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Выпускная квалификационная работа Уткина А.В. посвящена проблеме управления двухколесным мобильным роботом с использованием визуальной информации в контуре обратной связи, в частности – задаче позиционирования относительно некоторого объекта в области видимости видеокамеры, установленной на роботе. В настоящее время робототехника находится в стадии крайне быстрого развития, что определяет актуальность проводимого исследования. Важным моментом в работе является учет динамики робота и компенсация постоянного внешнего возмущения.


В своей работе Уткин А.В. комбинирует два основных подхода. Первый известен в литературе под названием visual servoing, его суть заключается в минимизации отклонения между желаемым и фактическим положением набора точек на изображении. Второй подход – управление с многоцелевой структурой – развивается на кафедре компьютерных технологий и систем СПбГУ и относится к учету ряда требований к динамике подвижного объекта, в частности – к реакции на внешние возмущения. 
Для демонстрации эффективности принятого подхода Уткин А.В. использовал среду трехмерного симуляционного моделирования Gazebo в связке с фреймворком Robotic Operation System (ROS). Автором была проделана большая работа по настройке и интеграции системы, достаточно достоверно моделирующей движение реального робота, по получению изображений с виртуальной камеры, а также по созданию программного обеспечение на языке Python для реализации обратных связей, синтезированных с учетом динамики системы. На базе нескольких имитационных экспериментов продемонстрировано, что используемый регулятор действительно эффективно обеспечивает позиционирование робота даже с учетом постоянного внешнего возмущения. Стоит отметить, что использование ROS позволяет практически без изменений перенести полученное ПО для управления реальным роботом, что является вопросом для дальнейших исследований. 

В процессе выполнения выпускной работы автор продемонстрировал высокий уровень понимания основных теоретических принципов, а также проблем, связанных с их практической реализацией. Следует отметить отличное владение современными компьютерными технологиями, включая алгоритмы компьютерного зрения.
С учетом изложенного считаю, что выпускная квалификационная работа Уткина А.В. соответствует предъявляемым требованиям к выпускным квалификационным работам по направлению «Прикладная математика и информатика» и заслуживает оценки "отлично", а ее автор – присвоение квалификации магистра.
Научный руководитель, доктор физ.-мат. наук, 
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