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РЕГЛАМЕНТ РАБОТЫ   
ВСЕРОССИЙСКОЙ НАУЧНО-ТЕХНИЧЕСКОЙ КОНФЕРЕНЦИИ   

 «ЭКСТРЕМАЛЬНАЯ РОБОТОТЕХНИКА» 
  

2255--2266  ссееннттяяббрряя  22001122  гг..  
ВВКК  ««ЛЛЕЕННЭЭККССППОО»»,,  ппаавв..66,,  ББооллььшшоойй  ппрр..  ВВ..ОО..,,  110033  

ЦЦННИИИИ  РРТТКК,,  ТТииххооррееццккиийй  ппрр..,,  2211  
ССааннкктт--ППееттееррббуурргг  

25 сентября (вторник) 2012 г. 

09:00 – 10:00 Регистрация участников. Холл конференц-зала, пав.6, ВК «Ленэкспо» 

10:00 – 10:30 Открытие конференции. Конференц-зал 6-2, пав.6, ВК «Ленэкспо» 

10:30 – 13:00 Пленарное заседание. Конференц-зал 6-2, пав.6, ВК «Ленэкспо» 

13:00 – 14:00 Обед 

14:00 – 15:00 Продолжение пленарного заседания. Конференц-зал 6-2, пав.6, ВК «Ленэкспо» 

15:00 – 15:30 Кофе-брейк 

15:30 – 16:00 Продолжение пленарного заседания. Конференц-зал 6-2, пав.6, ВК «Ленэкспо» 

16:15 – 18:00 Участие в мероприятиях XVI Международного форума «Российский промышленник» 

26 сентября (среда) 2012 г. 

10:00 – 11:00 Секционные заседания 

 Секция 1. 
Подсекция 1.1 
 
Ауд. № 207 
ЦНИИ РТК 

Секция 1. 
Подсекция 1.2 
 
Ауд. № 208 
ЦНИИ РТК 

Секция 2.  
 
Конференц-
зал 
ЦНИИ РТК 

Секция 3.  
 
 
Ауд. № 301 
ЦНИИ РТК 

Секция 4.  
 
 
Ауд. № 325 
ЦНИИ РТК 

11:00 – 11:30 Кофе-брейк 

11:30 – 13:00 Продолжение секционных заседаний  

 Секция 1. 
Подсекция 1.1 
 
Ауд. № 207 
ЦНИИ РТК 

Секция 1. 
Подсекция 1.2 
 
Ауд. № 208 
ЦНИИ РТК 

Секция 2.  
 
Конференц-
зал 
ЦНИИ РТК 

Секция 3.  
 
 
Ауд. № 301 
ЦНИИ РТК 

Секция 4.  
 
 
Ауд. № 325 
ЦНИИ РТК 

13:00 – 14:00 Обед 

14:00 – 15:30 Продолжение секционных заседаний  

 Секция 1. 
Подсекция 1.1 
 
Ауд. № 207 
ЦНИИ РТК 

Секция 1. 
Подсекция 1.2 
 
Ауд. № 208 

ЦНИИ РТК 

Секция 2.  
 
Конференц-
зал 

ЦНИИ РТК 

Секция 3.  
 
 
Ауд. № 301 

ЦНИИ РТК 

Секция 4.  
 
 
Ауд. № 325 
ЦНИИ РТК 

15:30 – 16:00 Кофе-брейк 

16:00 – 17:30 Продолжение секционных заседаний  

 Секция 1. 
Подсекция 1.1 
 
Ауд. № 207 
ЦНИИ РТК 

Секция 1. 
Подсекция 1.2 
 
Ауд. № 208 
ЦНИИ РТК 

Секция 2.  
 
Конференц-
зал 
ЦНИИ РТК 

Секция 3.  
 
 
Ауд. № 301 
ЦНИИ РТК 

Секция 4.  
 
 
Ауд. № 325 
ЦНИИ РТК 

17:30 – 18:00 Закрытие конференции. Конференц-зал ЦНИИ РТК  

18:00 - … Фуршет 
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ПРОГРАММА 
ВСЕРОССИЙСКОЙ НАУЧНО-ТЕХНИЧЕСКОЙ КОНФЕРЕНЦИИ  

«ЭКСТРЕМАЛЬНАЯ РОБОТОТЕХНИКА» 

25 сентября (вторник) 2012 г. 

 
1100::0000  ––  1100::3300  ООттккррыыттииее  ккооннффееррееннццииии  ззаалл  66--22,,  ппаавв..  66,,    

ВВКК  ««ЛЛееннээккссппоо»»  

Приветствия участникам конференции: 

Директор-главный конструктор ЦНИИ РТК Александр Витальевич Лопота 
Председатель Комитета по науке и высшей школе Максимов Андрей Станиславович 

Вице-президент ОО «СПП СПб» Николай Владимирович Ковалев 
Ректор ФГБОУВПО «Санкт-Петербургский государственный политехнический университет», 

член-корреспондент РАН Рудской Андрей Иванович 
Заместитель начальника ФГБУ ВНИИПО МЧС России  

д.т.н., профессор Цариченко Сергей Георгиевич 
Почетный главный конструктор ЦНИИ РТК д.т.н., профессор Юревич Евгений Иванович 

 
1100::3300  ––  1166::0000  ППллееннааррннооее  ззаассееддааннииее    ззаалл  66--22,,  ппаавв..  66,,    

ВВКК  ««ЛЛееннээккссппоо»»  

Сопредседатели: 
д.т.н. Юревич Евгений Иванович 
д.т.н. Цариченко Сергей Георгиевич 

(Выступления – до 20 мин. Ответы на вопросы – до 10 мин.) 
 

1. А.В. Лопота, Е.И. Юревич (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Этапы и перспективы развития мо-
дульного принципа построения робототехники  

2. С.Г. Цариченко, В.П. Молчанов (ВНИИПО МЧС России, Балашиха, Моск. обл.) Проблемы раз-
вития экстремальной робототехники в рамках инновационной деятельности МЧС России 

3. И.Б. Шеремет, Н.А. Рудианов, А.В. Рябов, В.С. Хрущев (3 ЦНИИ МО РФ, Москва) Комплекс-
ный подход к обоснованию номенклатуры и облика разведывательных роботов для боя на урбани-
зированной территории  

4. Ю.И. Горбань (ЗАО «Инженерный центр пожарной робототехники «ЭФЭР», Петрозаводск) 
Взрывозащищенные пожарные роботы в автоматических установках пожаротушения. Российское 
«НОУ-ХАУ» в технологии пожаротушения 

5. В.С. Заборовский, А.С. Кондратьев, В.А. Мулюха, А.В. Силиненко, А.С. Ильяшенко (СПбГПУ, 
ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Управление группировками напланетных роботов с борта пило-
тируемой орбитальной станции в рамках проекта «METERON» 

6. А.В.Тимофеев (СПИИРАН, Санкт-Петербург) Принципы интеграции и интеллектуализации сис-
тем мультиагентной навигации и управления движением роботов в экстремальных средах 

7. А.К. Филимонов, Ю.П. Огурцов, Е.Е. Барашкова, А.Е. Куцко, В.Д. Федосцев (СПбМГТУ, Санкт-
Петербург) Проблемы создания высокоскоростных подводных роботов 

8. Б. Каталинич, А.К. Платонов, В.Е. Пряничников (DAAAM Int. Vienna, ИПМ им. М.В. Келдыша 
РАН, Межд. лаборатория «Сенсорика», Москва) Построение самоорганизующихся робототех-
нических систем 

9. Е.С. Брискин, В.Е. Павловский, В.А. Шурыгин, В.В. Чернышев, А.В. Малолетов, В.А. Серов 
(ВолгГТУ, Волгоград; ИПМ им. М.В. Келдыша РАН, Москва) Проблемы разработки шагающих 
машин 

10. М.Б. Игнатьев, Д.К. Малашенков, А.В. Никитин (СПбГУАП, Санкт-Петербург; Институт 
медико-биологических проблем РАН, Москва) Роботы и экзоскелетоны для подводно-
технических работ на станциях по добыче нефти и газа на морском шельфе 

11. А. Каргов, Т. Вернер, И. Гайзер (Институт технологий Карлсруэ, Германия) Конструирование 
искусственной кисти руки с применением гибких жидкостных приводов в робототехнике 

12. А.С. Ющенко (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Диалоговое управление роботами на основе не-
четкой логики 

13. С.Ф. Багненко, О.Н. Резник, А.Е. Скворцов, А.О. Резник, А.В. Лопота (НИИ скорой помощи им. 
И.И. Джанелидзе; ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Сохранение жизнеспособности изолирован-
ных донорских органов с помощью аппаратной гемоперфузии 
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26 сентября (среда) 2012г. 

 
  ССееккцциияя  II..   ТТееоорриияя  ии  ммееттооддыы  ппррооееккттиирроовваанниияя  ррооббоо--

ттооттееххннииччеессккиихх  ссииссттеемм    
  

Сопредседатели: 
д.т.н.  Ющенко Аркадий Семенович 
д.ф.-м.н.  Павловский Владимир Евгеньевич 

(Выступления – до 15 мин. Ответы на вопросы – до 5 мин.) 
 

1100::0000  ––  1177::3300  ППооддссееккцциияя  11..11  ТТееоорриияя  ррооббооттооттееххннииччеессккиихх  ссииссттеемм  ААуудд..  №№  220077,,  22ээтт..  
ЦЦННИИИИ  РРТТКК  

Председатели: 
д.ф.-м.н.  Павловский Владимир Евгеньевич 
к.т.н.  Иванов Александр Александрович 

(Выступления – до 15 мин. Ответы на вопросы – до 5 мин.) 
 

1. С.Ф. Бурдаков, Н.А. Харалдин (СПбГПУ, Санкт-Петербург) Планирование траекторий движе-
ния роботов в среде с препятствиями 

2. В.М. Герасун, В.В. Жога, И.А. Несмиянов, В.А. Шурыгин (ВолгГТУ, Волгоград) Исследование 
манипулятора на основе пространственного механизма параллельной структуры с четырьмя по-
ступательными парами 

3. В.Г. Градецкий, И.Л. Ермолов, М.М. Князьков, Е.А. Семёнов, А.Н. Суханов (ИПМех им. А.Ю. 
Ишлинского РАН, Москва) Исследование ноги робота-экзоскелета как многозвенной системы 

4. О.Н. Сухоручкина (МНУЦ, Киев, Украина) Активирующая подсистема интеллектуального управ-
ления сервисным роботом  

5. Т.П. Рыжова (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Мультиагентная робототехническая система. 
Распределение задач в коллективе роботов 

6. И.Л. Ермолов, Ю.В. Подураев, С.А. Собольников (МГТУ «СТАНКИН», Москва) Система плани-
рования действий в группе мобильных роботов при создании подвижной коммуникационной сети 

7. Л.А. Станкевич, С.А. Михальчук (СПбГПУ, Санкт-Петербург) Футбол гуманоидных роботов 
8. В.Я. Вилисов (ООО «Энергия ИТ», г. Королёв, Моск. обл.) Об алгоритмах адаптации робота к це-

левым предпочтениям лица принимающего решения (ЛПР) 
9. Е.А. Девятериков, Б.Б. Михайлов (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Использование данных ви-

зуального одометра в системе управления мобильного робота 
10. И.Л. Ермолов, М.В. Сонных (МГТУ «Станкин», Москва) Применение технологий 

искусcтвенного интеллекта для распознавания объектов среды функционирования мобильных ро-
ботов 

11. Е.О. Подивилова, В.И. Ширяев (ЮУрГУ, Челябинск) Сравнение оценок минимаксного фильтра и 
фильтра Калмана 

12. В.П. Макарычев (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Алгоритмы распознавания аффинно-
инвариантных образов на основе метода локальной корреляции 

13. В.Ф. Филаретов, А.А. Кацурин (ИАПУ ДВО РАН, ДФУ, Владивосток) Экспериментальные ис-
следования системы телеуправления манипулятором 

14. П.А. Корбан, А.В. Бахшиев (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Решение задачи распознавания об-
разов при помощи сверточных нейронных сетей  

15. А.В. Бахшиев (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Архитектура программного обеспечения робото-
технических систем с оперативно изменяемой модульной структурой 

16. С.Г. Чупров, А.А. Иванов (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Моделирование динамики двухпри-
водного сервопривода с эффектом самоторможения 

17. С.Ф. Сергеев (Корпорация «Аэрокосмическое оборудование», Санкт-Петербург) Проблема орга-
низованной сложности в робототехнических системах 
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  ССееккцциияя  II..   ТТееоорриияя  ии  ммееттооддыы  ппррооееккттиирроовваанниияя  ррооббоо--

ттооттееххннииччеессккиихх  ссииссттеемм    
  

Сопредседатели: 
д.т.н.  Ющенко Аркадий Семенович 
д.ф.-м.н.  Павловский Владимир Евгеньевич 

(Выступления – до 15 мин. Ответы на вопросы – до 5 мин.) 
 
1100::0000  ––  1177::3300  ППооддссееккцциияя  11..22  ММееттооддыы  ппррооееккттиирроовваанниияя  ррооббооттооттееххннии--

ччеессккиихх  ссииссттеемм  
ААуудд..  №№  220088,,  22ээтт..  
ЦЦННИИИИ  РРТТКК  

Председатели: 
д.т.н.  Ющенко Аркадий Семенович 
к.т.н.  Михайлов Борис Борисович 

(Выступления – до 15 мин. Ответы на вопросы – до 5 мин.) 
 
18. В.А. Черноножкин (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Актуальное состояние задач и решений в 

области одновременного построения карты и локализации (SLAM) 
19. И.М. Еремеев, М.В. Кавалеров, А.А. Южаков (Пермский национальный исследовательский по-

литехнический университет, Пермь) Гусеничный робот повышенной проходимости с низкой 
себестоимостью 

20. А.Н. Волков, Э.И. Деникин, В.А. Дьяченко (СПбГПУ, Санкт-Петербург) Роботизированный ка-
ток-трансформер 

21. В.Н. Герасимов (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Способ обхода динамических препятствий 
при управлении мобильным роботом 

22. И.А. Васильев, В.В. Горюнов, М.Н. Плавинский (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Практическое 
применение алгоритмов автономной навигации мобильных роботов 

23. C.С. Москвичев, Р.А. Мунасыпов (Уфимский государственный авиационный технический уни-
верситет, Уфа) Эволюционные методы в задачах автономной робототехники 

24. М.А. Кольин (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Комплекс программно-аппаратных средств для 
построения 3D моделей окружающего пространства  

25. А.О. Кутергин (СПбГПУ, Санкт-Петербург) Распознавание действий объекта на видеопотоке. 
Алгоритм 

26. А.Г. Любимов, А.Б. Лихачёв, А.А. Красавин, С.В. Хаджинов (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) 
Методические вопросы и технологии разработки автоматизированных систем обучения и трени-
ровки операторов сложных технических комплексов и робототехнических средств 

27. С.А. Быков, В.В. Жога, В.Н. Скакунов, В.А. Шурыгин (ВолгГТУ, Волгоград) Алгоритм анализа 
облака трёхмерных точек для обработки видеоизображений 

28. А.В. Нгуен, Б.Б. Михайлов (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Система распознавания объектов с 
использованием 3D системы зрения 

29. И.В. Шардыко (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Выбор значений параметров алгоритмов вре-
менной разности для обеспечения оптимальных показателей качества системы управления 

30. Н.А. Кирпань, А.В. Бахшиев (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Обзор методов решения P4P про-
блемы в задаче внешней калибровки камеры мобильного робота 

31. С.Л. Зенкевич, Н.К. Галустян (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Система угловой стабилизации 
квадрокоптера 

32. А.А. Ласточкин, Д.М. Баньков (БГТУ «Военмех», Санкт-Петербург) Кинематические характе-
ристики волнового транспортного средства 

33. Д.Г. Грязин, А.Б. Чекмарев (ОАО «Концерн «ЦНИИ Электроприбор», Санкт-Петербург) Ме-
тод проектирования электромагнитного привода стенда для испытаний инерциальных датчиков 
МЭМС 

34. К.Ю. Машков, В.И. Рубцов, Н.В. Штифанов (МГТУ им. Н. Э. Баумана, Москва) Методика ав-
томатического определения характеристик грунта 

35. В.Г. Сницар (НПК «Технологический центр», Москва) Состав и тенденции развития рынка 
МЭМС на период 2012-2020гг.. 
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1100::0000  ––  1177::3300 ССееккцциияя  IIII..  Робототехника для экстремальных ус-

ловий и чрезвычайных ситуаций  
Конференц-зал 
ЦЦННИИИИ  РРТТКК,,  22ээтт..  

Сопредседатели: 
д.т.н. Тимофеев Адиль Васильевич 
к.т.н. Половко Сергей Анатольевич 

 (Выступления – до 10 мин. Ответы на вопросы – до 5 мин.) 
 
1. А.А. Максимов, М.Г. Волков, А.Г. Волков, А.В. Филиппов, А.Н. Терёшин (МГТУ им. Н.Э. Бау-

мана, Москва) Универсальный робототехнический комплекс для выполнения задач по расснаря-
жению взрывоопасных крупногабаритных объектов 

2. А.А. Тачков (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Программно-аппаратная реализация эксперимен-
тального образца системы управления пожарным разведывательным роботом 

3. А.В. Васильев (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Принципы передвижения наземных робототехни-
ческих систем 

4. К.В. Ермишин, С.А. Воротников (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Интеллектуальная система 
управления сервисным мобильным роботом 

5. В.Г. Градецкий, М.М. Князьков, Е.А. Семенов (ИПМех им. А.Ю. Ишлинского РАН, Москва) 
Мобильная роботизированная система гидровакуумной дезактивации объектов АЭС 

6. И.С. Дюкина (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) О проблемах автоматического наведения манипу-
лятора на источники ионизирующего излучения 

7. В.Ф. Филаретов, А.Ю. Коноплин (ИАПУ ДВО РАН, Владивосток) Система автоматической 
коррекции программной траектории движения многозвенного манипулятора, установленного на 
подводном аппарате 

8. В.Ф. Филаретов, Д.А. Юхимец, Э.Ш. Мурсалимов (ИАПУ ДВО РАН, Владивосток) Метод 
идентификации параметров математической модели подводного робота при неполных измерениях 
элементов его вектора состояния 

9. А.В. Лебедев, В.Ф. Филаретов (ИАПУ ДВО РАН, Владивосток) Синтез СНС с эталонной моде-
лью и варьируемой амплитудой управляющего сигнала для управления подводным аппаратом 

10. М.А. Кузьмицкий, М.Р. Гизитдинова (СПбМГТУ, Санкт-Петербург) Вероятностная модель 
функционирования мобильного подводного робота при поиске по вызову в спасательных операци-
ях 

11. С.А. Половко, П.К. Шубин, В.И. Юдин (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Концептуальные вопро-
сы роботизации морской техники 

12. А.И. Тимофеев (ОАО «НИАТ», Москва) На пороге эры интеллектуальной манипуляционной ро-
бототехники нового поколения 

13. А.А. Иванов, О.А. Шмаков, Д.А. Демидов, И.Б. Прямицын (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) 
Змеевидный робот ЗМЕЕЛОК-3 и экспериментальное исследование его локомоций и манипуляций 

14. А.А. Иванов (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Моделирование кинематики гиперизбыточного ма-
нипулятора с ограниченной подвижностью шарниров 

15. А.А. Градовцев, А.С. Кондратьев, А.Н. Тимофеев (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Средства ро-
бототехнического обеспечения функций перспективной космической инфраструктуры 

16. И.А. Калеватых, А.Г. Лесков (ДФ МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Управление связанным 
движением двуруких космических манипуляционных роботов 

17. С.Д. Морошкин, А.Г. Лесков (ДФ МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Динамика системы управле-
ния космическим манипуляционным роботом с активным отображением сил и моментов 

18. И.Е. Чернышев (ОАО «РКК «Энергия», Королев, Моск. обл.) Комбинированная математическая 
модель параллельного манипулятора для проектирования стыковочного механизма космических 
аппаратов 

19. А.Г. Лесков, В.В. Илларионов, И.А. Калеватых, С.Д. Морошкин (ДФ МГТУ им. Н.Э. Баумана, 
Москва) Полунатурное моделирование операций космических манипуляционных роботов 

20. А.В. Яскевич (ОАО «РКК «Энергия», Королев, Моск. обл.) Комбинированные уравнения динами-
ки манипулятора для перестыковки модулей космической станции 

21. Б.И. Крючков, В.М. Усов (ФГБУ «НИИ ЦПК имени Ю.А.Гагарина», Звездный городок, Моск. 
обл.) Перспективы совершенствования диалогового взаимодействия космонавтов с роботом-
помощником экипажа при выполнении полетных операций 

22. С.Н. Егоров (ОАО «РКК «Энергия», Королев, Моск. обл.) Математическая модель взаимодействия 
механизмов крюков в агрегате жесткого соединения космических аппаратов 

23. И.Ю. Даляев (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Температурный расчет элементов робототехниче-
ских систем космического назначения 
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24. Н.А. Грязнов, С.М. Панталеев, А.Е. Иванов, Д.С. Куликов (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Вы-
сокопроизводительный метод измерений координат объектов в условиях космического простран-
ства 

25. Н.А. Грязнов, Е.Н. Соснов (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Лазерно-телевизионная триангуля-
ционная система трехмерного позиционирования на базе высокоскоростной телекамеры 

26. Д.В. Конышев, С.А. Воротников (МГТУ им. Н.Э. Баумана) Многообъектная система слежения за 
плотным потоком людей для распределенного комплекса обеспечения безопасности 

27. В.Б. Аркадьев, А.Н. Власенко, О.Е. Лапин (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Спектрометрический 
блок детектирования в составе мобильных робототехнических комплексов 

28. Л.М. Епифанова, О.В. Епифанов, А.Г. Микеров (ОАО ППТФ «ЭЛМА-Ко», Санкт Петербург) 
Новый ряд моментных двигателей для экстремальных условий применения  
 

1100::0000  ––  1177::3300 ССееккцциияя  IIIIII..  ВВооееннннааяя  ии  ааннттииттееррррооррииссттииччеессккааяя                  
ррооббооттооттееххннииккаа  

ААуудд..  №№  330011,,  33ээтт..  
ЦЦННИИИИ  РРТТКК 

Сопредседатели: 
д.т.н.  Пряничников Валентин Евгеньевич 
к.т.н.  Павлов Владимир Анатольевич 

(Выступления – до 15 мин. Ответы на вопросы – до 5 мин.) 
 
1. П.В. Космачев (ФГКУ «В/ч № 44239, Москва) Актуальность и перспективы создания беспилот-

ных авиационных комплексов для проведения антитеррористических операций 
2. А.А. Дьяченко (НИИ МВС ЮФУ, Таганрог) Применение группы мини-БЛА для проведения мо-

ниторинга и картографирования распределенных объектов 
3. В.С. Лапшов, В.П. Носков, И.В. Рубцов (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Опыт разработки мо-

бильных РТК с элементами автономного управления 
4. Н.В. Ким, Н.Е. Бодунков, И.Г. Крылов (МАИ (ТУ), Москва) Решение целевых задач беспилотных 

летательных аппаратов на основе использования методов анализа ситуации 
5. М.Б. Игнатьев, В.П. Попов, С.А. Дудкин (Международный институт кибернетики и артони-

ки при СПбГУАП, Санкт-Петербург) О внешнем управлении транспортными средствами для по-
вышения безопасности 

6. Д.Я. Иванов (НИИ МВС ЮФУ, Таганрог) Задача построения пространственных формаций в груп-
пах мобильных роботов 

7. И.А. Васильев, В.П. Макарычев, С.А. Половко, Е.Ю.Смирнова (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) 
Организация группового управления мобильными роботами для задач специальной робототехники 

8. В.В. Горюнов, В.Ю. Пименов, Е.Ю. Смирнова (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Алгоритмы ком-
плексной обработки видеоданных для задач построения карт операционной зоны группы мобиль-
ных роботов 

9. А.А. Гилевич, Д.Г. Конойко, В.А. Польский (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Комплекс БПЛА 
«Егерь» для патрулирования местности 

10. К.Б. Радченко (ООО «СМП-Сервис», Москва) Охранный робот «Трал Патруль». Конструкция, 
возможности, область применения 

11. В.П. Дементей, В.Р. Юсупов (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Мобильный робототехнический 
комплекс с двуруким манипулятором на основе универсального транспортного модуля 

12. Б.Б. Михайлов (МГТУ им. Н.Э. Баумана, Москва) Использование систем технического зрения 
для управления роботами 

13. В.П. Андреев, В.Е. Пряничников (Межд. лаборатория «Сенсорика», ИПМ им. М.В. Келдыша 
РАН, Москва) Сетевые технологии для мобильных роботов в экстремальных средах 

14. И.Э. Новиков, Л.Б. Коган (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Многоканальный спектрометрический 
метод дистанционного измерения мощности дозы 

15. К.А. Жуков (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Алгоритмы маскирования видеосигнала 
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1100::0000  ––  1177::3300 ССееккцциияя  IIVV..  ММееддииццииннссккааяя  ррооббооттооттееххннииккаа  

  
Ауд. № 325, 3эт. 
ЦНИИ РТК  

Сопредседатели: 

д.м.н. Резник Олег Николаевич 
д.м.н.  Сенчик Константин Юрьевич 

 (Выступления – до 15 мин. Ответы на вопросы – до 5 мин.) 
 
1. Н.А. Грязнов (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Комплексный подход к решению задач медицин-

ской робототехники в экстремальных ситуациях 
2. К.Ю. Сенчик (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Перспективы создания миниатюрных мехатрон-

ных аппаратов поддержания кровообращения в организме человека при чрезвычайных и штатных 
экстремальных ситуациях 

3. С.Ф. Багненко, А.В. Лопота, Н.А. Грязнов, В.В. Кириченко, О.Н. Резник, К.Ю. Сенчик, А.Е. 
Скворцов, И.В. Логинов, А.Н. Ананьев, А.О. Резник (НИИ скорой помощи им. И.И. Джанелидзе, 
Санкт-Петербург) Роль перфузионных систем в трансплантации органов 

4. С.Ф. Багненко, А.В. Лопота, Н.А. Грязнов, В.В. Кириченко, О.Н. Резник, К.Ю. Сенчик, А.Е. 
Скворцов, И.В. Логинов, А.Н. Ананьев, А.О. Резник (НИИ скорой помощи им. И.И. Джанелидзе, 
Санкт-Петербург) Опыт применения портативных перфузионных модулей in situ у асистоличе-
ских доноров органов 

5. М.В. Дворников, С.П. Рыженков, В.М. Усов, М.А. Филатов (НИИЦ АКМ и ВЭ 4 ЦНИИ Мин-
обороны России, Москва) Робототехнический комплекс с биоадаптивным управлением режимами 
респираторной и гемодинамической поддержки с использованием активных газовых смесей при 
оказании помощи в экстремальных ситуациях 

6. В.Е. Павловский, А.К. Платонов, Н.С. Сербенюк, В.С. Ярошевский, В.В. Павловский, А.П. Али-
сейчик, И.А. Орлов, Л. Митуцева (ИПМ им. М.В. Келдыша РАН, Москва; Болгарская академия 
наук) Биомехатронные стимуляторы стопы и голеностопа человека 

7. А.И. Модягин, А.И. Прядко, А.В. Рогов, Ф.А. Ушаков (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Перспек-
тивы создания переносного мехатронного кардиокомпрессора для закрытого массажа сердца 

8. В.А. Буняков, М.А. Ершова (ЦНИИ РТК, Санкт-Петербург) Алгоритм детектирования быстро-
движущихся объектов при поступательном движении слабовидящего человека или мобильного 
средства в режиме реального времени 

 
1177::3300  ––  1188::0000  ЗЗааккррыыттииее  ккооннффееррееннццииии  ККооннффееррееннцц--ззаалл  

ЦЦННИИИИ  РРТТКК,,  22ээтт..  

Сопредседатели: 
д.т.н. Юревич Евгений Иванович 
д.т.н. Цариченко Сергей Георгиевич 

 
Подведение итогов работы конференции: выступления сопредседателей секций. 
Принятие решения конференции. 

 



<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice


