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меньше программной, что представляется более естественным, 10 ГЛАВА I ОСОБЕННОСТИ УПРАВЛЕНИЯ ДВИЖЕНИЕГЛ ШАГАЮЩЕГО АППАРАТА В процессе движения двуногий шагающий аппарат совершает по­ очередную смену опорных конечностей. Поэтоглу ША является системой с перемеш-шми связями. Выбирая соответствующим образом
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