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1. Основные сведения
Фамилия  Хомченко
Имя          Василий
Отчество  Герасимович
Структурное подразделение: кафедра «Автоматизация и робототехника»
Должность профессор
Ученая степень доктор технических наук
Ученое звание профессор
Владение иностранными языками: не владею
2. Область научных интересов
	Ключевые слова, характеризующие область научных интересов

	    Проектирование исполнительных механизмов цикловых машин-автоматов, в частности, рычажных механизмов с выстоем выходного звена по заданной циклограмме.
     Проектирование манипуляторов промышленных роботов последовательной и параллельной структуры.
    Системы автоматизации проектирования оптимальных по заданным критериям схем генеральных планов предприятий и объектов различного назначения.



3. Диссертации
	Тема, специальность, ученая степень

	Синтез пятизвенных кулачково-рычажных механизмов, 05.02.18 – Теория механизмов и машин, канд. техн. наук

	Модульный синтез плоских рычажных механизмов с выстоями выходного звена в крайних положениях по заданной циклограмме, 05.02.18 – Теория механизмов и машин, доктор техн. наук



4. Диссертации, защищенные под руководством научного руководителя
	№п/п
	Ф.И.О.
аспиранта/соискателя
	Тема, специальность, ученая степень
	Год защиты

	1.
	Соломин В. Ю.
	Кинематический синтез плоских рычажных механизмов третьего класса с выстоями выходного звена в крайних положениях по заданной циклограмме; 05.02.18 – Теория механизмов и машин; 
            канд. техн. наук
	


    1998

	2.
	Борисенко  И. Н.
	Синтез плоских модульных рычажных механизмов второго класса с выстоями выходного звена по заданной циклограмме с учетом первичных ошибок; 05.02.18 – Теория механизмов и машин; 
          канд. техн. наук
	

   1998

	3.
	Бакшеев В. А.
	Кинематический синтез пространственных шарнирных механизмов с выстоями выходного звена по заданной циклограмме; 05.02.18 – Теория механизмов и машин;
          канд. техн. наук
	

    1999

	4
	Хорунжин В. С.
	Кинематический и динамический синтез пространственных рычажных механизмов с выстоями выходного звена по заданной циклограмме;  05.02.18 – Теория механизмов и машин;
         доктор техн. наук
	

    2000
    

	5
	Скабкин Н. Г. 
	Кинематический  синтез плоских рычажных механизмов третьего класса по заданному семейству циклограмм с выстоем выходного звена (статус Хомченко В. Г. – научный консультант); 05.02.18 – Теория механизмов и машин; 
         канд. техн. наук 
	

  
    2002

	6
	Гебель Е. С. 
	Оптимизационный кинематический синтез плоских рычажных механизмов IV класса с приближенным выстоем выходного звена; 05.02.18 – Теория механизмов и машин; 
         канд. техн. наук
	

    2009

	7

	Осипова О. И.
	Кинематический анализ и синтез механизмов с шестизвенной четырёхповодковой структурной группой с выстоем выходных звеньев; 05.02.18 – Теория механизмов и машин; 
         канд. техн. наук
	

    2011

	8
	Зуга И. М.
	Система автоматизации проектирования схем расположения объектов производственных комплексов; 05.13.12 – Системы автоматизации проектирования (промышленность);
         канд. техн. наук
	


    2012


5. Научные проекты 
	№ п/п
	Наименование проекта, гранта, контракта
	Год
	Статус участника проекта

	1.
	             -
	
	

	2.
	             -
	
	





6. Грамоты, благодарности, награды
	№ п/п
	Наименование награды
	Наименование организации выдавшей грамоту, награду
	Год присвоения

	1.
	Имеется несколько благодарностей и грамот от ОмГТУ
	ОмГТУ
	Разные годы

	2.
	Почетная грамота
	Министерство общего и профессионального образования Российской Федерации
	Дата не указана

	3.
	Нагрудный знак «Почетный работник высшего профессионального образования Российской Федерации, 
 ПРВПО № 10624
	Министерство образования Российской Федерации, 
Приказ № 08-954 от 22.11.2001 г.
	

        2001



7.  Примеры тем для аспирантов:
1. Разработка новых методов проектирования оптимальных по определенным критериям исполнительных механизмов цикловых машин-автоматов для различных отраслей промышленности: машиностроительной, пищевой, полиграфической и других.
2. Разработка новых методов проектирования манипуляторов промышленных роботов последовательной и параллельной структуры. 
3. Разработка новых методов проектирования роботизированных комплексов, в том числе на основе сетей Петри.
4. Решение траекторных задач в манипуляционных системах.
5. Разработка научных основ автоматизации проектирования оптимальных по заданным критериям схем генеральных планов предприятий и объектов различного назначения.

