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РЕФЕРАТ
Дипломный проект 35 с., 54 ил., 16 табл., 16 источников.

АВТОНОМНЫЕ РОБОТЫ, ДИСТАНЦИОННОЕ УПРАВЛЕНИЕ, 
КОЛЕСНЫЕ РОБОТЫ, ГУСЕНИЧНЫЕ РОБОТЫ.

Объект исследования: гусеничный мобильный манипулятор для работы в 
условиях повышенной радиации.

Цель: разработка гусеничного мобильного манипулятора для работы в 
условиях повышенной радиации.

В результате разработана собственная модель мехатронной системы. 
Подобранны компоненты для создания данной системы. Разработан программный 
код для управления мехатронной системой.
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