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Аннотация. Статья посвящена применению мультиагентных робототехнических систем в 

сельском хозяйстве. Рассматриваются различные примеры применения мультиагентных систем, 

такие как оптимизация маршрутов, механическая прополка, картографирование сорняков и 

уборка урожая. Также рассматривается вопрос об экономической целесообразности применения 

коллективов роботов, приводится сравнение с существующими на рынке системами. 
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