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РАЗРАБОТКА РОБОТИЗИРОВАННОГО КОМПЛЕКСА 
ДЛЯ РАСТЕНИЕВОДСТВА

Представлена концепция разработки и описание агротехнологического мобильного роботизированного 
комплекса – GreenBot, состоящего из механической платформы и зондо-сенсорной системы. Механическая плат-
форма обеспечивает универсальные функции: общий бортовой контроль; перемещение по RFID меткам или GPS/
ГЛОНАСС-координатам; электропитание всех подсистем с возможностью подзарядки на фиксированных заряд-
ных станциях; считывание, обработку и хранение информации с сенсоров; управление универсальным манипуля-
тором; поддержку информационно-коммуникационных каналов; обеспечение автодиагностики и аварийной сиг-
нализации. Главным достоинством роботизированного комплекса является модульное исполнение электроники 
(технология «система в корпусе»), обеспечивающее системную миниатюризацию всех узлов и систем, высокую 
повторяемость их характеристик, дешевую модификацию, производство и воспроизводство. GreenBot предназна-
чен для применения в системах закрытого грунта: теплицах, оранжереях, зимних садах, а также в гринкипинге. 
Указано, что применение GreenBot гарантирует качество выполнения работ при прополке и уборке урожая более 
95%. Подчеркивается, что разработка являлась победителем конкурса инновационных проектов «AgRoBot-2016» 
и выставлялась на Международной выставке сельскохозяйственной техники АГРОСАЛОН-2016.
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Введение. Основоположник земледельческой 
механики В.П. Горячкин первостепенное внима-
ние уделял вопросам механизации и автоматизации 
сельскохозяйственного производства. Не случайно 
он являлся организатором Всесоюзного институ-
та сельскохозяйственной механики (впоследствии 
сельскохозяйственного машиностроения) и Всесо-
юзного научно-исследовательского института меха-
низации сельского хозяйства (ныне ФНЦ механиза-
ции – ВИМ) [1].

Почетный академик АН СССР В.П. Горячкин яв-
ляется автором более чем 30 оригинальных измери-
тельных приборов и приспособлений, в том числе: 
тягового и вращательного динамометров, микромано-

метра, профилографа, вибрографа, станка для дина-
мической калибровки измерительных пружин, при-
боров для записи колебаний рам и определения цен-
тра тяжести плугов, приспособлений для определе-
ния коэффициента трения различных материалов, 
степени прессования сена и ряда других [1].

На современном этапе развития сельскохозяй-
ственной техники необходимый качественный 
скачок в развитии сельскохозяйственного произ-
водства может быть обеспечен за счет дальнейшей 
автоматизации и роботизации, а также внедрения 
высокотехнологичных методов ведения сельского 
хозяйства на основе навигационных технологий, 
так называемого точного сельского хозяйства [1].
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Только всестороннее развитие технической во-
оружённости сельхозпроизводителей, оснащение их 
новыми высокоэффективными средствами механиза-
ции позволит обеспечить выход агропромышленного 
комплекса страны на новый инновационный путь раз-
вития, без чего невозможно обеспечение продоволь-
ственной безопасности Российской Федерации [2-7].

Проведенный в работе анализ технических и тех-
нологических тенденций развития сельскохозяй-
ственного машиностроения в мире показывает, что 
основной целью исследований и разработок кон-
структорских отделов заводов сельскохозяйствен-
ного машиностроения в настоящее время является 
всесторонняя автоматизация и роботизация систем 
управления сельскохозяйственной техникой [2-7].

С учетом уже выпускающихся серийных образ-
цов в обозримом будущем развитые страны смогут 
перейти на широкое использование в сельском хо-

зяйстве беспилотной сельскохозяйственной техни-
ки, дальнейшей ее автоматизации и компьютери-
зации на основе применения систем спутниковой 
навигации.

Цель работы – представить разработку роботи-
зированного комплекса для растениеводства.

Результаты. На основании теоретических 
и практических исследований в области автомати-
зации сельскохозяйственных работ с применением 
навигационных технологий, в том числе на основе 
отечественной глобальной навигационной спутни-
ковой системы ГЛОНАСС, на факультете «Процес-
сы и машины в агробизнесе» Российского государ-
ственного аграрного университета – МСХА имени 
К.А. Тимирязева совместно с ЗАО «Космос ком-
плект» предложена концепция и разработана эскиз-
ная схема агротехнологического мобильного робо-
тизированного комплекса – GreenBot (рис. 1) [8].

Рис. 1. Эскизная схема агротехнологического 
роботизированного комплекса GreenBot

По своей сути GreenBot – автономный мобиль-
ный робот, состоящий из механической платфор-
мы и зондо-сенсорной системы. Механическая 
платформа обеспечивает универсальные функции: 
общий бортовой контроль; перемещение по RFID 
меткам или GPS/ГЛОНАСС-координатам; электро-
питание всех подсистем с возможностью подзаряд-
ки на фиксированных зарядных станциях; считыва-
ние, обработку и хранение информации с сенсоров; 
управление универсальным манипулятором; под-
держку информационно-коммуникационных ка-
налов; обеспечение автодиагностики и аварийной 
сигнализации.

Для данной версии робота зондо-сенсорная си-
стема представляет собой набор из шести модулей 
на базе технологии «система в корпусе», которые 
просто присоединяются к платформе при помощи 
стандартного механического интерфейса.

У всех модулей унифицированный CAN интерфейс. 
К универсальному манипулятору при помощи унифи-
цированного крепления можно подсоединять инстру-
менты для рыхления, лазерной прополки и полива. 
GREEBOT запитан от аккумуляторов и самостоятель-
но подзаряжает их от зарядных станций 220В/50Гц.

Между роботами на одной площадке предусмо-
трен обмен данных. Коммуникация с роботом про-
водится с применением персонального компьютера 
или смартфона, где и накапливаются все генериру-
емые роботом данные. Замена блоков или модулей 
во время эксплуатации проводится просто неква-
лифицированным персоналом с применением со-
ответствующего комплекса запасных частей после 
получения диагностического сообщения.

Все модули зондо-сенсорной системы выполнены 
в виде отдельных узлов с унифицированным механи-
ческим интерфейсом для быстрого присоединения 
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к манипулятору или платформе. Во всех модулях и под-
системах платформы применяется CAN интерфейс.

К универсальному манипулятору также унифици-
рованным соединением можно подключить инстру-
менты для выполнения охранных функций, сбора дан-
ных об окружающей среде, анализа почвы, рыхления, 
полива, прополки, уборки урожая и других функций.

Основные конкурентные преимущества агро-
технологического роботизированного комплекса 
GreenBot перед известными разработками заключа-
ются в следующем:

1. Управление перемещением зарубежных ана-
логов требует либо маркировки, либо GPS, тогда 
как предлагаемый робот использует еще ГЛОНАСС 
и RFID метки.

2. Алгоритм распознавания на основе модуля 
распознания GreenVision апробирован в спутнико-
вых системах для ДЗЗ и поэтому гарантирует каче-
ство выполнения работ при прополке и уборке уро-
жая более 95% (рис. 2, 3).

Рис. 2. Обобщенная структурная схема 
модуля распознания GreenVision

3. Модульное исполнение электроники роботи-
зированного комплекса (технология «система в кор-
пусе») обеспечивает системную миниатюризацию 
всех узлов и систем, высокую повторяемость их ха-
рактеристик, дешевые модификацию, производство 
и воспроизводство.

Разработка является победителем конкурса ин-
новационных проектов «AgRoBot-2016» и выстав-
лялась на Международной выставке сельскохозяй-
ственной техники АГРОСАЛОН-2016 (Крокус Экс-
по, г. Москва).

Агротехнологический роботизированный ком-
плекс Green Bot будет наиболее эффективен для 
применения в системах закрытого грунта: тепли-
цах, оранжереях, зимних садах, а также для си-
стем газоноведения, в том числе для гринкипинга 
(уход за спортивными травяными газонами, прежде 
всего для футбола и гольфа).

Рис. 3. Общий вид модуля распознания 
GreenVision

Ведутся работы по созданию действующего 
прототипа серийного роботизированного комплек-
са GreenBot, поиску инвестора для его производ-
ства на одном из российских машиностроительных 
предприятий.

Выводы

1. Разработка, производство и оснащение сель-
хозпроизводителей современными высокоэффек-
тивными средствами механизации, автоматизации 
и роботизации позволит обеспечить выход агропро-
мышленного комплекса страны на новый иннова-
ционный путь развития в обеспечении продоволь-
ственной безопасности Российской Федерации.

2. Имеющийся научно-технический задел, со-
трудничество между российской наукой, произ-
водством и образованием, в том числе в рамках 
государственно-частного партнерства, способны 
к 2020 г. обеспечить Российской Федерации миро-
вое лидерство в разработке, исследовании, проек-
тировании и серийном выпуске агротехнологиче-
ских мобильных роботизированных систем.
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DEVELOPMENT OF ROBOTIZED COMPLEX 
FOR CROP PRODUCTION
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The paper presents a concept of development and description of the agrotechnical mobile robotized com-
plex GreenBot consisting of a mechanical platform and a probe-sensor system. The mechanical platform provides 
universal functions – common on-board control, moving along RFID tags or GPS / GLONASS coordinates, pow-
ering all subsystems with a possibility of recharging at stationary charging stations, reading, processing and storing 
information from sensors, controlling a universal manipulator, supporting information and communication chan-
nels, providing auto-diagnostics and alarm signaling. The main advantage of the robotized complex is the mod-
ular design of electronics (“system-in-the body” technology), which provides system miniaturization of all units 
and systems, high repeatability of their characteristics, cheap modifi cation, production and reproduction. GreenBot 
is designed for use in protected (under glass) soil systems: greenhouses, hothouses, conservatories, as well as 
green-kicking. The considered design is the winner of the competition of innovative projects “AgRoBot-2016” 
and it was shown at the International Exposition of Agricultural Machinery AGROSALON-2016.

Key words: agrotechnical robotized complex, GreenBot, navigation technologies, protected (under glass) 
soil systems.
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