/o ROBO

BiR GET OTOMASYON MARKASIDIR.

—— INTRALOJiSTiK OTOMASYON

AKILLI

SISTEMLERI

CGET

OTOMASYON

AS/RS, raf otomasyonu, AGV/AMR ve operasyonunuza

uyumlu yazihm entegrasyonlari.

ASI/RS / AKILLI DEPO / YAZILIM ENTEGRASYONU
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AS/RS TESIS MIMARISI
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ROBOGET / AS/RS TESiS MiMARISi
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/oo ROBOGET

01 — AS/RS NEDIR?

DEPOLAMA

ALANINIZI
AKILLI

AS/RS KATALOGU

AS/RS; yukleri tanimli depolama
lokasyonlarina otomatik olarak
yerlestiren ve ihtiyag olustugunda geri
alan bilgisayar kontrollli depolama
sistemidir. Raf yapisi, tasima makinesi,
giris—-cikis istasyonlari ve yazilim

katmani birlikte cahisir.

Paletli yukler i¢in unit-load ¢6zimleri;
koli, tote ve kli¢lik parga akislari igin
mini-load veya shuttle tabanli yapilar
kullanilabilir. Uygun teknoloji; yuk
olcusu, agirhik, siparis profili ve gevrim
ihtiyacina gore belirlenir.

AS/RS Goziim Mimarisi

Ylk birimi + raf derinligi + transfer
noktasi + gérev mantigi + yazilim

Depolama Hareket Kontrol

Uriin 8lgis, palet tipi ve erigim Kabulden sevkiyata, tanimli Gorev, lokasyon ve ekipman
sikligina gore optimize edilen raf rotalarda kesintisiz tagima ve geri verilerinin tek merkezden anlik
mimarisi. alma akisi. y6netimi.

ROBOGET / ASRS
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02 — DEPO PERFORMANS ANALIZI

OPERASYON KARSILASTIRMASI

DEPOLAMA YONTEMI DEGIL,

Genislik, yukseklik, palet profili ve glinliik hareket yogunlugu birlikte dederlendirildiginde; klasik depolama ile AS/RS

tabanli otomasyon arasinda kapasite, is glivenligi ve operasyon kontroli agisindan belirgin farklar olusur.

40.000 m?

Kriter

Hacimsel alan
verimliligi

Depolama
kapasitesi

Is giicii ihtiyaci

is Saghd &
Giivenligi

Operasyonel hiz &
sevkiyat

Envanter & siparis
dogrulugu

Enerji performansi

Yatirim & ROI

10 m net ylukseklik

Referans senaryo

Klasik depolama

%30-%40

Genis forklift koridorlari ve erisim bosluklari.

35.000-45.000

Yaklasik palet; ayni alanin 6nemli bélimii koridorlara
ayrilir.

120-180 kisi

Mal kabul, toplama, paketleme ve sevkiyatta yliksek
operasyonel is glicl.

Yiiksek insan-arac etkilesimi

Forklift-yaya trafigi, manuel tagima ve operasyonel temas
daha yogundur.

60-90 palet/saat

Arama, yuriime ve manuel tagima streleri akisi sinirlar.

%92-%94

Manuel sayim ve terminal siireglerine bagh kayit
dogrulugu.

Degisken / yiiksek tiiketim

Forklift, aydinlatma ve genis operasyon alanina bagl
enerji intiyaci.

Diisiik baslangic maliyeti

Ancak bliytyen ig glic, alan ve operasyon maliyetleri
toplam gideri artirabilir.

AS/RS + otomatik mekik + AMR

%75-%90

Dar servis koridorlari ve dikey hacim kullanimi.

85.000-110.000

Yaklasik palet; yogun ve tanimli lokasyon kullanimi.

25-40 kisi
Otomasyon destekli streclerle daha diislk operasyonel
is glicl ihtiyaci.

Kontrollii operasyon alani

Insan-arac etkilesimini azaltan sensér, otomasyon ve
kontrolld erisim yapisi.

300-500+ palet/saat

Gérev plani, otomatik transfer ve kesintisiz operasyon.

%99,9+

WMS, 10T ve lot/seri takibiyle triin lokasyonu gergek
zamanli gorandir.

Optimize edilmis tiiketim

Otomasyon, gérev bazli ¢alisma ve enerji ydnetimiyle
kontrolll kullanim.

Proje kosullarina bagh ROI

Kapasite, siparis yogunlugu ve otomasyon seviyesine
gore yatirim geri dontisi degerlendirilir.

* Veriler, 40.000 m2 / 10 m referans senaryosundaki 6n degerlendirme araliklaridir. Nihai kapasite, hiz, is glicli ve yatinm analizi; lriin profili, bina
kosullar ve operasyon hedefierine gére ROBOGET tarafindan projelendirilir.

ROBOGET / OPERASYON KARSILASTIRMASI
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SISTEM MiMARiSi

~. ROBO

03 — BUTUNLESIK YAPI

as an an [ [
01 [17] 03 04
Yiik kabul Garev planloma Otomatik depoloma Uriin erigimi
Kimlik, 6l¢d, agirlik Stok kural, lokasyen Trarsfer, AS/RS Uretim, toplama veya
| ve palet butnluga ve Bneellk karart koridoru ve hedef sevkiyat istasyonuna |
(¥ ) lokasyon teslim
I SISTEM ANALIZi ® CANLI

AS/RS'nin fiziksel yapisi; ylk biriminin tipi ve erisim ihtiyacina gére

0

1.248 96% 42

Toplam Palet  Sistem Verimiligi  Aktif Gorev

Depo Doluiuk Oran 78%

Garev Durumu

® Depolama 12

® oplama 8 %96

@ Tansfer 6

@ Bekleyen 2 Sistem
Verimilici

kurgulanir. Paletler, kasalar, tote’lar ve koliler igin ayni depoda farkl
otomasyon katmanlari birlikte galigabilir.

01

Raf altyapisi

Yuk 6lgusu, palet profili ve erigim
sikligina gére modiller, yliksek
yogunluklu ve buylimeye agik raf
mimarisi.

02

Depolama & Erisim

istifleme vinci, shuttle veya mini-
load gézumleriyle taniml
lokasyonlara hassas, hizli ve
kayith Gran hareketi.

03 04
Transfer katmani Kontrol &
Konveyér, lift, transfer istasyonu gorunurIUk

ve AGV/AMR baglantilariyla depo
girig-gikis akisinin kesintisiz
yonetimi.

ROBOGET / SISTEM MiMARISi

WMS, WCS ve PLC katmanlariyla
gbrevlerin éncelik, rota ve
ekipman durumuna gére merkezi

koordinasyonu.

GIRI$ / KABUL

GIKIS / SEVK
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/oo ROBOGET

04 — GIiRISTEN SEVKiYATA

MALZEME AKISIN]
OTOMATIKLESTIRIN.

01

Dogrulama

Yak; él¢l, agirhk, palet
bitlinligu ve barkod/etiket
dogrulamasindan
gegirilerek sisteme glvenli
sekilde alinir.

Her hareket kayit altinda.

ROBOGET / MALZEME AKISI

02

Atama

Yazihm; yUk tipi, stok
stratejisi, siparis 6nceligi ve
uygun bos lokasyonu
degerlendirerek otomatik
gorev olusturur.

03

Depolama

Onaylanan ylik, konveyoér,
AGV/AMR veya transfer
noktasi Gzerinden dogru
AS/RS koridoruna taginir ve
hedef lokasyona
yerlestirilir.

MALZEME AKISI

04

Geri alma

Uretim, toplama veya
sevkiyat talebi geldiginde
yuk, zamaninda ve dogru
Gikis istasyonuna otomatik
yoénlendirilir.

Yukin kabuliinden sevkiyata kadar gérev, lokasyon ve ekipman durumu
birbiriyle iligkilendirilerek yonetilebilir.
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ALANI BUYUTMEYINa ‘

DAHA AKILLI . ©
KULLANIN. '

Raf derinligi, koridor sayisi ve depo yliksekligi; (rin donus hizi, ' : T
palet yapisi ve siparis profiliniz birlikte analiz edilerek \
belirlenir. Tek derin, ¢ift derin veya kanal i¢i shuttle mimarisi; I
erisim suresini kontrol altinda tutarken kullanilabilir hacmi '
artiracak bicimde projelendirilir. il i!
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ROBOGET / YUKSEK YOGUNLUK



AGV / AMR ENTEGRASYONU

/oo ROBOGET

06 — MOBIL ROBOTIK

RAFLARINIZA
GIDEN

YOLU OTONOM
HALE GETIRIN.

AGV ve AMR ¢dzumleri; mal kabul, ara transfer, Gretim

besleme ve sevkiyat sureclerinde ylikleri dogru noktaya
tasir. AS/RS ile birlestiginde malzeme, depolama
girisinden Uretim hattina kadar ortak bir gérev plani

Uzerindenilerleyebilir.

+ Palet ve koli transferi

+ Uretim hatti besleme

+ Konveyor ve lift baglantilar

+ Gorey, trafik ve sarj yonetimi

ROBOGET / MOBIL ROBOTIK




FIRMAYA OZEL MiMARI

/oo ROBOGET

07 — SIZE UYUM SAGLAYAN SIiSTEM

STANDART RAF
DEGIL,
OPERASYONUNUZA
UYGUN MIMARI.

Her tesisin urin gesitliligi, alani, girig-¢ikis temposu ve
hedefledigi kapasite farklidir. ROBOGET; sistemi sabit bir Grlin
secimi olarak degil, ylk biriminden veri akisina kadar saha

ihtiyaclariyla sekillenen bir bituin olarak ele alir.

Uriin ve palet SKU ve stok profili
olcileri

Giinliik giris / cikis Depo yiiksekligi ve

hacmi zemin plani
Mevcut ekipmanlar Gelecek kapasite
ihtivac

Akilh stok & raf 6mrii planlamasi

FIFO / FEFO kurallarina gére otomatik lokasyon, éncelik ve toplama
plani.

ROBOGET / FIRMAYA OZEL TASARIM




YAZILIM & ERP ENTEGRASYONU

08 — YAZILIM & ERP ENTEGRASYONU

FIRMAYA 0ZEL,
IHTIYACA OZEL VE

YAZILIM SEGENEKLERLI.

Mevcut ERP altyapinizla birlikte ¢caligsan, operasyonunuza uygun
veri ve gorev akisl.

AS/RS
ERP WMS WCS PLC AGY / AMR
Is emirleri & stok Depo kurallari & Gorey, rota & trafik Makine, sensér & Fiziksel sah
verisi envanter yoénetimi glvenlik kontroll c;:;rzes;:n:
Entegrasyon, sistemin merkezindedir.
ERP is emirleri ve stok verisini saglar; WMS depo kurallarini yénetir; WCS
ekipman gdrevlerini siralar; PLC ise saha makinelerinin anlik hareketini
kontrol eder. ROBOGET bu katmanlarin ihtiyaca uygun bicimde
haberlesmesini kurgular. ERP / WMS / WCS / PLC / AS/RS

ROBOGET / YAZILIM ENTEGRASYONU 10



FIRMAYA OZEL YAZILIM

/oo ROBOGET

09 — ESNEK YAZILIM MiMARIiSi

OPERASYON
KURALLARINIZI
YONETEN
YAZILIM.

Her tesis ayni ekran, gérev kurali ve raporlama bicimiyle
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yonetilemez. ROBOGET; ERP verisini, depo kurallarini ve saha
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yapilandirir.
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o s kurallari

Stok stratejisi, 6ncelik, FIFO / FEFO, dalga ve istisna senaryolari
ihtiyaciniza gére tanimlanir.

02 ERP ile ortak veri

Siparis, stok, trtin karti ve is emri verileri mevcut kurumsal
altyapinizla kontrolll bicimde haberlesir.

o Rol bazl gorundirlik

Operasyon, bakim ve yénetim ekipleri icin gérev, alarm ve
performans ekranlari yetkiye gore 6zellestirilir.

ERP'den sahaya tek akis.

Yazilim; WMS, WCS, PLC, AS/RS ve mobil robot katmanlari
arasinda operasyonunuza 6zgu karar ve gérev akisi kurar.

ROBOGET / FIRMAYA OZEL YAZILIM




OPERASYONEL KAZANIMLAR

/oo ROBOGET

10 — KONTROLLU DEPO OPERASYONU

DAHA GORUNUR,
DAHA GUVENLI,
DAHA ULI;EKLENEBILIR

01 02

Izlenebilirlik Stok dogrulugu

Her paletin hangi lokasyonda oldugunu, hangi gérevie Sistem kurallariyla ylrtiiyen depolama ve geri alma gérevleri;
hareket ettigini ve hangi ekipmanin tasidigini tek ekrandan hatali lokasyon, eksik kayit ve manuel midahale riskini
izleyin. azaltir.

03 04

Alan verimliligi Olceklenebilirlik

Depo yuksekligi, raf derinligi ve erisim senaryosu birlikte Yeni koridorlar, transfer noktalari ve mobil robotlar;
planlanarak ayni alanda daha fazla kullanilabilir kapasite operasyon blyudlkce mevcut altyapiya asamali olarak
olusturulur. eklenebilir.

ROBOGET / OPERASYONEL KAZANIMLAR 12



X |

A ALANLARI

,o ROBOCET |

| I 41 - L. LIV
i
4
K
;ij o |
i 1Y 3 !
4
11 - UYGULAMAYA HAZIR i * .

FARKLI URUNLE_
AYNI AKILLI AKI

Uretim Yedek parca

Hat besleme Kontrollii erigim r
1

E-ticaret Pgmkende

Hizli siparis hazirlama it

Gida & icecek stik

FIFO / FEFO takibi. . Gok md;tar]!l__ stok
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ROBOGET / UYGULAMA ALANLARI



ROBOGET PROJE YAKLASIMI

/oo ROBOGET

12 — BiRLIKTE TASARLIYORUZ

DEPOYU DEGIL,
OPERASYONU
DONUSTURUYORUZ.

Her proje; intiyac analiziyle baslar, mevcut altyapiyla uyumlu bir sistem mimarisiyle devam eder.

Anuliz Uriin, alan, akis ve is hedeflerinin degerlendirilmesi
Uperusyon tasarimi Depolama, tasima ve erisim senaryolarinin kurgulanmasi
Sistem secimi Raf, AS/RS, AGV/AMR ve transfer ekipmanlarinin belirlenmesi
Entegrusyon Yazilim, ERP ve saha ekipmanlari arasindaki baglantilarin kurulmasi

Devreye alma & destek Test, egitim, canliya gegis ve operasyon sonrasi teknik destek

Depo operasyonunuzu birlikte degerlendirelim.

ROBOGET / PROJE YAKLASIMI 14



BUTUNLESIK OPERASYON

/<3 ROBOGET

ASIRS GOZUM MIMARISI

01 02 03 04 05 06
AGV/AMR ~ {retim/toplama Sevkiyat

— —

Malkabul Kontrol AS/RS

ERP - WMS — WCS — PLC — AS/RS + AGV/AMR

ROBOGET / BUTUNLESIK OPERASYON 15
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