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3-й метод – не использует динамический HTML. Данный метод обладает наибольшей скоростью 

рендера, однако он не распределяет нагрузку и использует большое количество трафика. 

Из таблицы 1 видно, что оптимальным методом для решения данной задачи является метод «тол-

стых» запросов, так как он распределяет часть нагрузки на пользовательское устройство и при этом 

имеет наиболее высокую скорость рендера. 

Таким образом можно утверждать, что благодаря использованию при передаче данных метода 

«толстых» запросов вместо метода «тонких» запросов скорость рендера списка чатов можно ускорить 

в 3.3 раза (передавая то же самое количество данных). 

Появилась возможность сортировать чаты по времени отправки последнего сообщения. 

Результаты данной работы могут быть применены для уменьшения времени рендера web-прило-

жений, использующих динамический HTML, а также для распределения нагрузки с сервера на пользо-

вательские устройства. 

Таблица 1. Сравнение методов 

Способ Распределение нагрузки Скорость рендера, ms 

1 есть 957 

2 есть 259 

3 нет – 
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В докладе рассматривается цифровая трансформация процесса проведения квантовых вычисле-

ний в исследовательской и образовательной организации. Исходная модель – полностью ручной, опе-

раторозависимый процесс из семи последовательных шагов, требующий физического присутствия спе-

циалиста при каждом сеансе работы с оборудованием. Ключевые организационные ограничения: един-

ственный пользователь в единицу времени, отсутствие удалённого доступа, зависимость от доступно-

сти оператора, невозможность обслуживать одновременно исследовательский и учебный поток. 

Целью трансформации является перевод процесса в информационную модель: пользователь вза-

имодействует с онлайн-платформой, платформа управляет вычислениями. Трансформация реализо-

вана в три этапа, каждый из которых документирован с использованием BPMN (процессная модель) и 

C4-модели (архитектура системы). 

На первом этапе создан монолитный MVP с программным симулятором, обеспечивший самооб-

служиваемый удалённый доступ без участия оператора. На втором – монолит рефакторирован: основ-

ная система переведена на сервис-ориентированную архитектуру (Frontend, Backend, PostgreSQL, 

RabbitMQ), вычислительный слой реализован как пул распределённых воркеров на специализирован-

ных серверах трёх архитектур (x86, x64, Эльбрус). Это обеспечило параллельную обработку задач и 

полный аудит операций. Целевой этап предполагает подключение реального квантового компьютера 

(Spinq Triangulum) через RPA: программный робот автоматизирует те же семь шагов, которые ранее 

выполнял оператор вручную, замыкая тем самым цикл трансформации. 

Показано, что анализ исходного BPMN-процесса непосредственно определяет архитектурные 

решения: каждый ручной шаг процесса получает программный эквивалент. Предложенный подход 
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применим к задачам цифровой трансформации организаций, работающих со специализированным обо-

рудованием без стандартных программных интерфейсов. 
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В условиях активного внедрения мобильных роботизированных систем (МРС) в промышленные 

комплексы ключевой задачей становится обеспечение высокоточного позиционирования, в условиях 

сложной помеховой обстановки. Особенную сложность представляет оценка состояния МРС, совер-

шающих интенсивные маневры в условиях временных потерь данных от датчиков системы локальной 

навигации. Традиционные методы оценки состояния, базирующиеся на фильтре Калмана и его моди-

фикациях, демонстрируют ограниченную эффективность при работе в условиях негауссовского шума 

измерений. Расширенный фильтр Калмана (EKF), использующий линеаризацию через матрицы Якоби, 

подвержен ошибкам аппроксимации в сильно нелинейных режимах движения, что ведёт к расходимо-

сти оценки [1]. Нелинейный фильтр Калмана (UKF), хотя и точнее, сталкивается с проблемами потери 

точности из-за округления: разложение Холецкого ковариационной матрицы может выдавать ошибку 

при потере её положительной определённости из-за ошибок округления или резких изменений модели 

движения [2]. С другой стороны, методы глубокого обучения, такие как рекуррентные нейронные сети 

(RNN, LSTM), обладают высокой аппроксимационной способностью, но лишены наглядности процес-

сов, происходящих между внутренними слоями. Последовательная архитектура LSTM обуславливает за-

держку вывода свыше 100–150 мс, что неприемлемо для контуров навигации и управления МРС в реальном 

времени [3]. Кроме того, нейросетевые модели склонны к накоплению ошибки при пропусках измерений 

и не обеспечивают устойчивости в нестандартных сценариях. Гибридные подходы, такие как EKF-LSTM, 

пытаются объединить преимущества, но часто требуют сложной ручной настройки ковариаций шумов и 

не всегда превосходят классические методы в условиях высокой неопределённости [4]. 

В данной работе предлагается гибридная архитектура алгоритма позиционирования (Рисунок 1), 

объединяющая кубатурный фильтр Калмана (CKF), вычисляющий прогноз состояния положения МРС, 

и механизм внимания Трансформера (англ. Attention) для выявления шаблонов движения в данных, 

полученных на предыдущих тактах измерения состояния положения и коррекции прогноза CKF. 

 

 

Рис.1. Архитектура гибридного решения позиционирования 
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