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позволяет решать задачи моделирования динамических сис
тем и механизмов любой сложности. С помощью этого мето
да построены работающие динамические модели механизмов, 
которые участвуют в управлении поведением автономного 
робота, а также схемотехнические решения, позволяющие 
ответить на вопросы самостоятельного обучения. Рассматри
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