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Введение

В настоящее время уровень механизации работ в садоводстве остается самым низким в от-
расли сельского хозяйства. Наиболее трудоемким процессом в садоводстве является прополка 
питомников, выполняемая вручную [1–2], так как механизация данной операции традиционны-
ми средствами невозможна.

В этой связи обоснование параметров роботизированных средств для прополки питомников 
является актуальной задачей [3].

Основная часть

Обоснование схемы расположения датчиков. При обработке почвы в межстволовой и около- 
штамбовой зоне посадочного материала плодовых культур необходимо соблюдение агротехни-
ческих требований (таблица).

Очевидно, что полное подрезание сорной растительности при отсутствии повреждений поса-
дочного материала возможно только с применением системы автоматической ориентации рабо-
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чего органа машины, основанной на бесконтактном методе определения наличия и расположе-
ния растений.

При этом полное подрезание сорной растительности возможно только при обработке почвы 
вплотную к саженцу, что может привести к его повреждению. Поэтому при прополке предусма-
тривается создание защитной зоны возле обрабатываемых растений.

Агротехнические требования к выполнению операции прополки

Подрезание сорной растительности 95 %
Глубина обработки почвы 3–5 см
Отклонение от средней глубины обработки, не более 1 см
Повреждение насаждений не допускается

Бесконтактное определение положения саженца может быть основано на принципе техниче-
ского зрения или осуществляться с использованием ультразвуковых датчиков. При этом рацио-
нальным является применение ультразвуковых датчиков, способных работать в условиях пло-
хой видимости и высокого запыления.

Для обоснования рациональной конструктивно-технологической схемы пропалывателя опро-
бованы различные схемы установки ультразвуковых датчиков: с поперечно-симметричным (ри-
сунок, а), с поперечно-несимметричным (рисунок, б), с поперечным односторонним (рисунок, в) 
и продольно-поперечным (рисунок, г) расположением ультразвуковых датчиков.

Экспериментальные исследования представленных схем размещения показали, что точность 
определения расстояния до насаждений составляет 96; 96,2; 97,4 и 98,2 % соответственно.

Таким образом, для дальнейших исследований принята схема с продольно-поперечным рас-
положением датчиков, примененная на макетном образец роботизированной машины, создан-
ной в РУП «НПЦ НАН Беларуси по механизации сельского хозяйства».

Определение полноты срезания сорной растительности. Экспериментальные исследования 
роботизированной машины показали, что полнота подрезания сорной растительности зависит 
от скорости движения. При этом уничтожение сорной растительности в межстволовой и око-
лоштамбовой зоне посадочного материала не менее 95 % может быть достигнута при скорости 
движения не более 0,8 км/ч.

Схемы размещения ультразвуковых датчиков на роботизированной машине:  
а – поперечно-симметричное расположение; б – поперечно-несимметричное; в – поперечное одностороннее;  

г – продольно-поперечное



Заключение

Определена продольно-поперечная схема расположения ультразвуковых датчиков на робо-
тизированной машине, обеспечивающая наибольшую точность определения расстояния до на-
саждений – не менее 98,2 %.

Чистота пропалывания посадочного материала составляет не менее 95 % при скорости дви-
жения роботизированной машины не более 0,8 км/ч.
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