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ABSTRACT:

This research outlines the design of a versatile AgriRover tailored to the needs of small-scale and traditional agricultural applications in developing countries, where infrastructure is limited and trained personnel are scarce. The proposed AgriRover is engineered to be assembled using readily available technologies, making it cost-effective and accessible. By leveraging easily obtainable sensors, actuators, microcontrollers, communication devices, and open-source components, the rover is designed for autonomous operation with minimal maintenance requirements. Key features of the AgriRover include autonomous navigation, either by following the agricultural applications or executing pre-determined routes based on specific tasks, and high operational availability ensured through autonomous return-to-base functionality for battery recharging. The design process also considered the unique terrain characteristics of the target regions, focusing on optimizing the interaction between the rover’s wheels and the soil to ensure reliable performance. In this paper is presents a multifunctional mobile mechatronic platform AgriRover for precision agricultural applications with potential applications in developing countries.
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Autonomna mehatronička platforma AgriRover za precizne poljoprivredne aplikacije u zemljama u razvoju
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Sažetak:
Ovo istraživanje ocrtava dizajn svestranog AgriRovera prilagođenog potrebama malih i tradicionalnih poljoprivrednih aplikacija u zemljama u razvoju, gde je infrastruktura ograničena, a obučeno osoblje retko. Predloženi AgriRover je projektovan za sklapanje korišćenjem lako dostupnih tehnologija, što ga čini isplativim i pristupačnim. Koristeći lako dostupne senzore, aktuatore, mikrokontrolere, komunikacione uređaje i komponente otvorenog koda, rover je dizajniran za autonoman rad sa minimalnim zahtevima za održavanje. Ključne karakteristike AgriRover-a uključuju autonomnu navigaciju, bilo praćenjem poljoprivrednih aplikacija ili izvršavanjem unapred određenih ruta zasnovanih na specifičnim zadacima, kao i visoku operativnu dostupnost obezbeđenu autonomnom funkcijom povratka u bazu za punjenje baterije. Proces projektovanja je takođe uzeo u obzir jedinstvene karakteristike terena ciljnih regiona, fokusirajući se na optimizaciju interakcije između točkova rovera i tla kako bi se obezbedile pouzdane performanse. U ovom radu je predstavljena multifunkcionalna mobilna mehatronička platforma AgriRover za precizne poljoprivredne aplikacije sa potencijalnom primenom u zemljama u razvoju.

Ključne reči: višestruki dizajn, mali nadzor vinograda, autonomno vozilo, jeftin dizajn, zemlje u razvoju, adaptacija terena.
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