S da

PR

i\ u\:-‘) 3ldas @v.l:-w\.c.;fdl.ﬁwju\ﬁ dgzib) :w): (U
O e,
e SO S iils : §)|)?Jg B9

HE BERUCRE

5,8 o 3 st s il 3 po lagmen 48500 (1 oS U 28 S b 5 STy (6l s 5l e ¢y a3

Lbisl sl

w)éuﬂyfjbdjfh A

L;.»J.) ;A:j&' Y
¢5 Ol Olszal Y
05 0L Olwel  F
aj)_).g: 0O

. U’“)" gsLdl cL.A

* M. Spong, S. Hutchinson, and M. Vidyasagar, “Robot Modeling and Control”, Wiley, 2005

* Craig, J. )., Introduction to robotics: Mechanics and control. Reading, Pearson/Prentice
Hall, 2005.

* H.Asada, J. ). E. Slotine, “Robot Analysis and Control”, John Wiley & Sons, New York,
1986




s w1 giile J g

03 JaSe b bl o oo 0 gt 3 J2 ol
aﬁéﬂ&ucuje-‘f CJZSL:AQB&A\}@)JJ:I&' qujhauzwllfmj.\; PPNV Jgl azan
o G me alis wlis 5 ol o p ke Oltal 5 s> GG | 5 Sl ool b s 55 P p 3> i

e MU
j&-»MéLACSF
o (B e Calibes mlis 5 el o p ke Olowial 5 g yd GG | 50 Sl Sl eslial b sy P o 42
oxep SO
aﬁgﬂu.l:mcuj@‘f (J.:;l:ﬁqb..:.e\)wﬁu:}& JjQ\j)‘bJW‘wau\S (aJL@;_-m
S sl
S S et
au\.&u.ﬁjmg,ﬁlbucbjf‘jn Cﬂ@d&lﬁ‘)w));ﬁ:j& )f@‘})‘o)w‘bmjuu vz._:_m
S sl
au\.&u.ajmg,a.lbucbjf‘jn Cﬂ@d&lﬁ‘)w));ﬁ:j& )f@‘})‘o)w‘bmjuu ‘.Au:.:;\j rsﬂ&w
OM@fﬁg}k}McLﬂjf‘f Cﬁ%ﬂdl}ﬁﬂ‘jgﬂ)}@& JJ:C,{‘})‘QJLQ.‘:MHJMJ-U C"SJ"LS\AJ:‘“"‘@"JI’ v.:.um
OM@fﬁg}k}McLﬂjf‘f Cﬁ%ﬂdl}ﬁﬂ‘jgﬂ)}@& JJ:C,{‘})‘QJLQ.‘:MHJMJ-U C"SJ"LS\AJ:‘“"‘@"JI’ V:.;,am
au\.&u.ajmg,a.lbucbjf‘jn Cﬂ@d&lﬁ‘)w));ﬁ:j& )f@‘})‘o)w‘bmjuu éﬁéh@b)&.ﬂ v.@;m
OM@JMQ_AL:’LACL.A}&‘JA o ) )ﬁ%‘}j\oéu:m‘lfm)uu éﬁéh@b)&.ﬂ V.Aéw
e o s e Rl
Ot’r.:ﬁ\_’w);g_:é:j&
a..k.&@ﬂg_,d::ucbj@-‘}a o ) JJ.:(;.LU)"QJL&..#H{M).U J.pLuJE...‘.AJJL; V‘“")L.'.m
e oo e Rl
a..k.&@ﬂg_,d::ucbj@-‘}a . ) Jjg'%‘jj‘ebb‘\{w).\: J.pLuJE...‘.AJJL; r.b:)'b.}m
¥ edsn s e Rt
a.\.&@ﬂ;ﬁlﬁmcujflf o ) Jﬁﬁ«i\}j\oéumuimjv\f 6)&5\«03le.§ r.mﬂwm
e oo e Rl
Ot’r.:ﬁ\_’w);g_:ﬁ:j& PLETY
akﬁgﬂ&ucuje-‘f o ) .SJ.:C_,.-_‘)}‘QJL&.‘.’..»H{M‘)J; 6JK6L¢BJJSS
sl eisn e sl ke
Oloezal 5 g ys CadISS IS s
a&&ﬂﬁueb)@-‘f . ) qu‘j}‘ﬁ}b‘l{w‘)x o r.&.ﬁjl.:w
¥ s s e Rt Lol L e
Oloezal 5w ys CadISS IS s
Ov\—'h@fﬁ;ﬁ-llbr-ﬂcu}flf . bﬂﬁ.{‘\}j‘obu‘uw‘l{wJu\f ] r.mft:,m
<l o3sn e ALY Lol Lo e




