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3»la3. Hydraulický pohon
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3.2. Pohybové jednotky
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3.5. Rídíoí systémy
3.5.1. Analogové řídící systémy
3.5.2. Číslicové řídíoí systémy

3.6. Přídavná zařízení pro pracoviště s roboty 
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4.1. Počátky robotiky
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