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Сервис-ориентированная архитектура робототехнического решения задач точного земледелия 
 

Рассматривается подход к решению типовых задач точного земледелия с использованием сервис-
ориентированной архитектуры построения взаимодействия робототехнических средств наземных 
роботов и беспилотных летательных аппаратов. Предполагается, что информационные возможности и 
функциональность роботов представляются в виде сервисов, доступных другим роботам. Приводится 
пример решения наземными и воздушными роботами задач мониторинга поля, засеянного зерновой 
культурой, с использованием предлагаемого подхода. 
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Abrosimov V.K., Eliseev V.V. Service-oriented architecture for robotic applications of precision agriculture 
 
  An approach to the solution for typical precision agriculture tasks with the help of service oriented 
architecture of the interaction between terrestrial robots and UAV is discussed. Information capabilities and 
functionality of robots are represented as services available for other robots. A case study of cereal crop field 
monitoring with the help of terrestrial and airborne robots based on the approach proposed is included.  
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