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обзора литературы движение корпуса без внешних манипуляторов многозвенники змееподобный робот робот-шар вибрационная механика общая механика Обзор литературы Публикации о роботах Вибрационные роботы роботы имитирующие плаванье животных (не рыб) (b) Ветка вибрационная механика общая механика вибрационная
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собой конструкцию, представленную на рисунке 1.1. Здесь, как и везде далее, рассматривается плоское движение вибрационного 25 Глава 1. Управление вибрационным роботом при ограничении на угловое ускорение Рис. 1.1: Рассматриваемая модель вибрационного робота робота в поле силы тяжести, состоящего из корпуса
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