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Автоматизация процессов производства тех или иных материальных благ 

позволяет снизить долю участия человека в данных процессах, повысить 

производительность труда и качество продукции. Автоматизированный 

мониторинг роста грибов и их сбор в условиях грибных ферм способствует 

увеличению точности в определении созревших грибов и исключению ручного 

труда. Развитие цифровых технологий позволило получать и обрабатывать 

электронные изображения высокого качества, за счёт чего компьютерное зрение 

может быть применено в различных сферах деятельности, в число которых 

входит и грибоводство. 

Цель данной работы состоит в разработке прототипа установки сбора 

грибов и мониторинга их роста. 

Задачи работы заключаются в выборе механических компонентов 

установки, выборе программного обеспечения для управления установкой, 

написании программы управления, сборка и испытание функционального 

образца установки. 

При разработке функционального образца установки сбора грибов были 

рассмотрены аналоги, описанные в статьях [1], [2], [3], [4]. Прототип установки 

мониторинга роста грибов и их сбора состоит из рельсовой рамы, каретки с 

видеокамерой и манипулятором (рис. 1), микроконтроллера Arduino Mega 2560 

и микрокомпьютера Raspberry Pi 4. 

 

 
 

Рисунок 1 – Схема установки сбора грибов 

 

Каретка приводится в движение шаговым двигателем Nema 17. Движение 

в одном направлении обеспечивает данный двигатель, движение в направлении, 

перпендикулярном ему, производится за счёт перемещения рельса с кареткой 

двумя параллельно подключёнными шаговыми двигателями Nema 17 по двум 

перпендикулярно расположенным рельсам. Сбор грибов осуществляется 

захватом клещевого типа, детали которого изготовлены методом FDM 3D-печати 

(рис. 2). 
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Рисунок 2 – Схема захвата 

 

Челюсти захвата приводятся в движение серводвигателем. Вертикальное 

перемещение клещевого захвата происходит посредством актуатора CLA12-2D, 

являющегося двигателем постоянного тока. 

Управляющим элементом установки является микрокомпьютер Raspberry 

Pi 4, посредством которого осуществляется управление видеокамерой и 

микроконтроллером Arduino Mega 2560. Микроконтроллер получает команды от 

Raspberry Pi 4 по последовательному интерфейсу и производит запуск шаговых 

двигателей, актуатора либо серводвигателя в зависимости от полученной 

команды. 

Управление камерой и микроконтроллером, а также взаимодействие с 

пользователем и сохранение результатов анализа грибного поля производится с 

помощью написанной в рамках данной работы программы на языке 

программирования Python 3.9.0 в операционной системе Raspberry Pi OS. 

Программа имеет оконный интерфейс (рис. 3), позволяющий с помощью мыши 

и клавиатуры, либо сенсорного экрана, управлять установкой. 
 

 
 

Рисунок 3 – Оконный интерфейс программы управления установкой сбора 

грибов 
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Программа получает данные об имени пользователя, дате первого анализа 

грибного поля, количестве анализов, промежутке времени между анализами, 

виде грибов, минимальном диаметре шляпок созревших грибов посредством 

полей ввода. Перевод пикселей отснятых изображений в квадратные сантиметры 

площади производится с помощью калибровочного объекта с известной 

пользователю площадью. Начало координат определяется программой с 

помощью камеры по цветовым ориентирам (диапазоны RGB), закреплённым на 

рельсовой раме. Для съёмки грибного поля производится 4 снимка областей 

поля, не пересекающихся друг с другом, после чего снимки компонуются в 

единое изображение. Контуры шляпок грибов на изображении поля 

распознаются по диапазонам оттенков серого (цветовая модель GrayScale). 

Диаметр шляпки каждого гриба вычисляется по формуле площади круга, за 

которую принимается количество пикселей в контуре шляпки. Затем 

производится сбор грибов, диаметры шляпок которых превышают заданный 

пользователем минимальный диаметр. 

Таким образом, в ходе данной работы создан прототип установки сбора 

грибов, позволяющей в режиме реального времени производить мониторинг 

роста грибов и их сбор. 
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