
Технічне забезпечення інноваційних технологій в агропромисловому комплексі 
 

Таврійський державний агротехнологічний університет імені Дмитра Моторного 248 
 

measuring functioning parameters of agricultural units. Engineering for Rural Development, 2023, 
22. P. 210–215. 

7. Antoshchenkov, R., Halych, I., Nikiforov, A., Cherevatenko, H., Chyzhykov, I., Sushko, S., 
Ponomarenko, N., Diundi, S., Tsebriuk, I. Determining the influence of geometric parameters of the 
traction-transportation vehicle’s frame on its tractive capacity and energy indicators. Eastern-
European Journal of Enterprise Technologies, 2022. 2 (7-116), pp. 60-61. DOI: 10.15587/1729-
4061.2022.254688. 

8. Антощенков Р. В., Никифоров А. О., Череватенко Г. І., Антощенков В. М. 
Мікропроцесорна вимірювальна система динаміки та енергетики мобільних машин. 
Український журнал прикладної економіки та техніки, 2021. Том 6. № 4. C. 241–248. 

Науковий керівник: Антощенков Р.В., д.т.н., проф. 
 
 
 
 
УДК 631.372 

 
AGROVER – РОБОТ СІЛЬСЬКОГОСПОДАРСЬКОГО ПРИЗНАЧЕННЯ 

 
Носань В., студент 21АІ групи 
Таврійський державний агротехнологічний університет імені Дмитра Моторного, 
м. Запоріжжя, Україна 

 
Автономні сільськогосподарські роботи зазнали стрімкого розвитку протягом 

останнього десятиліття. Вони здатні автоматизувати численні польові операції, такі як збір 
даних, обприскування, прополка та збирання врожаю. Через зростаючий попит на польові 
роботи та зменшення робочої сили, навпаки, очікується, що все більше й більше автономних 
сільськогосподарських роботів використовуватимуться в майбутніх сільськогосподарських 
системах. 

Як роботизований транспортний засіб 4WS/4WD, AgRover (рис. 1) міг працювати в 
чотирьох режимах рульового керування, включаючи крабове, переднє рульове, заднє рульове 
керування та скоординоване рульове керування. Ці режими керування забезпечили 
надзвичайну гнучкість, щоб справлятися з відстеженням бездоріжжя та поворотами. AgRover 
можна було вручну керувати за допомогою дистанційного джойстика, щоб виконувати дії під 
індивідуальним ПІД-регулятором кожного двигуна. 

 

 
Рис. 1. Загальний вигляд робота AgRover 

 
Однією з головних проблем автоматизованого керування навігацією для позашляховиків 

є подолання неточності моделювання транспортного засобу та складності взаємодії ґрунту та 
шини. Крім того, робототехнічний транспортний засіб є багатовимірною нелінійною 
системою з декількома входами та декількома виходами (MIMO), якою важко керувати або 
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включити звичайні методи лінеаризації. З цією метою було розроблено надійний нелінійний 
навігаційний контролер на основі теорії керування ковзним режимом (SMC), а AgRover 
використовувався як тестова платформа для перевірки продуктивності контролера. На основі 
теоретичної основи розробки такого надійного контролера було проведено серію польових 
експериментів з надійного керування відстеженням траєкторії та досягнуто багатообіцяючих 
результатів. 

Ще одним життєво важливим компонентом автоматизованої навігації 
сільськогосподарського обладнання є автоматичний поворот на смузі повороту. Дотепер 
автоматизоване розворотна смуга все ще залишається складним завданням для більшості 
сільськогосподарських транспортних засобів з автоматичним керуванням. Це особливо вірно 
після посіву, коли точне вирівнювання між рядком культури та трактором або тракторним 
навісним обладнанням є критичним, коли обладнання входить на наступний шлях. 

Враховуючи обмеження руху, що виникають через неголономні сільськогосподарські 
транспортні засоби та допустимий простір повороту на поворотній смузі, для реалізації 
автоматизованого повороту на поворотній смузі дуже бажано оптимізований планувальник траєкторії 
повороту на поворотній смузі. 
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