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Как показывает практика, использование сеялок с точным высевом напрямую влияет на 
урожайность, которую с помощью такого оборудования можно повысить примерно на 15 % 
и выше [1]. Поэтому актуальной задачей является улучшение точности высева при высоких 
скоростях работы посевного агрегата. 

Известен автоматизированный высотный способ регулирования положения рабочих 
органов [2], в котором в качестве датчика положения рамы выступает подпружиненное ко-
пирующее колесо. В процессе движения колесо датчика, копируя неровности поверхности 
поля, подает управляющий сигнал золотнику распределителя и далее гидроцилиндру на из-
менение глубины. Недостатком указанного способа является сложность и металлоемкость 
конструкции, а также невысокая точность копирования рельефа поля из-за контактного спо-
соба измерения высоты вследствие забивания копирующих колес остатками растительности, 
их зарывания в почву или отрыва от нее. 

Кроме того, известна автоматическая система высотного регулирования рабочих орга-
нов сельхозмашин, функционирование которой основано на бесконтактном копировании ре-
льефа поверхности поля с использованием акустических методов [3]. Недостатком указанной 
системы является отсутствие средств для поддержания заданной глубины высева при увели-
чении рабочей скорости посевного агрегата, что приводит в случае превышения усилия тяго-
вого сопротивления над суммарным усилием предварительного поджатия прижимных 
пружин сошников к их выглублению и снижению точности высева. 
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При функционировании посевного агрегата посредством бесконтактного датчика рас-
стояния 1 определяется высота H расположения рамы над поверхностью поля. Величина 
усилия R тягового сопротивления рабочих органов определяется посредством датчиков уси-
лия 2. Сигналы с указанных датчиков UH и UR направляются на вход контроллера 3. Выход-
ной электрический сигнал UH подается на усилитель 13 с коэффициентом α1. Выходной 
электрический сигнал UR подается в сравнивающее устройство 4, где сравнивается с задан-
ным опорным сигналом Uоп, соответствующим усилию R тягового сопротивления для задан-
ной глубины высева а с фиксированной рабочей скоростью. Полученный в результате 
сравнения электрический сигнал δUR усиливается с коэффициентом α2. Полученные сигналы 
α1UH и α2δUR подаются в сравнивающее устройство 5, в которое также направляется задан-
ный сигнал глубины высева W, определяемый агротехническими требованиями. В результате 
сигнал рассогласование e=W-α1UH-α2δUR и предыдущее состояние σ системы посредством 
функциональной зависимостью Ф(е,σ) определяют величину управляющего электрического 
сигнала UV, который подается с контроллера 3 на вход электрогидравлического регулятора 6. 
Последний, в зависимости от знака рассогласования е, согласно функции F(UV) формирует 
управляющее воздействие q в виде потока рабочей жидкости, направляемого от насосной 
установки в силовой гидроцилиндр 7, шток которого перемещается и осуществляет коррек-
цию положения навесного устройства на подъем. Для их опускания указанный гидроцилиндр 
сообщается со сливом. При этом вследствие кинематической связи навесного устройства с 
рамой сеялки 8 происходит заглубление или выглубление рабочих органов 9, что вызывает 
изменение высоты H и усилия R. Если рассогласование е не превышает по величине зону не-
чувствительности, то положение подпружиненных рабочих органов 9 не изменяется [4, 5]. 
Блок-схема разработанной системы приведена на рисунке 1.  

Рисунок 1 – Блок-схема системы регулирования положения подпружиненных 
рабочих органов посевного агрегата 

Разработанная система регулирования положения рабочих органов независимо от коле-
баний посевного агрегата, изменения скорости его движения и плотности почвы поддержи-
вает заданную глубину обработки, что позволяет повысить точность высева. Работа 
выполнена при финансовой поддержке Белорусского Республиканского фонда фундамен-
тальных исследований (грант Т24МП-011). 
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Применение аналитических моделей, позволяющих прогнозировать свойства цемент-
ных композитов, выработать базовые подходы к оптимизации структуры – это новый виток 
эволюции в современном бетоноведении. В ряде случаев применение обоснованных моделей 
позволит сократить обширные эксперименты, снизить сроки проведения экспериментов и их 
материалоемкость. Позволит получить более универсальные результаты, не привязанные к 
определенной сырьевой базе и т. п. 

В настоящей работе представлена расчетная аналитическая модель, позволяющая опре-
делить количество базальтовой фибры, необходимое для получения дисперсно-
армированных цементных композитов на основе расширяющихся вяжущих. В качестве базо-
вой модели принята модель композитной системы [1, с. 122], жесткостные параметры кото-
рой рассчитываются с учетом положений Дифференциальной Теории Эффективной Среды. 

Основные положения базовой модели базируются на положениях, опубликованных в 
работе [2, с. 82]. Далее модель предлагается модифицировать с учетом появления в рассмат-
риваемой композитной системе базальтовой фибры.  

В основе базовой модели лежит рассмотрение цементного композита как трехкомпо-
нентного материала, состоящего из заполнителя, цементной матрицы и расположенной меж-
ду ними транзитной зоны. Ввод в систему третьей компоненты – транзитной зоны – 
обусловлен необходимостью учета специфики структурообразования расширяющейся ком-


