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156 capteur sensoriel
atabnmprog dviyveutig

157 chaine cinématique
arvootida xivnong
158 charge limite
dpto @bpTiong
159 charge manipulée
YELpoxivnTo poptio
160 a) charge maximale b) charge utile
a) peysto poptio B) Geéiipo goptio
161 chariot intelligent
Aoylbpevo Symua
162 chien de garde
oLoTNRY dopaeiog
163 classification des piéces
Tagvounon TGV pep@v
164 codeur incrémental
uﬁEn*n.x&; KWILKOTTOL TG
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168 a) commande chemin continu c.u mande continue
®) yerpLopds cuveybuevng Stadpouiic B) cuverdg yerpLopds
169 a) commande continue b) commande & trajectoire continue
®) Guvexs yewpLopss B) yetptopds ouveyols TPOYLES
170 commande coopérative
GUVTOVLGULEVOS YELPLOLOG
171 commande distribuée
KATAVEUTLEVOS YELPLOLOG
172 commande du déplacement
YELPLOWOS RETATOTEOEWY

173 a) commande du robot b) cerveau du robot
@) yepropds poundt B) Eyxépadog Tol poumdt
174 commande de fin d’axe
yELpLopog mépatog &Eova
175 commande hiérarchique
lepapyeds yetpLopos
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