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Datum Teilenummer

Benennung

Inventarnummer

Fachbereich

Vorarbeiter

Anlagenbediener/Einrichter

Prifkriterium

n.i.0. Bemerkung

Korrektur Datum
/ Name

Transportsicherungen vorhanden

Werkzeugfunktion

Sensoren vorhanden

Verkabelung vorhanden

Schmierung der
FUhrungseinheiten

Positionierung der
Fuhrungseinheiten zur
Robotereinlage

Montage Niederhalter

Ablagen vorhanden

Stanzbeurteilung

Programm-Nr.

Parameter

Ein / Wert

Aus / Einheit

oT

Fahrweg

Arbeitsweg

uT

Arbeitsweg

Fahrweg

oT

Entnahmerutsche vor

Niederhalter vor

Niederhalter zuriick

Entnahmerutsche zuriick

Programm Ende

Der Erfahrungsbericht wird vom Vorarbeiter an den Anlagenbediener/Einrichter tibergeben. Der
Erfahrungsbericht wird vom Anlagenbediener/Einrichter ausgefillt. Das ausgefiillte Formblatt, wird
nach erfolgter Bearbeitung zur Archivierung an den Vorarbeiter zurtickgegeben.
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