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Модернизация зданий и сооружений представляет собой совокуп-

ность работ и мероприятий, связанных с повышением их потребительских 

качеств и является видом реконструкции, проводимой в существующих 

габаритах этих объектов. Необходимость замены существующих перекры-

тий связана со значительным их физическим и моральным износом, а так-

же недостаточной несущей способностью и зыбкостью. 

Выполненные конструктивные расчеты деревянного перекрытия (ва-

риант № 1), сборного перекрытия (вариант № 2) и сборно-монолитного пе-

рекрытия (вариант № 3) показывает, что наибольшую несущую способ-

ность имеет сборно-монолитный вариант при одинаковом пролете балок. 

Наименьшую трудоемкость устройства перекрытий имеет первый вариант 

с трудозатратами 9 чел.- ч/м
2
 перекрытия. Срок эксплуатации деревянного 

перекрытия составляет 60 лет, а деревянного чердачного – 30 лет. Срок 

эксплуатации сборного и сборно-монолитного перекрытия составляет      

65 лет (табл. 1). 
 

Табл. 1. Технико-экономические показатели возведения перекрытий 
 

№  

варианта 

ТЭП 

Несущая 

способность, 

кгс/м
2
 

Пролет 

балок, м 

Шаг 

балок, м 

Трудозатра-

ты, чел. ч/м
2 

Периодичность 

проведения 

капремонта 

(до замены), лет 

1 252 6,0 0,6 9,0 60 – перекрытия 

30 – чердачное 

покрытие 

2 509 6,0 1,0 10,0 65 

3 589 6,0 1,0 11,0 
 

Анализируя приведенные показатели по несущей способности и сро-

кам эксплуатации предлагаемых вариантов можно сделать вывод о том, 

что наиболее рациональным является второй сборно-монолитный вариант, 

конструкция которого состоит из железобетонных балок таврового сечения 

газосиликатных вкладышей элементов заполнения и пола. 

Балка армирована продольной арматурой – 3 стержня Ø16 мм класса 

S500 и поперечной арматурой Ø10 мм класса S240 с шагом 200 мм. Про-

ектный класс тяжелого бетона С25/30.   
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One of the biggest challenges facing brain-computer interface researchers 
today is the basic mechanics of the interface itself. The easiest and least invasive 
method is a set of electrodes – a device known as an electroencephalograph 
(EEG) – attached to the scalp. The electrodes can read brain signals. However, 
the skull blocks a lot of the electrical signal, and it distorts what does get 
through. 

Another way to measure brain activity is with a Magnetic Resonance Image 
(MRI). An MRI machine is a massive, complicated device. It produces very 
high-resolution images of brain activity, but it can't be used as part of a 
permanent or semi permanent BCI. Researchers use it to get benchmarks for 
certain brain functions or to map where in the brain electrodes should be placed 
to measure a specific function. For example, if researchers are attempting to 
implant electrodes that will allow someone to control a robotic arm with their 
thoughts, they might first put the subject into an MRI and ask him or her to think 
about moving their actual arm. The MRI will show which area of the brain is 
active during arm movement, giving them a clearer target for electrode 
placement. 

One of the most exciting areas of BCI research is the development of 
devices that can be controlled by thoughts. Some of the applications of this 
technology may seem frivolous, such as the ability to control a video game by 
thought. If you think a remote control is convenient, imagine changing channels 
with your mind. 

Although most people are capable of using BCI technology, it is not for 
everyone. Current BCI systems are challenging to use, and require expensive 
equipment and time-consuming setup. People who already have a reliable 
method of controlling a computer or communication device (e. g. using hand, 
foot, head, or eye movement) are likely to find that BCI is slower and more 
complicated, and simply not worth it. BCIs will be most beneficial for people 
who have little or no reliable muscle movement. 

Gesture Interface. Today, with the advent of motion-sensing devices user 
interfaces move in direction of gesture recognition. In gesture recognition, the 
input comes in the form of hand or any other bodily motion. Finding and 
tracking people is the core of any vision-based gesture recognition system. After 
all, the computer must know where in the image the person is.  

Any gesture control product contains several different key hardware and 
software components, all of which must be tightly integrated in order to provide 
a compelling user experience. First is the camera, which captures the raw data 
that represent the user’s actions. Generally, these raw data is then processed, in 
order to reduce the noise in the signal, for example, or (in the case of 3-D 
cameras) to compute the depth map. A camera(s) feeds image data into a sensing 
device that is connected to a computer. The sensing device typically uses an 
infrared sensor or projector for the purpose of calculating depth. Specially 
designed software identifies meaningful gestures from a predetermined gesture 
library where each gesture is matched to a computer command. Once the gesture 


