SEZNAM LITERATURY

Literatura ke studiu kinematiky a robotiky je velice rozsahla a ne-
bylo by ucelné uvadét rozsahly seznam publikaci, které se kK témto téma-
tlm vztahuji. Kniha je koncipovana tak, aby pokud moZno obsahovala
vSechno, co je K jejimu studiu potfebné, studium dalSi literatury pova-
Zujeme za nutné pouze pro doplnéni probirané latky. Z tohoto divodu
uvedeme pouze zakladni monografie, ve kterych Ctenar najde dalsi infor-
mace, véetné rozsahlych seznam( literatury.
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