ZRINYI MIKLOS
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ZRINYI MIKLOS

P SEFAEL

° . - Robot alkalmazasok
- Végfelhasznal6i parancsok

- Mobil figyeld, mobil
e

- Utvonal tervez6

Robot

Manipulatorok, .. . . . .
érzékeldk, kOZpOhtl Tavolsag meéro

’ o , érzékelok
végrehajték egyseg
. r ez Mozgas vezérlés :
Tapellatas L Elektronikus
Utasitas dekoder és
mozgatdé motor




W3Ll3Ai

M .

MEMZET>

m
-0
-l
=
z
[
N




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




n
-0
=
=
=
W
z
®
[

MNEMZET




ZRINYI MIKLOS
=

Lus
-
L
>
]




ZRINYI MIKLOS

= =
m )
= =1
Y w
m >

\ =]

\ N
-

\n__?}-_-._ < /




