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Университет Санкт-Петербургский политехнический университет Петра 

Великого 

Уровень владения английским 

языком 
Продвинутый (С1) 

Направление подготовки и 

профиль образовательной 

программы, на которую будет 

приниматься аспирант 

ИНЖЕНЕРИЯ И ТЕХНОЛОГИИ 

Перечень исследовательских 

проектов потенциального 

научного руководителя 

(участие/руководство) 

• Кинематическое и динамическое моделирование на 

основе управления траекторией движения мобильного 

робота с механическими колесами 

• Управление движением и предотвращение подвижных 

препятствий мобильного робота с колесами Mecanum 

 

Перечень предлагаемых 

соискателям тем для 

исследовательской работы 

• Динамика и кинематика робототехнических комплексов 

• Отслеживание пути и траектории для мобильных 

роботов 

• Системы управления роботами 

• Обход препятствий колесными мобильными роботами 

 2.02. Электротехника, электронная техника, 

информационные технологии 
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Научные интересы 

Кинематика и динамический анализ, Робототехнические 

системы, Параллельная робототехника, Роботизированные 

манипуляторы, Системы управления, Планирование 

движения роботов 
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