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Аннотация: В данной статье рассматривается технология 3D 

позиционирования для автогрейдера, ее влияние на производительность и 
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На сегодняшний день применение 3D ГНСС систем позиционирования 

является одним из наиболее эффективным решением при подготовке полотна 

дороги автогрейдером. Данная система позволяет достичь точности 

проводимых работ до 10 мм. Также с данной спутниковой системой не нужно 

иметь прямую видимость до базовой станции, она не требует передвижений 

опорных элементов вдоль траектории движения машины. На систему не 

влияют погодные факторы. Все что нужно для исправной работы системы 

позиционирования – это открытое небо. Комплекс датчиков, таких как 

датчики поворота, датчик наклона отвала, датчик наклона машины, а также 

информация, поступающая непосредственно со спутника и других датчиков, 

позволяет добиться высокой точности обработки грунта (рис.1). [1, с. 166, 2, с. 

104] 

 

Рис.1 Система 3D ГНСС на автогрейдере  
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Производительность труда сегодня играет очень важную роль во всех 

сферах производства. Сфера дорожного строительства заинтересована не 

только в производительности труда, но и в производительности техники. Для 

дорожных строителей, помимо повышения качества и объема выполняемых 

работ, основной задачей является повышение производительности, что 

снижает время строительства и экономит средства. Эта цель может быть 

достигнута с помощью устройств и программного обеспечения для 3D-

позиционирования рабочих органов автогрейдера. 

Основное назначение системы нивелирования – определение положения 

и ориентации рабочего органа грейдера относительно проектной поверхности, 

а затем автоматическое перемещение рабочего органа в соответствии с 

данными, загруженными в систему позиционирования. Использование систем 

позволяет повысить производительность машины (увеличить скорость 

проходов, работать в условиях плохой видимости, избежать простоев из-за 

ручного нивелирования площадки, уменьшить количество проходов), 

сэкономить топливо, а также снизить расход строительных материалов за счет 

уменьшения допуска по толщине. [3] 

Производительность автогрейдера при выравнивании дорожного 

основания определяется в километрах профилированной дороги в единицу 

времени. Это зависит от основных параметров автогрейдера и условий 

эксплуатации. [4, с. 215] 

Когда известна схема прохождения грейдера по участку и определено 

количество проходов, необходимых для выполнения работ при устройстве 

земляного полотна, производительность грейдера можно определить по 

формуле: 

П =  
60𝐿прКв𝑡см

𝑇
;                                                                                                (1) 

где Lпр – длина профилируемого участка, Lпр = 150м; 

Kv - коэффициент использования машины во времени, Kv = 0,87;  

tсм – количество отработанных часов в смену, tсм = 8ч; 
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T – время профилирования; 

𝑇 = 2𝐿пр (
𝑛1

𝑣1
+

𝑛2

𝑣2
+

𝑛3

𝑣3
+ ⋯ ) + 2𝑛𝑡1 = 2 ∗ 150 ∗

6

83,3
+ 2 ∗ 6 ∗ 0,53

= 28 мин                                                                                        (2) 

где n1, n2, n3 - количество проходов на первой, второй и третьей 

передаче автогрейдера, n1 = 8, n2 = 0, n3 = 0; 

v1, v2, v3 - скорости на первой, второй и третьей передаче 

соответственно, v1 = 5 км/ч = 83,3 м/мин, скорости v2 и v3 не учитываются, 

так как грейдер не выполняет никакой работы на второй и третей передаче; 

n - общее количество проходов, n = 6; [5, с. 43, 6, с. 27] 

t1 - время поворота грейдера или поворота его отвала на 90° на концах 

рабочего участка с целью движения в обратном направлении, t1 = 0,53 мин. 

Рассчитаем производительность автогрейдера: 

П =  
60𝐿прКв𝑡см

𝑇
=  

60 ∗ 150 ∗ 0,87 ∗ 6

28
= 1678 

м

смена
;                                (3) 

Рассчитаем производительность для автогрейдера, оснащенного 

системой 3D ГНСС: 

𝑇 = 2𝐿пр (
𝑛1

𝑣1
) + 2𝑛𝑡1 = 2 ∗ 150 ∗

3

83,3
+ 2 ∗ 3 ∗ 0,53 = 14 мин            (4) 

где n1 - количество проходов при использовании системы 3D 

позиционирования, n1=3; n - общее количество проходов, n=3; [7, с. 115] 

Рассчитаем производительность: 

П =  
60𝐿прКв𝑡см

𝑇
=  

60 ∗ 150 ∗ 0,87 ∗ 8

14
= 4474 

м

смена
;                           (5) 

На основании полученных результатов можно сделать вывод, что 

использование системы 3D позиционирования повышает производительность 

автогрейдера более чем в 2,5 раза. Увеличение производительности в 2,5 раза 

является доказательством эффективности системы 3D-позиционирования. 
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