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6.3.1.1 Kollisionsprüfung im Prozess . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 147

6.3.1.2 Kalibrierung des Vision-Systems . . . . . . . . . . . . . . . . . . 148

6.3.2 Realer Prozessablauf . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . . 149

6.3.3 Ergebnisse der realen Versuchsdurchführung . . . . . . . . . . . . . . . . . 152
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