
 

 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

DOOSAN ROBOT 

A ʉʝʨʠʷ 
 
 
 

 
 



 
 

 
ʅʝʩʨʘʚʥʝʥʥʘʷ ʩʢʦʨʦʩʪʴ 

ʃʫʯʰʘʷ ʚ ʩʚʦʝʤ ʢʣʘʩʩʝ ʩʢʦʨʦʩʪʴ ʠ ʧʨʝʚʦʩʭʦʜʥʦʝ ʫʩʢʦʨʝʥʠʝ 
(ʙʳʩʪʨʝʝ ʢʦʥʢʫʨʝʥʪʦʚ ʥʘ100%) 

ʀʥʪʝʣʣʝʢʪʫʘʣʴʥʘʷ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʴ 

 
ʀʥʪʝʣʣʝʢʪʫʘʣʴʥʘʷ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʴ, ʠʥʪʝʛʨʠʨʦʚʘʥʥʘʷ ʩ 
ʪʝʭʥʦʣʦʛʠʝʡ AI, ʦʙʝʩʧʝʯʠʚʘʝʪ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʴ ʟʘ 

ʧʨʝʜʝʣʘʤʠ ʪʝʭʥʦʣʦʛʠʠ ʦʙʥʘʨʫʞʝʥʠʷ ʩʪʦʣʢʥʦʚʝʥʠʡ ʥʘ ʦʩʥʦʚʝ ʪʦʢʘ 

 

ɹʳʩʪʨʳʡ ʚʦʟʚʨʘʪ ʠʥʚʝʩʪʠʮʠʡ 

 
ʉʦʢʨʘʱʝʥʥʦʝ ʚʨʝʤʷ ʮʠʢʣʘ ʩ ʙʦʣʝʝ ʙʳʩʪʨʳʤ ROI 

ʤʘʢʩʠʤʠʟʠʨʫʝʪ ʵʬʬʝʢʪʠʚʥʦʩʪʴ ʨʘʙʦʪʳ ʠ ʧʨʦʠʟʚʦʜʠʪʝʣʴʥʦʩʪʴ 
 

 

ʕʬʬʝʢʪʠʚʥʳʝ ʦʧʮʠʠ ʜʣ ̫ʢʘʩʪʦʤʠʟʘʮʠʠ 

  

 ɸʢʪʠʚʠʟʠʨʫʝʪʩʷ ʦʧʮʠʠ ʩʠʣʦʤʦʤʝʥʪʥʦʛʦ ʜʘʪʯʠʢʘ ʚʳ ʧʦʣʫʯʘʝʪʝ  

ʯʝʣʦʚʝʯʝʩʢʫʶ ʣʦʚʢʦʩʪʴ ʚ ʪʦʯʥʳʭ ʠ ʩʣʦʞʥʳʭ ʟʘʜʘʯʘʭ 

 

 

 

 



 



ʂʣʶʯʝʚʳʝ ʦʩʦʙʝʥʥʦʩʪʠ A ʉʝʨʠʠ 
 
 
 

 
 
 

ʅʘʛʨʫʟʢʘ 

 
A0509 A0509s 

 
5 ʢʛ 5 ʢʛ 

  
A0912 

 
9 ʢʛ 

 
A0912s 

 
9 ʢʛ 

ɼʦʩʷʛʘʝʤʦʩʪʴ 

ʉʠʣʘ/ʆʨʠʝʥʪʘʮʠʷ 

900 ʤʤ  900 ʤʤ 

Current Control1 Current+FTS 

 
1,200 ʤʤ 

Current Control 

1,200 ʤʤ 

Current+FTS 

ʇʨʦʛʨʘʤʤʠʨʦʚʘʥʠʝ DART-Platform2 DART-Platform 
 

DART-Platform DART-Platform 

ɺʝʩ 21 ʢʛ 21 ʢʛ  27 ʢʛ 27 ʢʛ 

ʉʢʦʨʦʩʪʴ 1 ʤ/ʩ 1 ʤ/ʩ  1 ʤ/ʩ 1 ʤ/ʩ 

ʇʦʚʪʦʨʷʝʤʦʩʪʴ Ñ0.03 ʤʤ Ñ0.03 ʤʤ 
 

Ñ0.05 ʤʤ Ñ0.05 ʤʤ 

ʊʝʤʧʝʨʘʪʫʨʘ 0~45 ᴈ 0~45 ᴈ  0~45 ᴈ 0~45 ᴈ 

 
 

 ɸʚʘʨʠʡʥʳʡ ʦʩʪʘʥʦʚ (ʧʦ ʫʤʦʣʯʘʥʠʶ), ʇʫʣʴʪ ʫʧʨʘʚʣʝʥʠʷ ʠ ʇʣʘʥʰʝʪ (TP). 

1. ʀʟʤʝʨʝʥʠʝ ʪʦʢʘ ʩ ʧʦʤʦʱʴʶ ʪʝʭʥʦʣʦʛʠʠ AI (Advanced Intelligent Safety) 
2. ʇʨʦʛʨʘʤʤʥʦʝ ʦʙʝʩʧʝʯʝʥʠʝ ʜʣʷ ʇʂ (Windows) 
3. ʇʫʩʢ / ʩʪʦʧ / ʧʘʫʟʘ / ʚʦʟʦʙʥʦʚʣʝʥʠʝ. 
4. ʅʘʩʪʨʘʠʚʘʝʤʳʝ ʧʦʣʴʟʦʚʘʪʝʣʝʤ ʢʥʦʧʢʠ, ʧʨʦʚʝʨʢʘ ʩʦʩʪʦʷʥʠʷ ʨʘʙʦʪʳ ʜʦʩʪʫʧʥʳ 

ͻΤΫΜΜ HMI 



DART-Platform Smart Pendant 

 
 

DART-Platform & Smart Pendant 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

 
ʅʝʚʝʨʦʷʪʥʘʷ 
ʩʢʦʨʦʩʪʴ 

 
 
 

ʀʥʪʝʣʣʝʢʪʫʘʣʴʥʘʷ 
ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʴ 

 
 

 
ʆʧʮʠʠ 

ʢʘʩʪʦʤʠʟʘʮʠʠ 

 
 

ɹʳʩʪʨʳʡ 
ʚʦʟʚʨʘʪ 
ʠʥʚʝʩʪʠʮʠʡ 

 
 

ʉʠʣʦʤʦʤʝʥʪʥʳʝ 
ʜʘʪʯʠʢʠ ʚ 6- ʪʠ 
ʩʫʩʪʘʚʘʭ 

 
 

ʃʫʯʰʘʷ ʚ 
ʢʣʘʩʩʝ 

ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʴ 

 

 
ʇʨʦʜʚʠʥʫʪʦʝ 

 ʫʩʠʣʠʝ/ ʂʦʥʪʨʦʣʴ 
ʦʨʠʝʥʪʘʮʠʠ 

 
 

ʃʦʚʢʘʷ 

ʨʘʙʦʪʘ 

 

 

 A ʉʝʨʠʷ & M ʉʝʨʠʷ 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 

M
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ʨ
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ʨ
ʠ
ʷ

 



 

 

ʉʦʧʦʩʪʘʚʣʝʥʠʝ A ʉʝʨʠʠ &  M ʉʝʨʠʠ 
 
 
 

ʉʧʝʮʠʬʠʢʘʮʠʷ A0509(S) A0912(S) M0609 M1509 M1013 M0617 

 
 
 
 
 

ʄʘʥʠʧʫʣʷʪʦʨ 

ʅʘʛʨʫʟʢʘ 5 ʢʛ 5 ʢʛ 6 ʢʛ 15 ʢʛ 10 ʢʛ 6 ʢʛ 

ɼʦʩʷʛʘʝʤʦʩʪʴ 900 ʤʤ 1,200 ʤʤ 900 ʤʤ 900 ʤʤ 1,300 ʤʤ 1,700 ʤʤ 

ʋʛʣʳ ʧʦ  

ʩʫʩʪʘʚʘʤ 

Ñ [360 360 160 360 360 360] Á Ñ [360 360 150 360 360 360] Á Ñ [360 360 160 360 360 360] Á Ñ [360 360 165 360 360 360] Á 

ʉʢʦʨʦʩʪʠ ʧʦ 

 ʩʫʩʪʘʚʘʤ 

[180 180 180 360 360 360] Á/ʩ [150 150 180 225 225 225] Á/ʩ [120 120 180 225 225 225] Á/ʩ [100 100 150 225 225 225] Á/ʩ 

ʇʦʚʪʦʨʷʝʤʦʩʪʴ Ñ0.03 ʤʤ Ñ0.05 ʤʤ Ñ0.05 ʤʤ Ñ0.05 ʤʤ Ñ0.05 ʤʤ Ñ0.1 ʤʤ 

ʌʣʘʥʝʮ Digital I/O 2 In / 2 Out, RS485 Digital I/O 6 In / 6 Out 

ʇʠʪʘʥʠʝ I/O DC 24 V / 2A (Max. 3 A) DC 24 V / Max. 3 A 

 

ʉʧʝʮʠʬʠʢʘʮʠʠ A ʉʝʨʠʷ M ʩʝʨʠʷ 

 

 
ʐʢʘʬ 

ʫʧʨʘʚʣʝʥʠʷ 

ʆʙʥʘʨʫʞʝʥʠʝ ʩʪʦʣʢʥʦʚʝʥʠʡ Current Sensor + Machine Learning Algorithm Joint Torque Sensors in all 6 axis 

ʉʠʣʘ/ʂʦʥʪʨʦʣʴ ʦʨʠʝʥʪʘʮʠʠ ɼʦʩʪʫʧʥʦ  

Force Torque Sensor (6
th
 axis) 

Ÿ Equivalent to M series 

 
 

Available 

(Torque Sensor Resolution : 0.2Nm) 

ʇʨʷʤʦʝ ʦʙʫʯʝʥʠʝ/ʂʦʥʪʨʦʣʴ 

ʜʚʠʞʝʥʠʷ 
ɼʦʩʪʫʧʥʦ 

Tool Weight/CoG/Install Angle ʅʝ ʜʦʩʪʫʧʥʦ 

 
 
ɺʥʝʰʥʷʷ 
ʩʚʷʟʴ 

ʇʨʦʪʦʢʦʣʳ ʦʙʤʝʥʘ ʜʘʥʥʳʤʠ EtherCAT 1kHz, FTS: 1kHz(CAN), Gripper: 10~100Hz(RS485) 
EtherCAT 1kHz, JTS: 1kHz(CAN), Gripper: 

10~100Hz(RS485) 

ʌʫʥʢʮʠʠ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʠ 18 ʬʫʥʢʮʠʡ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʠ 18 ʬʫʥʢʮʠʡ ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʠ 

Smart Pendant EMG/Start/Stop/Pause/Resume/Enable/Disable Function ʅʝ ʜʦʩʪʫʧʥʦ 
 

   

ʉʠʩʪʝʤʘ ʇʨʦʛʨʘʤʤʠʨʦʚʘʥʠʝ DART-Platform(Option: TP) TP 



 
 
 

ʉʬʝʨʳ ʧʨʠʤʝʥʝʥʠʷ 
 

 

 

 

 

ɿʘʛʨʫʟʢʘ ʏʇʋ ʩʪʘʥʢʦʚ 

ɸʚʪʦʤʘʪʠʟʠʨʦʚʘʥʥʘʷ 
ʟʘʛʨʫʟʢʘ ʩʪʘʥʢʦʚ ʩ ʏʇʋ ʠ ʙʝʟ 

ʇʝʨʝʤʝʱʝʥʠʝ 
ʇʝʨʝʤʝʱʝʥʠʝ ʦʙʲʝʢʪʦʚ 
ʤʝʞʜʫ ʟʘʜʘʯʘʤʠ 

ʂʦʥʪʨʦʣʴ ʢʘʯʝʩʪʚʘ 

ʇʨʦʚʝʨʢʘ ʜʝʪʘʣʝʡ ʥʘ 
ʥʘʣʠʯʠʝ ʜʝʬʝʢʪʦʚ ʠ 
ʧʦʜʪʚʝʨʞʜʝʥʠʝ ʢʘʯʝʩʪʚʘ 
ʩʙʦʨʢʠ 

 

ʉʙʦʨʢʘ (ʩʢʨʫʯʠʚʘʥʠʝ) 
ʇʦʣʠʨʦʚʢʘ

 ʉʢʣʝʠʚʘʥʠʝ 

ʈʘʩʧʳʣʝʥʠʝ ʧʦʩʪʦʷʥʥʦʛʦ 

ɿʘʢʨʫʯʠʚʘʥʠʝ ʚʠʥʪʦʚ, ʩʙʦʨʢʘ 

ʜʝʪʘʣʝʡ ʠ ʧʨʦʯʠʝ ʦʧʝʨʘʮʠʠ 
 

 

ɺʳʛʨʫʟʢʘ ʊʇɸ 

ʉʥʷʪʠʝ ʠʟʜʝʣʠʷ ʩ ʧʨʝʩʩ- ʬʦʨʤʳ 
ʤʘʰʠʥʳ ʜʣʷ ʣʠʪʴʷ ʧʦʜ 
ʜʘʚʣʝʥʠʝʤ ʠ ʧʦʛʨʫʟʢʘ ʥʘ ʧʦʜʜʦʥ 

ʇʦʣʠʨʦʚʢʘ ʠ ʰʣʠʬʦʚʢʘ 
ʧʦʚʝʨʭʥʦʩʪʝʡ 

 

 

ʋʧʘʢʦʚʢʘ ʠ 
ʧʘʣʣʝʪʠʨʦʚʘʥʠʝ 

ʋʧʘʢʦʚʢʘ ʧʨʦʜʫʢʪʦʚ ʚ 
ʢʦʨʦʙʘ ʠ ʫʢʣʘʜʢʘ ʥʘ 
ʧʘʣʣʝʪʳ 

ʢʦʣʠʯʝʩʪʚʘ ʢʣʝʷ ʠʣʠ 
ʥʘʥʝʩʝʥʠʝ ʢʣʝʷ ʧʦ 
ʩʣʦʞʥʦʡ ʪʨʘʝʢʪʦʨʠʠ 

 
 

 
ʆʙʩʣʫʞʠʚʘʥʠʝ ʧʨʝʩʩʦʚ 

ɸʚʪʦʤʘʪʠʟʠʨʦʚʘʥʥʘʷ 
ʟʘʛʨʫʟʢʘ ʩʪʘʥʢʦʚ 



ɹʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʴ 

  ɿʘʱʠʪʘ ʧʝʨʩʦʥʘʣʘ ʠ ʦʙʦʨʫʜʦʚʘʥʠʷ ʩ Super Safety System 

 

 

ʉʝʥʩʦʨʥʘʷ ʯʫʚʩʪʚʠʪʝʣʴʥʦʩʪʴ 0,2 ʅ 

ʧʦʟʚʦʣʷʝʪ ʨʦʙʦʪʫ ʥʝʤʝʜʣʝʥʥʦ 

ʦʩʪʘʥʘʚʣʠʚʘʪʴʩʷ, ʢʦʛʜʘ ʦʥ ʦʙʥʘʨʫʞʠʚʘʝʪ 

ʜʘʞʝ ʩʘʤʳʝ ʥʝʟʥʘʯʠʪʝʣʴʥʳʝ 

ʩʪʦʣʢʥʦʚʝʥʠʷ ʩ ʧʝʨʩʦʥʘʣʦʤ  

 

 

ʇʦʣʴʟʦʚʘʪʝʣʠ ʤʦʛʫʪ ʣʝʛʢʦ ʫʩʪʘʥʘʚʣʠʚʘʪʴ ʟʦʥʳ 
ʙʝʟʦʧʘʩʥʦʩʪʠ ʠ ʚʠʨʪʫʘʣʴʥʳʝ ʵʢʨʘʥʳ, ʯʪʦʙʳ ʦʛʨʘʥʠʯʠʪʴ 
ʧʦʣʦʞʝʥʠʝ ʨʦʙʦʪʘ ʠ ʠʥʩʪʨʫʤʝʥʪʘ ʠ ʟʘʱʠʪʠʪʴ ʢʘʢ ʨʦʙʦʪʘ, 
ʪʘʢ ʠ ʦʧʝʨʘʪʦʨʘ. 



ʃʦʚʢʦʩʪʴ 
ʊʦʯʥʳʡ ʢʦʥʪʨʦʣʴ ʩ ʠʩʧʦʣʴʟʦʚʘʥʠʝʤ ʰʝʩʪʠ ʜʘʪʯʠʢʦʚ ʤʦʤʝʥʪʘ ʦʙʝʩʧʝʯʠʚʘʝʪ 
ʣʦʚʢʫʶ ʨʘʙʦʪʫ 

 
 
 
ʂʦʥʪʨʦʣʴ ʫʩʠʣʠʷ 
 ʆʩʪʘʥʘʚʣʠʚʘʝʪʩʷ, ʢʦʛʜʘ ʫʩʪʘʥʦʚʣʝʥʥʘʷ 
ʩʠʣʘ ʠ ʦʙʥʘʨʫʞʝʥʥʘʷ ʩʠʣʘ ʥʘʭʦʜʷʪʩʷ ʚ 
ʨʘʚʥʦʚʝʩʠʠ, ʧʦʟʚʦʣʷʷ ʜʝʡʩʪʚʦʚʘʪʴ ʙʦʣʝʝ 
ʪʦʥʢʦ ʠ ʣʦʚʢʦ ʧʦ ʩʨʘʚʥʝʥʠʶ ʩ ʢʦʙʦʪʘʤʠ 
ʥʘ ʢʦʥʪʨʦʣʝ ʧʦ ʪʦʢʫ. 

 
 

 
 
ʂʦʥʪʨʦʣʴ ʦʨʠʝʥʪʘʮʠʠ 
ʈʦʙʦʪ ʘʜʘʧʪʠʨʫʝʪʩʷ ʢ ʚʥʝʰʥʝʡ ʩʠʣʝ, 
ʢʦʪʦʨʘʷ ʤʦʞʝʪ ʢʦʤʧʝʥʩʠʨʦʚʘʪʴ 
ʦʰʠʙʢʠ 
ʧʦʣʦʞʝʥʠʷ, ʦʙʝʩʧʝʯʠʚʘʷ ʪʦʯʥʫʶ 
ʨʘʙʦʪʫ ʠ ʟʘʱʠʱʘʷ ʢʘʢ ʨʦʙʦʪʘ, ʪʘʢ ʠ 
ʟʘʛʦʪʦʚʢʫ 

 

ɺʩʝ ʰʝʩʪʴ ʩʫʩʪʘʚʦʚ ʠʤʝʶʪ ʜʘʪʯʠʢʠ 
ʤʦʤʝʥʪʘ, ʢʦʪʦʨʳʝ ʤʦʛʫʪ ʪʦʯʥʦ 

ʦʧʨʝʜʝʣʷʪʴ ʠ ʢʦʥʪʨʦʣʠʨʦʚʘʪʴ ʩʠʣʫ 
 
 
 
 



 
 

ʃʝʛʢʦʩʪʴ 
ʀʥʪʫʠʪʠʚʥʦ ʧʦʥʷʪʥʦʝ ʠʥʪʝʣʣʝʢʪʫʘʣʴʥʦʝ ʫʩʪʨʦʡʩʪʚʦ ʧʦʟʚʦʣʷʝʪ ʣʝʛʢʦ ʠ ʧʨʦʩʪʦ 
ʧʨʦʛʨʘʤʤʠʨʦʚʘʪʴ 

 
 ʇʣʘʥʰʝʪ                                                            ʂʥʦʧʢʠ ʧʨʷʤʦʛʦ ʦʙʫʯʝʥʠʷ 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ʀʥʪʫʠʪʠʚʥʦ ʧʦʥʷʪʥʳʡ ʧʦʣʴʟʦʚʘʪʝʣʴʩʢʠʡ 
ʠʥʪʝʨʬʝʡʩ 

ʇʨʦʩʪʦʝ ʧʨʦʛʨʘʤʤʠʨʦʚʘʥʠʝ ʩ ʧʦʤʦʱʴʶ 
ʧʝʨʝʪʘʩʢʠʚʘʥʠʷ ʦʙʲʝʢʪʦʚ 

ʈʘʩʧʦʟʥʘʚʘʥʠʝ ʧʝʨʠʬʝʨʠʡʥʳʭ ʫʩʪʨʦʡʩʪʚ ʠ 
ʨʝʢʦʤʝʥʜʘʮʠʠ ʧʦ ʚʳʙʦʨʫ ʦʧʪʠʤʘʣʴʥʦʛʦ 
ʧʨʦʮʝʩʩʘ   

 
ʇʦʟʚʦʣʷʝʪ ʚʳʙʠʨʘʪʴ ʰʠʨʦʢʠʡ ʩʧʝʢʪʨ 
ʨʝʞʠʤʦʚ ʦʙʫʯʝʥʠʷ ʠ ʩʦʭʨʘʥʷʪʴ 
ʢʦʦʨʜʠʥʘʪʳ ʩ ʧʦʤʦʱʴʶ ʧʷʪʠ ʢʥʦʧʦʢ ʥʘ 
ʢʦʨʧʫʩʝ ʤʘʥʠʧʫʣʷʪʦʨʘ. 

 



ɻʠʙʢʦʩʪʴ 
ʂʦʙʦʪʳ Doosan ʣʝʛʢʦ ʠʥʪʝʛʨʠʨʫʶʪʩʷ ʚ ʧʨʦʠʟʚʦʜʩʪʚʝʥʥʳʡ ʧʨʦʮʝʩʩ 

 
 

 ʋʤʥʘʷ ʥʘʩʪʨʦʡʢʘ                                                  Doosan Mate 
        
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ɹʣʘʛʦʜʘʨʷ ʪʝʭʥʦʣʦʛʠʠ ʠʥʪʝʣʣʝʢʪʫʘʣʴʥʦʡ 
ʥʘʩʪʨʦʡʢʠ, ʨʦʙʦʪ Doosan ʘʚʪʦʤʘʪʠʯʝʩʢʠ ʠʟʤʝʨʷʝʪ 
ʨʘʟʣʠʯʥʳʝ ʧʘʨʘʤʝʪʨʳ ʚ ʨʘʙʦʯʝʡ ʩʨʝʜʝ, 
ʥʝʦʙʭʦʜʠʤʳʝ ʜʣʷ ʫʩʪʘʥʦʚʢʠ, ʚʢʣʶʯʘʷ  ʤʦʥʪʘʞʥʦʝ 
ʧʦʣʦʞʝʥʠʝ ʠ ʫʛʦʣ, ʚʝʩ ʠʥʩʪʨʫʤʝʥʪʘ ʠ ʟʘʛʦʪʦʚʢʠ ʠ 
ʮʝʥʪʨʘʣʴʥʫʶ ʪʦʯʢʫ ʠʥʩʪʨʫʤʝʥʪʘ. 

ɺʩʝ ʵʣʝʤʝʥʪʳ, ʧʨʦʪʝʩʪʠʨʦʚʘʥʳ ʠ ʧʨʦʚʝʨʝʥʳ ʥʘ 
ʩʦʚʤʝʩʪʠʤʦʩʪʴ ʩ ʨʦʙʦʪʘʤʠ Doosan, ʯʪʦ 
ʦʙʝʩʧʝʯʠʚʘʝʪ ʙʳʩʪʨʫʶ ʥʘʩʪʨʦʡʢʫ ʠ 
ʵʬʬʝʢʪʠʚʥʫʶ ʵʢʩʧʣʫʘʪʘʮʠʶ. 

 
Doosan Mate, ʦʪʢʨʳʪʘʷ ʧʣʘʪʬʦʨʤʘ ʜʣʷ 
ʢʦʙʦʪʦʚ, ʟʘʭʚʘʪʦʚ, ʧʝʨʝʬʝʨʠʡʥʳʭ ʫʩʪʨʦʡʩʪʚ ʠ 
ʩʦʬʪʘ ʤʘʢʩʠʤʠʟʠʨʫʝʪ ʫʥʠʚʝʨʩʘʣʴʥʦʩʪʴ 



 

ʆʆʆ çʂʦʤʧʘʥʠʷ ɸʅʊè  
 

 
ʄʳ ʧʨʝʜʣʘʛʘʝʤ ʛʦʪʦʚʳʝ ʨʝʰʝʥʠʷ "ʧʦʜ ʢʣʶʯ" ʧʦ ʦʩʥʘʱʝʥʠʶ ʠ ʤʦʜʝʨʥʠʟʘʮʠʠ ʧʨʝʜʧʨʠʷʪʠʡ ʨʘʟʣʠʯʥʳʭ ʦʪʨʘʩʣʝʡ ʧʨʦʤʳʰʣʝʥʥʦʩʪʠ. 

 

ɺ ʥʘʰʝʡ ʢʦʤʘʥʜʝ ʩʦʙʨʘʣʠʩʴ ʚʳʩʦʢʦʢʚʘʣʠʬʠʮʠʨʦʚʘʥʥʳʝ ʩʧʝʮʠʘʣʠʩʪʳ ʩ ʛʦʨʷʱʠʤʠ ʛʣʘʟʘʤʠ ʠ ʩʚʝʪʣʳʤʠ ʫʤʘʤʠ. 

ʄʳ ʧʨʝʜʦʩʪʘʚʣʷʝʤ ʧʨʦʬʝʩʩʠʦʥʘʣʴʥʳʝ ʢʦʥʩʫʣʴʪʘʮʠʠ ʠ ʧʦʜʙʠʨʘʝʤ ʢʦʤʧʣʝʢʩʥʳʝ ʨʝʰʝʥʠʷ ʜʣʷ ʧʨʝʜʧʨʠʷʪʠʡ. 

ɺʥʝʜʨʝʥʠʝ ʠʥʥʦʚʘʮʠʦʥʥʳʭ ʩʠʩʪʝʤ ʘʚʪʦʤʘʪʠʟʘʮʠʠ ï ʟʘʣʦʛ ʙʳʩʪʨʦʛʦ ʠ ʫʩʧʝʰʥʦʛʦ ʨʘʟʚʠʪʠʷ ʣʶʙʦʡ ʢʦʤʧʘʥʠʠ. 

 

˽ͪͦ͒͊ͤͦ ͔͔͋ͦ͡ сл ͙ͣ͊ͤͨͯ͡Ύ͍ͭͦͪͦ 

        ˽ ͙͍͔͔ͪͦ͒ͤͦ͘ ͔͔͋ͦ͡ нл ͙͔͎ͤͭͪ͊ͼ͙͚

 



 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

ʆʆʆ çʂʦʤʧʘʥʠʷ ɸʅʊè 

ʆʬʠʮʠʘʣʴʥʳʡ ʜʠʩʪʨʠʙʴʶʪʦʨ ʚ ʈʦʩʩʠʠ 

ʉʘʥʢʪ-ʇʝʪʝʨʙʫʨʛ 

 

ɹʨʝʥʜ ʤʝʥʝʜʞʝʨ Doosan Robotics 

ɸʟʘʨʦʚ ʀʛʦʨʴ 

www.doosanrobots.ru 

azarov@ant-company.ru 

 
Doosan Robotics, 

79, Saneop-ro 156beon-gil, 

Gwonseon-gu, Suwon-si, Gyeonggi-do, 

Republic of Korea 

Homepage : www.doosanrobotics.com 


