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EENOT'AQEZEH OPOAOTITA

capteur sensoriel

atabnmprog dviyveutig

chaine cinématique

arvootida xivnong

charge limite

dpto @bpTiong

charge manipulée

YeLpoxivnTo PopTio

a) charge maximale b) charge utile
a) peysto poptio B) Geéiipo goptio
chariot intelligent

Aoylbpevo Symua

chien de garde

oboTpa dopaieiog

classification des piéces

Tagwounon TGV pHep@v

codeur incrémental

aVENTIXOE XWILKOTTOLNTAG

commande a microprocesseur

yeLptouds pd uixpoemekepyaatis

commande bang-bang

JELPLOWOG paang

commande adaptative

TpooapolOLeVos YELPLOROS

a) commande chemin continu b) commande continue
®) yerpLopds cuveybuevng Stadpouiic B) cuverdg yerpLopds
a) commande continue b) commande a trajectoire continue
®) Guvexs yewpLopss B) yetptopds ouveyols TPOYLES
commande coopérative

GUVTOVLGULEVOS YELPLOLOG

commande distribuée

KATAVELTLEVOS YELPLOUOG

commande du déplacement

YELPLOUOS LETATOTLOEWY

a) commande du robot b) cerveau du robot
a) yeipropog pounot B) éyxépalog Tol poumoT
commande de fin d’axe

YELPLOWOS TeEpatog &Eova

commande hiérarchique

lepapyeds yetpLopos



