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PLASTIK ENJEKSIYON MAKINALARI ettty

ENDUSTR! 4.0 ICIN URETIM TAKIBI | e \




EASYNET — NEDIR ?

v' Optimize edilmis verimlilik

v Makinalarinizin durma sirelerini disirin

v Makinalarinizin durumunu uzaktan izleyin
v' En iyi kalite

v" Uretim kalitesi optimizasyonu

v' Uretim verisi raporlama — iretim analizi
v’ Gergek Bilgi

v’ S6zli olarak aktarilan iretim verileri yerine gercek adet ve sireleri gérin
v’ Gelecek i¢in hazir olun

v' Endustri 4.0

v" TEE: Toplam Ekipman Etkinligi (OEE: Overall Equipment Effectiveness)
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« Miuhendislik

PLASTIK ENJEKSIYON URETIMI TAKIBI COZUMLERI

Vakit Nakittir— Uretimi yavaslatan sebepleri hizlica
gorin ve midahale edin, hatasiz Uretim bilgisi alarak
dogru planlama yapin.

Yiksek Kaliteli Uretim- Uretimin bitin detaylarini
monitorinizden goérerek hemen midahale edin ve
detaylari kayit altina alin

Endistri 4.0’e Gegis- Makinalarinizi dogru sekilde
s - ¥ gozlemleyin, yonetin! Imalat emirlerini makinalara
= -, =4z gonderin.

Is Giicii Tasarrufu — Uretim takibi icin asistaninizi
surekli makina yanina gondermeyin. Bir bakista, anlik
olarak ,monitorinizde bitin Uretimi takip edin.
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PLASTIK ENJEKSIYON URETIMINDE DIJITALLESME

Kalite Takip Sayfasi Uretim Hath Takip Sayfasi Verimlilik Takip Sayfasi
Baski basina, ¢cevrim siresi, mal BUtin makinelerin, ¢alisma mody, Uretimde calisma sireleri, arnizada
alma siresi, yastiklama, sicaklik gibi kalan adet ve is pargasi gibi bilgileri bekleme sireleri, kalip degisim sireleri ve

daha pek ¢ok veriyi degerlendirin ayni sayfada hizlica gorin. durma sebeplerini bir bakista gérin
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URETIM TAKIBI




URETIM DURUMU — ANA GORUNUS

1 2- 3
@ 13311595 W @ 3522/150.09h @ @ 3756/99 14n g
32413050 1 1 4780112500 *
17,95/ 24.0s — 27.0s [ 18.0s — 36.4s / 29.0s j—
Kalan Kalan Kalan
3 1347h el | I 114:47h 15008 || B3 6117h 7720
4- 5- [ GOVDE
@ 221/ 17908 v @ 50-42/216:37h " © 3318/7427h .
7014 | 24000 * 7023 / 30000 * 2839 /5000 *
26.0s / 25.0s J 26.8s / 26.0s ] 49.0s 1 45.0s ]
Kalan R Kalan - Kala
i 35:09h
£ 126:47h 16056 B 165:55h 29977 & Sy 2361
7 - 9- SAKSI
© 47:08 120251h il_l © 40:117581:37h ‘ i @ (® 48:48 /54:26n V)
791 4955 / 20000 7085799999 8969 / 10000 &
37.3s 1 30.0s ] 210s / 20 0s m oo |
- _ Kala Kalan
www.rosmuhendislik.com 92014 -m
| ROS Uretim Hatti, 1. Hat |
12. CEKMECE
I;Oé FE?!VDT \.;:' ycle_malddata ROS HB250T . ‘.l G) 31:21/7109:36h ..l
. -::R .::Ros * [ 4410999999 *
’ Miihendislik Miihendislik : . -
s 1405 — osmuhendislik.com
£ Lz6h 1444 Bagh degil! retim Hatti , 1. Hat
ROS H500T ROS HBB0OT 407 AutoCycle_moiddata ROS HB250T
A
.::ROS +:R0OS +ROS
Mihendislik Miihendislik LA Ll see
Miihendislik Mihendislik
Bagli degil! Bagh degil o —
1260 :‘ ) Bagh degil!
ROS H400T ROS H2400T
. . oT ROS HB&0OT
.::R0OS .::R0S g 3
Miihendislik Mithendislik +:2lU sse
Mihendislik Mihendislik
Bagh degil Bagh degil!
L Bagh degil!
ROS H400T ROS H2400T
. o
.::ROS .::R0S
Mihendislik Mihendislik
Bagl degil! Bagh degil!

Uretim Kontroliniz Altinda

=Uretim hattinizdaki makinalari istedig
yerlestirin ve isimlendirin.

iniz gibi

“Iste§e gbre makina fotografini da ekleyin.

“Boylece bitin makinalerin durumu kolayca
gorip, takip edin.



URETIM DURUMU — ANA GORUNUS MAKINA DETAYI

Calsilan Kalip
Makina ismi, modeli, Regetesi

numarasi Makina resmi ve

logosu

Uretim Kontroliniz Altinda

ROS FE240T HOS Test Kap Makinadaki onemli tUm
(5 0:00/5:56h L o o . . e e
--Ros bilgileri, bir bakista gorin!
o900 '

Kalan Uretim adedi

me Miihendislik
14.3s [ 14.0s —

Anlik ve HedefAdet ‘m’

Hedef ¢evrim siresine

. Uretimini bitmesine ne kadar yakin ne
Anlik makina modu kalan saat kadar vzak.
3 Tam Otomatik | {h ' Manuel Mod

I £+ Yar Otomatik I S Ayar Modu




URETIM DURUMU — GENEL DURUM TABLOSU

Makina ariza durumu

Alarm varsa, burada

alarm mesaji gelir

view - ROS FE240T | g History: ROS FE240T | = Genel Tablo (ROS) 57

=)

la Productivity - ROS
Duru et KahpVerisi Cevrim Zamam

Anlk Kalan Hatah Kalanzaman

B ROS FE240 AutoCy... 1455 /14.0s — 6000 4500 1500 0 01:30:37
ROSH Yok Yok Yok Yok Yok
la Prodyétivity - ROS [b Shot view - ROS FE240T [HE History: ROS FE240T [E Owerview Table (RO5) &2
StatA Marme MoldData CycleTime Planned Current Remaining Rejected Time Left Operation Mode  Alarm
. ROS FE240T  AutoCycle_molddata 43s/14.08 — 5000 4038 912 0 0:34k01 Manual Moteor not running
ROS H300T  N/A N/A N/A N/A N/A N/A  N/A N/A
ROS HADOT  N/A N/A N/A N/A N/A N/A  N/A N/A
/A N/A NSA N/A N/A N/A  N/A MAA
U retim adedi /A N/A N/A N/A N/A N/A  N/A N/A
. ! N/A N/A N/A N/A N/A N/ZA  N/A N/A
makinadan
ayarlanabildigi gibi,
o 8 Settings - ROS FE240T m| X . . . ..
buradan da ayarlabilir. Secilen makinanin, nominal ¢evrim siresi
Production Counter Cycle Time

Reset O

Production State

Init Phase s

Finish Alarm

Confirm Alarm

Set Value s

Max (%) —7 s

Min (%) 133s

Cancel

tamimlanir. Ayrica arti veya eksi % limitler

girilir, bu sayede gorsel olarak ¢evrim suresi
daha hizli gorilir.

Uretim hedefinin sonlarina yaklasinda,
genel gérinimde, makina ikonu sinyal

verme ayari. Bu sayede Uretimin bitmesine

yakin eksra bir uyarici

Uretim Durumunuzu
Kontrol Altinda Tutun

Liste tipinde, bitin
makinalarin genel
durumlari ve bazi hizl
ayarlar



URETIM HATTI

www.rosmuhendislik.com

| ROS Uretim Hatti , 1. Hat

ROS FE240T
(¢}
g" see
Muhendislik
14251 140 -
ROS H500T
.
.::R0OS
Miihendislik
Disconnect ted!
ROS H400T
:ROS
.
.
Miihendislik
Disconnect ted!

ROS HB250T

Disconnected!

ROS HBEOOT

Disconnected!

ROS H2400T

.:ROS

Mihendislik

Mold

| £ KePlast HMI.KVS5_01.42 (localhost) [OP362LDC-6006, 768x956]

3/30/21 11:50 PM
Administrator |12
<
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MAKINAYA UZAKTAN ERISIM

Makina basina gitmeden aninda ¢6ziim

“Makinaya uzaktan baglanarak, bitin
sayfalarina ulasilabilir.

=Bitin ayarlar uzaktan yapilabilir.

“Anlik olarak makina ¢alismas izlenebilir

*Sadece KEBA kontrolérli (PLC) makinalar icin gecerlidir



URETIM HATTI BILGILENDIRME - |ZLEME

E] R CI= I3 IA ROS CIZ 13 IA
= HJ_L_LL }ﬁ [ @ ROS FE240T Qo
Today mﬂ' Month Actual product AutoCycle_molddata
il o
ROS FE240T [—- N Production 0.00 %
ROS H500T [—- > Error 0.25 %
Total productivity [ - > Setup/Manual 0.10 %
- : Power off 99.65%
n ROS CIE13IA
ROS FE240T {:) PN =
Mold data AutoCycle_molddata

Production details

>

Process details

>

Machine service

>

Uretim Monitori

* Smart TV ile Web Client Uzerinden direk
baglant

* Herkesin gorebilecegi genel durum bilgileri

* Makine durumu ve iretim bilgileri

Mobil — Cep Telefonundan erisim

* Internet tarayic ile baglandig icin herhangi
bir uygulama gerektirmez ve telefon
modelinden bagimsiz ¢alisir.

* Akilli telefon veya tabletten baglanir



E-POSTA — OTOMATIK BILDIRIMLER

S8 Notifications (ROS) O

s Onemli durumlarda hizhi bildirim

EMail addresses t

| info@rosmuhendislik.com | Add new e-mail address M)

: * Otomatik e-posta gonderme
- Remove selected addresses
’ * Durma sebebi ve alarm mesaji mail'de

Send test e-mail | | Reset E-Mail configuration

Advance warning time

II +{ Hours IE +| Minutes

Event: Production

|
|.ﬁ Active:

. Esnek Bildirim Konfigirasyonu

gorulir

EasyMet: %omachine (FomachineHall): Service Event

An event of type service will occur at %timeStamp (in %

i Event: Service

* Coklu e-Mail tanimlama

EasyMNet: %machine (%machineHall): Production Event

Ll

s * Olay tipine gore bildirim

An event of type production will occur at S&timeStamp |

e * Alarmlar, Uretim bilgisi(Uretim adedi hedefe
Fesphet %machine (hmachineHal: Aorm “elorText U|q§|ncq),bqk|m zamani bildirimleri

ﬂ Alarm(*alarmClass): %alarmText has occurred on mack
I W

= —




S EMRI

Reret (harger

OTOMATIK BILDIRIMLER

Uretim Planlama

“Is emirlerini makinaya gonderin,
Operator onaylayarak ise baslasin.

'i§ emirini detayli sekilde olusturun,
vardiya zamanlarini ve ¢calisma
gunlerini girin, sonra Uretiminizi
takip edin
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VERIMLILIK SAYFASI




URETIM IZLEME — URETIM ISTATISTIK

Gecmis
30.10.2020 - 03:21 >> 1.11.2020 - 03:21

Uretim maliyetlerinizi
onemli miktarda disirin

Belirlediginiz zaman

o : araliklarr iginde,

= makinalar, ne kadar
alismis, ne kadar arizada
qlmls, ne kadar kalip

degls’rlrme zamani

gegirmis hepsini net

rakamlar Uzerinden analiz

edin.

30102020 - 12:00  31.10.2020 - 00:00  31.10.2020- 12:00  1.11.2020 - 00:00
)Y BT Y 1Y

Istatistikler

30.10,2020 - 03:21 >> 1.11.2020 - 03:21

Standstill reason: Setup machine
FriJul 11 11:01:41 CEST 2014
FriJul 11 11:02:07 CEST 2014
AutoCycle_molddata.xmi

[

Verimlilik | Durma Sebepleri

% 100
% 90
% 80
% 70
9% 60
% 50
% 40
% 30
% 20
% 10

%0

Durma sebebi ve zaman aralg

gormek icin, mouse’u ilgili noktaya
getirin yeterli

Blretim M Ayar BDurma




)

URETIM IZLEME — DURMA SEBEPLERI

b Productivity - ROS | Shot view - ROS FE240T | 39 History: ROS FE240T | (] Overview Table (ROS) W

Robot defect (66.84%)

Total

17.78% (00:00:38)

@Mold cleaning @ Mokd defect @Robot defect]

Mold deaning (17.78%)

Mold defect (15.37%)

Grafiksel Rapor Editori

* Tablolar, Grafikler ve Listeler iceren gorsel
arayuzler

* Durma sebeplerinin oranina goére gerekli aksiyonu

alin!



ISITMA YONETIMI— ENERJI MALIYETLERINI

DUSURUN

] & ] n J A e lld I
- I e L]
o -
.-
oo n’\_ll;\ :
- 1 s bl
= | %8 m1- i1060|Nozzle ESEER=
Heating unit (M1 - i1060|Nozzle)
Productionstart: 8 = : 0 =
(V| Activ

|| Use production start for the whole machinehall,

it [ OK ] Cancel J

Akilli Maliyet Disirme
* Makine i1sitmalari EasyNet tarafindan kontrol edilir

* Dengeli 1sitma, dolayisi ile pahali anlik ekstra gig
tiketimi olmayacaktir

* Akilh Isitma kontroly , biitin makineleri Gretim
saatinde hazir olacagini garanti eder.

* Haftalik olarak makine hazirlik durumunu ayarlayin
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KALITE TAKIBI PROSES KALIESINI TAKP EDIN




la Productivity - ROS | lah Basks sayfasi -ROS FE240T &3

KALITE TAKIBI—=KALITE KONTROL

sov-= Uretimin detaylarini takipte kalin

B Gegmig: ROS FE240T| [ Genel Table (ROS)

Baski verisi - ROS FE240T
5 Mar 2021 - 16:28 »> 31 Mar 2021 - 00:10

1l ~
Fs
= 60.0 @,
o
= =
n 5758
il =)
> =
55.0 hd
1.00
Fe
E— 075 @
==
§5 =
€2 050 *
£ o0z el S “*W‘J"""‘“"‘"JL“’J“‘"I e 2
h
0.00
16.0 A
w 155 (]
£3 -
c
55 150 =
2o =
O s a
14.0 N
Fe
o 1.25 -
£% @
EE 1.00
go
g} v
2 662 682 702 722 742 762 782 802 822 842 862 B82 902 ) ) 062 g
4= o>
< >
Imlec: Baska | 4 1069 | » | Baskizamane | 30 Mar 2021 - 23:35
Baski Inj1CutOffPosition Yastiklama Injlinjecttime [seconds] CycleTime [seconds]  Inj1PlastTime [seconds]  InjIPlastEndPos  MozleTempl NozzleTernp2
1068 73,40 56,43 0,29 14,20 0,68 81,68 210,00 200,00
1069 75,40 56,69 0,47 15,48 0,66 81,68 210,00 200,00
1070 75,40 55,97 0,31 14,62 0,74 81,68 210,00 200,00

* Her bir baskiya ait detaylari gorin
* Imleci gezdirerek, grafikten detaya bakin

* Gegmise donik veritabani EasyNet kurulu
bilgisayarda saklanir

Uretim prosesinizi izleyin ve optimize edin
* Secilebilir ve isimlendirilebilir parametreler

* Belirli bir araliktaki veriyi gevrimdisi analiz igin
CSV formatinda kaydedin

* Standart Ofis programlari ile (Microsoft Excel
gibi) raporlama yapilabilir.



KALITE TAKIBI—=KALITE KONTROL

S Tercihler

sizgeg metnini yazin Birim atama

Birirn

| W seconds — seconds

| W seconds — seconds

Birim atama
Birim tamimlama Variable ad Gasterilen yaz
EasyNet Inj1CutOffPosition | Inj1CutOffPosition |
Export
Inj1Cushicn |‘r’ast|k|ama |
Injlinjecttime | InjlInjecttime
Inj1CutOffPressure | Inj1CutOffPressure |
CycleTime | CycleTime
Inj1PlastTime | Mal alma zamani

Inj1PlastEndPos
Inj1PeakPressure
NozzleTemp1

NozzleTempd

| u seconds — seconds

| Inj1PlastEndPos

| Inj1PeakPressure

| MNozzleTemp

| MNozzleTempd

Renk

T

Uretimin detaylarini kisisellestirin

Herbir veriyi renklendirin, size 6zel isimler
verin ve isterseniz ol¢u birimlerini bile
dizenleyin



VERI YONETIMI — OTOMATIK YEDEKLEME

g

g

S8 Tercihler

szgeg metnini yazin
Birim atama
Birim tanimlama
w EasyMet
Grafikler
Makina alani
Makina durum renkleri
MNetwork portlan
Oto Baglanti
Verimlilik
Export

Export

Otomatik Export ayarlan
Uretirm verilerini Export et
Baski verilerini Export et
PDP veri Export et
[JKalip Data Export et

Zaman gizelgesi

Export Sikhd
Her Saat ~
Saat

0 v
Dakika

0 -

Baskilan peryodik export et
[]Devamli Dosya

Tek dosya

Bir sonraki export: 0 saat, 50 dakika sonra

Export Klasar

C\KePlast\easyMNet\workspace\ Export

Otomatik Yedekleme

* Periyodik olarak belirli zamanda bir otomatik
yedekleme alinabilir

* Her bir makine icin bagimsiz ayarlanabilir

* Uretim verisi, Baski verisi, Kalip ayarlari

Kalite DokUumanlariniz Olsun

* [statistiksel proses datalarini gegmise yonelik
kanitlayin

* Her makine igin otomatik dosya kopyalama

* Fabrika server bilgisayarina veri yedekleme



VER] YONETIMI - KALIP BILGILERI YONETIMI

ROS FE240T i
M:l Datamanager - ROS FE240T [127.0.0.7]
@ 401/454n
4124 15000 Mold data Settings
m o Machine
N Dat
14.45/ 14.0s eme o
AutoCycle_molddata.xml 20 Jul 2016-13:04
-EB 0:52h AutoCycle_molddata_fastxml 20 Jul 2016-13:04
—
# Upload ¥ Delete | | ? Rename ) Refresh
ROS H500T Local
Marme Dat
.
oe
Dewnload ) Refresh

Disconnected!

ROS H4AONT

PNS H2400NT

Kalip Bilgileri Yonetimi
* Kalip regetesi yedek alma ve yikleme

* Receteleri bir makineden digerlerine kopyalamak cok
kolay

* Makine Ayarlarini da yedek alma ve geri yikleme

* Bir makineden diger makineye kolay kalip bilgileri
transferi



MAKINE GEC

1|l Productivity - ROS | lgh Shot view - ROS FE240T HE] Gegmig: ROS FE240T &2 [ Genel Tablo (ROS)

="

[2021-03-05 09:17:53.484] - AutoCycle_molddata
[ Deger degisti

Kullamici login/logout

[ Uretim durumu

=2=0

£

" || burum  Zamantiketi Kullanici Cevrim  Kategori Degigken
30.03.2021 - 23:13:46 1430 Logout
30.03.2021 - 23:13:46 1430 Login
05.03.2021 - 17:15:21  DefaultUser 1366 Deger degistir
05.03.2021 - 1402:12  easynet 542 Deger degistir system.sv_iProdCounterSet
05.03.2021 - 13:5%:39  easynet 531 Deger degistir system.sv_bResetShotCounter
05.03.2021 - 13:5%:39  easynet 531 Deger degistir system.sv_iProdCounterSet
05.03.2021 - 13:58:01 524 Logout
05.03.2021 - 13:55:11 518 Login
05.03.2021 - 13:48:36  DefaultUser 43 Deger degistir
05.03.2021 - 13:47:17 454 Login
05.03.2021 - 13:46:59 454 Logout
05.03.2021 - 13:46:51 454 Login
05.03.2021 - 13:45:48 454 Logout
05.03.2021 - 13:45:41 454 Login
05.03.2021 - 13:45:12 453 Logout
05.03.2021 - 13:45:12 453 Login
05.03.2021 - 13:44:37 451 Logout
05.03.2021 - 13:44:37 451 Login
05.03.2021 - 13:43:32 446 Login
05.03.2021 - 13:40:10 440 Logout
05.03.2021 - 13:40:05 440 Logout
05.03.2021 - 13:40:04 440 Login
05.03.2021 - 13:39:56 440 Login
05.03.2021 - 12:38:36 289 Login
05.03.2021 - 12:58:14  Administrator 289 Deger degistir Injection.sv_PlastProfVis.Profile.Points[3].r5tartPos
05.03.2021 - 12:58:11  Administrator 289 Deger degistir Injection.sv_PlastProfVis.Profile.Points[2].rStartPos
05.03.2021 - 12:58:08  Administrator 289 Deger degistir Injection.sv_PlastProfVis.Profile.Points[2].rRotation
05.03.2021 - 12:58:06  Administrator 289 Deger degistir Injection.sv_PlastProfVis.Profile.Points[1].rRotation
05.03.2021 - 12:57:35 289 Login
05.03.2021 - 12:57:26 289 Logout
05.03.2021 - 12:57:19 289 Login
N5 N2 9071 - 19.52.57 77 [y

Mesaj

EasyMet

EasyMet

Durug sebebi: Power grid failure
Productioncounter limit: 100t -> 50t
Reset production counter: No -» Use
Productioncounter limit: 2000t -> 100t
EasyMet

EasyMet

Durug sebebi: Mold defect
EasyMet

Worker

Worker

Administrator

Administrator

EasyMet

EasyMet

EasyMet

EasyMet

Administrator

Administrator

EasyMet

EasyMet

Administrator

EasyMet

To: 113.1em’ -» 81.7cm’*

To: 88cm’ -» 69.1cm’

Charge: 26cm/s -» 34cm/s
Charge: 31cm/s -» 34cm/s
Administrator

Worker

Worker

Fachlat

>

Uretimdeki tim degisiklikleri gegmise
yonelik takip edin
=*Kullanicr girisi / cikisi

“Parametre degisimlerinin hangi kullanici
tarafindan ne zaman yapildigi bilgisi

=Uretim durumu degisim bilgisi

“Durma sebepleri



.::ROS

Muhendislik

EASYNET ACCESSBOX | KA KONTROLOR) OLUATAN



ACCESSBOX

. . * KEBA ile kontrol edilmeyen makineleri izleyin
==
ALEERARERY

Tum Makineleriniz Uzerinde Gozunuz Olsun!

* Dijital girisler sayesinde herhangi bir
makineyi izleyip yiksek verimlilik elde edin

* Uretim veriminizi onemli bir miktarda artirin

. o -
AccessBox E l AccessBox =

10 baglantisi | | 10 baglantisi

Guclu Secenekler

Digerler Digerleri P
* Kolay kurulum ve konfigiirasyon
|
/ﬁ% Tt . ,ﬁ = _ 1 ,ﬁ\ 3 ' m—a ot , * Makine gcevrimlerinin otomatik tanimlanmasi

* Durma sebeplerini girmek icin basit panel

KEBA KePlast KEBA KePlast Uclinc parti Uclinci parti
makine makine



EASYNET ACCESSBOX — SISTEM
KONFIGURASYONLARI

KEBA

C

= |O Modoiilleri ile 3.Parti makinalara fiziksel = Opsiyoneldir.

kablolar ile baglanma = Uretim bilgisi operatér tarafidan girilir.
=  Baglantisi yapilan sinyal miktarina gore, =  Durma sebebi secilir.

Makina durum, cevrim siiresi, mal alma " Yaglama ve bakim onaylari yapilir.

sUresi, yastiklama pozisyonu gibi bilgiler
toplanir




ACCESSBOX — NELER I1ZLENEBILIR?

Dijital Girisler
* Bitiin girisler opsiyoneldir ve eger makine sinyali sagliyorsa kullanilabilir

* Makine ¢cevrimi hesaplama

* Hareket aktivite eden cikislar — kalp, itici, nozul kullanilr
* Servis cikislar

* Yag filtresi seviyesi, yag seviye, yaglama servis araliklari
* Makine Alarm durumu & i1skarta rin algilama

* Alarm lamba durumu, kot Griin gosterimi

Analog girisler (opsiyonel)
* Analog input modili opsiyoneldir ve baglanirsa kalite sinyalleri izlenebilir
* Makine Pozisyonlari
* Kalip, enjeksiyon, itici , nozul
* Basing ve Hiz
* enjeksiyon basinci, pompa basinic & hiz



ACCESSBOX OZELLIKLERI

Akilli Algoritmalar

* Otomatik ¢evrim siresi hesaplar

p
L Calisma modunu bulur
e . * Servis zamanlar ile ilgili bilgilendirme yapar

* Kalite ile ilgili parametreleri hesaplar; enjeksiyon
sUresi , kalip kapanma siresi , mal alma hizi gibi...

EasyNet ile Entegrasyon

* AccessBox, EasyNet’e standard bir makine gibi
eklenir

* Durma Sebebi (Robot arizasi, kalip degisimi,

KEBA .
k bakim, makine arizasi vs...)

* Uretim bilgisi (anlik adet,hedef adedi, Parca ismi)
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VA K I T AYI RD I G I N IZ I g I N ROS Mihendislik Sanayi Ticaret
TESEKKURLER | b=




