
SEZNAM LITERATURY

Literatura ke studiu kinematiky a robotiky je velice rozsáhlá a ne­
bylo by účelné uvádět rozsáhlý seznam publikací, které se к těmto téma­
tům vztahují. Kniha je koncipována tak, aby pokud možno obsahovala 
všechno, co je к jejímu studiu potřebné, studium další literatury pova­
žujeme za nutné pouze pro doplnění probírané látky. Z tohoto důvodu 
uvedeme pouze základní monografie, ve kterých čtenář najde další infor­
mace, včetně rozsáhlých seznamů literatury.
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