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Նախաբան

Այգիների խնամքի աշխատանքները հիմնականում
կատարվում են հողի, մասնավորապես՝ միջբնային և
մերձբնային տարածությունների մշակման նպատակով 
(Պապյան,Հարությունյան,2024,Inter-RowMachine,EP
3824708A1,Grigoryan,Altunyan,2018,Petrosyan,2018,
Petrosyan,2017,Tarverdyan,etal.,2023,Tarverdyan,et
al., 2024): Այդ աշխատանքներում լայնորեն կիրառվում
ենայգուհողամշակֆրեզ-մեքենաները (CN105766098A,
13.04.2016, Inter-Row Machine, EP 3 824 708 A1,
26.05.2021). հատկապես բարձր արդյունավետություն
են ապահովում ուղղաձիգ պտտման առանցքով հողամ-
շակ ֆրեզները։ Սովորաբար այգու մերձբնային և միջբ-
նայինտարածությունները մշակվում ենարտաշարժ բա-
նող օրգանով ֆրեզ-մեքենաներով: Ընդ որում՝ դրանց
բանողօրգանը շարժաբերվում էտարբերկառավարման
համակարգերով՝ հիդրոէլեկտրական, հիդրավլիկական
(CN105766098A,ՀՀարտոնագիրN897Y,A01B39/16,ՀՀ

ՀՏԴ631.317․001․66       

արտոնագիր,N736Y,A01B39/00,Papyan,Harutyunyan,
2024), հիդրոմեխանիկական, պնևմատիկ, մեխանիկա-
կանևայլն։Ուսումնասիրություններիհամաձայն՝ նշված
կառավարմանհամակարգերիցառավելարդյունավետև
հավաքմանտեսանկյունիցհամեմատաբարպարզէհիդ-
րոէլեկտրականհամակարգը։

ՀԱԱՀԳյուղատնտեսության մեքենայացման ևավտոմա-
տացմանգիտահետազոտականինստիտուտիԴաշտավա-
րության և անասնապահության մեքենայացման բաժնի
կողմից մշակված ֆրեզ-մեքենայում կիրառվել է հիդրո-
էլեկտրականհամակարգը:Մեքենանբաղկացած է յուղի
պոմպից,հիդրոշարժիչներից,յուղիհոսքիբաժանարարից,
սոլենոիդ կոճով աշխատող հիդրավլիկական փականից,
յուղիպահուստայինբակից,շոշափոցիազդանշանըգրան-
ցողմեխանիկականկոնտակտներից։Դաշտայինփորձար-
կումներըցույցենտվել,որշարքիգծայնությունիցշեղված
վազերի(ծառերի)առկայությանդեպքումֆրեզըվնասում
էինչպեսծառաբունը,այնպեսէլարմատացանցը(արմա-

Բանալի բառեր՝
այգուհողամշակֆրեզ-մեքենա,
հիստերեզիս,
շոշափոց,
ռելե,
տվիչ
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Ուսումնասիրություններիևդիտարկումներիհամաձայն՝որոշֆրեզ-մեքենաների
աշխատանքի ժամանակ վնասվում են շարքի գծայնությունից շեղված
ծառաբներըևարմատացանցը:Ուստիմշակվելէարտաշարժբանողօրգանի
կառավարման նոր համակարգ: Գործող համակարգը լրացուցիչ համալրվել
է ռելեներով, մեխանիկական կոնտակտները փոխարինվել են ինդուկտիվ
տվիչներով,ինչըթույլէտալիսնվազեցնելէլեկտրամեխանիկականկոնտակտից
առաջացողհիստերեզիսը։Միաժամանակմշակվելէյուղիհոսքիկառավարման
սոլենոիդկոճովաշխատողէլեկտրականփականայինմեխանիզմ։Առաջարկվող
համակարգըհնարավորությունէտալիսբանողօրգանըսևեռելկարգավորվող
միջանկյալ դիրքերում և պահպանել ագրոտեխնիկական պահանջներով
սահմանվածբուսապաշտպանգոտուլայնությունը։
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տախիլ էանում հատկապես երիտասարդ ծառերը), եթե
չեն կիրառվում հատուկ անվտանգության համակարգեր
և շոշափոցիազդակի կառավարման համապատասխան
սխեմա։

Ներկայումսշահագործվողհամանմանֆրեզ-մեքենաների
կառավարման էլեկտրահիդրավլիկական համակարգե-
րըչունենբանողօրգանըմիջանկյալդիրքերումսևեռելու
հնարավորություն(Jia,etal.,2024)։Ուստիխնդիրէդրվել
մշակել բանող օրգանի կառավարման նոր համակարգ,
որը հնարավորություն կտա առանց վնասելու շրջանցել
ինչպես շարքի գծայնությամբ դասավորված, այնպես էլ
շարքիգծայնությունիցդուրսգտնվողծառաբները՝պահ-
պանելովագրոտեխնիկականպահանջներովսահմանված
բուսապաշտպանգոտուլայնությունը:

Ն յու թը և մե թոդ նե րը

Արտաշարժբանողօրգանիավտոմատկառավարմաննոր
համակարգ մշակելու համար գործող համակարգը լրա-
ցուցիչ համալրվել է ռելեներով (Vinod, et al., 2018), իսկ
մեխանիկական կոնտակտները փոխարինվել են ինդուկ-
տիվտվիչներով(Ripka,2019,Howard,2013)։Վերջիններս
հնարավորությունենտալիսնվազեցնելէլեկտրամեխանի-
կականկոնտակտիցառաջացողհիստերեզիսը։

Նկ. 1. Արտաշարժբանողօրգանիկառավարմանէլեկտրականսխե-
ման(ՀՀ արտոնագիր N 897Y, A01B 39/16, 2023):

Արտաշարժբանողօրգանիկառավարմաննորհամակար-
գի էլեկտրական սխեման ներկայացված է նկար 1-ում.
հիմք են ընդունվել էլեկտրական սխեմաների նախագծ-
մանընդհանուրմեթոդները(Բալաբանյան,2011)։Կառա-
վարմաննոր համակարգը բաղկացած է սոլենոիդ կոճով
աշխատողհիդրավլիկականփականից(VL1),ինդուկտիվ
տվիչներց(SW1,SW2,SW3),էլեկտրամեխանիկանռելե-
ներից (K1,K2,K3), կիսահաղորդիչայինդիոդներից (D1,
D2,D3), ռեզիստորներից (R1,R2)ևկոնդեսատորներից
(C1,C2):

Սոլենոիդ կոճով աշխատող հիդրավլիկական փականը
սևեռվում է երեք՝ չեզոք և եզրային (a և b) դիրքերում։
Փականի չեզոք դիրքում յուղը չի մատակարարվում հիդ-
րոգլանին, a և b եզրային դիրքում մատակարարվում է
և հիդրոգլանը բերում համապատասխանաբար փակ և
բաց դիրքերի։ Ինդուկտիվ տվիչների (SW1, SW2, SW3)
միջոցով գրանցվում է շոշափոցի ազդանշանը։ Ինդուկ-
տիվտվիչներիելքըPNPNOտիպիէ (մետաղականմաս
զգալուդեպքումելքագրվումէտրամաբանական«1»ազ-
դանշանը)։Էլեկտրամեխանիկականռելեները(K1,K2,K3)
նախատեսված են սոլենոիդ կոճի ղեկավարման համար։
ԴրանցկոնտակտներըDPDTտիպիեն(երկուականխումբ
ևբևեռ)։ՌելեներիկոճերիգերլարումըկասեցվումէD1,
D2,D3կիսահաղորդիչայինդիոդներով,սոլենոիդկոճինը՝
R1C1ևR2C2շղթաներով։

Դաշտայինփորձարկումները կատարվել ենխաղողիայ-
գում:Ընտրվելեն10այնպիսիշարքեր,որտեղառկաեն
շարքիգծայնությունիցշեղվածվազեր։

Արդյունքները և վերլուծությունը

Ֆրեզ-մեքենայի արտաշարժ բանող օրգանի կառավար-
մանէլեկտրահիդրավլիկականհամակարգիաշխատանքի
սկզբունքըներկայացվածէնկար2-ում:

Ֆրեզ-մեքենայի աշխատանքի ընթացքում, երբ շոշափոցը
գտնվում է ազատ դիրքում, 12 ինդուկտիվ տվիչը (նկ․ 1,
SW1)աշխատեցնումէK1ռելեն,ինչիարդյունքումսնուց-
վում է VL1 հիդրավլիկական փականի b կոճը, հիդրո-
բաշխիչից յուղը ճնշմանազդեցությամբ ուղղվում է հիդ-
րոգլանի մխոցայինխոռոչ և հիդրոգլանի ծայրային բաց
դիրքիապահովմամբ բանող օրգանը գտնվում է միջվա-
զային (միջծառային) տարածությունում։ Մյուս երկու՝ 13
և17տվիչները չենգործում:Երբ շոշափոցը հանդիպում
է շարքում գծային դասավորությամբ գտնվող վազաբնի
(խոչընդոտի), ազատվում է սևեռիչից և, հաղթահարելով
զսպանակիճիգը,որոշակիանկյամբպտույտկատարելով
հոդակապի շուրջը, մետաղական լծակի միջոցով մեծաց-
նումէվերջինիսև12ինդուկտիվտվիչի(նկ․1,SW1)միջև
աշխատանքայինբացակը,ինչիշնորհիվանջատվումէK1
ռելեն (նկ. 1) և լարումը հաղորդալարովփոխանցվում է
K3ռելեին։Վերջինիսանջատվածվիճակումսնուցվում է
VL1-իaկոճը,յուղիհոսքնուղղվումէհիդրոգլանիմխոցա-
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կոթիխոռոչև,ճնշմանազդեցությամբմխոցիհետընթա-
ցովբանողօրգանը,պտտվելովհոդակապիշուրջ,դուրսէ
բերվումմիջծառայինգոտուց։Միաժամանակշարժաթևին
միացվածսողնակըտեղաշարժվումէդեպի17ինդուկտիվ
տվիչ(նկ.1,SW3)և,հանդիպելովվերջինիս,միացնումէ
K3ռելեն,ինչիարդյունքումVL1հիդրոփականիսնուցու-
մը, դեպի հիդրոգլան յուղի մատակարարումը երկու ուղ-

ղություններով դադարում են, և մխոցը (հետևաբար և

բանող օրգանը) գրավում է միջանկյալ դիրք։Ծառաբնին

հպվելուցհետոշոշափոցըևդրանկոշտմիացվածմետա-

ղական լծակը զսպանակիազդեցությամբ վերադառնում

են ելմանդիրքիև վերականգնվում է մետաղական լծա-

կիուինդուկտիվտվիչիմիջևաշխատանքայինբացակը:

Նկ. 2. Ֆրեզ-մեքենայի արտաշարժ բանող օրգանի կառավարման էլեկտրահիդրավլիկական համակարգի աշխատանքի սկզբունքային
սխեման(ՀՀարտոնագիրN897Y,A01B39/16,ՀԱԱՀ,2023).ա-բանողօրգանըմշակումէմիջբնայինտարածությունը,բ-բանող
օրգանըմշակումէշարքիգծայնությամբդասավորվածծառիմերձբնայինտարածությունը,գ-բանողօրգանըհանդիպումէշարքի
գծայնությունից շեղվածծառի, դ - բանող օրգանը մշակում է շարքիգծայնությունից շեղվածծառի մերձբնայինտարածությունը.
1 - շրջանակ, 2 - հոդակապ, 3 - շարժաթև, 4 - բանող օրգան, 5 - շոշափոց, 6 - հիդրոգլան, 7 - հարթակ, 8 - հոդակապ, 9 - լծակ, 
10 - զսպանակ, 11 - սևեռիչ, 12, 13, 17 - ինդուկտիվ տվիչներ, 14 - հիդրոբաշխիչ, 15 - մխոցակոթ, 16 - սողնակ, 18 - վազաբուն 
(ծառաբուն), 19 - հոդակապ(կազմվել է հեղինակների կողմից):

դգ

ա բ
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Ինդուկտիվտվիչիցէլեկտրականազդակիշնորհիվմիաց-
վում է հիդրավլիկականփականը,փոխվում է յուղի հոս-
քիուղղությունը,ևբանողօրգանըմտնումէշարք։Շոշա-
փոցըսևեռվելով(սևեռիչիմիջոցով)դադարումէթրթռալ,
ինչիարդյունքումապահովվումենբանողօրգանիկայուն
աշխատանքըևհողիմշակմանորակը։

Երբշոշափոցըհանդիպումէշարքիգծայնությունիցշեղ-
ված (դեպի մեքենան տնկված) կամ թեքված վազաբնի,
պտտվում է ավելի մեծանկյամբ, մետաղական լծակի և
12ինդուկտիվտվիչի(նկ․1,SW1)միջևմեծանումէնախ-
նականաշխատանքայինբացակը,անջատմանէլեկտրա-
կանազդակ էփոխանցվում հիդրոբաշխիչին (VL1), ինչի
արդյունքում յուղի հոսքի ուղղությունըփոխվում է դեպի
հիդրոգլանի մխոցակոթիխոռոչև բանողօրգանըդուրս
էբերվումմիջծառայինգոտուց։Մեքենայիհետագաառա-
ջընթացի ժամանակ մետաղական լծակը պտտման մեծ
անկյանշնորհիվհանդիպումէ13ինդուկտիվտվիչին(նկ.
1, SW2) և միացվում է K2 ռելեն: Վերջինիս միացմամբ
սնուցվումէVL1aկոճը(3,4սեղմակներ),համապատաս-
խանազդակ է ուղարկվում հիդրավլիկական փականին,
զուգահեռաբարարգելակվումէսողնակիև17ինդուկտիվ
տվիչիփոխազդեցությամբէլեկտրահիդրավլիկականփա-
կանին ուղարկվող էլեկտրական ազդակը, ինչի արդյուն-
քումապահովվումէհիդրոգլանիմխոցակոթիտեղաշար-
ժըմինչևծայրայինփակդիրք,բանողօրգանըհեռացվում
էշեղվածվազաբնից,կանխվումէվերջինիսվնասումը,և
միաժամանակապահովվումէմշակմանորակը։

Վազաբնինշոշափոցիհպումիցհետովերընշվածհաջոր-
դական գործողություններով բանող օրգանը վերադառ-
նումէմիջծառայինտարածություն։

Հողամշակ ֆրեզ-մեքենայի ընդհանուր տեսքը և բանող
օրգանիկառավարմանհամակարգիբլոկըհավաքվածվի-
ճակումներկայացվածեննկարներ3,4-ում։

Այսպիսով, ըստ դաշտային փորձարկումների, հողամշակ
ֆրեզ-մեքենայի արտաշարժ բանող օրգանի ավտոմատ
կառավարմաննորհամակարգիշնորհիվխաղողիվազերը
չենվնասվում,ևպահպանվումէբուսապաշտպանգոտու
լայնությունը։ Առաջարկվող համակարգը միաժամանակ
հնարավորություն էտալիս, որբանողօրգաննաշխատի
միջանկյալդիրքում,ինչըապահովումէշարքիգծայնութ-
յամբդասավորվածևշարքիցդուրսգտնվողվազաբների՝
բուսապաշտպան գոտու սահմանված մեծության պահ-
մանմամբանվնասշրջանցումը։

Եզ րա կա ցութ յուն

Հողամշակ ֆրեզ-մեքենայի արտաշարժ բանող օրգանի
կառավարմանմշակվածհամակարգըհնարավորությունէ
տալիսբանողօրգանըսևեռելմիջանկյալդիրքերում,ին-
չի շնորհիվ ագրոտեխնիկական պահանջներով սահման-
վածբուսապաշտպանգոտու լայնությունըպահպանվում
է նաև շարքի գծայնությունից շեղված վազերի (ծառերի)
շրջանցման դեպքում։ Ըստ դաշտային փորձարկումների՝

Նկ. 3. Հողամշակֆրեզ-մեքենա:: Նկ. 4. Հողամշակ ֆրեզ-մեքենայի բանող օրգանի կառավարման
համակարգիբլոկ:
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ավտոմատկառավարմաննորհամակարգիշնորհիվշար-
քիգծայնությունիցշեղվածվազաբները(կեղևայինշերտը)
որևէ մեխանիկական վնասվածքի չեն ենթարկվում, ինչը
այգիներիարդյունավետևորակովմշակմանտեսանկյու-
նիցչափազանցկարևորէ։
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Разработка электрической схемы управления выносным рабочим органом садовой 
почвообрабатывающей фрез-машины 

Геворг Арутюнян
Национальный аграрный университет Армении

Ключевые слова: гистерезис, датчик, реле, садовая почвообрабатывающая фрез-машина, щуп  

А н н о т а ц и я .  Согласноисследованияминаблюдениям,приработенекоторыхфрезерныхмашинповреждаются
ствол и корневая системадеревьев, отклоненных от прямолинейности ряда.Следовательно, быларазработана
новаясистемауправлениявыноснымрабочиморганом.Существующаясистемадополненареле,амеханические
контакты заменены на индуктивные датчики, что позволяет минимизировать гистерезис, возникающий при
электромеханическом контакте. В то же время было разработано соленоидное электроклапанное устройство
для управления потоком масла. Предлагаемая система позволяет фиксировать рабочий орган в регулируемых
промежуточных положениях и поддерживать заданную агротехническими требованиями ширину зоны защиты
растений.

Development of an Electrical Circuit for Controlling the Movable Working Body of a Tillage Machine  

Gevorg Harutyunyan 
Armenian National Agrarian University

Keywords: hysteresis, relay, sensor, sensor rode, soil-tiller 

A b s t r a c t .  Thisarticle focusesonoptimizing theoperationofa tillagemachineequippedwithamovableworking
body(tiller).Observationshaveshownthatthecurrentdesignofthemachinecandamagetreetrunksandrootsystems,
particularlywhentreesdeviatefromthelineararrangementofplantingrows.Thisdamageoccursbecausethemachinefails
tomaintaintheplantprotectionzonerequiredbyagriculturalstandards.Toaddressthisissue,anelectricalcontrolsystem
hasbeendevelopedthatenablestheworkingbodytobefixedinadjustableintermediatepositions,therebyeliminatingthe
above-mentioneddrawback.Specifically,anelectricvalvedevicewithasolenoidcoilhasbeenintegratedintothehydraulic
controlsystemtoregulateoilflow.Inductivesensorswereselectedtodetectthepositionoftheworkingbody,ensuring
signaltransmissionfromthesensorrodtothecontrolunitwithminimaldelayandhysteresis.
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