Yy un operario que
ya sepa manejar una transpaleta eléctrica necesita unos 30 minutos de formacion.

El flujo de trabajo basico es: crear el mapa mientras conduce, guardar los
destinos, recoger el palé manualmente y entregarlo de forma auténoma (https://in
fo.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/manual-pickup-and-autonomous-deliver

v/)-

Antes de empezar

Compruebe que sus instalaciones y cargas cumplen los requisitos operativos del
J1600 (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/planning/is-the-j1600-right-for-my-applica
tion/):

¢ Transporte en interiores entre puntos a nivel del suelo y sobre suelos nivelados (ht
tps://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/installation/floor-requirements/). El modo
autonomo no admite pendientes: su capacidad de superar pendientes es del O %.
Las pendientes vy las planchas puente de muelle deben recorrerse en modo
manual.

e Temperatura de funcionamiento (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/instal
lation/operating-environment-requirements/) de 5-40 °C (41-104 °F) y humedad relativa
de 20-80 %, sin condensacion.

e Los palésy los soportes de carga deben tener una base abierta, sin tablas
inferiores. Sus dimensiones, incluido cualquier saliente, no deben superar 1.250 x
1.250 mm (49 x 49 in), y la altura de la carga no debe superar 1.700 mm (67 in).
Consulte Palés y cargas compatibles (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentatio

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

e La carga util maxima es de 1.600 kg (unos 3.500 Lb).
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Para obtener informacion sobre la recepcion y el desembalaje, consulte Entrega v
desembalaje (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/delivery-and-un

packing/).

Paso 1 — Encienda el J1600 y siga el tutorial

Gire la llave de contacto para encender el robot v siga el tutorial que aparece en la
pantalla tactil de 15 pulgadas (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/technical-ref
erence/interface-specifications/). El tutorial esta disponible en el propio equipo y en linea.

Paso 2 — Cree el mapa de las instalaciones mientras
conduce

Utilice el timon para conducir manualmente el J1600 por sus instalaciones, igual que
conduciria una transpaleta eléctrica convencional. Mientras conduce, el robot crea 'y
actualiza continuamente un mapa tridimensional del entorno mediante SLAM con
LiDAR 3D (https://info.mobilerobot.com/es-es/products/j1600/navigation-and-obstacle-avoidanc
e/) (localizacién y cartografiado simultaneos). No es necesario modificar la
infraestructura. Consulte Creacion del primer mapa (https://info.mobilerobot.com/es-es/doc
umentation/getting-started/creating-the-first-map/).

Paso 3 — Guarde los destinos

Conduzca hasta cada punto en el que quiera que el robot entregue palés de forma
autonoma, pulse Guardar ubicacion en la pantalla tactil y asigne un nombre al punto.
Repita este proceso para cada destino que necesite; no existe un limite de software
para el numero de ubicaciones guardadas. Consulte Guardar la primera ubicacion (http

s://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/saving-the-first-location/).

Paso 4 — Recoja manualmente un palé

La recogida de palés siempre se realiza manualmente (https://info.mobilerobot.com/es-es/s
upport/troubleshooting/task-and-location-problems/). Utilice el timon y los mandos de
elevacion para recoger un palé o soporte de carga compatible. En modo manual (http
s://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/manual-operation/), puede recoger y
depositar cargas a alturas de hasta 1.600 mm (63 in).
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Paso 5 — Cree y ejecute la primera tarea

1. Abra la pantalla de creacion de tareas en la pantalla tactil.
2. Seleccione el tipo de tarea y un destino de depodsito guardado.

3. Elija qué ocurrira después de la entrega: volver al origen, ir a otro punto o a una
zona de estacionamiento, o Parar y esperar (https://info.mobilerobot.com/es-es/applicat

ions/scenarios/deliver-and-wait/).

4. Ejecute la tarea.

5. El robot le pide que pase al modo auténomo (https://info.mobilerobot.com/es-es/suppor
t/troubleshooting/robot-will-not-enter-autonomous-mode/). Confirme mediante el boton
fisico de inicio/marcha.

6. Apartese cuando la interfaz se lo indique.

El J1600 circula de forma autonoma (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-
guides/autonomous-operation/) a una velocidad de hasta 5,4 km/h, evita los obstaculos

durante el trayecto, deposita el palé a nivel del suelo y ejecuta la accion posterior a la
entrega que haya seleccionado. Consulte Creacién de la primera tarea (https://info.mobil

erobot.com/es-es/documentation/getting-started/creating-the-first-task/).

Recuperar el control

Puede recuperar el control manual en cualquier momento sujetando o moviendo el
timon, o utilizando los mandos de parada y toma de control. El operario siempre inicia
las tareas y decide cuando puede la maquina pasar al modo autonomo (https://info.mobil
erobot.com/es-es/safety-compliance/safety-overview/human-responsibilities/). Consulte Modos
manual y autdnomo (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/manual-

and-autonomous-modes/).

@ ESPECIFICACIONES PRELIMINARES

Las especificaciones del J1600 de enero de 2026 citadas en esta guia son
preliminares y pueden cambiar. Consulte las especificaciones técnicas (https://info.
mobilerobot.com/es-es/products/j1600/technical-specifications/) para conocer los valores
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Siguientes pasos

e Configuracion inicial (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/fir
st-time-setup/) — el proceso de configuracion con mas detalle, incluido el paquete
opcional de puesta en servicio.

e Formacion de operarios (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-starte
d/operator-training/) — qué deben aprender los operarios y cuanto dura la formacion.

¢ (Gestion de tareas (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/task-ma
nagement/) — todos los patrones de tarea disponibles, no solo el de la primera
entrega.

e Carga (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/charging/) —
opciones de carga manual y automatica.
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Entrega y desembalaje

Esta pagina explica qué puede esperar cuando un J1600 llegue a sus instalaciones y
qué debe tener preparado antes de su llegada (https://info.mobilerobot.com/es-es/document
ation/installation/site-readiness-guide/). El J1600 esta disefhado para poder utilizarse en
cuanto se entrega: funciona desde el primer momento, no requiere modificaciones en
el edificio ni necesita Wi-Fi o integracion informatica para el uso basico (https://info.mobi
lerobot.com/es-es/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/).

Datos para la recepcion

Planifique la zona de recepcion y los equipos de manipulacion teniendo en cuenta
estos datos:

Parametro Valor
Peso de la transpaleta 980 kg
Longitud del vehiculo 1.893 mm (75 in)
Anchura del vehiculo 850 mm (33 in)
Altura del vehiculo, con las horquillas bajadas 2.060 mm (81in)

El J1600 se fabrica en Dinamarca.

Qué incluye la compra

La compra basica incluye la propia transpaleta J1600. El cargador no esta incluido con
la compra del J1600; pida el cargador que necesite (https://info.mobilerobot.com/es-es/doc
umentation/installation/charger-installation/) junto con la transpaleta:

e Cargador manual (https://info.mobilerobot.com/es-es/products/chargers-and-access
ories/manual-charger/) — precio de tarifa: 3.600 €. Carga mediante conexion, como
en las transpaletas eléctricas convencionales.

e Cargador automatico (https://info.mobilerobot.com/es-es/products/chargers-and-ac
cessories/automatic-charger/) — precio de tarifa: 8.400 €. Permite la carga de
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oportunidad mediante acoplamiento automatico, una funcion avanzada de
automatizacion.

Consulte Carga (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/charging/) para
saber como funcionan ambas opciones.

Donde colocar el J1600

El J1600 es un vehiculo de interior disefiado para suelos nivelados:

e Temperatura de funcionamiento de 5-40 °C (41-104 °F); humedad relativa del
20-80 %, sin condensacion.

e Grado de proteccion IP21: protegido contra objetos de mas de 12,5 mm y contra el
goteo vertical de agua. No lo utilice en procesos humedos ni lo exponga a la
intemperie.

¢ Planitud del suelo (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/installation/floor-req
uirements/) conforme a TR34 FM3 (FF 25 / FL 20); puede superar resaltes de hasta
25 mm (1in) y huecos de hasta 20 mm (0,8 in).

Consulte los detalles del entorno de funcionamiento (https://info.mobilerobot.com/es-es/do
cumentation/user-guides/ji600-user-manual/#operating-limits) en el manual de usuario.

Desembalaje y primer encendido

Después de desembalarlo, el J1600 esta listo para funcionar sin ningun trabajo de
instalacion adicional. Enciéndalo con el interruptor de llave vy siga el tutorial que
aparece en pantalla. Configuracion inicial (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentatio
n/getting-started/first-time-setup/) le guiara durante el proceso.

Instalacion y puesta en marcha opcionales

Si prefiere una puesta en servicio estructurada en lugar de realizar la configuracion
por su cuenta, dispone de un paquete de instalacion y puesta en marcha de cinco dias
por un precio de tarifa de 10.000 €. El dia 1 incluye el desembalaje, la conexion Wi-Fi
opcional, la configuracion del cargador —incluida la carga automatica, si se ha
adquirido—, la creacion de hasta 25 puntos de depdsito vy la validacion de las tareas y
la seguridad. Los dias restantes incluyen la formacion de operadores (https://info.mobiler
obot.com/es-es/documentation/getting-started/operator-training/), la supervision, la resolucion
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de problemas, las pruebas de aceptacion y la entrega del sistema. Consulte
Configuracion inicial (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/first-tim
e-setup/#the-commissioning-package) para ver el programa completo de cada dia.

Siguiente paso

Continue con Configuracion inicial (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-
started/first-time-setup/).
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Configuracion inicial

La configuracion de un J1600 no requiere programacion y la realiza un operario
directamente en la maquina. La configuracion habitual lleva entre unas horas y un dia,
segun el alcance (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/planning/deployment-scope-e
xamples/). Esta pagina explica el proceso de configuracion por cuenta propiay el
servicio opcional de puesta en servicio.

Qué no requiere la configuracion

* No es necesario modificar el edificio: no se requieren guias, cables, reflectores ni
marcadores.

* No se requiere Wi-Fi. La conectividad es opcional para el uso basico (https://info.mo
bilerobot.com/es-es/documentation/installation/network-and-wi-fi-requirements/).

* No se requiere un sistema de gestion de almacenes (SGA), un sistema de gestidn
de flotas ni integracion con sistemas informaticos (https://info.mobilerobot.com/es-es/
applications/results/lower-integration-complexity/).

¢ No se requiere programacion. La creacion de tareas (https://info.mobilerobot.com/es-e
s/documentation/user-guides/task-management/) utiliza el método de ensenanza y
repeticion (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/concepts/teach-and-repeat/)
en la pantalla tactil.

Pasos para la configuracion por cuenta propia

1. Encienda el J1600 con el interruptor de llave y siga el tutorial que aparece en
pantalla. El tutorial también esta disponible en linea.

2. Recorra manualmente las instalaciones con el timon. Mientras conduce, el
robot aprende y actualiza continuamente su representacion 3D del entorno.
Consulte Creacidon del primer mapa (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/g
etting-started/creating-the-first-map/).

3. Conduzca hasta cada punto de descarga (https://info.mobilerobot.com/es-es/doc
umentation/installation/mapping-and-drop-point-setup/) que desee utilizar en modo
autonomo. La entrega auténoma se realiza a ras de suelo; por tanto, elija
posiciones de descarga a ras de suelo.
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4. Pulse Guardar ubicacion, asigne un nombre a la ubicacion y repita el proceso
para cada destino. No hay ningun limite de software para el numero de
ubicaciones guardadas. Consulte Guardado de la primera ubicacion (https://info.mob
ilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/saving-the-first-location/).

Una vez guardadas las ubicaciones, el robot estara listo para su primera tarea: recoja
manualmente un palé, seleccione un destino y confirme el modo autdénomo (https://info.
mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/autonomous-operation/). Consulte Creacién

de la primera tarea (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/creating-t
he-first-task/).

Adicion y modificacion posterior de ubicaciones

Las ubicaciones no quedan fijadas durante la configuracion. Los operarios pueden
afadir una ubicacion nueva en pocos minutos: solo tienen que conducir hasta ella una
vez y guardarla, sin necesidad de recurrir a un especialista en automatizacion. Esto
hace que el J1600 sea adecuado para cambios en la distribucion, puntos de
almacenamiento temporal (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/use-cases/tempora
ry-storage/) e instalaciones existentes (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/use-ca
ses/brownfield-automation/). Consulte Gestion de ubicaciones (https://info.mobilerobot.com/e
s-es/documentation/user-guides/location-management/).

Paquete de puesta en servicio

Los clientes que deseen una puesta en funcionamiento estructurada y validada
pueden contratar por separado un paquete de instalacion y puesta en servicio (https://i
nfo.mobilerobot.com/es-es/products/buying-and-deployment/installation-and-commissioning/) de
cinco dias (precio de tarifa para el usuario final: 10.000 €). No debe confundirse con la
facilidad de uso basica de la maquina nada mas desembalarla: es un servicio opcional
destinado a reducir los riesgos de la puesta en funcionamiento.
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Fase Alcance

Comprobacion de la viabilidad de todas las tareas y cargas

Preinstalacion . L, .
seleccionadas; evaluacion de riesgos; plan del proyecto

Desembalaje; conexion Wi-Fi si se desea; configuracion de la carga
Dia 1 automatica si se ha adquirido; creacion de hasta 25 puntos de descarga;
validacion de las tareas; validacion de la seguridad

Formacion en grupo para todos los operarios; practicas individuales con

Dia 2 L .. . .
la maquina para un maximo de seis operarios

Supervision del rendimiento del robot; diagndstico y resolucion de
Dias 3-4 problemas in situ; asistencia; formacion adicional de los operarios cuando
sea necesario

Dia 5 Prueba de aceptacion; entrega

Los servicios adicionales incluyen la integracién con otros equipos v sistemas de
software (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/technical-integration/external-syste
m-integration/), puntos de descarga validados adicionales y la configuracion del sistema
de gestion de flotas (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/technical-integration/fle

et-manager-guide/).

Prueba antes de la implantacion

Esta disponible una prueba de pago de dos semanas (https://info.mobilerobot.com/es-es/pr
oducts/buying-and-deployment/two-week-trial/) (4.000 €, incluida la configuracion y la
asistencia). También se pueden realizar pruebas de concepto en las propias
instalaciones del cliente o en la zona de demostraciones y pruebas de Copenhague (htt
ps://info.mobilerobot.com/es-es/company/locations/test-and-demonstration-facility/) de la
empresa. Los datos de contacto estan disponibles en mobilerobot.com (https://www.mob

ilerobot.com).

Siguientes pasos

e Formacidén de operarios (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-starte
d/operator-training/)

e Creacion del primer mapa (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-start

ed/creating-the-first-map/)
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e Modos manual y auténomo (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-sta
rted/manual-and-autonomous-modes/)
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Formacion de operadores

El J1600 esta diseffado para que un operador con experiencia en transpaletas
eléctricas pueda aprender a utilizarlo en unos 30 minutos. La formacién se centra en
el operador y no requiere programacion: el uso habitual no exige conocimientos de
programacion ni la intervencion de un especialista en automatizacion.

Por qué la formacion es breve

¢ El modo manual resulta familiar. El timdn y el funcionamiento manual estan
diseiados para ofrecer una experiencia similar a la de una transpaleta eléctrica
convencional. Un operador que ya utilice una conoce la mayor parte del
funcionamiento de la maquina.

¢ Las tareas no requieren programacion. Para crear una tarea, basta con elegir un
destino guardado y el comportamiento posterior a la entrega en la pantalla tactil
de 15 pulgadas (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/technical-reference/inter
face-specifications/): se trata de ensenar y repetir (https://info.mobilerobot.com/es-es/do
cumentation/concepts/teach-and-repeat/), N0 de configurar.

¢ Lainterfaz guia al operador. El J1600 solicita confirmacion antes de pasar al
modo automatico (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/autonom
ous-operation/) € indica al operador que se aparte antes de iniciar la marcha.

Un usuario que ya habia utilizado transpaletas eléctricas, pero nunca el J1600, ha
demostrado publicamente (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/customer-stories/vi
deo-case-stories/) cOmMo guardar una ubicacion, crear una tarea de deposito y retorno,
confirmar el modo automatico y observar al J1600 desplazarse entre personas, todo
ello en unos 15 minutos desde su primer contacto con la maquina.

Qué aprende un operador

1. Conduccioén y elevacion en modo manual (https://info.mobilerobot.com/es-es/documenta
tion/user-guides/manual-operation/) (recogidas y depositos hasta 1.600 mm).

2. Guardar y asignar nombres a ubicaciones; consulte Guardar la primera ubicacion
(https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/saving-the-first-location/).

3. Crear tareas y elegir el comportamiento posterior a la entrega; consulte Crear la
primera tarea (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/creating-th
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e-first-task/).

4. La transferencia de control: confirmar el modo automatico mediante el boton
fisico de arranque y apartarse; consulte Modos manual y autdnomo (https://info.mob
ilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/manual-and-autonomous-modes/).

5. Recuperar el control: agarrar o mover el timon, utilizar los controles de parada y
anulacion, y accionar las paradas de emergencia (https://info.mobilerobot.com/es-es/sa
fety-compliance/safety-overview/emergency-stops-and-manual-takeover/).

6. Procedimientos de carga; consulte Carga (https://info.mobilerobot.com/es-es/document
ation/user-guides/charging/).

Materiales de formacion

El propio equipo incluye un tutorial para operadores que también esta disponible en
linea. Los videos tutoriales breves de acceso publico (https://info.mobilerobot.com/es-es/n
ewsroom/videos/how-to-videos/) explican como afadir ubicaciones de depdsito, crear
tareas y cargar la bateria.

Formacion estructurada del paquete de puesta en
servicio

El paquete opcional de instalacion y puesta en servicio (https://info.mobilerobot.com/es-es/
documentation/getting-started/first-time-setup/#the-commissioning-package), de cinco dias de
duracion, incluye formacion reglada:

¢ Dia 2: formacién en grupo para todos los operadores y practicas individuales con
la maquina para un maximo de seis operadores.

¢ Dias 3y 4: formacion adicional para los operadores segun sea necesario, junto
con la supervision del rendimiento v la resolucion de problemas.

La funcidn permanente del operador

La formacion es breve, pero la funcion del operador sigue siendo fundamental: evaluar
la estabilidad de la carga v el estado del palé, realizar todas las recogidas, gestionar
excepciones (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/handling-exceptions-and
-irreqular-loads/) y decidir cuando puede funcionar la maquina de forma autonoma.
Consulte Automatizaciéon con intervencién humana (https://info.mobilerobot.com/es-es/doc
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umentation/concepts/human-in-the-loop-automation/) ¥ el Manual del operador (https://info.mo
bilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/operator-manual/).
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Creacion del primer mapa

El J1600 aprende la configuracion de sus instalaciones mientras usted lo conduce por
ellas. No requiere una fase de levantamiento independiente, infraestructura fija ni
software de edicion de mapas que aprender a utilizar: usted conduce vy el robot genera
el mapa.

Cémo funciona el mapeado

El J1600 navega mediante 3D LiDAR SLAM (https://info.mobilerobot.com/es-es/products/j16
00/navigation-and-obstacle-avoidance/) (localizacion y mapeado simultaneos), procesado
en un ordenador industrial de |IA NVIDIA Jetson. Mientras un operador lo conduce
manualmente con el timodn, el robot genera un mapa tridimensional de su entorno y
continua actualizandolo durante los desplazamientos posteriores en modo manual.
Escanea estructuras del entorno situadas hasta 70 m por encima del vehiculo.

El mapeado 3D esta disefiado para ofrecer mayor precision y fiabilidad que la
navegacion 2D tradicional en entornos complejos o cambiantes. Por ello, resulta
adecuado para instalaciones existentes (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/use
-cases/brownfield-automation/) donde la distribucion cambia y los obstaculos se
desplazan.

Mapeado de las instalaciones

1. Encienda el robot y complete el tutorial en pantalla si todavia no lo ha hecho.

2. Conduzca manualmente el J1600 por las zonas en las que vaya a trabajar. Se
maneja como una transpaleta eléctrica convencional.

3. Conduzca hasta cada punto de deposito autonomo previsto y guardelo; consulte
Guardado de la primera ubicacion (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/get

ting-started/saving-the-first-location/).

A continuacion, el robot determina su posicion en el mapa y planifica sus propias rutas
hasta los destinos guardados. No es necesario ensefarle rutas punto a punto: una vez
creadas las ubicaciones, el robot navega hasta cualquier punto guardado sin tener que
mostrarle todas las combinaciones posibles de origen y destino.
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Sin cambios en la infraestructura

El mapeado no requiere carriles, cables, reflectores, marcadores ni modificaciones del
edificio, ni tampoco Wi-Fi (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/installation/netwo
rk-and-wi-fi-requirements/). Esto permite completar la implantacion en cuestion de horas
o en un dia vy trasladar el robot entre instalaciones o zonas mediante un nuevo
mapeado (https://info.mobilerobot.com/es-es/support/troubleshooting/mapping-problems/), Sin
tener que redisefiar la instalacion.

Mapeado frente a deteccion de seguridad

El LiDAR 3D y la camara RGB con IA forman parte del sistema de navegacion. La
proteccion de las personas se gestiona por separado (https://info.mobilerobot.com/es-es/s
afety-compliance/safety-overview/navigation-sensors-vs-safety-sensors/) mediante dos LiDAR
de seguridad 2D, componentes certificados y un controlador de seguridad
independiente; consulte Como funciona la seguridad del J1600 (https://info.mobilerobot.c
om/es-es/safety-compliance/safety-overview/how-j1600-safety-works/).

Cuando cambia el entorno

El mapa no queda fijo tras la configuracion. El robot actualiza continuamente su
modelo del entorno durante la conduccion manual, detecta y evita obstaculos durante
los desplazamientos autonomos y permite a los operadores afadir nuevas ubicaciones
en cualquier momento. Se pueden definir zonas de circulacion preferente para
establecer rutas mas seguras por las areas de produccion.

Siguiente paso

Guardado de la primera ubicacion (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-

started/saving-the-first-location/).
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Guardar la primera ubicacion

Una ubicacion es un destino guardado al que el J1600 puede desplazarse de forma
autonoma. Crear una solo lleva unos minutos y no requiere programacion ni asistencia
especializada: conduzca hasta alli una vez y guarde la ubicacion.

Crear una ubicacion

1. Utilice el timon para conducir manualmente el J1600 hasta el punto exacto donde
quiera depositar palés de forma autonoma. En modo automatico, el J1600
deposita los palés a nivel del suelo, por lo que debe elegir una posicion despejada.

2. Pulse Guardar ubicacion en la pantalla tactil.

3. Asigne al punto un nombre que pueda reconocer facilmente, por ejemplo, palleti
0 «Zona de palés 1».

4. Repita estos pasos para cada destino que necesite.

Coémo funcionan las ubicaciones

¢ Sin limite de software. Puede guardar tantas ubicaciones como quiera; el limite
practico es el espacio disponible en el almaceén.

e Combinables libremente. Cualquier punto guardado puede utilizarse como
destino en cualquier tarea. No es necesario ensefar al J1600 todas las
combinaciones posibles entre Ay B: el J1600 calcula su propia ruta entre los
puntos guardados utilizando el mapa que cred mientras usted conducia. Consulte
Crear el primer mapa (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/cr
eating-the-first-map/).

¢ Faciles de cambiar. Alada un punto nuevo en cuestion de minutos cuando
cambien las necesidades (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/temp
orary-location-setup/): una zona de almacenamiento temporal (https://info.mobilerobot.c
om/es-es/applications/use-cases/temporary-storage/), Un nuevo carril de preparacion o
un punto de descarga distinto en la linea de produccion. Esta es una de las
situaciones en las que una persona resulta mas eficaz que un proyecto de
automatizacion fija: basta con conducir y guardar la ubicacion, en lugar de llamar
al departamento de Tl para que reprograme el mapa.

The Mobile Robot Company — Knowledge Center 19/25


https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/creating-the-first-map/
https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/creating-the-first-map/
https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/temporary-location-setup/
https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/use-cases/temporary-storage/
https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/use-cases/temporary-storage/

o Estacionamiento incluido. Las ubicaciones también pueden utilizarse como
puntos de estacionamiento (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/del
iver-and-park/) a los que el J1600 se dirige después de una entrega.

Utilizar la primera ubicacion

Cuando haya guardado al menos una ubicacion, podra crear la primera tarea: recoja
manualmente un palé, seleccione la ubicacion como destino de descarga y confirme el
modo auténomo (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/autonomous-op
eration/). Continue con Crear la primera tarea (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentat
ion/getting-started/creating-the-first-task/).

Para gestionar un numero creciente de ubicaciones, consulte Gestion de ubicaciones (h
ttps://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/location-management/).
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Creacion de la primera tarea

Una tarea indica al J1600 donde debe entregar un palé y qué debe hacer después.
Esta pagina explica la primera entrega, desde la recogida manual hasta el depdsito
autonomo. Primero debe tener al menos una ubicacion guardada; consulte Como
guardar la primera ubicacion (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-starte

d/saving-the-first-location/).

Ejecucion de la primera entrega

1. Recoja manualmente un palé compatible. La recogida siempre es una
operacion manual (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/manual-
operation/). Utilice el timon y los controles de elevacion igual que en una
transpaleta eléctrica convencional.

2. Abra «Crear tarea» en la pantalla tactil de 15 pulgadas.

3. Seleccione el tipo de tarea y la ubicacion de depodsito guardada; por ejemplo,
"Drop Pallet at Location" («<Depositar palé en ubicacion») y la ubicacion que ha
guardado.

4. Seleccione qué debe ocurrir después de la entrega:
o volver al origen o al operario;

o dirigirse a otra ubicacion guardada o a una ubicacion de estacionamiento;
o parar y esperar en el destino.
5. Ejecute la tarea.

6. Confirme el modo automatico. El J1600 solicita activar el modo automatico (http
s://info.mobilerobot.com/es-es/support/troubleshooting/robot-will-not-enter-autonomous-mod
e/). Confirmelo con el botdn fisico de inicio/marcha con LED.

7. Apartese. La interfaz le indica que se aleje antes de que el J1600 se ponga en
marcha.

8. EL J1600 se desplaza de forma auténoma (https://info.mobilerobot.com/es-es/document
ation/user-guides/autonomous-operation/), evita los obstaculos durante el recorrido,
deposita el palé a nivel del suelo y ejecuta la accion posterior a la entrega que ha
seleccionado.

La tarea mas habitual en la practica sigue exactamente este patron: recogida manual
y_entrega autonoma (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/scenarios/manual-pickup-
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and-autonomous-delivery/), depdsito a nivel del suelo y regreso al origen. La ruta puede
tener unos pocos metros o bastante mas de 100 metros; el concepto es el mismo.

Qué puede esperar durante la ejecucion

e Las luces blancas indican el modo manual. En modo automatico, las franjas de luz
azul proyectadas en el suelo muestran la zona protegida alrededor del J1600.

e El campo de proteccion se ajusta en funcion de la velocidad (https://info.mobilerobot.

com/es-es/safety-compliance/safety-functions/safety-field-adjustment/) y s€ amplia a
medida que el J1600 se desplaza mas rapido.

e Puede tomar el control en cualquier momento sujetando o moviendo el timon, o
utilizando los controles de parada. Consulte Modos manual y autdnomo (https://inf
o.mobilerobot.com/es-es/documentation/getting-started/manual-and-autonomous-modes/).

Reglas de las tareas que debe recordar

e Larecogida de palés siempre es manual (https://info.mobilerobot.com/es-es/support/tro

ubleshooting/task-and-location-problems/).

e Laentrega auténoma se realiza a nivel del suelo. Las recogidas y los depdsitos
por encima del nivel del suelo, hasta 1.600 mm, solo pueden realizarse
manualmente.

e La conduccion auténoma requiere suelos nivelados (https://info.mobilerobot.com/es-e
s/documentation/installation/floor-requirements/) (pendiente superable del O % en modo
automatico).

Después de la primera tarea

El J1600 admite varios patrones de tarea con nombre propio: Boomerang_(https://info.m
obilerobot.com/es-es/applications/scenarios/deliver-and-return/), Simple ABC (https://info.mobiler
obot.com/es-es/applications/scenarios/a-to-b-to-c-transport/), drop and wait (https://info.mobile
robot.com/es-es/applications/scenarios/deliver-and-wait/), deliver and park (https://info.mobilero
bot.com/es-es/applications/scenarios/deliver-and-park/), come to me (https://info.mobilerobot.co
m/es-es/applications/scenarios/come-to-me/) Yy multi-point flows (https://info.mobilerobot.com/
es-es/applications/use-cases/multi-point-pallet-transport/). Consulte Gestion de tareas (http
s://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/task-management/) para conocerlos
todos.
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Modos manual y autonomo

El J1600 es un vehiculo de modo dual: una sola maquina que funciona tanto como una
transpaleta eléctrica convencional de conductor acompafante como un robot de
conduccion autonoma. Para manejarlo, es fundamental comprender los dos modos y
la transferencia de control entre ellos. Para conocer el concepto en el que se basa el
diseno, consulte Dual Mode (https://info.mobilerobot.com/es-es/products/ji600/dual-mode/) Y
Automatizacion con intervencion humana (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentatio

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

Modo manual

En modo manual, una persona controla el timon y las funciones de elevacion igual que
en una transpaleta eléctrica convencional:

e recogiday depodsito de palés a alturas de hasta 1.600 mm (63 in);

e carga maxima de 1.600 kg;

e recogidas que requieren precision, aproximaciones dificiles, cargas delicadas o
inestables (https://info.mobilerobot.com/es-es/applications/use-cases/sensitive-or-unstable-

loads/), zonas congestionadas vy situaciones excepcionales (https://info.mobilerobot.co
m/es-es/applications/scenarios/handling-exceptions-and-irregular-loads/);

e pendiente maxima superable del 5 % sin carga y del 3 % con carga maxima; las
pendientes y los puentes de carga deben recorrerse en modo manual.

Las luces blancas indican el modo manual. Consulte Manejo manual (https://info.mobilero
bot.com/es-es/documentation/user-guides/manual-operation/) para ver la guia completa.

Modo autonomo

En modo automatico, el J1600 se desplaza por si solo hasta un destino guardado a
una velocidad maxima de 5,4 km/h, evita obstaculos, deposita el palé en el suelo vy, a
continuacion, regresa, aparca, continua o espera segun la tarea:

¢ la conduccion autonoma solo esta permitida en interiores y sobre suelos
nivelados (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/installation/floor-requirement
s/) (pendiente maxima superable del O %);
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¢ las franjas luminosas azules proyectadas sobre el suelo muestran la zona de
proteccion, gue se amplia con la velocidad (https://info.mobilerobot.com/es-es/safety-c

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

e un campo de proteccion de 360° cubre la marcha adelante y atras.

Consulte Funcionamiento autonomo (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-
guides/autonomous-operation/) para ver la guia completa.

Selector con llave

Un selector con llave de tres posiciones (https://info.mobilerobot.com/es-es/safety-complianc
e/safety-functions/mode-selection/) selecciona el estado de funcionamiento:

Posicion Significado
Apagado Vehiculo apagado
Manual Solo funcionamiento manual
Automatico Se permite ejecutar tareas autonomas

Cesion del control: entrada en modo auténomo

El operador —nunca el robot— inicia el funcionamiento autdnomo (https://info.mobilerobo
t.com/es-es/documentation/user-guides/operator-manual/):

1. Cree o seleccione una tarea en la pantalla tactil y ejecutela.

2. El robot solicita confirmacion para entrar en modo automatico (https://info.mobilerob
ot.com/es-es/safety-compliance/safety-overview/manual-and-autonomous-mode-safety/).

3. Confirme mediante el botdn fisico de inicio/reanudacion con LED.

4. La interfaz le indica que se aparte; el robot solo se pone en marcha después de la
confirmacion.

Recuperacion del control: vuelta al control manual

El control manual esta siempre disponible de inmediato:
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e al agarrar o mover el timon, el vehiculo vuelve al control manual;

e los interruptores de posicion del timoén (https://info.mobilerobot.com/es-es/safety-compli

ance/safety-functions/tiller-detection/) activan la parada de emergencia y habilitan el

control manual;

¢ tres pulsadores de parada de emergencia (https://info.mobilerobot.com/es-es/safety-co

mpliance/safety-overview/emergency-stops-and-manual-takeover/) y un pulsador

antiaplastamiento (parada e inversion de marcha) permiten detener el vehiculo de

inmediato.

La recuperacion inmediata del control por una persona es fundamental para el
concepto del producto: el criterio humano se considera parte del sistema, no una

situacion de fallo.

Escala de capacidades

Nivel
Funciones

manuales

Automatizacion
basica

Automatizacion
avanzada

Capacidades

Recogida y depodsito de palés a una altura de hasta 1,6 m; control
manual completo mediante el timén

Inicio de tareas automaticas desde la pantalla; guardado de
ubicaciones; depdsito de palés en el suelo; desplazamiento
autonomo hasta ubicaciones guardadas; retorno al operador;
desplazamiento a la zona de aparcamiento

Come-to-me; carga automatica; gestor de flotas VDA 5050;
integraciones mediante API

Esta escala describe las capacidades de la maquina y es independiente de los

paquetes de software Standard y Advanced descritos en el Manual de usuario del

J1600 (https://info.mobilerobot.com/es-es/documentation/user-guides/j1600-user-manual/#softw

are-versions).
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