Stueckzahl: 20 E/Tag Abt.:
Arbeitszeit: 430 min/Tag (1 Schichtbetr.) Planer:
Belegungszeit: 21,50 min Tel.:
techn. Verfuegbar 85 % Stand: arbeit
Taktzeit: 1097|sec
Aktivitaet Station Stationstakt Start Zeit [Sek.] Sekunden
Az. Sum. 0 30 60 90 120 150 180 210 240 270 300 330 360 390 420 450 480 510 540 570 600 630 660 690 720 750 780 810 840 870 900 930 960 990 10201050 1080
Ressource ST
Zadni podpéra

wo1 10 zalozit maly dil 0,0 8,0 8,0 i

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 8,0 2,0 10,0 [

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 10,0 7,0 17,0 I

wo1 10 MIG/ MAG svarovani (10mm/3,0 sec) 17,0 75 245 i

wo1 10 premistit klesté 245 3,0 27,5 |

wo1 10 MIG/ MAG svarovani (10mm/3,0 sec) 27,5 75 35,0 |

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 35,0 2,0 37,0 [

Wo1 10 presunout dil 37,0 2,0 39,0 [

wWo1 10 zalozit maly dil 39,0 8,0 47,0 1

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 47,0 4,0 51,0 0

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 51,0 7,0 58,0

wo1 10 MIG/ MAG svarovani (10mm/3,0 sec) 58,0 75 65,5 i

wo1 10 premistit klesté 65,5 3,0 68,5 |

wo1 10 MIG/ MAG svarovani (10mm/3,0 sec) 68,5 75 76,0 i

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 76,0 4,0 80,0 I

wo1 10 odlozit maly dil 80,0 3,0 83,0 [

Uchyt pruzici jednotky levy / pravy

wo1 10 zalozit maly dil 83,0 8,0 91,0 i

wo1 10 zalozit maly dil 91,0 8,0 99,0

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 99,0 4,0 103,0 I

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 103,0 7,0 110,0 i

wWo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 110,0 21,0 131,0 L]

wo1 10 premistit klesté 131,0 3,0 134,0 |

wWo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 134,0 21,0 155,0 [

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 155,0 4,0 159,0 I

wo1 10 pfesunout dil 159,0 4,0 163,0 I

wWo1 10 zalozit maly dil 163,0 4,0 167,0 I

wo1 10 zalozit maly dil 167,0 4,0 171,0 I

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 171,0 4,0 175,0 I

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 175,0 7,0 182,0 [

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 182,0 4,5 186,5 I

wo1 10 premistit klesté 186,5 3,0 189,5 |

wWo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 189,5 4,5 194,0 I

wo1 10 premistit klesté 194,0 3,0 197,0 |

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 197,0 4,5 201,5 I

wo1 10 premistit klesté 201,5 3,0 204,5 |

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 204,5 4,5 209,0

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 209,0 4,0 213,0 I

wo1 10 zalozit maly dil 213,0 4,0 217,0 I

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 217,0 7,0 224,0 I

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 224,0 21,0 245,0 ]

wo1 10 odlozit maly dil 245,0 6,0 251,0 I

Nastavec na stojan

wo1 10 zalozit maly dil 251,0 8,0 259,0 1]

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 259,0 2,0 261,0 |

wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 261,0 7,0 268,0 I

wWo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 268,0 45,0 313,0 ]

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 313,0 2,0 315,0 [

Wo1 10 presunout dil 315,0 2,0 317,0 [

wo1 10 zalozit maly dil 317,0 4,0 321,0 I

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 321,0 2,0 323,0 [

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 323,0 7,0 330,0 [

wWo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 330,0 75 3375

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 337,5 2,0 339,5 [

Wo1 10 presunout dil 339,5 2,0 341,5 |

wo1 10 zalozit maly dil 3415 4,0 3455 I

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 345,5 2,0 347,5 [

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 347,5 7,0 354,5 i

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 354,5 9,6 364,1 ]

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 364,1 2,0 366,1 [

wo1 10 odlozit maly dil 366,1 3,0 369,1 |

Uchyt zadniho blatniku

wo1 10 zalozit maly dil 369,1 8,0 3771 1]

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 3771 4,0 381,1 I

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 381,1 7,0 388,1 I

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 388,1 75 395,6 i

wo1 10 premistit klesté 395,6 3,0 398,6 |

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 398,6 75 406,1 i

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 406,1 4,0 410,1 I

wo1 10 odlozit maly dil 410,1 3,0 4131 |

Krk fizeni s dorazem

wo1 10 zalozit maly dil 4131 8,0 421,1 [

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 4211 2,0 4231

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 4231 7,0 430,1 [

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 430,1 4,2 434,3 I

wo1 10 premistit klesté 434,3 3,0 437,3 |

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 437,3 4,2 4415 I

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 4415 2,0 4435 [

wo1 10 odlozit maly dil 443,5 3,0 446,5 |

Vyztuz krku fizeni spodni

wo1 10 zalozit maly dil 4465 16,0 | 4625 [

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 462,5 6,0 468,5 I

Wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 468,5 7,0 475,5 i

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 475,5 17,1 492,6 []

wo1 10 premistit kleste 492,6 3,0 495,6 |

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 495,6 17,1 512,7 [

wo1 10 premistit kleste 512,7 3,0 515,7 I

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 515,7 14,4 530,1 ]

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 530,1 6,0 536,1 I

wo1 10 odlozit maly dil 536,1 3,0 539,1

Zamek sedla
Wo1 10 [zalozit maly dil 5391 | 120 | 55111
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wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 551,1 2,0 553,1 [

W01 10 uchopit a odloZit ru€ni nastroj 553,1 7,0 560,1 I

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 560,1 6,0 566,1 I

wo1 10 premistit klesté 566,1 3,0 569,1

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 569,1 6,0 575,1 I

wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 575,1 2,0 5771 [

wo1 10 zalozit maly dil 577,1 4,0 581,1 |

wo1 10 presunout dil 581,1 2,0 583,1 [

wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 583,1 2,0 585,1 [

wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 585,1 7,0 592,1 i

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 592,1 75 599,6

wWo1 10 premistit klesté 599,6 3,0 602,6

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 602,6 75 610,1 [

wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 610,1 2,0 612,1 [

wo1 10 odlozit maly dil 612,1 3,0 615,1 |

Kryt kornoutu levy / pravy

wo1 10 zalozit maly dil 615,1 8,0 623,1 i

wo1 10 zalozit maly dil 623,1 8,0 631,1 i

Wo1 10 manualné otevfit/zavfit tpinku 631,1 8,0 639,1

wo1 10 uchopit a odlozit ruéni nastroj 639,1 7,0 646,1 i

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 646,1 14,1 660,2 ]

wo1 10 premistit kleste 660,2 3,0 663,2

wo1 10 MIG/ MAG svafovani (10mm/3,0 sec) 663,2 14,1 677,3 [

wo1 10 manualné otevfit/zavfit Upinku 677,3 8,0 685,3 1]

wo1 10 odlozit maly dil 685,3 3,0 688,3

Sedlo leva strana / prava strana

wo1 20 jit (1m) 688,3 5,0 693,3 I

wo1 20 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 693,3 14,0 707,3 [l

wWo1 20 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 707,3 14,0 721,3 L

wo1 20 zalozit maly dil 721,3 12,0 733,33

wo1 20 zalozit maly dil 733,33 12,0 7453 O

wo1 20 manualng oteviit/zavit tpinku 7453 | 280 | 7733 [

wo1 20 jit (1m) 7733 2,0 7753 [

wo1 20 procesni &as 775,3 50 780,3 |

leva strana

IR1 20 otoceni do 180 stuprid 0,0 3,0 3,0

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 3,0 0,6 3,6 [

IR1 20 MAG svarovani pendel 3,6 19,0 22,6 O

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 22,6 4,5 271 I

IR1 20 MAG svarovani pendel 271 19,0 46,1

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 46,1 1,5 47,6 [

IR1 20 MAG svafovani pendel 47,6 52,3 99,9 | |

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 99,9 1,5 101,4 [

IR1 20 MAG svafovani pendel 1014 | 523 | 1537 | |

IR1 20 MAG svarovani pendel 153,7 38,0 191,7

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 191,7 1,5 193,2 |

IR1 20 MAG svarovani pendel 193,2 14,3 207,5 O

IR1 20 otoceni do 180 stuprid 207,5 6,0 213,5

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 213,5 3,0 216,5 |

IR1 20 IR &isténi horaku (Cisty cas &isténi) 216,5 10,0 226,5 O

IR1 20 otoCeni do 180 stupiitl 226,5 6,0 232,5 I

prava strana

IR1 20 oto¢eni do 180 stuprit 232,5 3,0 235,5 |

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 235,5 0,6 236,1 I

IR1 20 MAG svarovani pendel 236,1 19,0 255,1

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 255,1 4,5 259,6 I

IR1 20 MAG svarovani pendel 259,6 19,0 278,6

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 278,6 1,5 280,1 |

IR1 20 MAG svafovani pendel 280,1 523 | 3324 | |

IR1 20 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 3324 1,5 333,9 [

IR1 20 MAG svafovani pendel 3339 | 523 | 3862 | —

IR1 20 MAG svarovani pendel 386,2 38,0 4242 S

IR1 20 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 4242 1,5 4257 |

IR1 20 MAG svarovani pendel 4257 14,3 440,0 O

IR1 20 otogeni do 180 stupiitl 440,0 6,0 446,0 I

IR1 20 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 446,0 3,0 449,0

IR1 20 IR &isténi horaku (Cisty Cas Cisténi) 449,0 10,0 459,0

IR1 20 otogeni do 180 stupiitl 459,0 6,0 465,0 ]

IR1 20 otogeni do 180 stupiitl 465,0 3,0 468,0 I

wWo1 20 jit (1m) 780,3 2,0 782,33

wo1 20 procesni ¢as 782,3 5,0 787,3 I

Wo1 20 manualné otevfit/zavfit tpinku 787,3 28,0 815,3

wo1 20 odlozit maly dil 815,3 6,0 821,3 ]

wWo1 20 jit (1m) 821,3 5,0 826,3 I

Sedlo GEO 1

Wo1 30 zalozit maly dil 826,3 8,0 834,3 i

wo1 30 zalozit maly dil 834,3 12,0 846,3

wo1 30 manualné otevfit/zavfit Upinku 846,3 18,0 864,3 [l

wWo1 30 jit (1m) 864,3 2,0 866,3 [

Wo1 30 procesni ¢as 866,3 5,0 871,3

IR1 30 otogeni do 180 stupiitl 468,0 3,0 471,0 |

IR1 30 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 471,0 0,6 471,6 [

IR1 30 MAG svarovani pendel 471,6 14,3 485,9 [

IR1 30 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 485,9 3,0 488,9 |

IR1 30 MAG svarovani pendel 488,9 14,3 503,2 1

IR1 30 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 503,2 3,0 506,2 I

IR1 30 MAG svarovani pendel 506,2 14,3 520,5 o

IR1 30 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 520,5 3,0 523,5 |

IR1 30 MAG svarovani pendel 523,5 14,3 537,8 O

IR1 30 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 537,8 3,0 540,8

IR1 30 MAG svarovani pendel 540,8 14,3 555,1

IR1 30 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 555,1 3,0 558,1 |

IR1 30 MAG svarovani pendel 558,1 14,3 572,4

IR1 30 otogeni do 180 stupiii 572,4 6,0 578,4 1
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IR1 30 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 578,4 3,0 581,4 I
IR1 30 IR &iténi horaku (Cisty cas &isténi) 581,4 10,0 591,4 ]
IR1 30 oto¢eni do 180 stuprit 591,4 6,0 597,4 0
IR1 30 otogeni do 180 stupiitl 597,4 3,0 600,4
wo1 30 jit (1m) 871,3 2,0 873,33
wo1 30 procesni ¢as 873,3 5,0 878,3 I
wo1 30 manualné otevfit/zavfit Upinku 878,3 18,0 896,3 [
wo1 30 odlozit stfedni dil 896,3 6,5 902,8
wo1 30 jit (1m) 902,8 5,0 907,8 I
Sedlo GEO 2
wo1 40 zalozit maly dil 907,8 40,0 947,8
wWo1 40 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 947,8 7,0 954,8 i
wo1 40 zalozit maly dil 954,8 24,0 978,8
Wo1 40 manualné otevfit/zavfit tpinku 978,8 30,0 1008,8
wo1 40 jit (1m) 1008,8 2,0 1010,8 [
Wo1 40 procesni ¢as 1010,8 5,0 1015,8 I
IR1 40 otogeni do 180 stupiitl 600,4 3,0 603,4
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 603,4 0,6 604,0 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 604,0 19,0 623,0 [
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 623,0 1,8 624,8 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 624,8 9,5 634,3
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 634,3 0,6 634,9 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 634,9 9,5 6444 O
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 644,4 0,6 645,0 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 645,0 9,5 654,5 O
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 654,5 0,6 655,1 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 655,1 23,8 678,9
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 678,9 0,6 679,5 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 679,5 19,0 698,5
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 698,5 1,8 700,3 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 700,3 9,5 709,8 O
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 709,8 0,6 710,4 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 710,4 9,5 719,9
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 719,9 0,6 720,5
IR1 40 MAG svarovani pendel 720,5 9,5 730,0
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 730,0 0,6 730,6 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 730,6 23,8 754,4
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 754,4 3,0 757,4 |
IR1 40 MAG svarovani pendel 7574 11,4 768,8 O
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 768,8 0,6 769,4 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 769,4 23,8 793,2
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 793,2 0,6 793,8 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 793,8 23,8 817,6
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 817,6 1,5 819,1 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 819,1 11,4 830,5 O
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 830,5 0,6 831,1 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 831,1 23,8 854,9
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 854,9 0,6 855,5 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 855,5 23,8 879,3
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 879,3 1,5 880,8 [
IR1 40 MAG svarovani pendel 880,8 19,0 899,8
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 899,8 0,6 900,4
IR1 40 MAG svarovani pendel 900,4 19,0 919,4
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 919,4 1,5 920,9 |
IR1 40 MAG svarovani pendel 920,9 19,0 939,9
IR1 40 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 939,9 1,5 941,4 |
IR1 40 MAG svarovani pendel 941,4 19,0 960,4
IR1 40 otoCeni do 180 stupiitl 960,4 6,0 966,4
IR1 40 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 966,4 3,0 969,4 I
IR1 40 IR &isténi horaku (Cisty cas Cisténi) 969,4 10,0 979,4 ]
IR1 40 otogeni do 180 stupiitl 979,4 6,0 985,4 ]
IR1 40 otogeni do 180 stupiitl 985,4 3,0 988,4
wo1 40 jit (1m) 1015,8 2,0 1017,8 [
Wo1 40 procesni ¢as 1017,8 5,0 1022,8
Wo1 40 manualné otevfit/zavfit Upinku 1022,8 30,0 1052,8
wWo1 40 odlozit stfedni dil 1052,8 6,5 1059,3 Il
wo1 40 jit (1m) 1059,3 5,0 1064,3 I
Ram leva strana / prava strana
wo2 50 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 0,0 14,0 14,0
wo2 50 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 14,0 14,0 28,0 O
wWo2 50 zalozit maly dil 28,0 16,0 44,0
wo2 50 zalozit maly dil 44,0 16,0 60,0
wo2 50 manualné otevfit/zavfit Upinku 60,0 32,0 92,0
wWo2 50 jit (1m) 92,0 2,0 94,0 |
wo2 50 procesni ¢as 94,0 5,0 99,0 I
leva strana
IR2 50 otoceni do 180 stuprid 0,0 3,0 3,0
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 3,0 1,5 4,5 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 4,5 171 21,6 O
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 21,6 0,6 22,2 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 22,2 171 39,3
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 39,3 0,6 39,9 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 39,9 171 57,0 O
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 57,0 0,6 57,6 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 57,6 171 74,7
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 74,7 0,6 75,3 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 75,3 171 92,4
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 92,4 0,6 93,0 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 93,0 171 110,1 ]
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 110,1 0,6 110,7 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 110,7 171 127,8
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 127,8 0,6 1284 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 1284 171 145,5 O
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 145,5 0,6 146,1 [
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Aktivitaet Station Stationstakt Start Zeit [Sek.] Sekunden
Az. Sum. 0 30 60 90 120 150 180 210 240 270 300 330 360 390 420 450 480 510 540 570 600 630 660 690 720 750 780 810 840 870 900 930 960 990 10201050 1080
IR2 50 MAG svarovani pendel 146,1 16,2 162,3 [
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 162,3 0,6 162,9 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 162,9 16,2 1791
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 1791 0,6 179,7
IR2 50 MAG svarovani pendel 179,7 32,3 212,0 .
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 212,0 0,6 212,6 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 212,6 32,3 2449
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 2449 0,6 2455 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 2455 33,3 278,8
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 278,8 0,6 279,4 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 279,4 33,3 312,7
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 312,7 1,5 314,2 |
IR2 50 MAG svarovani pendel 314,2 38,0 352,2
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 352,2 0,6 352,8 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 352,8 38,0 390,8 _ |
IR2 50 otoCeni do 180 stupiitl 390,8 9,0 399,8
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 399,8 4,5 404,3 I
IR2 50 IR ¢idténi horaku (Cisty cas Cisténi) 404,3 15,0 419,3
IR2 50 otogeni do 180 stupiitl 419,3 9,0 428,3
prava strana
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 428,3 1,5 429,8 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 429,8 171 446,9 O
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 446,9 0,6 447,5 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 4475 171 464,6
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 464,6 0,6 465,2 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 465,2 171 482,3
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 482,3 0,6 482,9 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 482,9 171 500,0 O
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 500,0 0,6 500,6 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 500,6 171 517,7
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 517,7 0,6 518,3 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 518,3 171 535,4 O
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 535,4 0,6 536,0 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 536,0 171 553,1
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 553,1 0,6 553,7 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 553,7 171 570,8
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 570,8 0,6 571,4
IR2 50 MAG svarovani pendel 571,4 16,2 587,6
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 587,6 0,6 588,2 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 588,2 16,2 604,4
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 604,4 0,6 605,0 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 605,0 32,3 637,3
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 637,3 0,6 637,9 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 637,9 32,3 670,2
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 670,2 0,6 670,8 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 670,8 32,3 703,1
IR2 50 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 703,1 0,6 703,7 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 703,7 32,3 736,0
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 736,0 1,5 7375 [
IR2 50 MAG svarovani pendel 737,5 38,0 775,5
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 7755 0,6 776,1 I
IR2 50 MAG svarovani pendel 776,1 38,0 814,1 S
IR2 50 otogeni do 180 stupiitl 814,1 9,0 823,1 1]
IR2 50 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 823,1 4,5 827,6 |
IR2 50 IR &isténi horaku (Cisty cas &isténi) 827,6 15,0 842,6
IR2 50 otoceni do 180 stuprid 842,6 9,0 851,6 ]
IR2 50 otoceni do 180 stuprid 851,6 3,0 854,6 I
wo2 50 jit (1m) 99,0 2,0 101,0 [
wWo2 50 procesni ¢as 101,0 5,0 106,0 1
wWo2 50 manualné otevfit/zavfit Upinku 106,0 32,0 138,0
wo2 50 odlozit stfedni dil 138,0 13,0 151,0
W02 50 jit (1m) 151,0 5,0 156,0
Ram GEO 1
wo02 60 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 156,0 14,0 170,0 [l
wWo2 60 zalozit maly dil 170,0 16,0 186,0
wWo2 60 manualné otevfit/zavfit Upinku 186,0 20,0 206,0 [
W02 60 jit (1m) 206,0 2,0 208,0
wo2 60 procesni ¢as 208,0 5,0 213,0
60 otoceni do 180 stuprid 0,0 3,0 3,0
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 3,0 0,6 3,6 [
60 MAG svarovani pendel 3,6 23,8 27,4 ’i‘
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 27,4 0,6 28,0 |E
60 MAG svarovani pendel 28,0 23,8 51,8
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 51,8 0,6 52,4 I
60 MAG svarovani pendel 52,4 9,5 61,9 i
60 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 61,9 0,6 62,5 %
60 MAG svarovani pendel 62,5 9,5 72,0 [
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 72,0 0,6 72,6 I
60 MAG svarovani pendel 72,6 9,5 82,1 [
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 82,1 0,6 82,7 I
60 MAG svarovani pendel 82,7 9,5 92,2 i
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 92,2 0,6 92,8 P
60 MAG svarovani pendel 92,8 9,5 102,3 []
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 102,3 0,6 102,9 [
60 MAG svarovani pendel 102,9 9,5 112,4 []
60 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 112,4 1,5 113,9 [
60 MAG svarovani pendel 113,9 9,5 1234 i
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 1234 0,6 124,0 P
60 MAG svarovani pendel 124,0 9,5 133,5 [
60 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 133,5 0,6 134,1 [
60 MAG svarovani pendel 134,1 15,2 149,3 i
60 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 149,3 1,5 150,8
60 MAG svarovani pendel 150,8 15,2 166,0 E
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 166,0 0,6 166,6 ‘ I
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Stueckzahl: 20 E/Tag

Arbeitszeit: 430 min/Tag (1 Schichtbetr.)
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60 MAG svarovani pendel 166,6 15,2 181,8 i
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 181,8 0,6 182,4 #
60 MAG svarovani pendel 182,4 15,2 197,6 [ ]
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 197,6 0,6 198,2 I
60 MAG svarovani pendel 198,2 20,9 2191 i
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 2191 0,6 219,7
60 MAG svarovani pendel 219,7 20,9 240,6
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 240,6 0,6 2412 E
60 MAG svarovani pendel 241,2 15,2 256,4
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 256,4 0,6 257,0 I
60 MAG svarovani pendel 257,0 15,2 272,2 i
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 272,2 0,6 272,8 P
60 MAG svarovani pendel 272,8 15,2 288,0 []
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 288,0 0,6 288,6 I
60 MAG svarovani pendel 288,6 15,2 303,8 i
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 303,8 0,6 304,4 I
60 MAG svarovani pendel 304,4 20,9 3253 [ ]
60 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 325,3 0,6 325,9 I
60 MAG svarovani pendel 325,9 20,9 346,8 i
60 otoceni do 180 stuprid 346,8 9,0 355,8 []
60 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 355,8 4,5 360,3
60 IR &isténi horaku (Cisty cas &isténi) 360,3 15,0 3753 ]
60 otoceni do 180 stuprid 375,3 9,0 384,3 []
60 otoceni do 180 stuprid 384,3 3,0 387,3 |
W02 60 jit (1m) 213,0 2,0 215,0
wo2 60 procesni ¢as 215,0 5,0 220,0
wo2 60 manualné otevfit/zavfit Upinku 220,0 32,0 252,0
W02 60 odlozit stfedni dil 252,0 6,5 258,5 ]
W02 60 jit (1m) 258,5 5,0 263,5 I
Ram GEO 2
W02 70 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 263,5 7,0 270,5
W02 70 zalozit maly dil 270,5 24,0 294,5
wWo2 70 manualné otevfit/zavfit Upinku 2945 18,0 312,5
W02 70 jit (1m) 3125 2,0 314,5 [
wo2 70 procesni ¢as 314,5 5,0 319,5 1
70 otoceni do 180 stuprid 387,3 3,0 390,3
70 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 390,3 52,2 4425 ﬁ
70 MAG svarovani pendel 4425 27,6 470,1 i
70 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 470,1 0,6 470,7 |
70 MAG svarovani pendel 470,7 27,6 498,3 i
70 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 498,3 0,6 498,9 |
70 MAG svarovani pendel 498,9 27,6 526,5 i
70 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 526,5 51,6 578,1 ﬁ
70 MAG svarovani pendel 578,1 27,6 605,7 i
70 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 605,7 0,6 606,3 |
70 MAG svarovani pendel 606,3 27,6 633,9 i
70 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 633,9 0,6 634,5 |
70 MAG svarovani pendel 634,5 27,6 662,1 i
70 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 662,1 1,5 663,6 }Ii
70 MAG svarovani pendel 663,6 41,8 705,4
70 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 705,4 1,5 706,9 |
70 |MAG svafovani pendel 7069 | 418 | 7487 [ |
70 otoceni do 180 stuprid 748,7 6,0 754,7
70 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 754,7 3,0 757,7 |
70 IR ¢idténi horaku (Cisty Cas ¢isténi) 7577 10,0 767,7 [
70 otoceni do 180 stuprid 767,7 6,0 773,7 []
70 otoceni do 180 stuprid 773,7 3,0 776,7 I
W02 70 jit (1m) 319,5 2,0 321,5 [
wo2 70 procesni ¢as 321,5 5,0 326,5 1
Wo2 70 zalozit maly dil 3265 | 240 | 3505 [
wWo2 70 manualné otevfit/zavfit Upinku 350,5 12,0 362,5 B
W02 70 jit (1m) 362,5 2,0 364,5 [
wo2 70 procesni ¢as 364,5 5,0 369,5 1
70 otoceni do 180 stuprid 776,7 3,0 779,7 I
70 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 779,7 1,5 781,2
70 |MAG svafovani pendel 7812 | 1036 | 8848 N
70 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 884,8 1,5 886,3
70 MAG svarovani pendel 886,3 103,6 989,9
70 otoceni do 180 stuprid 989,9 6,0 995,9
70 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 995,9 3,0 998,9
70 IR ¢idténi horaku (Cisty Cas ¢isténi) 998,9 10,0 1008,9
70 otoceni do 180 stupriti 1008,9 6,0 1014,9
70 otoceni do 180 stuprid 1014,9 3,0 1017,9 I
W02 70 jit (1m) 369,5 2,0 371,5 [
W02 70 procesni &as 3715 50 376,5 1
Wo2 70 manualné oteviitizaviit upinku 3765 | 300 | 4065 [
W02 70 odlozit stfedni dil 406,5 6,5 413,0 I
W02 70 jit (1m) 413,0 5,0 418,0 I
Ram GEO 3
W02 80 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 418,0 7,0 425,0 1
W02 80 zalozit maly dil 4250 | 480 | 4730 [
Wo2 80 manualng oteviitizaviit upinku 4730 | 280 | 5010 ]
W02 80 zalozit maly dil 5010 | 320 | 5330 [
Wo2 80 manualné oteviitizaviit upinku 5330 | 120 | 5450 1]
W02 80 jit (1m) 545,0 2,0 547,0 [
W02 80 procesni &as 547,0 50 552,0 1
IR4 80 otoceni do 180 stuprid 0,0 3,0 3,0
IR4 80 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 3,0 1,5 4,5 [
IR4 80 MAG svarovani pendel 4,5 15,2 19,7
IR4 80 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 19,7 1,5 21,2
IR4 80 MAG svafovani pendel 21,2 15,2 36,4 ]
IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 36,4 0,6 37,0 |
IR4 80 MAG svarovani pendel 37,0 32,3 69,3
IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 69,3 0,6 69,9 ‘ |
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IR4 80 MAG svarovani pendel 69,9 32,3 102,2 |::|

IR4 80 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 102,2 0,6 102,8 |

IR4 80 MAG svafovani pendel 1028 | 257 | 1285 [

IR4 80 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 128,5 1,2 129,7 |

IR4 80 MAG svafovani pendel 1207 | 257 | 1554 [

IR4 80 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 155,4 1,2 156,6 |

IR4 80 MAG svarovani pendel 156,6 11,4 168,0 0]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 168,0 0,6 168,6 |

IR4 80 MAG svarovani pendel 168,6 11,4 180,0 [l

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 180,0 0,6 180,6

IR4 80 MAG svarovani pendel 180,6 10,5 191,1 ]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 191,1 1,2 192,3 [

IR4 80 MAG svarovani pendel 192,3 10,5 202,8 0]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 202,8 1,2 204,0 [

IR4 80 MAG svafovani pendel 2040 | 105 | 2145 ]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 214,5 1,2 2157 [

IR4 80 MAG svarovani pendel 215,7 10,5 226,2 0]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 226,2 1,2 227,4 [

IR4 80 MAG svafovani pendel 2274 | 238 | 2512 [

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 251,2 0,6 251,8 |

IR4 80 MAG svafovani pendel 2518 | 238 | 2756 [

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 275,6 1,5 2771 [

IR4 80 MAG svarovani pendel 2771 23,8 300,9 ]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 300,9 0,6 301,5

IR4 80 MAG svarovani pendel 301,5 23,8 3253 ]

IR4 80 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 3253 0,6 325,9 |

IR4 80 MAG svafovani pendel 3259 | 162 | 3421 ]

IR4 80 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 3421 0,6 342,7 |

IR4 80 MAG svarovani pendel 342,7 16,2 358,9 [

IR4 80 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 358,9 0,6 359,5

IR4 80 MAG svarovani pendel 359,5 16,2 375,7 ]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 375,7 0,6 376,3 ]

IR4 80 MAG svarovani pendel 376,3 16,2 392,5 ]

IR4 80 otogeni do 180 stupiitl 3925 9,0 401,5 ]

IR4 80 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 401,5 4,5 406,0 I

IR4 80 IR &idténi horaku (Cisty cas Cisténi) 406,0 15,0 421,0 [l

IR4 80 otogeni do 180 stupiitl 421,0 9,0 430,0 [

IR4 80 otogeni do 180 stupiitl 430,0 3,0 433,0 ]

wWo02 80 jit (1m) 552,0 2,0 554,0 [

Wo2 80 procesni &as 554,0 50 559,0 1

W02 80 manuélng otevfit/zavit pinku 5500 | 40,0 | 599,0 L

Wo02 80 odlozit stfedni dil 599,0 6,5 605,5 [l

wo02 80 jit (1m) 605,5 5,0 610,5 1

Ram GEO 4

wo02 90 zalozit stfedni dil (max 1000x750) 610,5 14,0 624,5 ]

W02 920 manualng oteviit/zaviit Gpinku 624,5 16,0 | 6405 ]

wo02 90 jit (1m) 640,5 2,0 642,5 [

wWo2 90 procesni ¢as 642,5 5,0 647,5 1

IR4 90 otogeni do 180 stupiitl 433,0 3,0 436,0 I

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 436,0 1,5 437,5 |

IR4 90 MAG svarovani pendel 437,5 10,5 448,0 [

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 448,0 0,6 448,6

IR4 90 MAG svarovani pendel 448,6 10,5 459,1 1

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 459,1 1,5 460,6 |

IR4 90 MAG svarovani pendel 460,6 10,5 4711 0]

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 4711 0,6 4717 |

IR4 90 MAG svarovani pendel 471,7 10,5 482,2 [

IR4 90 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 4822 1,5 483,7 [

IR4 90 MAG svarovani pendel 483,7 12,4 496,1 ]

IR4 90 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 496,1 0,6 496,7 |

IR4 90 MAG svarovani pendel 496,7 12,4 509,1 t

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 509,1 1,5 510,6

IR4 90 MAG svarovani pendel 510,6 12,4 523,0 [

IR4 90 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 523,0 0,6 523,6 |

IR4 90 MAG svarovani pendel 523,6 12,4 536,0 0]

IR4 90 Zména pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 536,0 1,5 537,5 |

IR4 90 MAG svarovani pendel 537,5 12,4 549,9 i

IR4 90 Zména pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 549,9 0,6 550,5 |

IR4 90 MAG svarovani pendel 550,5 12,4 562,9 0]

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 562,9 1,5 564,4 |

IR4 90 MAG svafovani pendel 5644 | 124 | 5768 [N

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (kratké jednoduché pohyby) 576,8 0,6 5774 I

IR4 90 MAG svarovani pendel 5774 12,4 589,8 0]

IR4 90 otoceni do 180 stuprid 589,8 6,0 595,7 0

IR4 90 Zmeéna pozice nastroje robota (dlouhé jednoduché pohyby) 595,7 3,0 598,7 I

IR4 90 IR &isténi horaku (Cisty cas &isténi) 598,7 10,0 608,7 il

IR4 90 otogeni do 180 stupiitl 608,7 6,0 614,7 I

IR4 90 otogeni do 180 stupiitl 614,7 3,0 617,8 ]

wo02 90 jit (1m) 647,5 2,0 649,5 [

wWo2 90 procesni ¢as 649,5 5,0 654,5 1

W02 90 manualné otevFit/zavfit tpinku 654,5 16,0 670,5 [

wo2 90 odlozit stfedni dil 670,5 6,5 677,0 I

wWo02 90 jit (1m) 677,0 5,0 682,0 I

wo2 = e e e ey [ [ [ [ [ ]
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