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          Проведен аналитический обзор конструкций змеевидных роботов и выделены основные области применения. Рассмотрены виды систем управления мобильных роботов и описана их общая функциональная схема. Описано ранее реализованное программное обеспечение управления змеевидным роботом и выявлен недостаток, связанный с обновлением данных между двумя уровнями управления. Описаны роботизированная система для брахитерапии, разрабатываемая ЦНИИ РТК, и её устройство перемещения игл, алгоритм выполнения операции брахитерапии с помощью такой системы.
        

        
          An analytical review of the designs serpentine robots and identified the main areas of application. The types of mobile robot control systems and describes their overall functional diagram. Described previously implemented management software serpentine robot and revealed the disadvantage of updating of data between the two levels of government. Described robotic system for brachytherapy, developed by RTC, and her needle moving device, the algorithm of the operation of brachytherapy using such a system.
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