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B’ OPOAOI'TA POMITOTIKHE

préhenseur a action multilatérale
TOAITTAEVPOS GUAANTETYG
préhenseur a action unilatérale
LOVOTIAEUEOS GUAATITTTYS

préhension de deuxiéme génération
maotpo (dvadnyyn) dedtepng yeveds
préhension de premiére génération
maotpo (dvadndy) mpditng yeveds
préhension par effet superficiel
maoipo (avadndy) amo empaverx

préhension par serrage déformant
maowpo (avadnly) pt napapoppwTind opifipo

préhension par serrage rigide
naoupo (avaindn) pé otabeps oopliipo

pme digitale
mwaapo (&vaindyn) Timou AxfPids

pl‘lEE €n anneau ,
Soxtudaxd muaotpo (avednERIENS)E

prise unguéale
éwxmi; andm
procédure de controle d’erreuft
Sradieacia Ehéyyou Aabav

productique
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napaywyeh (Bropnyavixn) ( =émotnun adtopatomolnuevns Propnyove-

%X7G THpAYWYTS)

produit perirobotique

TEPL POUTOTING TCPOLOV

progiciel

CUVOAO TPOYPAUUETMWY UTTGAOYLETY,
programmation
TROYPAUUATIGRLOG

a) programmation analytique

b) programmation par langage de haut niveau

o) AVEAUTIXGS TCPOYPRLULATIGROS

B) mpoypappationss ot YAwoow DYniol Emmédon

programmation autonome
alTOVOROG TIROYPAUUATIONOS



