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Fluss-Diagramm: Software-Applikation

Ablaufsteuerung: Optische Werkzeugerkennung
Anzahl der Kiihlkanalbohrungen: 0-1-2 und Positionserkennung der Bohrungen
Kommunikation: Werkzeugschleifmaschine — Kamera — Num.Server
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Anhand der Daten Entscheidungen
treffen und das entsprechende Modul
aufrufen.

10 oder NIO

10: Weiter mit den
Bearbeitungsprogrammen

NIO: Uberpriifung Rohteil-Ausschuss
Behélter zur Aufnahme bereit, dann
Ablegen des Ausschuss-Teiles.




	Flussdiagramm_TTB.vsd
	Zeichenblatt-1


