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Obr. 3) Upinaci pripravek pro geo body Obr. 4) Upinaci pripravek pro dovarovaci body

Obr. 2) Manipulovany dil — hotovy svarenec

Koncepc¢éni navrh pracovisteé Ganttuv diagram

Graf 1) Ganttuv diagram vyrobniho cyklu

Vyrobni cyklus RTP
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Obr. 5) Materialovy tok pracoviste

Vizualizace HMI panelu Zaver
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