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Реферат. Для выполнения технологии посева на втором этапе селекции, сортоиспытания и первичного семеноводства зер-
новых, зернобобовых и других культур обычно применяют кассетные селекционные сеялки с порционными высевающими 
аппаратами конусного типа. (Цель исследования) Дать обзор известных селекционных сеялок на базе самоходного шасси 
для второго этапа работ с кассетным загрузочным устройством и предложить усовершенствованный вариант селекцион-
ной сеялки на основе роботизации процесса подачи семян зерновых, зернобобовых и других культур к порционному высе-
вающему аппарату. (Материалы и методы) Дали краткий обзор кассетных сеялок на базе самоходного шасси. Обосновали 
конструктивно-технологические параметры и разработали сеялку для второго этапа селекционных работ с роботизирован-
ным кассетным загрузочным устройством в соответствии с ГОСТ Р 60.0.0.4-2023/ИСО 8373:2021 и ОСТ 46 73-78. Провели 
лабораторные исследования экспериментального образца сеялки с роботизированным кассетным загрузочным устрой-
ством. (Результаты и обсуждение) Отметили некоторые конструктивные особенности кассетных селекционных сеялок на 
базе самоходного шасси, в частности, сеялок СКС-6-10 и СССэ-6. Предложили техническое решение в направлении робо-
тизации кассетного устройства для загрузки селекционных сеялок, сокращающее применение ручного труда. Разработали 
конструкцию устройства, ее особенности в том, что блоки кассет с высеваемым материалом расположены на вращающейся 
платформе, а перемещение кассет к высевающим аппаратам происходит с помощью актуатора. Представили схему и алго-
ритм работы роботизированного кассетного загрузочного устройства карусельного типа. (Выводы) Применение роботизи-
рованного кассетного загрузочного устройства карусельного типа взамен кассетного загрузочного устройства на кассетной 
селекционной сеялке создает предпосылки для повышения производительности выполнения основной операции посева за 
час сменного времени до 20% и снижения трудоемкости выполнения операции высева. 
Ключевые слова: посев зерновых культур, самоходное шасси, селекционная кассетная сеялка, роботизированное кассет-
ное загрузочное устройство.
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Abstract. Cassette-type selection seeders equipped with portion cone-type sowing devices are typically used in sowing technology 
at the second stage of selection, variety testing, and primary seed production of cereals, grain legumes, and other crops. (Research 
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Разработка и применение новых селекционных 
сеялок с электроприводом рабочих органов и 
элементами автоматизации и роботизации 

технологического процесса должны служить более 
качественному выполнению посева зерновых и дру-
гих культур в селекционных и семеноводческих пи-
томниках, содействовать уменьшению трудоемко-
сти, и росту производительности труда на посеве 
делянок и повышению их продуктивности [1-3].

Для выполнения технологии посева на втором 
этапе селекции, сортоиспытания и первичного се-
меноводства зерновых, зернобобовых и других куль-
тур обычно применяют кассетные селекционные 
сеялки с порционными высевающими аппаратами 
конусного типа и кассетные загрузочные устрой-
ства (КЗУ) [4-6].

ЦЕЛЬ ИССЛЕДОВАНИЯ: обзор известных селекци-
онных сеялок на базе самоходного шасси для второго 
этапа работ с кассетным загрузочным устройством 
и усовершенствование варианта селекционной се-
ялки на базе самоходного шасси, содержащий эле-
менты роботизации процесса подачи семян к пор-
ционному высевающему аппарату.

МАТЕРИАЛЫ И МЕТОДЫ. Дан краткий обзор кассет-
ных сеялок на базе самоходного шасси. Дано обос-
нование конструктивно-технологических парамет-
ров и разработана сеялка для второго этапа 
селекционных работ с роботизированным кассет-
ным загрузочным устройством (РКЗУ) в соответ-
ствии с ГОСТ Р 60.0.0.4-2023/ИСО 8373:2021 «Ро-
боты и робототехнические устройства. Термины и 
определения» и ОСТ 46 73-78 «Параметры опытно-
го поля, схемы посева и требования к типажу по-
севных и уборочных машин в селекции, сорто-
испытании и первичном семеноводстве зерновых 

и зернобобовых культур. Параметры элементов 
опытного поля по этапам работ». Согласно ОСТ 46 
73-78 на втором этапе селекции на одной делянке 
длиной от 1 до 5 м должен производиться высев до 
500 семян зерновых или до 300 семян зернобобо-
вых культур. Проведены лабораторные исследова-
ния экспериментального образца сеялки с роботи-
зированным кассетным загрузочным устройством 
с использованием разработанной методики. 

РЕЗУЛЬТАТЫ И ОБСУЖДЕНИЕ. Представим некото-
рые конструктивные особенности селекционных 
сеялок на базе самоходного шасси, оборудованных 
кассетным загрузочным устройством. 

Сеялка кассетная селекционная СКС-6-10 (рис. 1) 
оборудовалась порционными высевающими аппа-
ратами двух типов: шестью конусными аппарата-
ми автономного высева с кассетным загрузочным 
устройством и одним аппаратом центрального рас-
пределения [6, 7]. 

Рис. 1. Сеялка кассетная селекционная СКС-6-10
Fig. 1. Cassette-type selection seeder SKS-6-10

purpose) To review existing selection seeders mounted on self-propelled chassis used at the second stage of operations with 
cassette loading devices and to propose an improved selection seeder integrating robotic automation for the precise feeding of 
cereal, grain legume, and other crop seeds to the batch sowing mechanism. (Materials and methods) A brief review of cassette 
seeders mounted on self-propelled chassis was conducted. The structural and technological parameters were justifi ed, leading to 
the development of a selection seeder for the second stage of selection trials. This seeder incorporates a robotic cassette loading 
device and was designed in compliance with GOST R 60.0.0.4-2023/ISO 8373:2021 and OST 46 73-78. Laboratory tests were 
carried out on an experimental prototype of the seeder equipped with a robotic cassette loading device. (Results and discussion) 
The study identifi ed key structural features of cassette-type selection seeders mounted on self-propelled chassis, particularly the 
SKS-6-10 and SSSÉ-6 models. A technical solution was proposed to automate the cassette loading process in selection seeders, 
reducing the need for manual labor. A new device design was developed, incorporating cassette blocks with sowing material 
arranged on a rotating platform, while cassette movement to the sowing mechanisms is facilitated by an actuator. Additionally a 
diagram and an operational algorithm for the robotic carousel-type cassette loading device are presented. (Conclusions) Replacing 
the conventional cassette loading device in a cassette-type selection seeder with a robotic carousel-type cassette loading device 
can increase sowing productivity by up to 20% per hour of shift time and reduce the labor intensity.
Keywords: cereal crop sowing, self-propelled chassis, selection cassette seeder, robotic cassette loading device.

■ For citation: Chulkov A.S., Shaykhov M.M., Tekushev A.Kh. Selection seeder with a robotic cassette loading 
device mounted on self-propelled chassis. Agricultural Machinery and Technologies. 2025.Vol. 19. N1. 49-54 (In 
Russian). DOI: 10.22314/2073-7599-2025-19-1-49-54. EDN: XWJBRT.
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Опытный образец 6-рядной самоходной селекци-
онной сеялки CCCэ-6 (рис. 2) на базе самоходного 
шасси, разработанный ранее в ФГБНУ ФНАЦ ВИМ, 
имел несущую раму и привод высевающих аппара-
тов, адаптированные для работы с узлами сеялки 
Rowseed S фирмы Wintersteiger AG (Австрия) [8, 9].

Рис. 2. Сеялка селекционная самоходная СССэ-6
Fig. 2. Self-propelled selection seeder SSSé-6

Загрузка конусных высевающих аппаратов с об-
водной лентой происходит с помощью кассетного 
загрузочного устройства (КЗУ), которое обеспечи-
вает подачу кассет с семенным материалом к высе-
вающим аппаратам в автоматическом режиме. Работа 
порционных высевающих аппаратов синхронизи-
рована с работой механизма перемещения кассет 
(патент RU 2789549 «Устройство для автоматиза-
ции процесса высева семян», 2023 г.). 

В рассмотренных кассетных селекционных се-
ялках с КЗУ вспомогательные операции начальной 
установки блока кассет с семенами на рабочем сто-
ле, снятия со стола освобожденных от кассет плас-
тин, а также последующего размещения сменных 
блоков кассет с семенами на кассетном столе в 
циклическом процессе работы сеялки выполняют-
ся вручную оператором. 

Для загрузки порционных высевающих аппара-
тов конусного типа семенами предложено приме-
нять роботизированное кассетное загрузочное 
устройство, что позволит повысить производитель-
ность и снизить трудоемкость по сравнению с ра-
нее применявшимися кассетными загрузочными 
устройствами [10, 11]. 

В ФГБНУ ФНАЦ ВИМ было разработано робо-
тизированное кассетное загрузочное устройство 
карусельного типа [7, 12, 13]. 

Схема устройства (патент RU 2806909 «Роботи-
зированное кассетное загрузочное устройство ка-
русельного типа селекционной сеялки», 2023 г.) 
представлена на рисунке 3. 

РКЗУ работает в соответствии с алгоритмом, 
представленным на рисунке. 4.

 РКЗУ для подачи материала к порционным вы-
севающим аппаратам может быть установлено как 
на отечественных сеялках (типа СКС-6-10, СКС-
6А, CCCэ-6 и др.) [6-8], так и на селекционных се-
ялках зарубежных компаний [14].

Рис. 3. Схема РКЗУ карусельного типа (вид сверху и сбо-
ку): 1 – кассета с ячейками для высеваемого материала; 
2 – высевающий аппарат; 3 – направляющая пластина; 
4 – кассетный блок; 5 – блок управления; 6 – рама; 7 – 
центральная неподвижная платформа; 8 – внешняя 
подвижная платформа; 9 – актуатор; 10 – электродви-
гатель привода актуатора; 11 – рабочая зона переме-
щения кассет; 12 – шаговый электродвигатель привода 
внешней подвижной платформы; 13 – контейнер для 
сбора пустых кассет; 14 – рабочий стол с отверстия-
ми для выгрузки семян из ячеек кассеты; 15 – наклонный 
лоток для спуска пустых кассет; 16 – шаговый элект-
родвигатель привода высевающего аппарата; 17 – дат-
чик вращения конусных высевающих аппаратов
Fig. 3. Diagram of carousel-type robotic cassette loading 
device (RCLD, top and side views): 1 – cassette with cells 
for the material to be sown; 2 –sowing device; 3 – guide 
plate; 4 – cassette block; 5 – control unit; 6 – frame; 7 – 
central stationary platform; 8 – outer movable platform; 9 – 
actuator; 10 – actuator drive electric motor; 11 – working 
area for cassette movement; 12 – stepper motor for the outer 
movable platform drive; 13 – container for collecting empty 
cassettes; 14 – work table with holes for unloading seeds 
from cassette cells; 15 – inclined chute for empty cassette 
discharge; 16 – stepper electric motor for the sowing unit 
drive; 17 – rotation sensor for conical sowing devices
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Экспериментальный образец сеялки разработан 
путем интегрирования РКЗУ карусельного типа в 
селекционную сеялку на базе самоходного шасси 
типа Т-16. Схема и экспериментальный образец се-
ялки селекционной самоходной роботизированной 
для второго этапа работ (СССР-2) представлены на 
рисунке 5. 

Порядок работы сеялки
на селекционной делянке

Сеялка с загруженными семенным материалом 
блоками кассет подается к началу селекционной де-
лянки. Оператор-тракторист включает блок управ-
ления, вводит исходные параметры длины делян-
ки и межъярусной дорожки, и сеялка начинает 
работу.

С началом движения сеялки, в соответствии с 
заданием по засеву делянок, кассеты подаются 
актуатором в рабочей зоне к выгрузным отверсти-
ям РКЗУ для загрузки высевающих аппаратов ко-
нусного типа. Из высевающего аппарата семена рав-

номерно перемещаются в семяпровод и далее в 
борозду, образованную двухдисковым сошником. 
Заделывающе-выравнивающие устройства, выпол-
ненные в виде прикатывающих катков, засыпают 
рыхлой почвой посевной материал, подаваемый в 
борозду, разравнивают поверхность почвы и обес-
печивают ее легкое уплотнение.

После схода всех кассет кассетного блока с на-
правляющей пластины в рабочую зону подается 
очередной блок кассет с семенами посредством по-
ворота на расчетный угол платформы РКЗУ, и про-
цесс подачи кассет к выгрузным отверстиям для за-
грузки высевающих аппаратов сеялки повторяется.

Рис. 4. Алгоритм работы РКЗУ карусельного типа 
Fig. 4. Operating algorithm of the carousel-type robotic 
cassette loading device

Рис. 5. Схема и экспериментальный образец сеялки 
селекционной самоходной роботизированной для вто-
рого этапа работ (СССР-2): 1 – роботизированное кас-
сетное загрузочное устройство карусельного типа; 2 – 
самоходное шасси типа Т-16; 3 – высевающий аппарат 
автономного высева; 4 – двухдисковый сошник; 5 – семя-
проводы; 6 – блок управления
Fig. 5. Diagram and experimental prototype of the self-
propelled robotic selection seeder for the second stage of 
operations (SSSR-2): 1 – robotic carousel-type cassette 
loading device; 2 – self-propelled chassis of the T-16 type; 
3 – autonomous sowing unit; 4 – double-disc opener; 5 – 
seed tubes; 6 – control unit
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С использованием программы и методики бы-
ли проведены лабораторные исследования экспе-
риментального образца сеялки для второго этапа 
селекционных работ с роботизированным кассет-
ным загрузочным устройством. 

По оценке показателей времени цикла работы 
исследуемых сеялок, посев сеялкой СССР-2 с РКЗУ 
выполняется быстрее на 11%, в сравнении с сеял-
кой СССэ-6 с КЗУ.

Оценка производительности селекционной
сеялки с РКЗУ за час сменного времени

Приведем сравнительный расчет производитель-
ностей на втором этапе селекционных работ сеял-
ки СССэ-6, оборудованной КЗУ, и сеялки СССР-2 
с интегрированным в нее РКЗУ карусельного типа. 

Производительность сеялки за час сменного 
времени:

Wч = 0,1Вр · vс · Ксм, га/ч,
где Вр – рабочая ширина захвата сеялки СССэ-6, м; 
Вр = 0,9 м; vс – рабочая скорость движения сеялки, км/ч; 
Ксм – коэффициент использования времени смены.

Для 2-го этапа селекционных работ максималь-
ная скорость для сеялки СССэ-6 с КЗУ vс = 3,0 км/ч,  
для сеялки СССР-2 с РКЗУ – vс = 3,6 км/ч.

Коэффициент использования времени смены: 
Ксм = Тр / Тсм,

где Тсм – количество часов в смене, ч; Тр – чистое ра-
бочее время в течение смены, ч.

При пятидневной рабочей неделе Тсм = 8 ч и 
Тр = 5 ч (расчетное значение); 
Ксм = 5/8 = 0,625.
Производительность: 
• сеялки  СССэ-6 с КЗУ 
WчКЗУ = 0,1 · 0,9 · 3,0 · 0,625 = 0,169 га/ч;
• сеялки СССР-2 с РКЗУ карусельного типа
WчРКЗУ = 0,1 · 0,9 · 3,6 · 0,625 = 0,203 га/ч.
Из результатов расчета следует, что применение 

РКЗУ карусельного типа взамен КЗУ на селекцион-
ной сеялке типа СССэ-6 позволит увеличить до 20% 
производительность сеялки за час сменного времени.

ВЫВОДЫ. Применение роботизированного кас-
сетного загрузочного устройства карусельного ти-
па взамен кассетного загрузочного устройства на 
кассетной селекционной сеялке создает предпосылки 
для повышения производительности выполнения 
основной операции посева за час сменного време-
ни до 20% и снижения количества обслуживающе-
го персонала до одного человека.
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