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Институт проблем механики им. А.Ю. Ишлинского РАН — один из

крупнейших и наиболее авторитетных научных центров России,
обладающий многолетним опытом проведения фундаментальных и

прикладных исследований в области механики, теории управления,
мехатроникии робототехники.
Тематика исследований института охватывает, в том числе, многие
ключевые аспекты создания робототехнических систем: динамика и

управление движением мобильных роботов (колесных, шагающих,
летающих, плавающих); оптимальное и адаптивное управление



манипуляционными системами с распределенными параметрами и в

условиях неопределенности; разработка алгоритмов навигации и

инерциальных чувствительных элементов для автономных роботов;
механика контактных взаимодействий в узлах трения, захватных
устройствах и двигательных МОДулях; прочность, долговечность и
надежность конструкционныхэлементовроботов, включая композитные
материалы и тонкостенные конструкции.
В ИПМех РАН сформированы научные школы мирового уровня,
результаты которых легли в основу современной робототехники. В
частности: школа теории управления и робототехники академика Ф.Л.
Черноусько (методы оптимального управления, динамика
манипуляторов, управление движением в средах с сопротивлением,
создание мобильных мини-роботов для экстремальныхусловий); школа
мехатроники и микроробототехники профессора В.Г. Градецкого
(мобильные мини- и микророботы, адаптивные захватные устройства,
мехатронные модули с уникальными динамическими
характеристиками). ,

Совокупность научных компетенций института позволяет ей

квалифицированно определять научную новизну и практическую
ценность диссертационных исследований по специальности 2.5.4. —

«Роботы, мехатроника и робототехнические системы» в части
разработки антропоморфных захватных модулей и систем их

управления.
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