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F A N U c System lokalizowania elementéw z wykorzystaniem robota
przemystowego FANUC i systemu wizyjnego iRVision wraz z

ROBOTICS automatycznym mailowym raportowaniem
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odpowiednie ich sklasyfikowanie i dystrybucje.
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' ucham-ilx w razie naktadania
iebie w celu rozwiania watpliwosci.
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