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B’ OPOAOTI'TA POMITIOTIKHE

préhenseur a action multilatérale
TOAITAEUPOS GUAANTETYG
préhenseur a action unilatérale
(LOVETTAEUE0S GUAATTTTNS

préhension de deuxiéme génération
maotpo (dvadnyyn) dedtepng yeveds

préhension de premiére génération
maotpo (avadnyn) TpmTNG YEVEAS
préhension par effet superficiel
maoipo (avadndy) ano Empavera

préhension par serrage déformant
maowpo (avadnly) pt napapoppwTind opifipo

préhension par serrage rigide
naoupo (avaindn) pé otabeps oopliipo
prise digitale

maopo (&vaindn) Timov AaPidac
prise en anneau

Saxtultaxd mactno (avaAnym)
prise en crochet

maotpo (avadnyn) pe dyxieteo
prise unguéale

Gvuyen Ay

procédure de contrdle d’erreur
Sradieacia Ehéyyou Aabav

productique

275

napaywyeh (Bropnyavixn) ( =émotnun adtopatomolnuevns Propnyove-

XNG ToPAYWYTS)

produit perirobotique
TEpl POUTIOTIXG TIPOLOY

progiciel
GOVOAD TCROYPAULETWY DTTOAOYLOTY]

programmation
TPOYPALUATIONLOS

a) programmation analytique

b) programmation par langage de haut niveau

o) AVEAUTIXGS TCPOYPRLULATIGROS

B) mpoypappationss ot YAwoow DYniol Emmédon

programmation autonome
alTOVOROG TIROYPAUUATIONOS



