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БАГАТОЦІЛЬОВА АГРОПРОМИСЛОВА ПЛАТФОРМА 

 
На даний час сільське господарство потребує вдосконалення та змін в 

сфері сільськогосподарського бізнесу. У наш час використовуються застарілі 
методи обробки полів, це зазвичай обробка робота із застосуванням тракторної  
тяги під керівництвом людини та використання літаків для обробки полів 
пестицидами. 

За даними журналу "The Journal of Agricultural Science" за 2014 рік, все 
світове сільське господарство повинно виробляти приблизно 360 мільйонів тон 
їжі на рік, щоб прогодувати 7 мільярдів людей. Використання поточних методів 
ведення сільського господарства є неефективними і потребує поліпшення для 
задоволення майбутніх потреб. За оцінками науковців у 2050 році кількість 
людей зросте до 9,5 мільярдів осіб, так само зросте і потреба у їжі. 

Найбільш ефективним способом підвищення продуктивності сільського 
господарства є впровадження роботів для  ефективного  збору та посадки 
продуктів. Роботи дозволять використовувати мінімальні людські затрати, та 
отримувати максимально якісні та дешеві продукти. Така техніка є екологічно 
чистою та енергоефективною, а сама робототехніка зможе замінити велику 
сільськогосподарську техніку та збільшити кількість вирощуваної їжі до 1,2 
мільярдів тон на рік. 

На даний час господарчі поля знаходяться на високому рівні деградації 
через ерозію ґрунтів і деградацію водних ресурсів. Близько 90% енергії, що йде 
на вирощування та ущільнення ґрунту, викликане важкою технікою. До 96% 
полів ущільненні за рахунок шин важких тракторів, які рухаються у 
«хаотичному русі». Через це 25% територій полів є непридатними за рахунок 
застарілих технологій. На відміну від звичайного трактору, автономні 
роботрактори будуть менші і більш маневрені, з оптимізованим плануванням 
маршруту для досягнення максимальної ефективності та мінімального 
пошкодження ґрунту. Це дає змогу реанімувати та збільшити  кількість 
використання полів на 50…55%. 

Водні ресурси в світі також згасають, для того щоб полити поле треба 
застосовувати спеціальні поливні системи, які будуть поливати 
сільськогосподарські насадження у певний час. Використання роботів дозволяє 
здійснювати полив саме у те місце де знаходиться потрібна нам культура, що 
наддасть змогу знизити витрати для води. По тій же схемі можливо 
використовувати і боротьбу із шкідниками.  



Замість того щоб заливати поля з літака великою кількістю пестицидів 
використання роботів дозволить вираховувати шкідників та знищувати їх 
шляхом точкового поливу пестицидами, це дозволить економити до 99,99% 
пестицидів, що дасть змогу зменшити собі вартість продукту та підвищити його 
екологічність. Для засадження поля потрібна велика кількість робітників та 
сільськогосподарська техніка, яка працює певну зміну, у той час як  один робот 
може замінити приблизно 20…25 чоловік. 

Під час посадки і збору врожаю, фермери мають величезний попит у 
робочій силі. Найм цієї робочої сили є серйозною проблемою для фермера. Під 
час збирання врожаю близько 60% зібраного не відповідає товарної якості. 
Зібрана продукція вимагає сортування, для цього процесу необхідне місце, час і 
значні грошові витрати. Роботи можуть самостійно виконувати якісні та 
кількісні оцінки врожаю вибірково збираючи продукцію потрібної кондиції.  

Зрозумівши проблематику, великі фірми вже почали створення роботів 
для сільського господарства. На рис.1 наведена принципова схема роботу для 
боротьбу із бур'яном, який  може змінювати ширину колії, що дає йому 
можливість підстроюватися під різні типи сільськогосподарських культур.  

 

 
 

Рис. 1. Сільськогосподарський робот 
 

Боротьба з бур'яном можлива не лише за допомогою пестицидів, 
можливим є також використання лазерного, газового та інших типів видалення. 
Передовою є метод знищувати бур’яну за рахунок його вбивання у землю на 
велику глибину. 

Основною задачею на даний етап є створення універсальної платформи з 
можливістю використання різних типів боротьби із шкідниками та легке  
настроювання для різного призначення. Результати досліджень можуть бути 
покладені в розробку розумної роботизованої платформи для сільського 
господарства. 
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