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Persconferentie, demonstratiescenario AXL iGo

00:00:00:15 - 00:00:24:18
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Hallo iedereen en welkom op ons podium. Simone en ik heten jullie van harte welkom en vertellen jullie graag meer over de laad- en losapplicatie. We nemen jullie mee op een reis. We gaan dieper in op de technische specificaties, de processtroom en geven uitgebreide informatie over de dashboards en tools.

00:00:24:23 - 00:00:54:01
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Laten we beginnen met de presentatie. Simone en ik beginnen met de handmatige bediening. Je begint met een operator op een heftruck – dat simuleren we nu naar een geautomatiseerde bediening. We selecteren de pallets, de aangewezen pallets in de trailer.

00:00:54:03 - 00:01:20:09
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Het proces begint met het geautomatiseerde oppakken in de trailer. Op het grote scherm zien we de selectie van pallets en de aangewezen plek waar de pallets moeten worden neergezet. Er is een handmatige interactie met de persoon die verantwoordelijk is voor bijvoorbeeld 5 tot 10 laadperrons. U selecteert de pallets nadat hij de deuren heeft geopend.

00:01:20:15 - 00:01:55:06
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
De laadklep is omhooggekomen. Je moet hem installeren en dan kun je het proces starten. Nu zullen we zien dat het proces begint en dat we de eerste zes pallets in de trailer laden . We simuleren de standaard laad- en loswerkzaamheden. Je ziet de voertuigen in de richting van de trailer rijden, de pallets erin laten vallen en ze naar een diepladerpositie brengen .

00:01:55:08 - 00:02:27:24
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
in uw bedrijfsvoering integreert . De eerste vrachtwagen pakt de pallet aan de linkerkant van de trailer op en plaatst deze in de eerste rijstrook.

00:02:28:01 - 00:02:58:09
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Wat u zult merken, is dat we geen infrastructurele aanpassingen aan het gebouw zelf hoeven te doen. We navigeren met onze VSLAM-camera, waar Simone later nog uitgebreider op in zal gaan. We navigeren in de omgeving van het gebouw, het magazijn en in de trailer. En zoals al eerder gezegd, is de trailer een omgeving die constant in beweging is.

00:02:58:11 - 00:03:25:16
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Wat u zult merken, is dat elke trailer qua afmetingen iets anders is. Zo zijn er trailers met harde wanden, trailers met zachte wanden, enzovoort. Daarom hebben we een extra navigatielaag binnen de trailer zelf nodig. We pakken de pallet in de trailer op en schakelen over op LiDAR-navigatie. U zult zien dat er nu een extra navigatielaag wordt geactiveerd .

00:03:25:16 - 00:03:58:18
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
De navigatie is gebaseerd op SLAM. Je ziet dat het vrij smal is. Je ziet dat de vrachtwagens elkaar voor het laadperron kruisen. Omdat het zo smal is, hebben we de snelheid iets aangepast om het in deze omgeving goed te laten werken. De eerste pallet plaatsen we dus in een diepe rijbaan.

00:03:58:20 - 00:04:29:17
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Tegelijkertijd pakt de andere vrachtwagen de gemengde pallet in de trailer op. Zo lossen we het op. We integreren twee voertuigen die naadloos parallel samenwerken. En zo creëren we uiteindelijk een systeem waarmee we een trailer in 35 minuten kunnen laden of lossen. Met één vrachtwagen in 60 minuten.

00:04:29:19 - 00:04:48:20
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Ook de tweede pallets worden opgehaald. De middelste pallet ziet u hier. Eén vrachtwagen wacht op de andere en rijdt naar deze positie in de achterste rij.

00:04:48:22 - 00:04:58:05
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
De tweede vrachtwagen zal draaien en de trailer inrijden.

00:04:58:07 - 00:05:18:01
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Als hij met de trailer rijdt, worden de pallets herkend. Hoe de pallet worden in beeld gebracht met behulp van de palletcamera en de omgeving. Hij zorgt ervoor dat we altijd een 360-graden veiligheidsveld hebben.

00:05:18:03 - 00:05:44:20
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En dat geldt zowel voor de inkomende als de uitgaande lading. Dus in de tweede fase, in de diepe rijbaan, ziet u dat de vrachtwagen hier op zijn wachtpositie staat. De andere palletwagen rijdt de trailer in en de AXL iGo pakt de laatste pallet op. Zo laden of lossen we gelijktijdig 30 pallets.

00:05:45:00 - 00:06:05:20
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Het is erg belangrijk om te vermelden dat we bij handmatige bediening 33 pallets hebben. Bij autonome bediening laden of lossen we 30 pallets. De laatste rij wordt nog handmatig bediend.

00:06:05:22 - 00:06:40:01
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Wat erg belangrijk is, is de intelligentie van het systeem. We hebben de infrastructuur al genoemd. Het systeem is infrastructuurvrij, maar een ander belangrijk punt is de complexiteit van het in- en uitrijden van de trailer en hoe we daarmee omgaan. Het verschil is dat ons systeem, in vergelijking met andere systemen, het probleem van het in- en uitrijden van de trailer op een intelligente manier oplost .

00:06:40:01 - 00:07:22:02
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
We gebruiken de trailer zelf en de andere pallets om feedback te krijgen. We bootsen na hoe een chauffeur in de trailer rijdt . Pak een pallet tegen de wand op – we bootsen de kracht van de trailer na terwijl we die pallet oppakken. Dat is altijd de moeilijkste, vooral als je de laatste pallet oppakt. Je zult zien dat hij een beetje wiebelt , de pallet oppakt en wegrijdt.

00:07:22:04 - 00:07:45:06
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Het is ook belangrijk voor de mensen die in het magazijn werken dat ze kunnen zien en weten wat de vrachtwagen op dat moment doet. Daarom zijn er visuele, verlichtings- en akoestische systemen. Wat gebeurt er met de vrachtwagen? Wat doet hij?

00:07:45:12 - 00:08:14:23
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
De verlichting geeft aan waar het voertuig naartoe gaat. De status is belangrijk. Wanneer het groen, oranje of rood is. We hebben ook een laag voor mensen die in dezelfde omgeving werken, zodat zij de status van de vrachtwagen kunnen zien.

00:08:15:00 - 00:08:23:01
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En nu gaan we aan de slag. We lossen zes pallets.

00:08:23:03 - 00:08:47:13
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
details van de camera's, de veiligheid en het voertuig in het algemeen verder toelichten . Nadat we het laadproces zijn gestart , lossen we ook zes pallets in de klassieke diepe rijbaanpositie. Daarna wisselen we van rol en doen we het omgekeerde.

00:08:47:13 - 00:08:59:10
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
dus met het oppakken van de pallets in de diepe rijbaan en het inrijden van de vrachtwagen.

00:08:59:12 - 00:09:28:10
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Wat u op het grote scherm zult zien: we hebben een camera bovenop en u krijgt een beeld van de binnenkant van de trailer. We kunnen ook overschakelen naar de palletcamera van de vrachtwagen, zodat u kunt zien wat de vrachtwagenchauffeur ziet tijdens het rijden in de trailer.

00:09:28:12 - 00:09:57:23
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Je ziet de muur, de vloer. En hoe hij in de trailer rijdt en met de vorken de pallet optilt. Je ziet duidelijk hoe hij de pallet oppakt. Hij tilt hem op en begint hem uit de trailer te halen.

00:09:58:00 - 00:10:22:19
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
We zijn niet begonnen met het laden en lossen van trailers. Aanvankelijk hadden we het idee van punt-naar-punt transport. Vervolgens keken we welke processen we met dezelfde technologie ook konden opzetten. Daarom zijn we eerst begonnen met punt-naar-punt transport (transport van A naar B) in een magazijn. Dat ontwikkelde zich tot het idee voor het laden en lossen van trailers.

00:10:23:00 - 00:10:54:22
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Nu gaan we naar de diepe rijbaan om de pallet te lossen. De heftruck komt hier te staan. Mijn collega Simone neemt het over met wat technische details en legt meer uit over de eigenschappen van de heftruck zelf. Simone, en nu het woord aan u.

00:10:54:24 - 00:11:17:16
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Dank u wel. U heeft het lossen dus al gezien. Zes pallets zijn al verwerkt . Ze staan hier allemaal veilig, zodat het volgende proces kan beginnen. Verplaats de pallets naar het magazijn, misschien met een andere vrachtwagen, met een heftruck. Net wat u wilt . Nu zetten we één pallet klaar voor het laden, en die plaatsen we iets anders dan normaal, want onze voertuigen plaatsen ze altijd netjes .

00:11:17:18 - 00:11:38:19
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Maar we kunnen ook pallets oppakken die handmatig voor ons zijn geplaatst en die niet altijd perfect staan. Daarom gaan we nu simuleren dat een operator de pallet een beetje scheef heeft neergezet. Dat gaan we instellen. Nu, ter voorbereiding op het tweede deel van de presentatie.

00:11:38:21 - 00:11:57:18
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Zoals je ziet, kunnen we het voertuig ook handmatig bedienen. We hebben een afstandsbediening die we kunnen aansluiten. En dan hebben we ook volledige controle over het voertuig voor het geval er iets handmatig moet gebeuren. Dus nu zie je dat dat mogelijk is.

00:11:57:20 - 00:12:15:12
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Zoals je ziet , staat de pallet onder een behoorlijke hoek. Dat wordt later in het laadproces nog duidelijker, wanneer de naastgelegen pallet al uit het zicht is verdwenen. En dan kun je vanaf daar verdergaan.

00:12:15:14 - 00:12:36:18
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Dus wat we nu gaan doen , tussen de laadfasen door, is het voertuig eens van dichterbij bekijken. Zoals we eerder al zeiden, heeft het voertuig veel sensoren en camera's. We hebben bijvoorbeeld vier veiligheidsscanners. Twee daarvan zitten aan de voorkant. En wat echt bijzonder is... Voor dit voertuig plaatsen we twee veiligheidsscanners direct in de vorkpunten.

00:12:36:20 - 00:13:00:22
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Deze scanners op de vorkpunten bevinden zich precies op de plekken waar zich krappe ruimtes bevinden in een trailer of tussen pallets. We detecteren potentiële problemen direct ter plekke, in plaats van pas in een vroeg stadium of van een afstand. Bovendien wordt het zicht niet belemmerd door vorken of pallets. Bovenop deze fundamentele veiligheidslaag beschikken we over obstakelcamera's.

00:13:00:22 - 00:13:21:22
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
We hebben drie obstakelcamera's aan de voorkant van het voertuig. Deze bestrijken een groot gebied voor het voertuig. Tijdens het rijden kunnen we mensen of andere obstakels goed detecteren en indien nodig afremmen. En als de weg weer vrij is, kunnen we weer gas geven. Daarmee kunnen we zelfs opzettelijk om obstakels heen rijden als daar voldoende ruimte voor is.

00:13:21:22 - 00:13:49:05
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Dat doen we niet in de laad- en losomgeving, omdat de ruimte daar meestal erg beperkt is . Daarom vermijden we die functie daar bewust. Maar we zouden het wel kunnen doen als we meer ruimte hadden. Aan de achterkant hebben we nog een camera, de palletcamera die hier gemonteerd is . Die gebruiken we bij de tweede stap van het laadproces. Daarmee bepalen we namelijk hoe de pallets geplaatst zijn en berekenen we onze route naar de pallet om deze op te pakken.

00:13:49:07 - 00:14:13:23
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
En tot slot, de laatste camera die we hebben is de navigatiecamera. Hij heeft een visuele SLAM-camera die we gebruiken om in de trailer te navigeren. Zoals gezegd gebruiken we de veiligheidsscanners om onze positie te bepalen. Dat is dus het grote verschil in navigatie of lokalisatie.

00:14:14:00 - 00:14:35:13
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Naast al deze camerafuncties hebben we ook een functie die de meesten van jullie nog niet eerder hebben gezien. We noemen dat klifdetectie. Stel , we hebben de trailer netjes neergezet, maar de vrachtwagenchauffeur rijdt om de een of andere reden weg. We bevinden ons plotseling midden in de woestijn en we willen natuurlijk niet dat ons voertuig van een klif valt. Dat is dus niet wat we willen zien.

00:14:35:15 - 00:14:56:01
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Daarom gebruiken we onze sensoren en camera's om de grond in de gaten te houden. Als we zien dat de grond verdwijnt of niet meer zichtbaar is, remmen we eerst af en voeren we uiteindelijk een laatste controle uit met twee sensoren aan de voorkant van het voertuig om te detecteren of er daadwerkelijk een afgrond is. Pas dan stoppen we volledig en springen we niet.

00:14:56:03 - 00:15:17:16
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
Hetzelfde gebeurt in de andere rijrichting. We gebruiken daarvoor gewoon de achteruitrijdsensor. We kijken vanuit een lagere hoek, want die sensor heeft vier scanniveaus. Hij kan dus ook naar beneden scannen om de vloer te detecteren, of eigenlijk de verdwijnende vloer, en zo veilig tot stilstand komen. Dat is een erg belangrijke functie die we hebben.

00:15:17:20 - 00:15:39:08
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
En het werkt in beide richtingen. Dus ook als we in de trailer aan het werk zijn, kan iemand de trailer met ons mee verplaatsen, zodat we er niet afvallen. Dat vind ik erg prettig, want ik ben zuinig op mijn voertuig en wil het dus ook veilig houden. Ik denk dat dit de belangrijkste technische kenmerken zijn die echt relevant zijn voor de bestuurder.

00:15:39:10 - 00:15:48:22
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
dat het nu tijd is om weer contact met je op te nemen. En de werkzaamheden te hervatten, door de pallets in de trailer te laden.

00:15:48:24 - 00:16:19:23
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Dankjewel Simone . Wat doen we nu precies? We hebben het eerste deel van het lossen al gezien, de technische details van Simone. Maar nu starten we het laadproces opnieuw. We hebben een operator die verantwoordelijk is voor een bepaald aantal laadperrons. Jij start het proces door de diepste rijbaanposities te selecteren.

00:16:20:00 - 00:16:55:12
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Vervolgens ontvangt de vrachtwagen zijn opdracht en begint het proces. Tijdens de presentatie van Simone zag je dat pallets vaak zoekraken.

00:16:55:14 - 00:17:22:22
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En hoe we daarmee omgaan. We zien de eerste pallets de trailer inrijden. En hier op het scherm zie je ook de camera die de pallets volgt. Je zult zien dat ze er normaal gesproken vrij recht inrijden.

00:17:23:03 - 00:17:41:24
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Maar nu registreert de camera de positie van de heftruck en de pallet zelf. Daardoor stuurt hij de optimale route bij. Wat je nu ziet en wat er vervolgens gebeurt bij het oppakken van de pallet, is behoorlijk verschoven.

00:17:42:01 - 00:18:09:24
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En dat wordt allemaal gedaan door de palletcamera die de rotatie en de hoek van de pallet detecteert. En nu pakt hij de pallet op en rijdt hem weer de trailer in. Dus hij wacht weer in deze positie , terwijl de eerste pallet al in de trailer is gestort. En plaatst hem vlak tegen de wand.

00:18:10:01 - 00:18:36:10
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Wat je zult zien, is die beweging aan het einde waarbij de pallet bijna valt en dan een beetje verschuift, waardoor het voertuig naast de trailerwand draait. De pallet zelf staat heel dicht tegen de wand aan. En nu rijdt het voertuig weer weg.

00:18:36:12 - 00:19:08:18
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Ruimte maken voor de tweede vrachtwagen. Wat belangrijk is vanuit het perspectief van de klant. Klanten hebben tegenwoordig namelijk een tekort aan arbeidskrachten. Ze willen dat het proces continu doorgaat. Ze willen 24/7 beschikbaarheid . En dat is precies wat wij nastreven . We hebben een lithium-ionbatterij in de vrachtwagen geïnstalleerd om dat te garanderen.

00:19:08:20 - 00:19:23:02
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Het wordt automatisch naar de oplader zelf gestuurd om te garanderen dat het systeem operationeel is.

00:19:23:04 - 00:19:49:14
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Wat de productiviteit betreft, kunt u kiezen tussen een uur met één machine of met twee machines en 35 minuten. U kunt ook gelijktijdig laden en lossen met verschillende tussenstops.

00:19:49:14 - 00:20:09:02
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
We kunnen een systeem installeren dat een bepaald aantal vrachtwagens garandeert voor een bepaald aantal laad- en loskades.

00:20:09:04 - 00:20:52:09
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En zoals Simone al uitlegde: Veiligheid is tegenwoordig erg belangrijk in het magazijn. We hebben 360 graden veiligheid nodig en we hebben een geïntegreerde veiligheidslaag – de vier LiDAR-camera's. Maar een van onze andere kenmerken is het camerasysteem met camerabeelden van bovenaf voor extra veiligheid.

00:20:52:11 - 00:21:16:16
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En nu zie je dat dit de belangrijkste en meest cruciale pallet is. Dat is de laatste in de rij. Je ziet dat hij zichzelf losmaakt. Hij draait de pallet een beetje en concentreert zich echt op de wand en op de andere pallet om die pallet de trailer in te duwen.

00:21:16:16 - 00:21:43:15
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Dat is het hele concept van onze oplossing. We bootsen na hoe een operator dat in de trailer doet. We simuleren hoe een operator deze handeling zelf uitvoert.

00:21:43:17 - 00:22:14:10
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Het was interessant om Colruyt als co-developmentpartner te hebben, omdat ze al zoveel jaren ervaring hebben met de supply chain, het laden en lossen, de dagelijkse handmatige werkzaamheden. Nu hebben we die logica in de softwarelaag verwerkt . En het is volledig gebaseerd op beeldherkenning en camerabeelden.

00:22:14:12 - 00:22:46:24
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Dat biedt grote voordelen. We hebben een snelle implementatie, geen infrastructuur nodig en ook veel kostenbesparende factoren. Je kunt het vergelijken met je stofzuiger thuis. Die brengt de omgeving in kaart. Wij helpen met die kaart en na de functionele tests starten we met de implementatie van het systeem. Na de implementatie voeren we een operationele test uit.

00:22:47:01 - 00:23:29:08
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
We richten ons op de productie in de fabriek, waarbij het voertuig op de locatie van de klant wordt afgeleverd. We starten met de implementatie en de realisatie van het project. Daarna gaan we over tot de operationele fase van het systeem. Het is daarom belangrijk om een stabiel, robuust en voldoende ontwikkeld systeem te hebben. Het grote voordeel hiervan is dat we ons richten op het complete gebruiksproces van het systeem.

00:23:29:10 - 00:24:04:14
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Na de realisatie van het project beschikken we over onze ingenieurs en technici die zijn opgeleid om het systeem en de software te onderhouden. En ook de hardware. Het is een compleet ecosysteem. Van het gebruik van het voertuig tot de operationele kant tijdens het rijden - dat is wat we onze klanten kunnen bieden. Nu ziet u de laatste pallet de trailer ingaan.

00:24:04:16 - 00:24:34:08
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En je ziet dat het een beetje verschuift tijdens het plaatsen van de tweede pallet. Het wiebelt een beetje. Dat is precies de bedoeling. En toen hadden we genoeg ruimte om de laatste pallet te plaatsen.

00:24:34:10 - 00:25:09:22
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
We rijden nu de trailer in met de laatste pallet. De laatste rij in de trailer. Omdat we weten dat de ruimte in de trailer erg beperkt is, rijdt de vrachtwagenchauffeur terug naar zijn wachtpositie en wacht op zijn volgende opdracht.

00:25:09:24 - 00:25:19:24
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En nu plaatsen we de laatste pallet in de trailer.

00:25:20:01 - 00:25:56:06
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Als laatste wil ik het dashboard in het systeem noemen. We hebben een operationele, gebruiksvriendelijke interface waar operators en management in realtime kunnen zien wat er gebeurt. Maar ook een dashboardtool voor het management, waarin KPI's kunnen worden geïntegreerd. KPI's over hoeveel pallets we per uur picken, hoeveel pallets we per dag kwijtraken en hoeveel trailers er geladen worden.

00:25:56:08 - 00:26:07:02
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
dus worden opgenomen in een klassiek dashboardsysteem.

00:26:07:04 - 00:26:26:09
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
En nu schakelen we over van de operationele fleetmanager naar het overzicht van de vrachtwagen.

00:26:26:11 - 00:26:56:24
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Vanuit managementperspectief beschik je over realistische data. Data over wat er daadwerkelijk op locatie gebeurt. Je kunt deze data gebruiken voor meerdere locaties. Je kunt controleren wat er is gebeurd. De totale goederenstroom binnen je magazijn.

00:26:57:01 - 00:27:16:00
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
dus ook een managementperspectief met alle tools en data om het systeem te beheren. En indien nodig om wijzigingen aan te brengen, op te schalen of af te schalen.

00:27:16:02 - 00:27:27:18
Jasper Van Gool, TLU Programmamanager
Dit was het laatste deel van onze presentatie. Simone en ik danken jullie allemaal voor jullie komst.

00:27:27:20 - 00:27:30:04
Simone Dilling, Productmanager Automatisering
En ik sta open voor uw vragen.
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