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технологии характеризуется интенсивным использованием робототехнических систем, что требует разра­ ботки высокоэффективных методов и алгоритмов управления ими с целью вы­ полнения сложнейших операций. К числу наиболее важных областей примене­ ния манипуляционных и локомоционных систем относятся [32]: 1. Автоматическое
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ления компьютерными моделями роботов и посвящена предлагаемая диссерта­ ция. Целью работы является создание эффективных алгоритмов программного управления компьютерными моделями манипуляционных и локомоционных робототехнических систем, а также анализ кинематики и динамики синтезируе­ мых моделей. В диссертации
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