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Образование 
Кандидат технических наук по специальности 05.13.11 - Математическое и программное 
обеспечение вычислительных машин, комплексов и компьютерных сетей (2021)  
 
Окончил МГТУ МИРЭА в 2015 г. факультет Кибернетики, кафедру проблем управления по 
специальности 220402 «Роботы и робототехнические системы» (квалификация инженер) 
 
Окончил аспирантуру РТУ МИРЭА в 2019 г. по направлению 09.06.01 Информатика и 
вычислительная техника (диплом №107704 0201012, квалификация Исследователь. 
Преподаватель-исследователь) 
 
 
Ключевые навыки 
 
Разработка программного обеспечения 
C# .NET Core ASP.NET Unity 3D 
HTML CSS JavaScript Bootstrap 
Vue.js MS Visual Studio LINQ Git 
MSSQL PostgreSQL Entity Framework Dapper 
Kubernetes Docker Kibana Swagger 
C/C++ Python Matlab  

Программирование микроконтроллеров 
STM32 AVR Atmega Keil Stm32CubeIDE 

Проектирование печатных плат 
KiCad Altium Designer   

Разработка механических компонентов / 3д печать 
Autodesk Inventor CURA   
 
Знание языков 
 
Русский — Родной 
Английский — B2 — Средне-продвинутый 
Французский — B1 — Средний 
 
Опыт преподавания – 4 года 
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Предложения 
 
Могу провести 
- Курс 
- Факультатив 
- Курсы повышения квалификации 
- Подготовительные курсы 

Какие дисциплины могу вести  

- Веб-программирование, например практико-ориентированный курс «Разработка клиент-
серверных приложений на основе .NET Core» 

- Объектно-ориентированное программирование 

- Основы программирования / Алгоритмы и структуры данных 

- Информатика 

- Методы искусственного интеллекта 

- Основы веб-разработки (HTML 5, Javascript, CSS) 
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Опыт работы 

август 2021 — 

наст. время 

БИОР Умней 
Москва, umney.ru  

Инженер-программист  
Разработка программных продуктов в рамках микросервисной архитектуры, 
включая: 
Сервис заявок приема/зачисления студентов 
Сервис простановки оценок 
Сервис справочников 
Api Gateway  
и др. 
 
Технологии: C#, HTML/CSS/JS, .NET Core, MSSQL, LINQ, Vue.js, Bootstrap, TFS, 

Swagger 

июнь 2021 — 

октябрь 2021 

АО Интеллект 
Москва, intellect-labs.com 

 

 
Инженер-исследователь 
Участие в НИР "Разработка и исследование адаптивных систем управления в 
условиях неопределенности". 
1. Проведение аналитического обзора существующих алгоритмов управления 
двигателями. 
2. Проведение патентных исследований в соответствии с ГОСТ Р 15.011-96 
«Система разработки и постановки продукции на производство. Патентные 
исследования. Содержание и порядок проведения».  
3. Подготовка отчетной документации в соответствии с 
ГОСТ 7.32-2017 "Отчет о научно-исследовательской работе. Структура и правила 
оформления". 

апрель 2020 —

май 2021 

Hermes Russia 
Москва, www.hermesrussia.ru  

 
Инженер-программист 
Разработка и поддержка программных продуктов компании в рамках 
микросервисной архитектуры, включая:  
- Личный кабинет клиента (my.hermesrussia.ru) 
- API интеграции с клиентами (ci-delivery-api.hermesrussia.ru/swagger) 
- Hermes Transit 
- Партнерский кабинет (ПВЗ) 
- Партнерские интрегации (Яндекс.Маркет, Сберлогистика, RetailCRM, Меасофт) 
- Биллинг Почты России 
- Wings 
- Универсальный календарь  
и др. 
 
Технологии: C#, HTML/CSS/JS, .NET Core, MSSQL, LINQ, Vue.js, Gulp, Bootstrap, 
Kubernetes, Docker, RabbitMQ, Grafana, Kibana, TFS, Git, Swagger. 
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сентябрь 2017 — 

январь 2020 

РТУ МИРЭА (Московский государственный 
технический университет радиотехники, 

электроники и автоматики) 
Москва, www.mirea.ru  

Ассистент (кафедра проблем управления) 
 
Проведение учебных занятий по курсам «Основы программирования систем 
управления», «Управление интеллектуальными роботами», «Объектно-
ориентированное программирование». 
 
Участие в грантах фонда РФФИ: 
16-29-04379 - Методы, модели и алгоритмы группового управления автономными 
роботами на основе комплексного применения аппарата теории конечных 
автоматов 
и Фонда содействия инновациям: 
11656ГУ/2017 - Разработка одноплатного микрокомпьютера с набором датчиков на 
борту для решения прикладных задач в области робототехники и автоматики 
 
Разработка программного обеспечения в рамках НИР С/С#.  
 

январь 2016 — 

декабрь 2016 

Инженер (научно-образовательный центр «Магнитоэлектрические материалы 

и устройства») 

Участие в грантах фонда РФФИ: 
16-32-00417 - Исследование температурных характеристик композитных 
магнитоэлектрических структур 
 

Проектирование и разработка печатных плат 

сентябрь 2014 — 

июнь 2015 

Лаборант (научно-образовательный центр «Магнитоэлектрические 

материалы и устройства») 

Проектирование и разработка печатных плат 
сентябрь 2013 — 

июнь 2014 

Оператор ЭВМ (кафедра проблем управления) 

декабрь 2015 — 

декабрь 2017 

Федеральный исследовательский центр 
«Информатика и управление» Российской академии 

наук ФИЦ ИУ РАН  
(Институт Системного Анализа РАН) 

Москва, www.isa.ru 

 

 
Инженер-исследователь 
 
Участие в грантах фонда РФФИ: 
19-07-00686 А - Разработка методов и транспозиционных компьютерных моделей 
для интеллектуального управления искусственными аналогами физических и 
биологических систем. 
15-29-04827 офи_м - Разработка принципов и методов моделирования 
искусственной поджелудочной железы. 
Разработка стендового ПО различного назначения. 
Технологии: .NET Core, C#, C, MSSQL, МК Atmel AVR и STM, WinForms. 
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