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Depo ve lojistik
operasyon analitigi
DEPOLAR / LOJiSTiK MERKEZLERI / iC LOJiSTiK ENTEGRATORLERI

Yukleme noktasi, gecis hatti ve bekleme alanindaki
hareketi yerel olarak 6lcun. Operasyon ekibine
darbogazlan gosterin.

Referans platform gérseli
iHTIYAC

Depoda bekleme ve alan dolulugu cogu zaman sistem kayitlariyla fiziksel hareket arasinda kaybolur.
Kamera verisinin WMS olaylanyla birlikte yorumlanmasi, operasyonun goérinurliginu artirabilir.

SAHADA NASIL CALISIR?

F-Eye, secilen bolgelerde palet gecisini, alan dolulugunu veya yikleme noktasindaki beklemeyi analiz eden
uygulamayi calistirir. Uygun oldugunda olaylar WMS zaman kayitlariyla eslestirilir. Operasyon sorumlusu
istisnalari inceler.

Girdi Depo kameralari, gecis cizgileri ve istege bagli WMS olaylari
Yerel islem Nesne sayimi, alan dolulugu ve bekleme analizi
Cikti Vardiya raporu, istisna listesi ve WMS entegrasyon verisi

BEKLENEN iS FAYDASI

Yikleme ve ic lojistik planlamasi icin daha gorinur slreg verisi Gretmek. Kisi kimligi yerine operasyon
nesneleri ve bolge bazli olaylar Gizerinden darbogdaz analizi yapilir.

Uygulama 6nerisi / Olciilmiis misteri sonucu degildir
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Konfigurasyon ve pilot plani

ONERILEN BASLANGIC

F-Eye, tek operasyon bélgesine yakin kompakt ug islem noktasi olarak degerlendirilir. Model ve akis
kapasitesi pilotta secilir. Cok sayida agir model veya ylUksek ¢6zUnUrlikli kamera icin F-Al'ye gegis
incelenir.

Gorus alani Raf golgeleri, ambalaj cesitleri, forklift ortlismesi ve kamera ylksekligi test edilir.

Olay tanimi Gecis sayimi ile benzersiz palet sayimi ayrilir. izleme kapsami ve WMS esleme kural
yazili tanimlanir.

Entegrasyon API yetkileri, zaman esleme ve ag kesintisinde olay kuyrugu dogrulanir.

PiLOTTA OLCULECEK SONUCLAR

Sayim farki Referans operasyon kaydina gore gecis / palet sayisi hatasi
Bekleme olciimii Manuel gézleme goére yikleme / alan bekleme siresi farki
Veri eslesmesi WMS kaydiyla eslestirilebilen olaylarin orani

Hedef esikler pilot 6ncesinde musteriyle belirlenir. Yukaridaki 6lcUtler basar taahhUdi degildir.

Pilot kapsami: Tek yukleme alani ve tek olay tirl segin. Bir vardiyada manuel gézlem ile WMS kayitlarini birlikte
kullanarak 6lctimleri karsilastirin.

Hedef musteri: Depo operasyon yoneticisi, WMS sorumlusu ve intralojistik ¢6zim ortagi.

ilk gériisme: Hangi operasyon gecikmesi gériiniir olmali? Nesneler nasil ayirt edilecek? WMS verisine erisim var
mi?

Pazar referansi: Advantech’in makine gorusiu yaklasimi, depo ici nesne tanima ve operasyon izlemeye 6rnek olusturur.

Advantech: makine gorist ve yapay zeka

Teknik temel: MiTAC MA1 Case Scenario. Moddl, glg, araylzler ve termal uygunluk proje éncesinde teyit edilir. Rakip 6érnekleri Falcon22 igin
test sonucu veya ortaklik beyani degildir.
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