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B" OPOAOTTA POMITOTIKHE

resolver
EVaAUTRG

retour d’effort
emavadny mpoonaleiac

rétroaction de la force
avadpacy Sivapune

retroaction visuelle

ot avadpoom

réversibilité
avaoctpediudTnTo

rigidité

axapPlo

rigidité du terminal
axopio dxpou

robot a apprentissage
popumoT pt ixavétnta pabnong
robot 4 commande numérique
copmot aptBuntinot Edéyyou

robot a commande sensorielle
sopmot ut alebntipro Eeyyo

robot a coordonnées cartésiennes
QOUTIOT HAPTECLAVEIV GUVTETAYLEVGY

robot a coordonnées cylindriques
POUTIOT XUMVEPLXEY GUVTETAYREVGY

robot a coordonnées sphériques
POUTOT GPALPLXGV CUVTETAYREVGYV

robot a degrés de liberté limités
poumtdT eproptopévne Ehevbeplac

robot a poste fixe
pounor arabepic Paone
a) robot a séquence fixe

b) robot a séquence limitée
a) pounot otabepiic axohovbiag

B) poumdT mepropiopévig dxolovbiag

robot a séquence variable
poumoT petafinthc axohovbing

robot a trajectoire calculée
popToT TpolimoloyLopévng TPOYLAS
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