Перечень тем выпускных квалификационных работ 
очной (очно-заочной, заочной) формы обучения по направлению подготовки (специальности) 15.03.06 "Мехатроника и робототехника"

	№ п/п
	ФИО
	Тема выпускной квалификационной работы

	1. 
	Ведяков Алексей Алексеевич
	· Алгоритмы локализации положения мобильного робота на основе технического зрения
· Динамические формации мобильных роботов
· Позиционирование робота в замкнутых помещениях на основе ультразвука
· Позиционирование робота в замкнутых помещениях на основе инфракрасных меток
· Разработка следящей системы на основе технического зрения
· Управление роботом-манипулятором с силомоментным очувствлением
· Синтез системы управления для магнитного подвеса

	2. 
	Власов Сергей Михайлович
	· Исследование методов управления колесными роботами
· Исследвоание методов управления трехстепенным роботом
· Повышение точности позиционирования захвата промышленного робота-манипулятора

	3. 
	Громов Владислав Сергеевич
	· Система управления траекторным движением колесного робота.
· Система стабилизации мобильного робота в точке.

	4. 
	Жиленков Антон Александрович
	· Система автономной навигации мобильного робота на базе импульсной нейронной сети.
· Обеспечение взаимодействия датчика с нервной системой при сенсорном протезировании.
· Управление актуатором устройства двигательного протезирования сигналами нервной системы.
· Система автономной навигации на базе технического зрения.
· Взаимная локализация дронов на базе сверхширокополосной связи.

	5. 
	Капитонов Александр Александрович
	· Траекторное управление мобильным роботом;
· Управление группой мобильных роботов;
· Управление беспилотными летательными аппаратами;
· Исследование задач в области "Экономики роботов"
· Управление манипуляционными роботами;
· Управление мобильными роботами с использованием технического зрения;
· Синтез управления в задачах навигации мобильных роботов.

	6. 
	Колюбин Сергей Алексеевич
	· Компенсация волновых возмущений при управлении автономными подводными мобильными манипуляторами
· Алгоритмы обработки информации для мультимодальных интерфейсов человек-робот
· Позиционное и силомоментное управление роботами в задачах скоординированного манипулирования

	7. 
	Литвинов Юрий Володарович
	· Система управления мобильным роботом на основе  технического зрения
· Управление мобильным роботом на траектории с препятствиями

	8. 
	Пыркин Антон Александрович
	· Исследование алгоритмов авторулевого и системы динамического позиционирования в условиях возмущений

	9. 
	Шаветов Сергей Васильевич
	· Разработка системы управления мобильными роботами с использованием средств технического зрения
· Исследование алгоритмов обнаружения контуров на изображениях в задачах робототехники

	10. 
	Чежин Михаил Сергеевич
	· Система управления мехатронным модулем

	11. 
	Чепинский Сергей Алексеевич
	· Траекторное управление мобильными роботами;
· Траекторное управление мобильным роботом относительно стационарных и подвижных объектов;
· [bookmark: _GoBack]Дифференциально-геометрические методы синтеза траекторного управления неполноприводных роботов; 

	12. 
	Кремлёв Артем Сергеевич
	· Разработка системы управления наклонной платформой с двумя степенями свободы.
· Разработка системы управления перевёрнутым маятником.



