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Содержит описания конструкций и 
технические данные более 700 современных 
моделей отечественных и зарубежных 
промышленных роботов и их модификаций, в том 
числе роботов агрегатно-модульного типа, 
адаптивных роботов и с элементами 
искусственного интеллекта. Приведены сведения 
по роботизированным транспортным средствам и 
устройствам повышенной проходимости. 

Указаны технические параметры и 
характеристики основных комплектующих узлов 
(гидро-, пневмо-, электроаппаратура), 
управляющих и информационных систем. 

Для студентов высших учебных заведений. 
Может быть полезно специалистам 
машиностроительных и проектно-технологических 
организаций, занимающимся проблемами 
робототехники. 
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