Monografia poswigcona jest podstawowym problemom zwigzanym z kinematyka i dynamika szeroko poj-
mowanych pojazdéw morskich, w tym pojazddéw zdalnie sterowanych i autonomicznych, ogélnie nazwanych
morskimi urzadzeniami robotycznymi.

Publikacja powstata przede wszystkim z mysla o studentach wydziatéw mechanicznych uczelni wyzszych,
zwlaszcza tych, ktdre specjalizuja si¢ w konstruowaniu réznego rodzaju pojazdéw morskich oraz ich wyposa-
zenia. Druga grupa adresatow sg doktoranci i pracownicy naukowo-badawczy, ktérzy pragna blizej poznac
istote dziatania i projektowania nowoczesnych robotéw i manipulatoréw morskich. Celem monografii jest
rowniez proba pokazania czytelnikom, Ze tradycyjna teoria robotyki przemystowej stanowi podstawe opisu

kinematyki i dynamiki ruchu takze pojazdéw morskich (...) [Wprowadzenie].

Skrdécony spis tresci

Wprowadzenie

1. Robotyzacja w historii okretownictwa, czyli pierwsze roboty morskie

2. Roboty przemystowe — historia robotéw i manipulatoréw oraz ich stan wspdtczesny
3. Kinematyka robotéw i manipulatoréw

4. Statyka i podstawy dynamiki robotéw i manipulatoréw

Podsumowanie

Zatacznik 1. Funkcja atan2(x, y)

Zatacznik 2. Macierze skosnie symetryczne



