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– появление банковских структур, целенаправленно кредитующих 
проекты в области выращивания льна и производства изделий из него; 

– развитие научной поддержки выращивания льна и его переработки; 
– обеспечение субъектов хозяйствования льноводческого подкомплекса 

высококвалифицированными специалистами и работниками под полную 
потребность; 

– разработка дизайнерских решений для льняных тканей и швейных изде-
лий из льна, повышающих их конкурентоспособность и рентабельность продаж; 

– обеспечение перехода на самоуправление, самофинансирование и 
самоокупаемость в льняной отрасли республики. 

Главная цель создания интегрированного объединения – улучшение 
обеспечения высокономерным льноволокном РУПТП «Оршанский 
льнокомбинат» и повышение эффективности функционирования всех 
субъектов хозяйствования льняной отрасли. 

Сдерживающими факторами интеграции в наибольшей степени сегодня 
является нежелание интегратора (РУПТП «Оршанский льнокомбинат») 
снижать свою доходность и инвестировать в участников кооперативно-
интегрированной структуры и инвестиционная непривлекательность, и 
неудовлетворительное финансовое состояние отдельных льнозаводов. 
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Аннотация. В статье рассмотрены особенности конструкции роботи-

зированных технических средств для внесения удобрений. 
Summary. The article discusses the design features of robotic technical 

means for fertilization. 
 

В настоящее время роботизированные технические средства для вне-
сения удобрений и химических средств защиты растений стали популяр-
ным направлением научных исследований [1–12]. Основной причиной 
тому является поиск путей наиболее качественного распределения удоб-
рений по поверхности поля, использование современных технических ре-



 208 

шений для дифференцированного внесения удобрений, а также снижение 
вредного влияния удобрений и химических средств защиты растений на 
здоровье человека. Использование роботизированных платформ позволя-
ет в перспективе существенно повысить производительность технологи-
ческих операций по внесению средств химизации, снизить расход топлива 
и затраты труда, что является важным эколого-экономическим аспектом 
повышения эффективности применения удобрений [13–15]. 

Для сборки макетного образца роботизированной платформы в про-
стейшем случае могут использоваться такие комплектующие как электро-
двигатель с драйвером привода (рис. 1), датчик для навигации, ультразву-
ковой датчик для определения расстояния до препятствий, микроконтрол-
лер, аккумулятор, кузов и ходовая часть [16]. На рис. 2 показана схема 
выполнения поворота роботизированной платформой. 

На рис. 3 представлены роботизированные платформы для внесения 
твердых минеральных удобрений, на рис. 4 – платформа для внесения хи-
мических средств защиты растений и жидких минеральных удобрений. 

 

 
 

Рисунок 1 – Базовые компоненты 
агробота [16] 

Рисунок 2 – Схема поворота 
роботизированной платформы [16] 

 

  

Рисунок 3 – Роботизированные платформы 
для внесения твердых минеральных удобрений 

 

 
Рисунок 4 – Роботизированная платформа для внесения химических средств 

защиты растений и жидких минеральных удобрений 
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Применение роботизированных технических средств для внесения 
удобрений и химических средств защиты растений позволяет повысить про-
изводительность и сократить затраты на внесение средств химизации. Кроме 
того, применение роботизированных платформ, оснащенных техническими 
решениями для управляемого изменения дозы вносимых удобрений, позво-
ляет осуществлять дифференцированное распределение удобрений. 
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Аннотация: В статье рассматриваются вопросы повышения качества 

технологического процесса бурения скважин для нужд сельскохозяйственного 
производства посредством выделения ключевых показателей эффективности 
на основе определения факторов влияния для расчета веса каждого 
показателя. Повышение эффективности технологического процесса мобильной 
буровой установки за счет усовершенствования системы управления 
определяет основной тренд модернизации этой технической системы. 

Summary: The article considers the issues of improving the quality of the 
technological process of drilling wells for the needs of agricultural production 
by identifying key performance indicators based on determining the influencing 
factors for calculating the weight of each indicator. Improving the efficiency of 
the technological process of a mobile drilling rig by improving the control sys-
tem determines the main trend in the modernization of this technical system. 

 

Введение. Значительная часть пригодных для сельскохозяйственного 
производства земель в Оренбургской области находится на удалении от 
естественных источников воды. Использование мобильных буровых 
установок (МБУ) позволяет решать проблему водоснабжения и 
водоотведения для производственных объектов и сельских поселений 
благодаря простоте конструкции, удобству эксплуатации установок, их 
многофункциональности и надежности. 


