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RMF - Implementierung und
Erweiterung

Deployment-specific configuration of RMF features Deployment-specific collection of "RMF adapters”
Web Ul's and bridges to other IT systems common to all and vendor-provided "managers”
deployments
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Flotten Adapter und Free Fleet

Open-Source Multi-Robot
Controller

Full Control
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Vergleich der UUID des
darunter liegenden ltems

Vergleich der UUID des auf
den Dropoff folgenden Items
mit dbrigen offenen ltems

Vergleich der UUID des auf
den Pickup folgenden Items mit
librigen offenen ltems

Sortieren der Iltems nach
Stationen und Abfolge

Informationsweitergabe an
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Kombinierte ltems als
Verarbeitet markieren

RMF - Task Atomizer

Verwaltungslogik der internen
Stationsreprasentation und
Kommunikation mit RMF




RMF - Ressourcenverbrauch

Ressourcenverbrauch des Onboard Systems bei Verwendung
des dezentralen Systems von 4am und RMF
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Auftrag Tests

Entwicklung der Zeit- und Streckenkosten iiber die Anzahl verwenderter Roboter
im parallelen Auftragsset
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RMF - Anforderungen, Grundfahigkeiten
und Erweiterungen
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