Приложение № 2
к протоколу от 06 октября 2011 г. № 30 заседания Конкурсной комиссии Министерства образования и науки Российской Федерации № 2011-2.4-ИР2 по проведению открытых конкурсов на право заключения государственных контрактов на выполнение научно-исследовательских и опытно-конструкторских работ в рамках мероприятия 2.4 федеральной целевой программы «Исследования и разработки по приоритетным направлениям развития научно-технологического комплекса России на 2007-2013 годы», утвержденной постановлением Правительства Российской Федерации от 17 октября 2006 г. № 613,
с изменениями в редакции от 6 апреля 2011 г. № 253
	Условия исполнения контракта, предложенные участниками 




	№ п/п 
	Регистрационный номер заявки 
	Наименование (для юридического лица), фамилия, имя, отчество (для физического лица) участника размещения заказа 
	Квалификация участника 
	Цена контракта, млн. рублей 
	Сроки выполнения работ 
	Качественные характеристики создаваемой научно-технической продукции, содержащиеся в заявке 

	Лот № 3. 2011-2.4-524-024. Разработка программно-аппаратного комплекса дублирования опорно-двигательного аппарата человека "ПАК Экзоскелетон". 

	4 
	2011-2.4-524-024-002 
	Открытое акционерное общество "Ковровский электромеханический завод" 
	Представленные материалы содержат информацию о квалификации участника 
	194 
	780 дней с даты заключения государственного контракта 
	1) Пассивный экзоскелетон, который представляет собой многозвенный механизм с пассивным гидроцилиндром, не содержащий приводов и источников питания. Такой легкий экзоскелетон приспособлен для задач разгрузки опорно-двигательного аппарата.
2) Активный экзоскелетон, который представляет собой многозвенный механизм, в сочленениях (шарнирах) которого смонтированы электро- и гидроприводы, сенсорная система, дублирующая элементы нервной системы человека; совокупность датчиков. Измеряющих углы и угловые скорости, в сочленениях механизма, а также усилия, развиваемые в элементах конструкции, электро- и гидроприводы; Приводы, устанавливаемые в шарнирах механизма, должны создавать усилия, дублирующие (дополняющие/0 мышечные усилия человека. Благодаря этим приводам человек должен иметь возможность развивать большие усилия, в частности. Переносить грузы весом до 2000 Н.

	5 
	2011-2.4-524-024-009 
	федеральное государственное бюджетное образовательное учреждение высшего профессионального образования "Санкт-Петербургский государственный университет аэрокосмического приборостроения" 
	Представленные материалы содержат информацию о квалификации участника 
	144 
	580 дней с даты заключения государственного контракта 
	С учетом имеющегося у нас прошлого опыта по созданию экзоскелетона будет создан ПАК Экзоскелетон на основе современных научно-технических достижений высокого качества

	6 
	2011-2.4-524-024-012 
	федеральное государственное бюджетное образовательное учреждение высшего профессионального образования "Национальный исследовательский университет "МИЭТ" 
	Представленные материалы содержат информацию о квалификации участника 
	140 
	720 дней с даты заключения государственного контракта 
	Целью ОКР является разработка программно – аппаратного комплекса для дублирования и усиления опорно-двигательного аппарата человека.

В ходе выполнения ОКР  будет разработаны:

1) Пассивный экзоскелетон, который должен представляет собой многозвенный механизм с пассивным гидроцилиндром, не содержащий приводов и источников питания. Такой легкий экзоскелетон должен быть приспособлен для задач разгрузки опорно-двигательного аппарата

2)  Активный экзоскелетон, который должен представляет собой многозвенный механизм, в сочленениях (шарнирах) которого должны быть смонтированы электро- и гидроприводы

3) Сенсорная система, дублирующая элементы нервной системы человека; должна представлять собой совокупность датчиков, измеряющих углы и угловые скорости в сочленениях механизма, а также усилия, развиваемые в элементах конструкции

4) Электро- и гидроприводы; Приводы, устанавливаемые в шарнирах механизма, должны создавать усилия, дублирующие (дополняющие) мышечные усилия человека. Благодаря этим приводам человек должен иметь возможность развивать большие усилия, в частности, переносить грузы весом до 2000 Н.

5) Микропроцессорная бортовая информационно-управляющая система;  которая будет включать в себя сенсорную систему и иерархическую систему управления, реализующую алгоритмы управления движением экзоскелетона

6) Носимая миниатюрная панель управления; должна обеспечивать выбор режимов работы системы, настройки ее параметров.

7) Система беспроводной передачи информации; должна обеспечивать передачу информации о состоянии сенсорной системы и иерархической системы управления, а также, о физическом состоянии оператора экзоскелетона на внешний пункт наблюдения и связи. Система должна обеспечивать устойчивый двусторонний канал связи между оператором и наблюдателем в условиях замираний, вызванных многолучевым приемом вне зоны прямой видимости, на расстояниях до 1 км.

8) Специальное программное обеспечение (СПО); должно представлять собой совокупность алгоритмов обработки информации, поступающих с датчиков, и алгоритмов управления движения всего механизма.

9) Пункт наблюдения и связи

	7 
	2011-2.4-524-024-015 
	Общество с ограниченной ответственностью "Причал" 
	Представленные материалы содержат информацию о квалификации участника 
	98,9 
	581 день с даты заключения государственного контракта 
	Разработка программно – аппаратного комплекса дублирования опорно-двигательного аппарата человека 

	8 
	2011-2.4-524-024-016 
	Государственное учебно-научное учреждение Научно-исследовательский институт механики Московского государственного университета имени М.В. Ломоносова 
	Представленные материалы содержат информацию о квалификации участника 
	119,715 
	780 дней с даты заключения государственного контракта 
	Разработка конструкции пассивного экзоскелетона для переноски тяжелых грузов. Экзоскелетон должен обеспечивать значительное снижение нагрузки на опорно-двигательный аппарат, снаряженного им человека, что позволит уменьшить утомляемость и увеличить время работы и дальность переходов при переноске тяжелых грузов.

Активный экзоскелетон, предназначен для транспортировки тяжелых грузов, порядка собственного веса, за счет использования приводов, увеличивающих возможности опорно-двигательного аппарата. 

Конструкция такого аппарата позволит использовать его также для обеспечения возможности ходьбы людям с ограниченной подвижностью и для реабилитации инвалидов.

Система управления построена на основании показаний датчиков, объединенных электронной системой комплексирования показаний, которая позволит определять текущее положение человека, тип движения, скорость походки, вес переносимого груза.

	9 
	2011-2.4-524-024-018 
	Федеральное государственное бюджетное образовательное учреждение высшего профессионального образования "Московский государственный технический университет имени Н.Э.Баумана" 
	Представленные материалы содержат информацию о квалификации участника 
	130 
	600 дней с даты заключения государственного контракта 
	В результате проведения ОКР в полном соответствии с техническим заданием будут разработаны опытные образцы ПАК «Экзоскелетон» (далее ПАК), которые будут обеспечивать усиление мышечных и двигательных функций человека путем создания дополнительных усилий в сочленениях для содействия выполнению тяжёлых физических работ в экстремальных условиях. ПАК представляет собой многозвенный механизм, в сочленениях (шарнирах) которого смонтированы следящие  гидроприводы, создающие усилия, дублирующие (дополняющие) мышечные усилия человека. Благодаря этим приводам человек может развивать большие усилия, в частности, переносить грузы весом до 2000 Н. Сенсорная система состоит из  датчиков, измеряющих углы и угловые скорости в сочленениях изделия, а также усилия, развиваемые в элементах конструкции. Управление ПАК осуществляется  задающими рукоятками оператором ПАК посредством микропроцессорной бортовой информационно-управляющей системы. ПАК комплектуется системой беспроводной передачи информации, обеспечивающей передачу информации о состоянии ПАК, а также о физическом состоянии оператора ПАК на внешний пункт наблюдения и связи. Система беспроводной связи будет обеспечивать устойчивую связь между оператором и наблюдателем  вне зоны прямой видимости, на расстоянии не менее 1 км. 

Программное обеспечение  будет обеспечивать выполнение функций ПАК, включая:

- настройку параметров работы ПАК;

- визуализацию процессов функционирования аппаратуры ПАК и управления компонентами ПАК (язык интерфейса – русский);

- выдачу звуковой и визуальной сигнализации возможных ошибок в работе ПАК.

 Конструкция ПАК выполняется из нержавеющей высокопрочной стали (вариант титановые сплавы), композиционных и других легких коррозионностойких материалов, что обеспечивает необходимые прочностные характеристики ПАК при малой массе конструкции.

При выполнении ОКР решаются следующие основные задачи:

1) Обоснованный выбор кинематической схемы ПАК;

2) Выбор типа приводов, способов управления приводами и расчёт их основных параметров;

3) Расчёт и компоновка элементов конструкции исполнительного механизма ПАК;

4) Разработка алгоритмов управления движением ПАК.


Подписи:

	Заместитель председателя

Конкурсной комиссии
	_____________     Д.В. Митрофанов


	Члены Конкурсной комиссии:                        
	_______________ В.П.Фролов


	
	_______________ Е.Ю. Алюшина

	
	_______________ О.В. Угринович


Секретарь Конкурсной комиссии:               _______________И.Г. Денисова

Заказчик:

заместитель Министра

образования и науки Российской Федерации   ____________ И.П. Биленкина
