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Введение
Актуальность
В современном мире всё быстрее развивается робототехника и разбирающиеся в этом люди становятся всё более востребованными. Это связано с возрастающей потребностью автоматизации тех или иных процессов и работ в условиях не пригодных для жизни человека. Рассмотрение основ управления роботами будет актуально для людей собирающихся работать в этой сфере или же для начинающих самоучек.
Цель
Описать теорию управления роботами
Задачи
изучить литературу по теме										изложить полученные знания в реферате доступным языком
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