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За последнее десятилетие мировая научная и инженерная мысль 

продвинулась в автоматизации и роботизации агропромышленного комплекса 

(АПК) и, в частности, отраслей сельского хозяйства. Наибольшее применение 

получают роботы, автоматически воспроизводящие наиболее простые 

процессам требующие минимального анализа объекта и рабочей среды [1, 2]. К 

таким процессам можно отнести: 

 1) операции обработки почвы: вспахивание, боронование, культивацию, 

мульчирование, внесение удобрений и др.;  

2) операции посадки, посева, а также ухода за растениями: полив, 

опрыскивание от вредителей;  

3) уборка урожая с посевов.  

      Системы сенсорики и анализа в таких робототехнических устройствах 

выполняют в первую очередь функции навигации, контроля массы вносимых 

удобрений, семян, воды или ядов, контроля массы собранного урожая, 

контроля хода и нагрузки устройств обработки почвы. Однако глубина 

внедрения технологий робототехники и мехатроники ограничивается в первую 

очередь функциональными возможностями данных систем [3, 5]. 

   В настоящее время находят практическое применение беспилотные 

тракторы и сельскохозяйственные агрегаты с интеллектуальными системами 

управления движением, технического зрения, способные распознавать образы, 

отличать культурное растение от сорняков и качественно выполнять 

технологическую операцию. Применение сельскохозяйственных роботов 

направлено на повышение экологической безопасности продукции, 

минимизацию вредного воздействия химикатов на человека и увеличение 

урожайности продукции [5, 7, 9, 10]. 

Таким образом, процессы и операции агротехники, отличающиеся 

точечным характером работ, не могут быть воспроизведены 

сельскохозяйственными роботами с достаточным качеством и 

быстродействием. Такие особенности характеризуются в первую очередь 



низкими возможностями систем технического зрения и анализа изображения. 

Усовершенствование же аппаратной составляющей сенсорных систем приводит 

к усложнению всего робота, увеличению затрат производство и обслуживание 

и, как следствие, к снижению эффективности зрения [2]. 

Для решения проблемы эффективного внедрения устройств в отраслях 

сельского хозяйства предлагается разработка робототехнического устройства с 

удаленным управлением, направленного на уход за фруктовыми деревьями [4, 

6, 8]. Весь комплекс робототехнических и мехатронных устройств 

предлагаемой системы может быть описан следующими подсистемами и 

частями: 

1) робот:  

устройства питания; 

устройства контроля,  

связи и передачи информации; 

механизм передвижения;  

устройства технического зрения;  

системы навигации и мониторинга препятствий; 

манипуляторы с исполнительными механизмами: 

система контроля действий оператора; 

 2) система связи:  

сервера и сетевые устройства; 

устройства беспроводной связи;  

3) роботизированное рабочее место оператора: 

устройства анализа управляющих воздействий; 

устройства связи и передачи информации:  

устройства вывода видеосигнала;  

система измерения управляющих воздействий. 

  Работа всего роботизированного комплекса заключается в интерпретации 

управляющих воздействий оператора (движений рук и головы, воздействий на 



переключатели) в перемещения манипуляторов с исполнительными 

механизмами и устройств технического зрения, а также передвижения робота. 

Предполагается использование такой системы в операциях ухода за 

фруктовыми деревьями обрезке, опиливании, опрыскивании, а в перспективе и 

сборе урожая [3, 4]. Преимущества предлагаемого комплекса перед 

существующими садовыми роботами и ручным трудом заключается, с одной 

стороны, в сохранении качества и быстродействия работы оператора, а с другой 

суток, в снижении физической нагрузки на рабочего, в возможности 

масштабирования манипулятора, а также в защите от ошибочных действий 

оператора.  
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