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Анотація: Розглянуто підходи до людино-роботної взаємодії та 

часткової автономізації сільськогосподарської техніки. Проаналізовано 

розподіл функцій між оператором і роботизованою системою, а також 

перспективи автоматизації окремих технологічних операцій. Визначено 

можливості застосування частково автономних систем у зерновому 

виробництві. 

Ключові слова: людино-роботна взаємодія, часткова автономізація, 

сільськогосподарська техніка, роботизована система, автоматичне керування, 

автономний енергетичний засіб, цифровізація, зернове виробництво. 

Повна автономізація сільськогосподарської техніки залишається складним 

завданням через мінливість польових умов, вплив природних факторів та 

необхідність забезпечення безпеки. Тому перспективним є поетапне 

впровадження автоматизованих систем із збереженням оператора в контурі 

керування. 

На відміну від промислового середовища, робота сільськогосподарської 

техніки відбувається в умовах змінного рельєфу, неоднорідності ґрунту, різної 

освітленості та погодних впливів. У таких умовах роботизована система 

повинна реагувати на ситуації, які складно повністю передбачити заздалегідь. 

Людино-роботна взаємодія передбачає розподіл функцій між оператором і 

автоматизованою системою. Роботизована техніка може виконувати 

повторювані операції, автоматично підтримувати задану траєкторію та 

контролювати технологічні параметри. Оператор при цьому здійснює 
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моніторинг роботи, приймає рішення у нестандартних ситуаціях та може 

втручатися в процес за необхідності. 

Особливого значення набуває часткова автономізація, яка передбачає 

автоматизацію окремих функцій без повного виключення людини з процесу 

керування. До таких функцій можуть належати автоматичне керування рухом, 

контроль технологічних параметрів, виявлення відхилень та передача 

інформації оператору. 

Застосування частково автономних систем дає можливість зменшити 

навантаження на оператора під час тривалих і повторюваних операцій. Для 

зернового виробництва Півдня України перспективним є поступове 

автоматизування обробітку ґрунту, сівби та інших технологічних процесів. 

Таким чином, часткова автономізація може розглядатися як практичний 

етап переходу до повністю автономної сільськогосподарської техніки. 

Поєднання людського контролю, автоматичного керування та роботизованих 

технологій створює передумови для підвищення безпеки, точності та 

ефективності механізованих операцій. 
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robotic system, as well as the prospects for automating individual agricultural 

operations, is analyzed. The potential of partially autonomous systems in grain 

production is considered. 
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