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На  сегодняшний  день  на  смену  традиционным  методам  ведения
сельского хозяйства наступает эпоха следующего витка развития агробизнеса
–  «Сельское  хозяйство  –  4.0»,  когда  информатизация  является
определяющим  вектором  фундаментальных  научных  работ  в  области
механизации сельского хозяйства [1].

Следующим этапом развития агропромышленного комплекса является
его  автоматизация.  На  сегодняшний  день  во  всем  мире  выбран  курс  на
уменьшение  роли  человека  в  производстве  путем  автоматизации
большинства  процессов  производства.  Благодаря  развитию  технологии  в
области  робототехники  и  искусственного  интеллекта  многие  отрасли  уже
практикуют  использование  автоматизированных  систем,  что  приводит  к
уменьшению затрат  на производство.  Однако,  аграрный комплекс все еще
отстает  в  этом  плане,  по  причине  жёстких  и  постоянно  изменяющихся
условий  работы.  Именно  поэтому  разработка  универсальной
роботизированной  платформы  способной  к  адаптации  к  таким  условиям
является важным шагом к автоматизации агропромышленного комплекса.

В  Казахстане  экономика  тесно  связанна  с  производством
сельскохозяйственной  продукции,  однако  для  увеличения
производительности  аграрного  комплекса  существует  необходимость  в
развитии технического состояния хозяйства. 

Существующие  системы  роботизированных  платформ  нацелены  на
выполнение одной непосредственной функции.  Такой подход несмотря  на
эффективность,  увеличивает  стоимость  продукции,  так  как  необходимо
приобретать  платформы для  множества  различных  процессов,  что  в  свою
очередь  отталкивает  потенциальных  покупателей.  При  этом  большинство
существующих продуктов выполнены в виде одна машина на одно действие,
исключая  при  этом  возможность  совместного  выполнения  работы
несколькими машинами. 

Поэтому  не  только  в  Казахстане,  но  и  во  всем  мире  существует
необходимость в недорогом и простом решении позволяющее облегчить труд
человека в агропромышленном комплексе.

Робототехника  как  наука  известна  давно.  Однако  в  последние
несколько  лет  благодаря  снижению  цен  и  миниатюризации  электронных



компонентов,  а  также  развитию  вычислительных  средств,  прикладная
робототехника  стала  развиваться  особенно  бурно.  Сейчас  основные
компоненты для сборки небольшого робота может купить любой желающий,
что  порождает  целое  направление  хобби.  Прикладные  аспекты
робототехники  преподают  в  средней  школе.  Существую  соревнования
международного уровня по робототехнике.

Автономные  мобильные  роботы  могут  использоваться  в  различных
полевых  операциях.  Они  могут  применяться  для  облегчения  сбора  и
обработки  большого  количества  данных,  а  также  могут  обеспечить
возможности,  необходимые  для  работы  не  только  на  уровне  отдельных
растений, но и на уровне всего поля. За последние 20 лет все больше ученных
рассматривают использование роботизированных, которые могут появиться в
будущем  и  будут  использоваться  для  культивации  и  посева,  прополки,
разведки, внесения удобрений, орошения и сбора урожая [2]. 

Условно большинство роботизированных средств можно разделить на
2  группы:  воздушные  и  наземные.  Воздушные  средства  такие  как
беспилотные  летательные  аппараты  (БПЛА)  и  дроны  уже  активно
используются в сельском хозяйстве для картографии и мониторинга. Однако
использование  воздушных  роботов  не  всегда  возможно,  особенно  когда
задача  должна  выполняться  на  поверхности  или  в  помещении.  По  этой
причине  необходимость  в  наземных  роботизированных  платформах
актуальна, особенно в условиях сельского хозяйства.

На сегодняшний день, наиболее распространенным выбором являются
мобильные  роботы,  изготовленные  на  заказ.  Надежность  гусеничных  и
гусеничных платформ описана несколькими авторами, но колесные роботы
[3]  также  показаны  как  хороший  выбор  из-за  их  простоты.  Все  эти
платформы  могут  интегрировать  такие  подходы,  как  GPS,  одометрия,
линейные  ориентиры,  планы  пути  и  пилотируемые  подходы  в  качестве
навигационной  стратегии.  Другие  роботы  используют  преимущества
ирригационных  труб  или  рельсов  в  поле  [4]  для  достижения  своего
перемещения.

Еще один подход направлен на создание групп малых транспортных
средств под единым управлением,  поскольку они могут обеспечить явные
преимущества  перед  существующим  оборудованием  [5].  Например,
небольшие  транспортные  средства  обеспечивают  более  высокую точность
позиционирования во время работы и по своей сути легче больших машин.
Последнее  свойство  уменьшает  уплотнение  почвы и  делает  транспортные
средства более безопасными с точки зрения безопасности для окружающих,
собственной  безопасности  и  безопасности  урожая.  Однако  малые  роботы
управляют  меньшей  полезной  нагрузкой  и,  следовательно,  меньшими
сельскохозяйственными  инструментами,  чем  большие  машины.  Поэтому
несколько  малых  роботов  должны  работать  совместно,  чтобы  выполнить
работу  традиционной  машины за  то  же  время.  В  связи  с  этим  возникает
концепция парка роботов с дополнительными преимуществами в отношении
цены (это позволяет фермерам получать высокотехнологичное оборудование



по  возрастающей),  отказоустойчивости  (поломка  маленького  робота
означает, что на одного работающего робота меньше, в то время как поломка
большой машины означает остановку всего процесса на поле), координации
и реконфигурации миссии (в  любой момент  поведение  парка может  быть
изменено для оптимизации миссии с учетом внезапных изменений в полевых
условиях) и т.д. [6]. Теоретические основы группы роботов уже исследованы,
но  первые  реальные  испытания  по  применению  технологий  точного
земледелия были проведены недавно. [7]

В  современном  мире,  главным  направлением  агропромышленного
комплекса  является  «умное  сельское  хозяйство»  одной  из  составляющих
которой  является  автоматизация  сельского  хозяйства.  Следовательно,
создание  роботизированных  платформ  является  перспективным
направлением,  которое  позволит  сельскому  хозяйству  Казахстана  достичь
мировых стандартов.
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