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Аннотация: Обоснована необходимость обеспечения заданной высоты установки 
штанги относительно обрабатываемой поверхности и соблюдения их параллельности в 
процессе работы полевого опрыскивателя. Предложена конструкция автоматизированной 
системы, позволяющей поддерживать данные параметры при движении опрыскивателя 
по полю и основанной на использовании ультразвуковых датчиков с исполнительными 
механизмами электрического или гидравлического действия. 
 

Одним из показателей качества внесения пестицидов является рав-
номерность распределения рабочего раствора по обрабатываемой по-
верхности в продольном и поперечном направлениях, которая во мно-
гом определяется правильной высотой установки штанги, обеспечени-
ем постоянства расстояния между ними и обрабатываемой поверхно-
стью по всей ее длине в процессе работы агрегата (параллельность об-
рабатываемой поверхности) (рис. 1). При изменении высоты штанги 
всего на 10 см относительно оптимального положения расход рабочей 
жидкости в зоне перекрытия увеличивается на 40 %, а в остальной 
зоне снижается на 30 % [1]. Изменение угла установки штанги относи-
тельно обрабатываемой поверхности приводит к нарушению геометрии 
факелов распыла, что влечет перераспределение рабочей жидкости по 
ширине захвата. При этом неравномерность тем выше, чем больше 
угол уклона. При наклоне крайней секции штанги ухудшается качество 
распределения жидкости более чем в 2 раза, причем в большей степени 
это сказывается при установке узкофакельных распылителей [2]. 

Для точного копирования рельефа поля на крайних секциях штанги 
опрыскивателей могут устанавливаться дополнительные опорные ко-
леса [3, 4]. Однако они эффективны при довсходовых обработках, так 
как при движении по технологической колее возможны повреждения 
всходов при отклонении движения агрегата даже на 0,10 м. Для точно-
го расположения штанги над обрабатываемой поверхностью и коррек-
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тировки его в процессе работы также используются автоматизирован-
ные системы контроля и управления, основанные на использовании 
различных датчиков [4, 5]. 

 

 

Рис. 1. Схема расположения штанги над обрабатываемой поверхностью 

В конструкциях современных опрыскивателей широко использу-
ются механизмы гидравлического и электрического действия, управ-
ление которыми осуществляется из кабины трактора [5], позволяет 
применять датчики и системы автоматизированного управления поло-
жениями штанги для более точной установки при работе на склонах. 
Датчики измеряют расстояние от штанги до земли и позволяют кон-
тролировать параллельность расположения штанги. Однако суще-
ственное усложнение конструкции влечет повышение стоимости само-
го опрыскивателя. 

На основе проведенных исследований условий и технологических 
параметров работы разработана и изготовлена конструкция системы 
микропроцессорного автоматизированного регулирования распредели-
тельной штанги опрыскивателя относительно обрабатываемой поверх-
ности СМАР-1, состоящая из датчиков положения штанги, микропро-
цессорной электроники обработки измерительной информации и вы-
работки управляющего сигнала, силовой установки. Ее исполнитель-
ными элементами управления штангой могут выступать как механиз-
мы с электрическим (рис. 2, а), так и гидравлическим (рис. 2, б) прин-
ципами действия. 

В системе использованы ультразвуковые датчики положения, вы-
бор которых обусловлен слабым искажением сигнала при прохожде-
нии через облако распыленной жидкости, образующееся при работе 
опрыскивателя. Также этот выбор оправдан необходимостью привязки 
к поверхности поля, а не к растительному покрову. Сигнал, образован-
ный ультразвуковым датчиком, проходит через посевы и, достигнув 
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поверхности поля, отражается. В то время как сигнал, посылаемый 
оптическим датчиком, искажается облаком рабочего раствора пести-
цида, достигает растительного покрова и сразу отражается. Кроме то-
го, сила сигнала оптического датчика зависит от удаленности от объ-
екта.  

 
 

 
 

а                                                            б 
 

Рис. 2. СМАР-1 с исполнительными элементами электрического (а) 
и гидравлического (б) действий управления штангой опрыскивателя ОШ-2300-18 
 
СМАР-1 управляется при помощи пульта из кабины трактора и 

имеет два режима работы: ручное и автоматическое управление. Руч-
ное управление штангой осуществляется механизатором при помощи 
регулятора с пульта управления. Эта функция введена для сокращения 
времени на установку штанги в рабочее положение на разворотных 
полосах. В дальнейшем используется функция автоматической регу-
лировки. 

Система СМАР-1, установленная на опрыскивателе ОШ-2300-18 с 
различными исполнительными механизмами, позволяет повысить 
производительность на 1 га/ч сменного времени, снизить расход топ-
лива на 0,04 кг/га, годовые затраты труда на 7,2 %, прямые эксплуата-
ционные затраты на 8,8 % и получить годовой приведенный экономи-
ческий эффект 2425,800 тыс. руб. (в ценах 2009 г.) [6]. 
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Аннотация: Обоснована актуальность проблемы потерь рабочих растворов пести-

цидов из-за сноса при обработках в ветреную погоду. Приведен анализ способов защиты 
факела распыла пестицидов от воздействия ветра. 

 
Внесение средств защиты растений методом опрыскивания неиз-

бежно сопровождается потерями, которые в различной степени влияют 
на эффективность технологической операции и определяют воздей-
ствие на экологию окружающей среды. При возделывании сельскохо-
зяйственных культур важным условием получения высоких урожаев 
является своевременное и качественное внесение средств химической 
защиты в самой чувствительной фазе поражения объекта обработки. 
Отклонение от сроков внесения пестицидов может быть вызвано вет-
реной погодой. При этом специалистам-агрохимикам приходится де-
лать выбор: повременить с обработкой, расчитывая на медленное рас-
пространение вредителей или болезней, наносящих урон растениям, 
или вносить препарат с увеличенной, компенсирующей потери из-за 
сноса, дозой. Следует отметить, что при установке штанги с гидравли-
ческими распылителями на высоте 0,5 м над обрабатываемой поверх-
ностью, влажности воздуха 65–70 %, температуре воздуха 20 °С и ско-
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