
ПРОГРАММА 
31-й МЕЖДУНАРОДНОЙ НАУЧНО-ТЕХНИЧЕСКОЙ КОНФЕРЕНЦИИ 

«ЭКСТРЕМАЛЬНАЯ РОБОТОТЕХНИКА-2020» 
 

PROGRAM 
OF THE 31st INTERNATIONAL SCIENTIFIC AND TECHNOLOGICAL CONFERENCE 

«EXTREME ROBOTICS-2020» 
 

 

10:00–11:30 Открытие конференции. Пленарное заседание 
Conference opening. Plenary session 

Конференц-зал, 3 этаж 
Conference hall, 3 floor 

Председатель / Chair: 

 

10:00−10:20  
Приветственное слово 

 
Greetings 

10:20–10:25 
Экстремальная робототехника в цивилизационном развитии 

Extreme robotics in civilizational development 

10:25–10:30 
 

Приветственное слово 

 
Greetings 

10:30–10:35 
 

Приветственное слово 

 
Greetings 

10:35–10:40  
Приветственное слово 

Greetings 

10:40–10:45 
 

Приветственное слово 

Greeting 
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10:45–10:50   
Приветственное слово 

 
Greetings 

10:50–11:10  
Цифровые технологии проектирования и отработки робототехнических 
комплексов подводного базирования для гарантированного выполнения 
автономных миссий 

Digital technologies for design and testing of underwater-based robotic 
systems for guaranteed performance of autonomous missions 

11:10–11:30 
 

Приветственное слово 

 
Greetings

11:30–18:00 Симпозиум «Сервисная робототехника» 
Symposium «Service Robotics» 

Конференц-зал, 3 этаж 
Conference hall, 3 floor 

Председатель / Chair: 

Сопредседатели / Co-chairs: 

 

11:30−11:45 

Обеспечение пространственной устойчивости роя автономных 
беспилотных летательных аппаратов (БЛА)  

Maintaining the spatial stability of a swarm of autonomous unmanned aerial 
vehicles (UAVs) 

11:45−12:00  
Идентификация объектов с помощью комплексирования показаний 
ультразвуковых и инфракрасных датчиков искусственной нейронной сетью  

 
Оbject identification by ultrasonic and infrared sensors data fusion using 
artificial neural network 

12:00–12:15 

Оптимизация задачи транспортировки грузов с использованием 
многоагентной авиационной системы 

Optimizing the task of cargo transportation by using tools of the multi-agent 
system 



3 

 

12:15–12:30 

Модуль энергообеспечения с коммуникационным каналом для 
мобильного робота с модульной архитектурой 

Power supply module with communication channel for mobile robot with 
modular architecture 

12:30–12:45 

Моделирование трехстороннего динамического информационного 
конфликта 

 
Modelling issues of the three-way dynamic information conflict 

12:45–13:00 

Способ отслеживания ориентиров рук для бесконтактного жестового 
человеко-машинного взаимодействия 

A technique for hand landmarks detection for contactless gesture-based 
human-machine interaction 

13:00–13:45 Обед / Lunch 

13:45–13:50 
 

Анализ данных с СТЗ и движителя мобильного робота для оценки 
характеристик поверхности движения 

 
Data fusion of CV system and UGV chassis for estimating parameters of 
ground contact area 

13:50–14:05 
 

Алгоритм картографирования операционного пространства робота 
по ультразвуковым данным 

Algorithm for mapping the robot’s operating space using ultrasound data 

14:05–14:20  
Реализация алгоритмов обработки зрительных данных на бортовых 
вычислительных ресурсах 

Visual data processing algorithms implementation on onboard computing units

14:20–14:35 

Программно-управляющая оболочка для сервисных роботов 
с параллельными вычислениями 

 
Сontrol software for service robots with parallel computing 

14:35–14:50  
Шагающая платформа мобильного робота 

Mobile robot walking platform 
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14:50–15:00  
Влияние упругих сил на точность движения манипулятора параллельной 
структуры 

Influence of elastic forces on movement accuracy of parallel manipulator 

15:00–15:15 Кофе-брейк / Coffee-break 

15:15–15:30  
Подсистема обеспечения безаварийного движения мобильного робота 

The subsystem of providing accident-free motion of a mobile robot 

15:30–15:45  
Исследование возможных причин неустойчивого поведения колесного 
РТК на наклонной поверхности с использованием компьютерной модели 

 
 

Research of possible causes of wheeled RTC unstable behavior on a inclined 
surface by computer simulation 

15:45–16:00 
 

Коллаборативный робот для укладки миниатюрных элементов на паллету 

Collaborative robot for styling miniature elements per pallet 

16:00–16:15 

Программный интерфейс для удаленного управления промышленными 
роботами KUKA 

Software interface for remote control of KUKA industrial robots 

16:15–16:30  
Профессиональные средства разработки для встраиваемых систем 
на базе архитектуры RISC-V  

 
Professional development tools for embedded systems based on RISC-V 
architecture 

16:30–16:45  
Динамическая реконфигурация системы управления мобильными 
роботами при выполнении группового действия 

The dynamic reconfiguration of the control system for mobile robots during 
the execution of a group action 

16:45–17:00  
Методы эффективного распределения задач в коллаборативной 
многоагентной робототехнической системе 

 
Methods for efficient distribution of tasks in a collaborative multi-agent 
robotic system 
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17:00–17:55  
Исследование системы наведения для реализации оптической связи 
мобильных роботов  

Development of a gimbal based tracking system for mobile robots optical 
communications 

17:15–17:25  
Постановка и методы решения задачи динамического 
перераспределения функций при групповом управлении 
робототехническими комплексами 

 
Formulation and methods for solving the problem of dynamic reallocation 
of functions of group control of robotic complexes 

17:25–17:35  
Механизм обмена данными между роботами в коллективе как средство 
ускорения процесса группового логического вывода 

Data exchange algorithm between robots in group as a means of accelerating 
the process of logic inference 

17:35–17:45 

Методы адаптивной аутентификации оператора робототехнического 
комплекса 

 
Adaptive authentication methods fora robotic complex operator 

17:45–17:50  
Перспективные интерфейсы «мозг-компьютер» как механизмы защиты 
системы управления робототехническим средством 

Promising «brain-computer» interfaces as mechanisms of protection 
for a robotic system 

17:50–18:00 
 

Динамическое моделирование и возможность пересечения препятствий 
гибких шарообразных роботов с маятниковым приводом 

Dynamic modeling and obstancle-crossing capability of flexible 
pendulum-driven ball-shaped robots 

11:30–18:00 Семинар «Космическая робототехника. 
От Лунохода-1 до лунных баз» 
Workshop Space Robotics. 
From Lunokhod-1 to lunar Bases 

Музей 1 этаж 
Museum, 1 floor 

Сопредседатели / Co-chairs: 
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11:30–11:50 

Луноход-1: отечественный задел - для создания робопарка лунной базы  

Lunokhod-1: domestic experience - for creation of a lunar base robopark 

11:50–12:00  
Радиационностойкие СВЧ-компоненты Teledyne E2V для космических 
радаров и средств связи 

 
Teledyne E2V radiation-resistant microwave components for space radars 
and communications 

12:00–12:20 

Виртуальное прототипирование устройств для повышения мобильности 
космонавтов при выходе в открытый космос 

Virtual prototyping of devices for increasing the mobility of cosmonauts during 
spacewalks 

12:20–12:40  
Базы на Луне. Из прошлого в будущее 

Bases on the Moon. From the past to the future 

12:40–13:00 

Проектирование лунного лѐгкого негерметичного пилотируемого ровера 

Design of a lunar lightweight leaky manned rover  

13:00–13:45 Обед / Lunch 

13:45–14:05 

Разведка лунных ресурсов с помощью мобильных платформ 

Reconnaissance of lunar resources with mobile platforms 

14:05–14:25 

Разработка предложений по составу и техническому облику группировки 
мобильных РТС для реализации программы исследования и освоения Луны 

Development of proposals for the composition and design of a group of mobile 
robotic systems for implementation of the program of research and study of the 
Moon 
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14:25–14:45 

Анализ ионизационных и неионизационных эффектов в бортовой 
аппаратуре лунохода с учетом влияния бортовых радиоизотопных 
источников тепла 

Analysis of ionizing and non-ionizing effects in on-board equipment of the moon 
rover taking into account the influence of on-board radioisotope heat units 

14:45–15:00 

Система управления манипулятором с упругими шарнирами на основе 
регулятора с активным демпфированием 

Control system of manipulator with elastic joints based on regulator with active 
damping 

15:00–15:15 Кофе-брейк / Coffee-break 

15:15–15:35 

Обоснование применения методики натурно-имитационного 
моделирования для оценки ходовых характеристик планетохода 

Substantiation of natural-imitation modeling methods application for estimation 
of a planetary rovers' driving characteristics 

15:35–15:55  
Сборка солнечных батарей в космосе с помощью робототехники 

Assembling solar arrays in space using robotics 

15:55–16:15 

Кооперация предприятий и вузов Ленинграда при создании и 
обеспечении успешной эксплуатации «ЛУНОХОДА - 1» на Луне 

 
Cooperation of Leningrad enterprises and universities in creating and ensuring 
successful operation «LUNOKHOD – 1» on the Moon

16:15–16:35 

Сравнение методов искусственного интеллекта в задачах диагностики 
электропривода

Comparison of artificial intelligence methods in the problems of diagnostics of 
an electric drive

16:35–16:55 

Управление линейным приводом механизма с параллельной кинематикой  

 
Linear drive control of the parallel kinematics mechanism 
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16:55–17:15 
 

Компенсация температурных ошибок механизма с параллельной 
кинематикой космического назначения 

Temperature errors compensation on the space purpose parallel kinematics 
mechanism 

17:15–17:35 
 

Диагностика механических неисправностей электродвигателей 
космических систем  

 
Mechanical fault diagnostics space applications motors 

17:35–17:55  
Полученный опыт, которым делятся инженеры-участники миссий 
«Луноход» и «Апполон» 

Engineers Have Shared Lessons Learned from Lunokhod and Apollo Lunar 
Roving Vehicle Missions

17:55–18:00 Обсуждение 

Discussion 

11:30–18:00 Закрытый круглый стол «Морская 
робототехника» 
RoundTable Discussion on Marine Robotics 

Аудитория 4001, 4 этаж 
Room 4001, 4 floor 

Сопредседатели / Co-chairs: 

 

11:30–11:45  
Измерение дистанции до подводного объекта фазовым методом 

 
Measuring the distance to an underwater object using the phase method 

11:45–12:00 

Применение методов вычислительной гидродинамики для получения 
характеристик переходного процесса при управляющих воздействиях на 
АНПА, а также для оценки эффективности систем управления 

 
Application of computational fluid dynamics methods to obtain characteristics 
of the transient process under control actions on the AUV and to assess the 
effectiveness of control systems 
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12:15–12:30 

Кибернетическая модель для проектирования и отработки регуляторов 
системы управления движением автономного необитаемого подводного 
аппарата  

 
Cybernetic model for desining and testing controllers for the motion control 
system of an autonomous underwater vehicle 

12:30–12:45 

Имитационное моделирование глубоководного погружения АНПА 

 
AUV Deep Sea Diving Simulation 

12:45–13:00 

Отечественные суперкомпьютерные технологии разработки РФЯЦ-
ВНИИЭФ для решения задач судостроения 

 
Domestic supercomputer technologies developed by RFNC-VNIIEF for solving 
shipbuilding problems 

13:00–13:45 Обед / Lunch 

13:45–14:00 
 

Адаптивная система фото и видео регистрации для автономных 
необитаемых подводных аппаратов 

 
Adaptive photo and video system for autonomous underwater vehicles 

14:00–14:15  
Проблемные вопросы интеллектуализации автономных необитаемых 
подводных аппаратов 

 
Problematic issues of intellectualizing the control system of autonomous 
underwater vehicles 

14:15–14:30  
Особенности создания морского полигона для проведения испытаний и 
отработки алгоритмического, математического и программного 
обеспечения необитаемых подводных аппаратов (НПА) 

 
Specifics of creating a marine test site for the testing and debugging of 
unimanned underwater vehicles (UUV) algorithmic and software 

14:30–14:45  
Взаимодействие обитаемого 
и необитаемого подводных аппаратов при проведении подводно-
технических работ 

 Interaction of manned and unmanned 
underwater vehicles during holding of underwater mission 
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14:45–14:50  
Системные интерфейсы РТК – две траектории развития 

Robotic system interfaces – two development paths

14:50–14:55  
Вопросы конструирования гидроакустических буев противолодочной 
обороны Северного Морского Пути 

Issues of designing hydroacoustic buoys for the antisubmarine defense of the 
Northern Sea Route14 

14:55–15:00 Обсуждение 

Discussion 

15:00–15:15 Кофе-брейк / Coffee-break 

15:15–15:30  
Оценка технических характеристик активной системы подводного 
видения в лабораторных условиях 

Evaluation of technical characteristics of the active underwater vision system 
under laboratory conditions

15:30–15:45 
 

Метод снижения внутриотсечной температуры автономного необитаемого 
подводного аппарата 

 
Method for reducing intracerable temperature autonomous underwater vehicle 

15:45–16:00  
Особенности построения системы встроенного контроля и диагностики 
для необитаемых подводных аппаратов  

Features of development built-in monitoring and diagnostics system for 
unmanned underwater vehicles

16:00–16:15  
Математическое моделирование и синтез управления процессом 
стыковки автономного необитаемого подводного аппарата 

Mathematical modelling and design of the control system for docking of an 
autonomous underwater vehicle 

16:15–16:30 
 

Робототехнический комплекс оперативной ликвидации аварийных 
разливов нефтепродуктов на арктическом шельфе 

 
Fast liquidation robotic complex of emergency oil spills on the arctic shelf  
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16:30–16:45 

Применение роботизированных платформ с якорно-тросовыми 
движителями при глушении подводных аварийных скважин 

Application of the robotic platforms with anchor-rope propulsors in sealing 
underwater emergency wells 

16:45–17:00 

Разработка схем применения и систем управления гетерогенными 
группами морских роботов 

 
Development of application schemes and control systems for heterogeneous 
groups of marine vehicles 

17:00–17:15 
 

Алгоритмы распознавания образов на гидроакустических изображениях 
на основе глубоких сверточных нейронных сетей 

 
Pattern recognition algorithms for sonar images based on deep convolutional 
neural networks 

17:15–17:30 

Совместное применение различных методов подводной радиационной 
разведки в ходе ликвидации последствий аварий с затоплением 
спецтехники  

 
Joint application of methods of underwater radiation reconnaissance in the 
elimination of the consequences of accidents with flooding of special 
equipment 

17:30–17:35 

Метод построения систем функционального диагностирования 
движителей подводных роботов  

Method of constructing functional diagnostic systems for underwater robot 
thrusters 

17:30–17:35 

Разработка метода идентификации дефектов в датчиках мехатронных 
объектов  

Development of a method for fault identification in sensors of mechatronic 
objects 
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17:35–17:40 

 
Метод формирования траектории подводного манипулятора для 
супервизорного выполнения операций 

Method for trajectory forming of underwater manipulator for supervisory 
implementation of operations 

17:40–17:45 

Управление нормальными реакциями шагающих движителей подводных 
роботов с грунтом 

Control of normal reactions of walking propulsion devises of underwater robots 
with ground

17:45–17:50 

Система высокоточного управления перемещениями подводного 
манипулятора 

System of high-precision movements control of underwater manipulator 

17:50–17:55 

Технология использования ТНПА для выполнения глубоководных 
исследовательских операций  

Technology of the rov using for performing of deep-water research operations 

17:55–18:00 Обсуждение  

Discussion 

18:00–20:00 Фуршет/ Reception 
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10:00–17:00 Симпозиум «Сервисная робототехника» 
Symposium «Service Robotics» 

Конференц-зал, 3 этаж 
Conference hall, 3 floor 

Председатель / Chair: 

Сопредседатели / Co-chairs: 

 

10:00–10:15  
Перспективные направления развития технологии искусственных 
нейронных сетей  

Prospective directions of artificial neural networks development 

10:15–10:30 

Математическое обеспечение системы стереозрения роботизированной 
платформы для решения задачи навигации 

Mathematical foundation of a stereo-vision system of a robotic platform in terms 
of navigation problem solving

10:30–10:45 

Сенсоры и сенсорные системы для беспилотных роботизированных 
платформ  

Sensors and sensor systems for unmanned robotic platforms 

10:45–11:00 

Комплексированные СТЗ автономных роботов 

Integrated STZ of autonomous robots 

11:00–11:15 

Интеллектуальное обеспечение логистических миссий в медучреждениях 
мобильными сервисными роботами АМУР-307  

 
Logistics mission support in hospital environments for AMUR-307 mobile service 
robots 
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11:15–11:30 

Система реабилитации парализованных инвалидов на основе 
айтрекера и FNIRS-томографа 

Rehabilitation system for paralyzed disabled people based on eye tracker and 
FNIRS tomograph 

11:30–11:45 

ОнкоРобот – Роботизировання система для лечения рака лѐгких  

OncoRobot – Robotic system for the treatment of lung cancer  

11:45–12:00 

Роботизированная симуляционная модель нижней конечности для 
проведения операций 

Robotic simulation model of the lower limb for operations 

12:00–12:15 Кофе-брейк / Coffee-break 

12:15–12:30 

Роботизированная перчатка с биологической обратной связью для 
реабилитации инсультных больных с парезом верхней конечности 

Robotic glove with biofeedback for rehabilitation of stroke patients with upper 
limb paresis 

12:30–12:45 

Роботизация малоинвазивных хирургических операций с использованием 
контактного диодного лазера в стоматологии 

Robotization of minimally invasive surgical operations with a diode laser in 
stomatology 

12:45–13:00 

Параметризация YOULA – KUCERA в модели контроллера распределения 
тормозных усилий колесного транспортного средства 

YOULA – KUCERA parameterization in the model of brake forces distributing 
controller of wheeled vehicle 

13:00–13:15 

Разработка систем гарантированного обеззараживания на основе 
ультрафиолета в условиях распространения COVID-19  

Development of systems for guaranteed disinfection based on ultraviolet 
radiation in the conditions of the spread of COVID-19 
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13:15–13:30 

Перспективы применения аппаратов Lifestream Ecmo для борьбы с новой 
коронавирусной инфекцией COVID-19 

Application perspective of the Lifestream Ecmo devices for treatment of the new 
coronavirus disease COVID-19 

13:30–13:45 

Перспективы внедрения комплексной системы поддержки принятия 
врачебных решений на основе нейросетей 

Prospects for the implementation of a comprehensive system of support for 
making decisions based on neural networks 

13:45–14:00 

Применение модуля NVIDIA JETSON NANO для реализации алгоритма 
прохождения произвольного маршрута из указателей в автономной 
робототехнической платформе 

NVIDIA JETSON NANO for route signs random sequence following algorithm 
implementation in an autonomous robotic system 

14:00–14:15 

Прототипирование модульной робототехнической платформы: аддитивные 
технологии, электронные компоненты и дизайн межмодульных связей 

Robotic modular platform prototyping: additive technologies, electronic 
components and design of the robot intermodular connections 

14:15–15:00 Обед / Lunch 

15:00–15:15 

Комплексный анализ состояния дорожных сцен 

Integrated analysis of the state of road scenes

15:15–15:30 

Радиационно-стойкий робототехнический комплекс URS-2 

Radiation-resistant robotic complex URS-2 
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15:30–15:45 

Анализ возможности применения планетарно-цевочного редуктора для 
манипулятора сервисного робота АМУР-307 и шагающего подводного 
аппарата 

Analysis of the possibility of application of the cycloidal speed reducer for the 
manipulator of the AMUR-307 service robot and the passing underwater vehicle 

15:45–16:00 

Устойчивость курсового движения шагающего робота со сдвоенными 
ортогонально-поворотными движителями в ведомом режиме 

Stability of the course movement of a stepping robot with double orthogonal-
turning movers in a slave mode 

16:00–16:15 

Исследование методов повышения энергетической эффективности 
шагающих роботов за счѐт оптимального управления эффектами, 
сопровождающими их взаимодействие с опорной поверхностью 

 
Research of methods for increasing energy efficiency of walking robots by 
optimum control of effects accompaniing their interaction with a ground surface 

16:15–16:30 

Опыт разработки комплектно-табельного оснащения медицинской службы 
для кораблей и судов Военно-Морского Флота  

Experience in the development of complete ship equipment for the medical 
service for ships and vessels of the Navy

16:30–16:45 

Практика применения бесплатформенных инерциальных навигационных 
систем и гиростабилизированных платформ производства 
ООО «ГИРОЛАБ» для экстремальной робототехники. Перспективные 
разработки 

Application experience of strapdown inertial navigation systems and 
gyrostabilized platforms for extreme robotics produced by GYROLAB LLC. 
Perspective engineering 

16:45–17:00 
 

Разработка системы мониторинга ношения касок с использованием 
глубоких нейронных сетей с высоким быстродействием 

Development of hard hat wearing monitoring system using deep neural 
networks with high inference speed
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10:00–12:00 Заседание ТК-141 
TK-141 Meeting  

Аудитория 3019, 3 этаж 
Room 3019, 3 floor 

Председатель / Chair: 

  

Вступительное слово 

Introduction 

  
Отчет секретариата ТК-141 о работе в 2019 год. Сообщение о текущей работе в 2020 году 

 
Report of the TC-141 secretariat on the work in 2019. Current work announcement in 2020 

 
Сообщение о работе, проводимой в рамках ТК 299 ИСО и ТК 45 МЭК 

 
Report on work carried out within the framework of TC 299 ISO and TC 45 IEC 

Общая дискуссия по вопросам стандартизации в области робототехники 

General discussion on robotics standardization 

10:00–17:00 Закрытый круглый стол «Военные 
и специальные РТК» 
RoundTable Discussion on Military and Special Robotics  

Аудитория 4001, 4 этаж 
Room 4001, 4 floor 

Сопредседатели / Co-chairs: 

 

12:15–12:30 

Мехатронное колесо повышенной проходимости 

Mechatronic wheel with increased off-road capabilities 

12:30–12:45 

Слабый искусственный интеллект и проблемы военной робототехники 

Weak artificial intelligence and the problems of military robotics

12:45–13:00 

Сфера применения универсальной роботизированной платформы 

Universal robotic platform's application scope 
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13:00–13:15 

Особенности построения архитектуры распределенной информационно-
управляющей системы мобильного робота с учѐтом разделения на 
подсистемы мягкого и жѐсткого реального времени 

Features of building the architecture of a distributed information and control 
system of a mobile robot, taking into account the division into subsystems of soft 
and hard real time  

13:15–13:30 

Модульное решение архитектуры робототехнических систем  

Modular solution for the architectureof robotic systems

13:30–13:45 

Разработка аппаратного комплекса объединения и согласования групп 
беспилотных летающих аппаратов (дронов) 

Development of the hardware complex of combination and according to 
unmanned aircraft groups (drones) 

13:45–14:00 

Новый подход к решению задач разгрузки и повышение 
энерговооруженности военнослужащего в экипировке  

A new approach to solving problems of unloading and increasing the energy 
capacity of a serviceman in equipment

14:00–14:15 

Мобильные робототехнические комплексы для проведения аварийно-
спасательных и ремонтно-восстановительных работ на объектах атомной 
отрасли 

Mobile robotic systems for emergency rescue and repair work at nuclear 
facilities 

14:15–15:00 Обед/ Lunch 

15:00–15:15 

Опыт эксплуатации и перспективы применения мобильных 
робототехнических комплексов в аварийно-спасательных формированиях 

Operating experience and prospects for the use of mobile robotic systems in 
emergency rescue teams 



19 

 

15:15–15:30 

Технология беспилотных интеллектуальных авиационных систем 
сетецентрического типа 

Technology of an unmanned intellctual aviation system of network-centric type 

15:30–15:45 

Результаты военно-технических экспериментов группового БПЛА в ВИТ 
«ЭРА» 

Results of military-technical experiments of a group UAV in VIT ERA 

15:45–16:00 

Особенности применения каналов управления и передачи данных в 
составе мобильных робототехнических комплексов наземного базирования  

Features of application of control and data transmission channels 
as part of ground-based mobile robotic systems 

16:00–16:15 

Разработка системы телеметрии РТК с возможностью внесения целевых 
искажений отображаемого пространства 

Design of a telemetry system for a robot with the possibility of introducing 
targeted distortions of the displayed space 

16:15–16:30 

Использование микропроцессоров «ЭЛЬБРУС» в роботизированных 
технологических комплексах 

Using «ELBRUS» microprocessors in robotic technological complexes 

16:30–16:45 

Интеллектуальные системы управления наземных робототехнических 
комплексов военного назначения на основе онтологических баз знаний 

Intelligent control systems for military ground-based robotic systems 
based on ontological knowledge bases 

16:45–17:00 

Комплексированная навигация наземных робототехнических комплексов 

Integrated navigation of unmanned ground vehicles 

17:00–18:00 Заключительное пленарное заседание. Подведение итогов конференции 
Closing Plenary session. Summing up the results of the conference 

18:00–20:00 Фуршет/ Reception 

 


