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B OPOAOTTA POMIIOTIKHE 263

commande optimale
&pLETOS YELPLOPOG
commande sensorielle
alobntpLog yerpLopde
commande séquentielle
axohovbiaxte yerpropdg

compliance
TPOCAPLOGTLROTYTA

compliance active
EVERYNTIXT] TTPOGRPLOGTIXOTYTA

compliance passive
molnTind mpocappooTInéTyTA

connexion énergétique
EvepYELaXT] GUVBEGT]

connexion informationnelle
auvdear peTapopds TANpopopLey 7 ouvdeon aupidpouns wAngopbenens
connexion logicielle

oUvdeay) Aoyixol

connexion matérielle

ouvdeaT) Tpopodosiag DAGY
contact de fin de course
TEQUATIXY] ETAPT

controle continu de trajectoire
ouveyng EAEYY0S TPOYLES
contour

TeplypaLua

convoyeur rigide

HETOQPOPERS

coude

AYRDVOLG

courroie crantée

odovtwTog Lpudvrag

cube orientable
TPOCAVATOAMGTIXOG %xUB0g

cycle de travail
xUxA0g AstToupylag/Epyaociag

a) débattement

b) zone d’évolution

¢) champ d’intervention
d) champ d’action
Spaotind medlo



