
Лаборатория автономных робототехнических систем  
(рук. лаб. Савельев А.И.) 

Руководитель лаборатории: Савельев Антон Игоревич, кандидат 
технических наук – разработка математического обеспечения 
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Области исследований лаборатории 

Разработка математического и программно-аппаратного 
обеспечения автономных робототехнических систем, включая методы 
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сенсорных комплексов, sdenisov93@mail.ru. 

Захаров Константин Станиславович, младший научный 
сотрудник – методы и алгоритмы планирования пути движения 
робототехнических средств, konstantizaharov@gmail.com. 

Ковалёв Артем Дмитриевич, младший научный сотрудник – 
алгоритмы и методы построения трехмерной карты, сегментации 
объектов и локализации в окружающем пространстве на основе 
компьютерного зрения, kovalev.a@iias.spb.su. 

Крестовников Константин Дмитриевич, младший научный 
сотрудник – Разработка модели и алгоритмов для распределения 
энергетических ресурсов в рое робототехнических средств путем 
двунаправленной беспроводной передачи энергии, 
open56it@gmail.com. 

https://passport.yandex.ru/passport?mode=embeddedauth&action=change_default&uid=1130000037657803&yu=7148782181547201475&retpath=https%3A%2F%2Fmail.yandex.ru


Лебедев Игорь Владимирович, младший научный сотрудник – 
методы и алгоритмы управления беспилотными летательными 
аппаратами, igorlevedev@gmail.com. 

Лебедева Валерия Валентиновна, младший научный сотрудник 
– izhboldina.valeriia@gmail.com. 

Павлюк Никита Андреевич, научный сотрудник – 
конструирование робототехнических систем и отдельных 
мехатронных узлов, antei.hasgard@gmail.com. 

Смирнов Пётр Алексеевич, младший научный сотрудник – 
конструирование робототехнических систем и отдельных 
мехатронных узлов, petruha.smirnov.1994@gmail.com. 

Черских Екатерина Олеговна, младший научный сотрудник – 
мультиагентные сенсорные системы с событийным принципом 
работы, katy0419@mail.ru. 

Янин Антон Павлович, младший научный сотрудник - методы и 
алгоритмы управления беспилотными летательными аппаратами, 
anton.ianin8@gmail.com. 
Аспиранты 

Быков Александр Норайрович, «Разработка алгоритмов и 
модели для синтеза кинематической схемы и электромеханических 
параметров многозвенных робототехнических систем» (научный 
руководитель – к.т.н. Савельев А.И.). 

Захаров Константин Станиславович, «Разработка методов и 
алгоритмов динамического планирования движения 
робототехнического средства на открытом воздухе в наземных 
условиях» (научный руководитель – к.т.н. Савельев А.И.). 

Ковалев Артем Дмитриевич, «Разработка методики 
одновременного построения трехмерной карты, сегментации 
объектов и локализации в окружающем пространстве на основе 
компьютерного зрения» (научный руководитель – к.т.н. Савельев 
А.И.). 

Крестовников Константин Дмитриевич, «Разработка модели и 
алгоритмов для распределения энергетических ресурсов в рое 
робототехнических средств путем двунаправленной беспроводной 
передачи энергии» (научный руководитель – к.т.н Савельев А.И.). 

Лебедев Игорь Владимирович, «Алгоритмы, методы и 
программное обеспечение управления мультироторным беспилотным 
летательным аппаратом с многосевыми двигательными блоками для 



проведения мониторинга инфраструктурных объектов» (научный 
руководитель – к.т.н. Савельев А.И.). 

Лебедева Валерия Валентиновна «Алгоритмы и подход к 
планированию пути для группы беспилотных летательных аппаратов 
мультироторного типа в сложной геометрической среде» (научный 
руководитель – к.т.н. Савельев А.И.). 

Смирнов Петр Алексеевич, «Разработка алгоритмов и 
программных средств управления n-звенными механизмами на основе 
подходов машинного обучения» (научный руководитель – профессор 
РАН Ронжин А.Л.). 

Черских Екатерина Олеговна, «Методы, алгоритмы и 
архитектура мультиагентной сенсорной системы, состоящей из 
многоцелевых гомогенных ячеек с событийным принципом работы» 
(научный руководитель – к.т.н.  Савельев А.И.). 
Гранты и проекты 

Савельев А.И. Грант РНФ № 20–79–10325 «Разработка 
принципов и подходов к адаптивному управлению автономными 
мобильными киберфизическими системами в условиях 
изменяющегося окружения», 2020–2022. 

Савельев А.И. Грант РФФИ № 20–08–01109_А «Разработка 
подхода к выбору оптимальных формаций модульных 
робототехнических систем исходя из геометрических характеристик 
внешнего окружения», 2020–2022. 

Ронжин А.Л. Грант РФФИ № 18–58–76001 ЭРА_а «Стратегии 
совместной деятельности гетерогенных роботов, контролируемой с 
помощью интуитивно понятных человеко-машинных интерфейсов, 
при решении сельскохозяйственных задач», 2018–2021. 
Сотрудничество с ВУЗами 

Савельев А.И., Санкт-Петербургский государственный 
университет аэрокосмического приборостроения. 
Международное сотрудничество 

Ронжин А.Л. – организация научных мероприятий и 
исследований совместно с университетом телекоммуникаций г. 
Лейпцига (Германия); Эрзурумским техническим университетом 
(Турция); Факультетом технических наук Университета Нови Сад 
(Сербия); университетом Богазичи (Турция), университетом Западной 
Богемии (Чехия), Дрезденским технологическим университетом 



(Германия), Технологическим институтом Карлсруэ (Германия), 
Белорусским государственным университетом информатики и 
радиоэлектроники (Республика Беларусь), Объединенным институтом 
проблем информатики национальной академии наук (Республика 
Беларусь), Мексиканским национальным автономным университетом 
UNAM (Мексика). 

Савельев А.И. – организация совместных научных 
исследований с Берлинским техническим институтом (Германия), 
Тартуским университетом (Эстония), университетом Ататюрка 
(Турция). 
Членство в российских и международных организациях, 
диссертационных советах 

Ронжин А.Л. – эксперт РАН, РНФ, РФФИ, ФГБНУ НИИ 
РИНКЦЭ; Фонд «Сколково», АО «Российская венчурная компания», 
Science Fund of the Republic of Serbia; член диссертационного совета 
24.1.206.01, член Научного совета РАН по робототехнике и 
мехатронике; член Научного совета РАН по машиностроению; член 
Научного совета РАН по теории и процессам управления; 
председатель Совета руководителей научных и образовательных 
организаций при Отделении нанотехнологий и информационных 
технологий Российской академии наук; член Научного совета по 
информатизации Санкт-Петербурга при Правительстве Санкт-
Петербурга; член наблюдательного совета научно-образовательного 
центра мирового уровня «Искусственный интеллект в 
промышленности»; член комитета по восточной Европе 
Международной ассоциации по речевой коммуникации ISCA; член 
международной академии навигации и управления движением; 
сопредседатель международной конференции «Речь и компьютер» 
SPECOM; сопредседатель международной конференции 
«Интерактивная коллаборативная робототехника» ICR; председатель 
программного комитета международной конференции по 
цифровизации сельского хозяйства и органическому производству 
ADOP; ассоциированный редактор журнала «International Journal of 
Intelligent Unmanned Systems», член редколлегий научных журналов 
«Речевые технологии», «Системы анализа и обработки данных»; 
заместитель главного редактора журнала «Информатика и 
автоматизация». 



Савельев А.И. – сопредседатель международной конференции 
«Интерактивная коллаборативная робототехника» ICR; 
сопредседатель организационного комитета международной 
конференции по цифровизации сельского хозяйства и органическому 
производству ADOP; начальник отдела Инженерный гараж 
Инженерной школы ГУАП; член национального комитета 
международных соревнований «RoboCup»; член жюри 
интеллектуального конкурса среди учащихся 9-11 классов школ, 
гимназий, колледжей и профессиональных лицеев Санкт-Петербурга, 
обучающихся в Политехническом классе Инженерной школы ГУАП 
«Энергия успеха-2021». 

Черноусова П.М. – член жюри интеллектуального конкурса 
среди учащихся 9-11 классов школ, гимназий, колледжей и 
профессиональных лицеев Санкт-Петербурга, обучающихся в 
Политехническом классе Инженерной школы ГУАП «Энергия 
успеха-2021». 
Интеллектуальная собственность 

Патент на полезную модель «Устройство для мониторинга 
состояния оператора эргатической системы в условиях воздействия 
вибраций», авторы Ронжин А.Л., Кулешов С.В., Черноусова П.М., 
Кипяткова И.С., Ватаманюк И.В., дата регистрации 19.10.2020, рег. 
номер № 2020134206. 

Патент на полезную модель «Устройство для мониторинга 
состояния оператора эргатической системы в условиях 
психоэмоционального стресса», авторы Ронжин А.Л., Левоневский 
Д.К., Яковлев Р.Н., Савельев А.И., Павлюк Н.А., дата регистрации 
19.10.2020, рег. номер № 2020134209. 
Награды, дипломы, стипендии 

Козырь П.С. – Стипендия Президента Российской Федерации 
обучающимся по образовательным программам высшего 
образования, имеющим государственную аккредитацию, по очной 
форме обучения по специальностям или направлениям подготовки, 
соответствующим приоритетным направлениям модернизации и 
технологического развития российской экономики на 2021/22 
учебный год. 

Крестовников К.Д. – Стипендия Правительства Российской 
Федерации на 2021/22 учебный год. 



Кузнецов Л.Д. – Стипендия Президента Российской Федерации 
обучающимся по образовательным программам высшего 
образования, имеющим государственную аккредитацию, по очной 
форме обучения по специальностям или направлениям подготовки, 
соответствующим приоритетным направлениям модернизации и 
технологического развития российской экономики на 2021/22 
учебный год. 
Новые результаты исследований 

1. Разработаны структура, схемотехнические решения и 
прототип двунаправленной беспроводной системы передачи энергии 
на основе резонансного автогенератора, обеспечивающий 
наибольшую величину эффективности до 59,91%, и предназначенный 
для передачи энергии между автономными роботами. 

2. Разработаны алгоритмы распределения задач и точек 
заряда для групп гетерогенных роботов, которые функционируют на 
неоднородной поверхности, обеспечивающие поиск наиболее 
эффективных мест стыковки робототехнических средств для обмена 
энергетическими ресурсами и сокращение времени выполнения задач, 
требующих подзарядки робототехнических средств во время их 
выполнения. 

3. Разработана компьютерная модель, включающая 
интуитивно понятные интерфейсы «человек-робот», которая 
позволяет реализовывать сценарии совместного функционирования 
групп наземных и воздушных робототехнических средств при 
решении сельскохозяйственных задач: мониторинга 
сельскохозяйственных земель и построения ортофотоплана 
местности; сбора камней и других инородных объектов на поле; 
внесения удобрений и сбора плодов на плантации колоновидных 
яблонь. 

4. Разработан метод автономного взаимодействия множества 
компонентов киберфизической системы (КФС), представленных 
гетерогенными робототехническими средствами (РС) и 
стационарными устройствами, который учитывает характеристики 
узлов КФС и их особенности на различных уровнях 
функционирования КФС, определяет поведение системы при выходе 
отдельных узлов из строя и включает сценарии перераспределения 
функций для устойчивой работы системы в условиях изменяющегося 
окружения.  



5. Разработана структурно-параметрическая модель 
автономной мобильной КФС, в основе которой лежит группа 
гетерогенных РС, отличающаяся повышенной отказоустойчивости за 
счет внедрения дублирующих компонентов на уровне каждого 
отдельного РС, а также включающая сведения на уровне данных, 
информации и знаний, что обеспечивает полноту описания процессов 
сбора, агрегации, обработки и анализа данных, а также процессов 
создания, получения, хранения, поиска и распространения 
информации. 
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