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2.3.5.1. Способы увеличения производительности
2.3.5.2. Вместимость
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2.3.5.4. Срок монтажа 
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3.  Роботизированные технологии перемещения 
продукции и ее комплектации 

3.1.  Сортировочные системы
3.1.1. Конвейерные системы сортировки
3.1.1.1. Общее устройство и принцип работы
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3.3.4. Навигационные системы
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3.3.4.2. Мобильные роботы AMR
3.3.4.3. Визуализация разновидностей навигации
3.3.4.4. Мобильные роботы AGV vs мобильные роботы AMR
3.3.5. Характеристики напольных роботов по видам
3.3.5.1. Группа 1. Роботы перемещения
3.3.5.1.1. LMR скрытый мобильный робот (роботы мобильных стеллажей)
3.3.5.1.2. LMR «Универсальный» 
3.3.5.1.3. APR «Для перемещения палет» 
3.3.5.1.4. HMR «Для крупногабаритных грузов»
3.3.5.1.5. АMR «Для транспортировки тележек»
3.3.5.1.6. AMR «Инжектор» / «Roller Top» 
3.3.5.2. Группа 2. Роботы комплектовщики
3.3.5.2.1. AMR «Для комплектации в проходах» 
3.3.5.2.2. ACR «Для комплектации в высотном хранении» 
3.3.5.2.3. AMR с локтевыми роботами
3.3.5.3. Группа 3. Роботы сортировщики
3.3.5.3.1. Процессы сортировки на складе
3.3.5.3.2. Основные этапы процесса сортировки
3.3.5.3.3. Типы сортировки
3.3.5.3.4. Технологии сортировки
3.3.5.3.5. Области применения роботизированной сортировки AGV 
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3.3.5.3.7. Ориентиры выбора технологии сортировки на роботах AGV
3.3.5.3.8. Типовой состав сортировочного комплекса на роботах AGV
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3.3.7.1. WI-FI 
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3.2.3.3. Вертикальные системы (лифты)
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3.2.5.1. Системы идентификации товара
3.2.5.1.1. Сканер считывания 1D-, 2D-кода на низкоскоростных 
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конвейерных линиях
3.2.5.2. Системы измерения и контроля весогабаритных  
характеристик (ВГХ)
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3.3.2. Классификация напольных роботов по назначению
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5.2.   Требования бизнеса к складу при выборе и проектировании 
технологий хранения и грузообработки

5.3.  Критерии выбора технологии хранения и грузообработки 
5.4.  Анализ и выбор технологии хранения и грузообработки

6.  Как экономически обосновать необходимость 
роботизации

6.1.   Методы экономической оценки эффективности роботизации 
для принятия решений о ее внедрении
6.1.1. Специфика расчета инвестиций в роботизацию
6.1.2. Расчет бенефитов от проекта роботизации 

7.  Критерии выбора поставщика и интегратора 
роботизированных решений

7.1.  Команда
7.2.   Формирование требований и критериев к поставщикам новых 

и действующих услуг
7.2.1. Общие требования к внешним поставщикам оборудования и услуг
7.2.2. Требования к изготовителю
7.2.3. Требования к производителю
7.2.4. Требования к вендору. Дополнительно  
к требованиям к производителю
7.2.5. Требования к поставщику IT-решений и технологий
7.2.6. Требования к интегратору. Дополнительно к требованиям  
к поставщику
7.2.7. Требования к системному интегратору. Дополнительно  
к требованиям к интегратору
7.2.8. Требования к глобальному партнеру. Дополнительные требования 
ко всем вышеперечисленным

7.3.  Выбор
7.4.  Общие рекомендации к выбору

3.3.7.4. Требования к полам
3.3.8. Стандарты и системы безопасности эксплуатации напольного 
роботизированного оборудования

3.4.  Станции комплектации
3.4.1. Станция комплектации с применением технологии «короб 
к человеку» – T2P
3.4.1.1. Общий вид рабочей станции «робот ACR – человек – стеллаж 
PTL» 
3.4.1.2. Общий вид рабочей станции «ACR – стеллаж PBL-человек – 
стеллаж PTL» 
3.4.1.3. Общий вид рабочей станции «ACR – конвейер – человек –  
стеллаж PTL» 
3.4.1.4. Общий вид рабочей станции «AS/RS Mini-Load – конвейер – 
человек»
3.4.2. Станция комплектации с применением технологии R2P и P2P
3.4.2.1. Общий вид рабочей станции «робот LMR – человек – стеллаж PTL»
3.4.3. Организация процесса сборки, пополнения и инвентаризации 
по технологии «товар к человеку» (G2P)
3.4.3.1. Станции и процесс сборки
3.4.3.2. Станции пополнения товара
3.4.3.3. Инвентаризация

4.  Использование роботизированных технологий 
разных производителей на одном складе

4.1.  Причины выбора оборудования от разных производителей   
4.2.   Возможности и ограничения совместного использования 

технологического оборудования разных производителей  
для выполнения операций
4.2.1. Напольные мобильные роботы
4.2.2. Роботы-манипуляторы, дельта-роботы
4.2.3. Конвейерные, сортировочные и шаттловые системы

4.3.  Выбор аналогов оборудования

5.  Правила проектирования склада при роботизации. 
Как выбрать оптимальную технологию?

5.1. Верификация данных о товарных потоках и запасах
5.1.2. Методики анализа товарных потоков и запасов
5.1.3. Определение требований и режимов хранения
5.1.4. Прогнозирование транспортного потока. Определение 
и прогнозирование структуры транспортного потока на входе и выходе
5.1.5. Определение оптимальных геометрических параметров  
грузовых единиц
5.1.6. Разработка расчетных потоков товаров (поступление, хранение, 
отгрузка) с учетом перспективы развития на 5-8 лет
5.1.7. Определение структуры и объема товарных запасов, подлежащих 
хранению


