
KIROVETS - 
ПОБЕДИТЕЛЬ ГОЛОДА 

 

КОМАНДА 
ПРЕЗИДЕНТСКОГО ФИЗИКО-МАТЕМАТИЧЕСКОГО 

ЛИЦЕЯ №239 
 
 
 

Санкт-Петербург 
2018 

 

 



      

Эксперты ООН впервые за 15 лет зафиксировали увеличение числа 

голодающих людей на планете. Основными причинами названы 

изменения климата и войны. 

ʀʩʩʣʝʜʦʚʘʥʠʝ 

 

ɿͻʝʨʥʦͻ — ͻосновной продукт питанияͻ человека. 
На карте участников мирового рынка видно, что зерновые культуры занимают в 
мире половину всей обрабатываемой плоͻщадиͻ.ͻ Чтобы человечество не сталкивалось 
с дефицитом пищи, производство пшеницы должно увеличиваться. Но сейчас 
климат на Земле меняется в сторону потепления и засухи учащаются.  
Пшеница растет хорошо в таких условиях, когда запасы влаги в почве способствуют 
развитию разветвленной корневой системы. Если растению дать достаточно воды на 
ранних стадиях роста, корни сформируются крепкими и сильными. Для полива 
пшеницы широко используются дождевальные машины. 
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 Они медленно двигаются через все поле и поливают его везде одинаково. Система 
имеет множество недостатков - для производства требуется очень много металла, 
сложность монтажа, невозможность управлять интенсивностью полива в различных 
местах поля, отсутствие обратной связи с информацией о засушливых местах, 
громоздкость и отсутствие маневренности, нужно большое количество 
механической энергии для создания напора воды. 

 ͻʀ ʚ ʨʝʟʫʣʴʪʘʪʝ -  ʥʝʧʨʦʜʫʢʪʠʚʥʳʡ ʨʘʩʭʦʜ ʚʦʜʳ, ʧʦʪʝʨʠ ʫʨʦʞʘʷ. 
  ʇʨʠ ʦʨʦʰʝʥʠʠ ʚʘʞʥʦ ʥʝ ʧʨʦʩʪʦ ʥʘʩʳʱʝʥʠʝ ʧʦʯʚʳ ʚʣʘʛʦʡ, ʘ ʨʝʛʫʣʠʨʦʚʘʥʠʝ 
ʚʦʜʥʦʛʦ ʙʘʣʘʥʩʘ ʧʦʯʚʳ ʚ ʩʦʦʪʚʝʪʩʪʚʠʠ ʩ ʧʦʪʨʝʙʥʦʩʪʷʤʠ ʨʘʩʪʝʥʠʡ! ɿʝʤʣʝʜʝʣʠʝ 

ʜʦʣʞʥʦ ʙʳʪʴ ʪʦʯʝʯʥʳʤ! 

ʆʩʥʦʚʥʘʷ ʠʜʝʷ 
 
Таким образом ͻперед человечеством всталиͻ ͻзадачиͻ: 

1. Устранение голода на планете за счет увеличения урожайности основного 
продукта питания людей - пшеницы. 

2. Повышение продуктивности сельского хозяйства путем планированного 
орошения в нужное время в нужных местах поля. Минимальное участие 
человека в работе техники и максимальная автоматизация ухода за полями. 

3. Развитие ресурсосберегающего земледелия за счет экономии природных 
ресурсов (воды для полива, металла для техники). 

 
Мы проанализировали основные задачи и решили создать для их решения 
ʘʚʪʦʥʦʤʥʳʡ ʙʝʩʧʠʣʦʪʥʳʡ ʪʨʘʢʪʦʨͻ, который сможет: 

1. При помощи системы навигации самостоятельно ориентироваться на поле. 
2. На основании полученной со спутника и обработанной информации 

определять засушливые участки поля, нуждающиеся в дополнительном 
орошении. 

3. Получая информацию с датчиков, установленных по периметру поля, 
самостоятельно осуществлять забор воды в нужном месте из расположенных 
на поле оросительных канав. Это обеспечит точечный полив в необходимых 
местах без лишних затрат на транспортировку и подачу воды. 

Такой беспилотник сможет из года в год прилежно трудиться, самостоятельно 
ухаживая за своими полями. 
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ʇʨʦʪʦʪʠʧ 
Петербургский тракторный завод начал выпуск трактора Кировец К-424. Это 
модель показалась нам наиболее удачной и мы решили создать свой беспилотник из 
LEGO на ее базе, оставив лучшее конструктивное решение для трактора - 
шарнирно-сочлененное соединение. Новый KIROVETS мы оснастили навесным 
оборудованием для полива и различными датчиками для многоступенчатой 
системой навигации. 
Тракторы "Кировец" выпускались в СССР с 1961 года. Сейчас Кировский завод 
является единственным производителем энергонасыщенных сельскохозяйственных 
тракторов в Российской Федерации и входит в число ведущих изготовителей 
дорожно-строительной техники. Дилерские и сервисные центры активно работают в 
Канаде, Германии, Болгарии, Венгрии, Литве, Египте, на Кубе и т. д. Надеемся, что 
KIROVETS - не просто набор букв для членов международного жюри. Но, даже 
если сейчас это так, наш проект призван придать этим буквам осмысленное 
значение и донести до всех, что Россия - не только крупнейший экспортер 
пшеницы, но производитель современной качественной сельхозтехники. 

 

 
ʄʦʜʝʣʴ ʨʝʘʣʴʥʦʡ ʩʠʪʫʘʮʠʠ 
Мы моделируем реальную ситуацию с помощью полностью автономного “поля”, на 
котором пшеница прорастает только в местах достаточного полива. В случае, если 
влаги недостаточно, беспилотник возвращается в необходимое место и 
осуществляет повторный полив. После того, как все поле проросло равномерно и в 
поливе больше не нуждается, трактор останавливается в исходной точке. В 
реальной жизни робот может самостоятельно вернуться на базу для смены 
навесного оборудования и продолжения своей миссии ухода за посевами. 
 
ʇʦʣʠʛʦʥ 
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Полигон имитирует поле с прорастающей пшеницей. Проект макетный, 
следовательно, соблюсти пропорции не представляется возможным. Расчетная 
длина стрелы - по 35 метров в каждую сторону. На каждые 70 метров - технический 
проезд 3,5 метра. Для экономии площади под посевы канава расположена между 
колес трактора. Трактор перемещается по дороге, в которую вмонтированы две 
канавы с водой. Пока предполагается, что они наполняются грунтовыми водами. Но 
мы работаем над системой автоматизированной подачи воды из скважины. Канавы 
будут соединены друг с другом и наполняться с помощью насоса из емкости с 
водой под полем. 
По краям оросительных канав расположены магниты ͻMͻ, местоположение которых 
отслеживается датчиками Холла, расположенными на тракторе. Информация 
обрабатывается контроллером NXT трактора, в нужный момент подается команда 
моторам опустить насос, начать закачивание воды и орошение. 
 
 
 
 

 
 

  

По периметру вдоль оросительных канав установлены два датчика ͻIRSeekerͻ, 
информация с которых передается по радиоканалу на контроллер NXT трактора. Их 
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задача отслеживать местоположение трактора по сигналам расположенного на нем 
инфракрасного маяка ͻIRͻ.Таким образом создается многоуровневая система 
навигации, обеспечивающая защиту от возможных ошибок при работе насоса. 
4 датчика ͻRainSensor (RS) ͻпод полем подключены к контроллеру EV3 поля. При 
попадании на датчики достаточного количества воды подается команда 
расположенным под полем моторам, одна из четырех нижних частей начинает 
подъем - и пшеница прорастает в специальные отверстия верхнего поля.  
На поле 4 автономных сектора с механизмом подъема пшеницы.  
Шарико-винтовой механизм для подъема поля мы подсмотрели на школьном 
3D-принтере, на котором печатали детали для проекта. Для того, чтобы напечатать 
детали, Дима и Ярослава научились работать в Autodesk Inventor. У каждого из них 
появилось много уникальных полезных вещей :) 

 
 Программа поля написана на RobotC. 
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