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АНОТАЦІЯ. В статті наведено алгоритм застосування комп’ютерної програми «КОМПАС» при ав-
томатизації проектних робіт для розробки технологічної карти з механізації земляних робіт. Розгля-
нуто застосування прикладних бібліотек, які входять в склад програмного дистрибутиву, що дозволяє 
значно скоротити строки при підготовці проектно-технічної документації. 
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АННОТАЦИЯ. В статье приведен алгоритм применения компьютерной программы "КОМПАС" при 

автоматизации проектных работ для разработки технологической карты по механизации земляных 
работ. Рассмотрены применения прикладных библиотек, которые входят в состав программного ди-
стрибутива, что позволяет значительно сократить сроки при подготовке проектно-технической до-
кументации. 

Ключевые слова: система автоматизированного проектирования, техническая документация, 
автоматизация, технология земляных работ. 

 
SUMMARY. Purpouse. Analysis of the possibilities of using CAD "COMPASS" in the development of techni-

cal projects in "Construction". Methodology. Studies based on the use of methods of technology projects of ex-
cavation. Findings. Algorithm development project of excavation technology using computer tools. Research 
limitation. When using CAD graphics in educational projects significantly reduces the time of their performance 
and it is possible to pay more attention to the quality of their content. Value.  CAD systems are not self-sufficient, 
so important is the use of complex CAD-CAM-CAE tools for effective training as "construction.". 
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ВСТУП 

Сьогодні основною проблемою при під-
готовці учбових проектів студентами в ці-
лому є або відсутність досвіду застосуван-
ня комп'ютерних програм або, в кращому 
разі, їх поверхневе оволодіння. Розгляд 
причин небажання поглибленого вивчення 
програм, а також відсутність знань про та-
ких, ми вважаємо недоцільним, тому про-
понуємо зупинитися на питанні впрова-
дження систем автоматизованого проекту-
вання (САПР) в учбовий процес. На наш 
погляд вбудована програмна допомога до-
зволяє користувачу цієї САПР тільки ви-
вчити алгоритм дії команди (рис.1), проте 
не дозволяє вирішити конкретну технічну 
задачу. 
Окремо відзначимо цінність таких засо-

бів допомоги [1], в яких, як правило, до-

сить докладно наведені характеристики 
системних команд. 

МЕТА СТАТТІ 

Аналіз можливості використання САПР 
«КОМПАС» при розробці технічного прое-
кту за напрямом «будівництво». 

ВИКЛАД МАТЕРІАЛУ 

Основна мета САПР – автоматизоване 
виконання деяких етапів процесу підготов-
ки технічної документації. Для учбового 
процесу – це виконання відомих інженер-
них розрахунків за допомогою 
комп’ютерних програмних рішень. 
В ході аналізу робочих програм будіве-

льних спеціальностей цікавою, на наш по-
гляд, виявилася підготовка частини курсо-
вого проекту за «Технологією земляних ро-
біт» з використанням CAD-системи Ком-
пас-Графік. 
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Виконання проекту з технології земля-
них робіт передбачає, в свою чергу, на ос-
нові розробленої конструктивної схеми бу-
дівлі або споруди, розробку технологічної 
карти, на якій має бути показано розміщен-
ня спеціальних машин та обладнання у від-
повідності до осей будівельного об’єкта, 
зображені їх робочі стоянки або точки пе-
реміщення та відображення лінійного гра-
фіка виконання робіт, для яких розробля-
ється технологічна карта.  
Рух машин по майданчику віднесемо до 

графічних задач, розробку лінійного графі-
ка – до математичних. 
Розглянемо алгоритм виконання проект-

них робіт [2]. В якості початкових умов 

проектування пропонуємо задатися осями 
фундаментного поля будівлі і глибиною 
його закладання (рис.2). Як приклад роз-
глянемо варіант проектування збірного за-
лізобетонного фундаменту житлового бу-
динку. 
Наступним етапом буде визначення про-

філю земляного каналу з урахуванням 
конструктивних особливостей фундаменту. 
При цьому необхідно скористатися норма-
тивними документами [3, 4], які визнача-
ють мінімальний розмір робочої зони і ко-
ефіцієнт нахилу укосу грунту. 
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Рис. 1. Інструментальні панелі САПР «Компас»: а – панель «Геометрія»; б – панель «Позначен-
ня»; в – панель «Редагування»; г – панель «Позначення для будівництва»; д – прикладна бібліотека 
«СПДС –позначення»; е – прикладна бібліотека «Будівельні машини і обладнання» 

Fig. 1. Dashboards “COMPASS”: а – panel "Geometry"; б - panel "Legend"; в - bar "Edit"; г - panel 
"designation for construction"; д - Applied Library "SPDS-marking", e - Applied Library "Construction Machin-
ery and Equipment" 
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Алгоритм математичного визначення 
параметрів котловану наступний: 

– визначення відстані від основних осей 
будівлі до основи укосів: 

ЗРФ РДГC ++=2,1 , 

де ФГ  – зовнішній габарит фундаменту 

відносно осей (рис. 2), РД  – додаткова від-
стань від зовнішнього габариту фундаменту 
до укосу траншеї в разі встановлення фун-
даментної плити в траншею, ЗР  – мініма-

льний розмір робочої зони згідно [3]; 
– визначення величини закладання уко-

сів: 
mha k ⋅= , 

де  kh  – глибина котловану; m  – коефіцієнт 

нахилу укосу згідно [3]; 
– визначення параметрів дна котловану: 

22CLL ЗKH += ; 12CBB ЗKH += , 

де KHL , KHB  – відповідно довжина і ши-

рина дна котловану,  ЗL ,  ЗB  – відповідно 

довжина і ширина будівлі по осях; 
– визначення параметрів котловану по 

верху укосів: 
aLL KHKB 2+= ; aBB KHKB 2+= . 

Математично визначивши геометричні 
параметри дна і верху котловану, можна 
приступити до його графічного виконання 
за допомогою Компас-Графік (рис. 1, е). 
При цьому основну увагу слід приділити 
створенню видів у потрібних масштабах 
для розміщення плану фундаментного поля 
і розрізів по осях.  
Наступним етапом буде підбирання зем-

лерийної техніки для виконання земляних 
робіт. На цьому етапі доцільне застосуван-
ня бібліотеки Компас-Графік «Будівельні 
машини і механізми» з розділу «Організа-
ція будівництва» (рис. 3). Спочатку для ви-

 
Рис. 2. Схема фундаментного поля 

Fig. 2. Shem foundation field 

 
 Рис. 3. План котловану і розріз 

Fig. 3. Plan and section of pit 
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значення об'ємів робіт пропонуємо прийня-
ти плоский майданчик стоянки екскаватора, 
тому об'єми підраховуємо, враховуючи 
прості розрізи по осях. 
За методикою [2] визначимо максималь-

ний радіус копання за рівнем дна котлова-
ну: 

aRR BKHK −= maxmax , 

де BKR max  – нормативне значення макси-

мального радіуса копання на рівні стоянки 
машини. 
Для прийнятого екскаватора визначимо 

мінімальний радіус копання за рівнем дна 

котловану за формулою: 

HLKR +=
2

1
min , 

де K  – колісна база прийнятої машини;  

HL  – нормативна відстань від опори ма-
шини до основи укосу згідно [3]. 
Визначаємо максимальну величину пе-

реміщення екскаватора 

minmax RRL HKП −= . 

Маючи математичні показники парамет-
рів забою екскаватора, зобразимо його за-
бій графічно (рис. 4).  

 

 
Рис. 4. Параметри забою екскаватора зі зворотною лопатою 

Fig. 4. Options slaughter Excavator with backhoe bucket 

  
Рис. 5. Схема забою екскаватора і розробки котловану 

Fig. 5. Figure slaughter dredge excavation and development 
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В ході проектування технології земляних 
робіт необхідно розробити схему розробки 
котловану (рис. 5). 
За співвідношенням ширини котловану і 

максимального радіуса копання вибираємо 
тип проходки землерийної машини [1] та 
визначаємо величину відстані від осі руху 
екскаватора до вершини укосу за форму-
лою: 

22
maxmin ПBK LRPRa −<<+ . 

 
ВИСНОВОК 

 
Як підсумок відзначимо, що при вико-

нанні даної задачі виконавець познайо-
миться з поняттям «видів» в програмі 
«Компас»; їхнім масштабуванням; поси-
ланням на види в документі; поняттям 
«прямих допоміжної побудови»; «відріз-
ків»; поняттям основних, тонких осьових 
ліній і використанням прив'язок при їх вве-
денні. Доцільним буде використання ко-
манд оформлення: «позначення перетину», 
«відмітка рівня», «виноска», «напис», 
«розмір» а також застосування прикладних 
бібліотек САПР «Компас». 
При використанні САПР «Компас» в хо-

ді розробки проекту технології земляних 
робіт можна досягнути значного скорочен-
ня часу на проектування, що значно здеше-
вить процес підготовки технічної докумен-
тації при розгляді подібних задач. 
Проте, графічні САПР не самодостатні, 

тому актуальним є використання комплексу 
CAD-CAM-CAE засобів для ефективної 
підготовки спеціалістів напряму «будівни-
цтво» 
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