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полей, повысить экономическую выгодность для больших фермерских 

комплексов, сократить затраты на использование ресурсов. 
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В современном мире, миллиарды людей ежедневно посещают магазины, 

где покупают различные продукты. В корзине современного покупателя 
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всегда можно встретить сыпучие продукты в упаковке из пластика или 

картона (бумаги). Обычные бытовые вещи, такие как стиральные порошки, 

кофе, лекарства, корм для животных уже давно не фасуют ручным методом. 

На предприятиях в цехах фасовки стоят промышленные машины для 

распределения сыпучих материалов, которые недоступны человеку 

неработающему на фасовке.  

В повседневной жизни практически каждый испытывает необходимость 

распределять сыпучие материалы, как пример мука, для приготовления 

выпечки либо корм для домашних животных. Автоматизация процесса 

фасовки сыпучих материалов упрощает все процессы, связанные с 

домашними делами. Поэтому автоматизированное мехатронное устройство, 

для дозирования сыпучих материалов, таких как корм для животных, 

является актуальной темой для современного мира. 

Но что если человеку необходимо в домашних условиях распределить 

сыпучие продукты в автоматическом или полуавтоматическом режиме, 

например: корм для кота или собаки. 

Устройство на микроконтроллере для автоматического управления 

процессом дозирования сыпучих материалов- это устройство, дающее 

возможность контролировать периодичность кормления и количество 

подаваемого корма в условиях, когда человек на работе, даче или уехал на 

отпуск в другой город или даже страну. 

Дозатор–устройство для автоматического отмеривания (дозирования) и 

выдачи заданного количества (в том числе, штучных 

товаров),массыилиобъѐмавещества (твѐрдых сыпучих материалов, 

паст,жидкостей,газов) в виде порций или постоянного расхода с 

установленной погрешностью[1][2]; общее определение приборов, систем, 

оборудования, выполняющих однозначную функцию[3]. Вариант названия 

дозатора – диспенсер. Выдают дозы одного или нескольких веществодному 

или разнымпотребителям; изменяют количествокомпонентовв заданном 

соотношении с изменяющимся количеством других дозируемых 

компонентов; дозируют вещества в заданной временной или логической 

последовательности. Блоком управления каждого дозатора является 

автоматическийрегулятори наибольшая эффективность достигается если 

регулятором или его основой служатмикро-ЭВМилимини-ЭВМ, 

восполняющие влияние внешних воздействий, проводящие дозирование по 

заданной программе; также удобно представлять информациюоператоруи 

передавать результаты дозирования на следующую ступень управления[4]. 

https://ru.wikipedia.org/w/index.php?title=%D0%94%D0%BE%D0%B7%D0%B8%D1%80%D0%BE%D0%B2%D0%B0%D0%BD%D0%B8%D0%B5&action=edit&redlink=1
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9C%D0%B0%D1%81%D1%81%D0%B0
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9E%D0%B1%D1%8A%D1%91%D0%BC
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%96%D0%B8%D0%B4%D0%BA%D0%BE%D1%81%D1%82%D1%8C
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%93%D0%B0%D0%B7
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%92%D0%B5%D1%89%D0%B5%D1%81%D1%82%D0%B2%D0%BE
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9F%D0%BE%D1%82%D1%80%D0%B5%D0%B1%D0%B8%D1%82%D0%B5%D0%BB%D1%8C
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9A%D0%BE%D0%BC%D0%BF%D0%BE%D0%BD%D0%B5%D0%BD%D1%82
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%A0%D0%B5%D0%B3%D1%83%D0%BB%D1%8F%D1%82%D0%BE%D1%80
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9C%D0%B8%D0%BA%D1%80%D0%BE-%D0%AD%D0%92%D0%9C
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9C%D0%B8%D0%BD%D0%B8-%D0%AD%D0%92%D0%9C
https://ru.wikipedia.org/wiki/%D0%9E%D0%BF%D0%B5%D1%80%D0%B0%D1%82%D0%BE%D1%80
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Шнековые дозаторы 

Применяется для дозирования сыпучих продуктов, порошков, зернистых 

материалов (не подвергающихся измельчению), гранул, паст, а также при 

дозировании суспензий, радиоактивных и других сред, в которых не 

допустимо сдавливание среды, для обеспечения постоянного расхода. 

Обычно обладают сравнительно невысокой точностью, просты и надежны, 

но не способны создать значительный напор жидкости, а также не 

соответствуют требованиям к компактности и герметичности. 

Представляет собой, в основном, шнек, заключѐнный в кожух; рабочий 

инструмент данного типа может располагаться вертикально, горизонтально 

или под наклоном, встречаются дозаторы с несколькими шнеками[4][6]. 

Объѐмные дозаторы 

С помощью данного вида дозируют газы, жидкости, пасты, а также 

твѐрдые сыпучие материалы; такие дозаторы просты по конструкции и 

вполне надѐжны, широко применяют в пищевой и иных отраслях 

промышленности при подаче жидких и сухих дисперсных материалов. 

Отличаются долговечностью и удобством в эксплуатации. 

Представляют из себя мерные сосуды, кругообразно загружающиеся из 

бункера и разгружающиеся в приѐмную ѐмкость. Их производительность 

регулируют с помощью изменения скорости наполнения, времени цикла или 

объѐма; имеют невысокую погрешность[4][6]. 

Из недостатков отмечаются скважная подача ингредиентов, зависимость 

объѐма дозы от температуры и давления, недостаточная точность 

(погрешность) при работе с некоторыми видами продукции (например, 

дозировании пенящихся сред). 

Массовые дозаторы 

По простоте исполнения и надежности аналогичны объѐмным. Могут 

одинаково применяться для работы с твѐрдыми, сыпучими и вязкими 

веществами в разных отраслях промышленности. Представляют собой 

сочетание надежности, точности измерений и достаточно высокую скорость 

работы[4][6]. 

Весовые дозаторы 

Применяются при дозировании твѐрдых сыпучих материалов с 

фракциями любых размеров и жидкостей, наиболее распространены в 

химической промышленности. 
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Среди достоинств отмечается компактность датчиков давления, 

универсальность (процессы взвешивания и дозирования полностью 

автоматизированы, управление весами сводится к управлению прибором 

загрузки), оптимальная точность и большая производительность; к 

недостаткам можно отнести необходимость предварительного определения 

гидростатического давления от веса продукта в ѐмкости, низкая скорость 

работы. В сравнении с объѐмными сложны, поэтому имеют малую 

эксплуатационную надежность и высокую стоимость[4][6]. 

Из структурной схемы видно, что макет состоит из следующих 

компонентов: 

1. Управляющее устройство; 

2. Считывающее устройство; 

3. Исполнительное устройство; 

4. Источник питания; 

 
 

Рисунок 1 – структурная схема устройства 

 

Управляющее устройство. В настоящее время микроконтроллеры 

настолько дешевы и легко доступны, что их обычно используют вместо 

простых логических схем, таких как счетчики, с единственной целью 

получить некоторую гибкость конструкции и урезать пространство. 

Некоторые машины и роботы даже полагаются на огромное количество 

микроконтроллеров, каждый из которых с энтузиазмом выполняет свою 

задачу. В основном новые микроконтроллеры являются «программируемыми 

в системе», это означает, что вы можете настраивать выполняемую 

программу, не снимая микроконтроллер с его позиции[7]. 
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Микроконтроллер можно сравнить с маленьким автономным 

компьютером; это чрезвычайно мощное устройство, способное выполнять 

ряд заранее запрограммированных задач и взаимодействовать с 

дополнительными аппаратными устройствами. Будучи упакованным в 

крошечную интегральную схему (ИС), размер и вес которой обычно 

незначительны, он становится идеальным контроллером для роботов или 

любых машин, требующих некоторого типа интеллектуальной 

автоматизации. Одного микроконтроллера может хватить для управления 

небольшим мобильным роботом, автоматической стиральной машиной или 

системой безопасности. Несколько микроконтроллеров содержат память для 

хранения исполняемой программы и множество линий ввода / вывода, 

которые можно использовать для совместной работы с другими 

устройствами, например, для считывания состояния датчика или управления 

двигателем [8]. 

Лучше использовать микроконтроллер семейства AVR–ATmega 328p 

(рисунок 2), так как по сравнению с остальными типами микроконтроллеров 

он имеет оптимальныйобъем памяти, скорость обработки информации, могут 

использоваться в как простых, так и более сложных устройствах.  

 
 

Рисунок 2. Микроконтроллер AVR 

 

Устройства для определения угловых смещений и ускорений– это 

устройство для преобразования угловых положений в цифровой сигнал [9]. 

Оптический щелевой энкодер (рисунок 3) – это датчик перемещения, 

основанный на светодиоде и приемном инфракрасном элементе, между 

которыми вращается диск, разделенный на прозрачные и непрозрачные для 

света зоны [10]. 
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Рисунок 3. Оптическое устройство для определения угловых смещений и 

ускорений открытого типа 

Мотор постоянного ток в разрабатываемом устройстве должен иметь 

малые габариты и достаточно большой крутящий момент, чтобы вращать 

шнек. Поэтому необходимо использовать маленький мотор с редуктором или 

мотор-редуктор, потому что именно редуктор позволит получить хороший 

крутящий момент на выходном валу 

Применениедвухвального мотора (рисунок 4) - редуктора постоянного 

тока в атематической кормушке будет наилучшим решением[11]. 

 
 

Рисунок 4. Двухвальный мотор-редуктор постоянного тока 

Для питания устройства электроэнергией наиболееприемлемым 

аккумулятором являются литий-ионные аккумуляторы типа 18650 (рисунок 

5). Они по всем параметрам превосходят гальванически элементы питания, 

хоть и дороже их в производстве. Однако литий-ионные источники питания 

дешевле в производстве и удобней в использовании чем литий-полимерные 

аналоги. 
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Рисунок 5. Литий-полимерный аккумулятор 

Для управления мотор – редуктором лучше использоватьустройство 

сопряженияMX1508 (рисунок 6), так как по сравнению с остальными типами 

устройств сопряжения оно имеет оптимальное рабочее напряжение и 

подходящий отдаваемый ток. MX1508 значительно меньше по габаритным 

размерам, дешевле и проще в производстве. 

 

Рисунок 6. Устройство сопряжения MX1508 

В даннойстатье была рассмотрена возможность создания устройства, 

позволяющего управлять автоматическим распределением сыпучих 

материалов. Данное устройство весьма полезно в 21 веке, ведь каждый день 

мы сталкиваемся с трудностью распределения сыпучих материалов в 

домашних условиях. 

Данное устройство стационарное, т.е. оно подвержено влиянию 

перебоев в сети и зависит от определенного места положения. Его нельзя 

перенести в любое другое помещение, не выключая его. 

При определѐнных доработках данное устройство можно сделать 

полностью автономным и не подверженным влиянию перебоев в сети. Оно 

будет мобильно, что позволит без каких-либо проблем транспортировать с 

одного места в другое. 
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