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Целью работы было создание компьютерной модели, позволяющей воспроизвести технологический про-
цесс лесозаготовки с учетом огромного количества всевозможных условий, способных повлиять на конеч-
ный результат работы предприятия, получить данные, необходимые для принятия эффективных управлен-
ческих и организационных решений по нормированию труда и подготовке нормативной документации. 
Для этого с помощью метода агентного моделирования в программе AnyLogic была создана имитационная 
модель производственного процесса. Функционирование предложенной модели осуществляется на осно-
ве значимых статистических данных о наиболее важных характеристиках отдельных элементов производ-
ственного процесса. В статье приведена демонстрация возможностей моделирования технологических 
схем работы на лесосеке на этапе проектирования технологической карты без необходимости реальной 
рубки лесных насаждений. Представлена диаграмма состояний работы харвестера, заложенная в создан-
ную авторами имитационную модель, позволяющая исследователю провести пошаговый анализ работы 
лесозаготовительной машины. Показана информационно логическая детализация всех блоков диаграммы 
состояний работы харвестера, позволяющая понять принцип анализа при расчистке площадки для новой 
рабочей позиции, анализа доступности деревьев на пасеках, обработки стволов деревьев с учетом всех 
перемещений и организационно-технических простоев в процессе освоения лесосек. Представлена графи-
ческая демонстрация выбора деревьев доступных для валки, а также анализа ситуации для перемещения 
на новую рабочую позицию харвестера. Изложена последовательность ввода данных в модель и принципы 
фиксации полученных на основе моделирования научных результатов. Созданная имитационная модель по-
зволит лесопользователям осуществлять: сравнение вариантов технологических схем движения харвестера 
по лесосеке с выбором наилучших организационных и управленческих решений; создание нормативов тру-
дозатрат и нормативов выработки при разработке лесосек в любых природно-производственных условиях 
для любой модели используемого харвестера в зависимости от вида рубок и породно-качественных харак-
теристик вырубаемых деревьев.
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Моделированием технологических процес-
сов, в частности, имитационным модели-

рованием в области лесной промышленности, 
занимались различные ученые. Были проведены 
подробные исследования по моделированию объ-
емов выработки лесозаготовительных предпри-
ятий и трудозатрат на реализацию отдельных 
составляющих технологического процесса [1–5], 
расхода топлива лесозаготовительной техники 
при выполнении технологического цикла лесо-
сечных работ и перебазировок лесосечных ма-
шин [6, 7]. Существуют методические подходы к 
моделированию технологических процессов при 
решении транспортных задач по транспортировке 
заготовленного сырья и готовой продукции [8, 9].

Моделирование технологических процессов 
широко используется на всех стадиях лесозаго-
товительного производства. В частности, в своей 
докторской диссертации Ю.В. Пильник [10] пред-
лагает экономико-математическую модель опти-
мального распределения грузопотоков лесомате-
риалов, позволяющую разрабатывать мероприятия 
по формированию единой лесотранспортной 
сети при поставке лесоматериалов для условий 
регионов лесозаготовки. Иванников В.А. [11] 
делает попытку имитировать рациональные 
структуры транспортных потоков лесоматериа-
лов и модельного ряда лесовозных автопоездов 
с разработкой модели мультимодальных грузо-
потоков. А.П. Соколов и Ю.Ю. Герасимов [12, 
13] разработали методику синтеза оптимального 
лесозаготовительного плана, а также алгоритм его  
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программной реализации в составе компьютерной 
информационно-вычислительной системы лесо-
заготовительной логистики. Исследование сотруд-
ников ПетрГУ А.П. Соколова, Е.В. Осипова [14]  
представляет собой углубленный анализ мето-
дов имитационного моделирования. Объектом 
исследования также являются лесные машины. 
Для решения поставленной задачи был применен 
метод дискретно-событийного имитационного 
моделирования на сетях Петри. Предложенная 
в работе А.П. Мохирева [15] имитационная мо-
дель эффективного планирования деятельности 
лесозаготовительных предприятий при вывозке 
древесных ресурсов с лесосек и промежуточ-
ных складов отличается возможностью прогно-
зирования развития технологического процесса 
комплекса лесотранспортных операций с учетом 
динамически изменяемых природно-производ-
ственных условий многолесных районов РФ. 

Имитация технологических процессов лесоза-
готовительных работ приобретает актуальность 
при анализе задач применения современной лесо-
заготовительной техники, на которую в большин-
стве случаев еще не разработаны нормативы рас-
чета выработки и трудозатрат при планировании 

деятельности лесопромышленных предприятий 
в изменяющихся условиях окружающей среды. 
Внедрение харвестеров в технологический про-
цесс лесосечных работ предусматривает решение 
широкого круга задач повышения эффективности 
их использования [16–18]. Принятие управленче-
ских и организационных решений по нормирова-
нию труда и подготовке нормативной документа-
ции следует компьютеризировать в зависимости 
от вида рубок, качественных и количественных 
характеристик древостоя, технических характе-
ристики используемой техники с максимальным 
учетом случайных природно-производственных 
факторов [19–22].

Цель работы
Цель работы — создание компьютерной мо-

дели, позволяющей воспроизвести технологиче-
ский процесс лесозаготовки с учетом огромного 
количества всевозможных условий, способных 
повлиять на конечный результат работы пред-
приятия и получить данные, необходимые для 
принятия эффективных управленческих и орга-
низационных решений по нормированию труда и 
подготовке нормативной документации.

Рис. 1. Пример рабочего окна при запуске имитационной модели функционирования харве-
стера в программной среде AnyLogic: основные агенты моделирования: 1 — деревья 
для валки; 2 — деревья, оставляемые на доращивание и подрост; 3 — подлесок; 
4 — сортименты; 5 — лесной харвестер; 6 — погрузочный пункт

Fig. 1. An example of the working window when running a simulation model of harvester 
operations in the AnyLogic software environment: 1 — felling trees; 2 — trees left 
to complete growing and undergrowth; 3 — undergrowth; 4 — gradings; 5 — forest 
harvester; 6 — loading point
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Материалы и методы

Использование имитационного моделирова-
ния как одного из направлений математического 
моделирования во многих случаях является пред-
почтительным вариантом анализа технологиче-
ского процесса реализации исследовательских 
работ [23]. В описываемом исследовании по раз-
работке имитационной модели работы лесного 
харвестера выбор среди всех систем имитацион-
ного моделирования был сделан в пользу системы 
компьютерного моделирования AnyLogic [24], 
позволившей осуществить агентный подход к 
решению этого вопроса [25] с оценкой действий 
децентрализованных динамически взаимодей-
ствующих агентов технологического процесса, 
характеризующихся независимым набором пара-
метров и реализацией возможностей системного 
анализа взаимодействия между ними.

Результаты и обсуждение
С использованием функциональных воз-

можностей среды имитационного моделиро-
вания AnyLogic, создана имитационная модель 
работы харвестера на лесосеке. При анализе 
различных технических, технологических и 

организационных аспектов освоения лесных 
участков исследователь имеет возможность за-
дать координаты погрузочного пункта, границ 
лесосеки на карте местности и траекторию дви-
жения харвестера, аналогично созданию тех-
нологической карты освоения лесосек. Варьи-
руемыми параметрами древостоя на заданной 
исследователем лесосеке являются количество 
деревьев целевого компонента рубки на лесосе-
ке, количество деревьев нецелевого компонента 
рубки (деревья которого должны быть оставле-
ны на доращивание), и количество деревьев из 
категории подлесок (деревья, которые могут 
быть удалены в ходе рубки для повышения 
доступности деревьев целевого компонента). 
Размещение всех деревьев на территории лесо-
секи осуществляется произвольно при каждом 
запуске программы имитации. Породы и диа-
метры стволов деревьев всех компонентов рас-
пределяются между ними случайным образом 
на основе указываемых исследователем харак-
теристик формулы породного состава каждого 
компонента и их размерных параметров. 

Пример схемы освоения лесосеки харвестером 
запущенных в программе имитационного моде-
лирования показана на рис. 1.

Рис. 2. Диаграмма состояний харвестера в программной среде имитационного моделирования AnyLogic: условные обозна-
чения: 1 — переход по модельному времени; 2 — переход при прибытии агента моделирования; ПП — погрузочный 
пункт; РП — рабочая позиция харвестера; ЛС — лесосека; Вар1 — вариант первый (для завершения рабочей смены); 
Вар2 — вариант второй (для обеда); Вар3 — вариант третий (при завершении разработки лесосеки)

Fig. 2. Diagram of harvester states in AnyLogic simulation software environment: 1 — transition according to model time; 
2 — transition upon model agent arrival; ПП — loading point; РП — harvester work position; ЛС — harvesting area; 
Вар1 — variant one (to complete work shift); Вар2 — variant two (for lunch break); Вар3 — variant three (to complete  
harvesting area)
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Рис. 3. Схема анализа при расчистке новой рабочей позиции харвестера: а — визуализация работы харвестера при выпол-
нении i шага пошагового анализа новой рабочей позиции; б — визуализация работы харвестера при выполнении 
i + 1 шага пошагового анализа новой рабочей позиции; Dв, Dо, Dп — соответственно диаметры деревьев целевого 
и нецелевого компонентов и подлеска, м; Рв, Ро, Рп — соответственно минимально допустимые расстояния от оси 
харвестерной головки, до осей стволов деревьев целевого и нецелевого компонентов и подлеска, м; R — эффективный 
вылет манипулятора харвестера, м; а — расстояние между рабочими позициями харвестера, м; s — общее число 
шагов при пошаговом анализе; i — порядковый номер шага при пошаговом анализе; W — ширина харвестера, м.; 
1 — деревья целевого компонента; 2 — деревья нецелевого компонента;3 — подлесок; 4 — удаляемые деревья

Fig. 3. Schematic of the analysis when clearing a new working position of the harvester: а — visualization of harvester operation when 
performing i step-by-step analysis of the new working position; б — visualization of harvester operation when performing  
i + 1 step-by-step analysis of the new working position; Dв, Dо, Dп — diameters of target and non-target component trees 
and undergrowth, m, respectively; Рв, Ро, Рп — сminimum allowable distances from the axis of the harvester head to the 
axes of the target and non-target components and undergrowth, m, respectively; R — effective reach of the harvester arm, 
m; а — distance between the working positions of the harvester, m; s — total number of steps in a step-by-step analysis; 
i — sequential number of steps in a step-by-step analysis; W — harvester width, m; 1 — target component trees; 2 — non-
target component trees; 3 — undergrowth; 4 — trees to be removed

                                                  а                    

Рис. 4. Детализация блоков диаграммы состояний работы лесного харвестера при расчистке площадки для новой рабочей 
позиции машины: РП — рабочая позиция; Dв, Dо, Dп — соответственно, диаметры деревьев целевого и нецелевого 
компонентов и подлеска, м; Рв, Ро, Рп — соответственно минимально допустимые расстояния от оси харвестерной 
головки, до осей стволов деревьев целевого и нецелевого компонентов и подлеска, м; s — общее число шагов при 
пошаговом анализе; i — порядковый номер шага при пошаговом анализе; W — ширина харвестера, м

Fig. 4. Detail block diagram of forest harvester operation when clearing a site for a new working position of the machine: РП —
working position;  Dв, Dо, Dп — respectively, diameters of trees of target and non-target components and undergrowth, m;  
Рв, Ро, Рп — respectively, the minimum allowable distances from the axis of harvester head, to the axes of trunks of trees 
of target and non-target components and undergrowth, m; s — total number of steps in step analysis; i — sequence number 
of steps in step analysis; W — harvester width, m 

                                               б
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В разработанной нами модели используются 
технические характеристики харвестера и квали-
фикации оператора: размеры харвестера и хар-
вестерной головки, скоростные характеристики 
перемещения харвестера и его манипулятора, 
параметры вылета манипулятора, скорость про-
таскивания ствола дерева харвестерной головкой, 
производительность чистого пиления и некото-
рые другие параметры.

Исследователь может изменять такие орга-
низационные параметры, как сменность работы 
оператора, продолжительность смены и норми-
руемых перерывов, а также характерные для того 
или иного предприятия статистические показате-
ли частоты ненормируемых перерывов в работе: 
технических и организационных.

Составлена диаграмма состояний харвестера, 
позволяющая отслеживать все этапы его работы 
в программной среде имитационного моделиро-
вания (рис. 2).

В процессе работы харвестера обрабатываются 
деревья целевого компонента с обеспечением сохран-
ности на полупасеках деревьев нецелевого компо- 

нента. Таким образом, могут имитироваться сплош-
ные рубки с сохранением и без сохранения подроста, 
а также различные виды выборочных рубок.

Одним из основных этапов действий харве-
стера является анализ доступности вырубаемых 
деревьев. Такой анализ проводится неизменно при 
перемещениях на новую рабочую позицию и по-
следующем определении с выбранной рабочей 
позиции доступности или недоступности нахо-
дящихся вблизи харвестера деревьев. Согласно 
схеме, анализ при расчистке рабочих позиций для 
перемещения харвестера (рис. 3) осуществляется 
на расстоянии эффективного вылета манипулятора 
от него. Это расстояние соответствует эффективно-
му вылету его манипулятора. Текущая рабочая по-
зиция харвестера не позволяет далее осуществлять 
рубку деревьев с одного места и требуется пере-
мещение на новую рабочую позицию с вырубкой 
всех деревьев, оказавшихся на пути его движения.

На рис. 4. представлена информационно-ло-
гическая детализация блоков диаграммы состоя-
ний при расчистке рабочих позиций харвестера, 
позволяющая оценить варианты развития этапов  

Рис. 5. Детализация блоков диаграммы состояний работы лесного харвестера при анализе неустранимых препятствий на 
пути движения харвестерной головки до вырубаемого дерева: Dо — диаметр деревьев нецелевого компонента, м; 
wх — ширина харвестерной головки, м; Xo — расстояние от оси харвестерной головки до ближайшего дерева не-
целевого компонента на каждом шаге анализа, м; s — общее число шагов при пошаговом анализе; i — порядковый 
номер шага при пошаговом анализе; Lв — расстояние до анализируемого дерева, м

Fig. 5. Detail block diagram of forest harvester operation when analyzing intractable obstacles on the path of the harvester head to 
the tree to be felled:  Dо — diameter of trees of non-target component, m; wх — width of harvester head, m; Xo — distance 
from harvester head axis to the nearest tree of non-target component in each analysis step, m; s — total number of steps in 
step analysis; i — ordinal number of step in step analysis; Lв — distance to analyzed tree, m



74 Lesnoy vestnik / Forestry Bulletin, 2023, vol. 27, no. 3

Forest engineering  Modeling operation of forest harvester...

анализа в различных ситуациях. Нумерация 
блоков на этом и последующих рисунках соот-
ветствует нумерации соответствующих блоков 
исходной диаграммы состояний (см. рис. 2), что 
позволяет исследователю получить более под-
робное представление о заложенных в имита-
ционную модель принципах функционирования 
отдельных ее элементов.

Разработана информационно-логическая дета-
лизация блоков диаграммы состояний работы хар-
вестера при анализе неустранимых препятствий на 
пути движения манипулятора (рис. 5), а также схема 
(рис. 6) работы харвестера, позволяющая понять 
принцип анализа доступности деревьев, заложен-
ных в процесс пошаговой имитации технологиче-
ского процесса. В тех случаях, когда на траектории 
движения манипулятора от харвестера к дереву от-
сутствуют другие деревья нецелевого компонента, 
дерево переходит в категорию доступных для валки. 

Вырубаемые деревья, признанные недоступны-
ми с анализируемой рабочей позиции харвестера, 
переводятся в категорию «недоступные деревья» и 
впоследствии не подвергаются анализу. После пе-
ремещения на новую рабочую позицию все недо-
ступные ранее деревья признаются доступными и 
в отношении них производится повторный анализ.

Следующие блоки диаграммы реализуют даль-
нейший анализ подлеска на пути движения хар-
вестерной головки к дереву. Если такие деревья 
существуют, то осуществляется их удаление с 
последующим измельчением.

Анализ рис. 7 позволяет сделать вывод о не-
доступности с текущей рабочей позиции двух 
деревьев целевого компонента, так как на пути 
движения манипулятора встречаются деревья 
нецелевого компонента рубки, которые следует 
оставить на доращивание. При этом отмечается 
доступность пяти деревьев целевого компонента, 

Рис. 6. Схема пошагового анализа доступности деревьев на полупасеках. Анализируемое дерево доступно (Xo > Do/2 + wx/2): 
а — визуализация работы харвестера при выполнении i шага пошагового анализа доступности деревьев на полупа-
секах; б — визуализация работы харвестера при выполнении i + 1 шага пошагового анализа доступности деревьев 
на полупасеках; Lв — расстояние до анализируемого дерева, м; S — общее количество шагов при анализе, I — номер 
шага при анализе, Xo — расстояние от оси харвестерной головки до ближайшего дерева нецелевого компонента 
на каждом шаге анализа, м; Do — диаметр ближайшего к харвестерной головке дерева нецелевого компонента, м; 
wx — ширина харвестерной головки, м; W — ширина харвестера, м; 1 — зона, ограничивающая доступность дерева; 
2, 4 — анализируемое дерево; 3 — ближайшее дерево нецелевого компонента; 5 — деревья целевого компонента; 
6 — деревья нецелевого компонента; 7 — подлесок; 8 — удаляемые деревья

Fig. 6. Schematic of a step-by-step analysis of tree availability at half-points. The tree being analysed is available (Xo > Do/2 + wx/2):  
а —  visualization of the harvester operation when performing i step of the step-by-step analysis of tree availability on 
the half-lots; б — visualization of the harvester operation when performing i + 1 step of the step-by-step analysis of tree 
availability on the half-lots; Lв —  distance to the analyzed tree, m; S — total number of steps in the analysis, I — number 
of steps in the analysis, Xo — distance from the harvester head axis to the nearest tree of a non-target component in each 
analysis step, m;  Do — diameter of the tree nearest to the harvester head of the non-target component, m; wx — width of 
the harvester head, m; W — width of the harvester, m; 1 — area limiting tree availability; 2, 4 — tree to be analysed; 3 — 
nearest tree of non-target component; 5 — trees of target component; 6 — trees of non-target component; 7 — undergrowth; 
8 — trees to be removed

                                                  а                                                                      б                    
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Рис. 7. Итоговые результаты анализа доступности деревьев 
целевого компонента и выбора удаляемых деревьев: 
1 — деревья целевого компонента; 2 — деревья не-
целевого компонента; 3 — подлесок; 4 — удаляемые 
деревья; 5 — недоступные деревья

Fig. 7. Summary results of target component tree availability 
analysis and selection of trees to be removed: 1 — target 
component trees; 2 — non-target component trees; 3 — 
undergrowth; 4 — trees to be removed; 5 — unaccessible 
trees

Рис. 8. Детализация блоков диаграммы состояний работы лесного харвестера при анализе и уда-
лении устранимых препятствий на пути движения манипулятора до вырубаемого дерева:  
РП — рабочая позиция; а — расстояние между рабочими позициями харвестера, м; s — 
общее число шагов при пошаговом анализе; i — порядковый номер шага при пошаговом 
анализе; Dп — диаметры подлеска, м; wx — ширина харвестерной головки, м; Xo — рас-
стояние от оси харвестерной головки до ближайшего дерева нецелевого компонента  
на каждом шаге анализа, м

Fig. 8. Detail of forest harvester operation status diagram blocks when analyzing and removing removable 
obstacles in the path of manipulator movement to the tree to be felled: РП — working position; 
а — distance between working positions of harvester, m; s — total number of steps in step-by-step 
analysis; i — ordinal number of step in step-by-step analysis;  Dп — undergrowth diameters, m; 
wx — width of harvester head, m; Xo — distance from harvester head axis to the nearest tree of 
non-target component in each analysis step, m
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для валки которых необходимо удалить четыре 
дерева, относящиеся к категории «подлесок».

Разработана информационно-логическая де-
тализация имитации блоков диаграммы состоя-
ний работы харвестера при анализе и удалении 
устранимых препятствий в виде подлеска на пути 
движения харвестерной головки (рис. 8) и детали-
зация процесса обработки ствола дерева (рис. 9).

В имитационной модели анализируется рас-
кряжевка первоначально на шестиметровые со-
ртименты, а когда это становится невозможным, 
то последовательно на четырех- и двухметровые 

отрезки без учета их качественных признаков.  
Основные параметры сортиментов определяются 
с использованием заложенных в модель извест-
ных статистических зависимостей [26].

Полученные в результате обработки ствола 
сортименты переводятся в категорию «бревна» в 
системе имитационного моделирования с параме-
трами, автоматически определяемыми в процессе 
отделения от дерева каждого нового бревна. При 
этом фиксируется их порода и осуществляется 
расчет длины сортиментов и диаметров ствола в 
месте поперечной распиловки. Вершинная часть 

Рис. 9. Детализация блоков диаграммы состояний работы лесного харвестера при имитации 
процесса обработки ствола дерева

Fig. 9. Detail block diagram of forest harvester operation state diagram when simulating process 
of tree trunk processing

Рис. 10. Детализация блоков диаграммы состояний работы лесного харвестера при анализе перемещений 
и организационно-технических простоев в процессе разработки лесосеки

Fig. 10. Detail of the forest harvester operation status diagram blocks when analyzing movements and organizational 
and technical downtime in the process of timber harvesting
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измельчается на однометровые отрезки, остаю-
щиеся на лесосеке для укрепления волока или на 
перегнивание. Пересчет общего заготовленного 
объема бревен выполняется после отделения от 
ствола каждого нового бревна.

Имитационный процесс анализа перемещений 
и простоев харвестера представлен в виде инфор-
мационно-логической детализации блоков диа-
граммы состояний работы харвестера на рис. 10.

В результате создания описанной имитаци-
онной модели авторским коллективом получено 
свидетельство Российской Федерации на реги-
страцию программы моделирования работы хар-
вестера [27].

Выводы
Разработанная имитационная модель работы 

харвестера на базе метода агентного моделиро-
вания процессов в системе AnyLogic позволяет 
проводить симуляцию производственных про-
цессов и оценивать значимость их влияния на 
результаты функционирования производственных 
систем, переходя от показателей микроуровня к 
показателям макроуровня.

Модель предоставляет широкие возможности 
для анализа эффективности работы харвестера 
без необходимости реальной рубки лесных на-
саждений. Следующим этапом моделирования 
будет являться постановка имитационного экс-
перимента на описанной модели. При этом воз-
можен анализ влияния на результаты работы как 
природно-производственных, так и технических 
и технологических факторов. 

Планирование эксперимента на модели пред-
усматривает выделение основных факторных 
признаков насаждений, влияние которых суще-
ственно сказывается на выработке харвестеров. 
Среди основных признаков окружающей среды,  
выбранных для дальнейшего анализа, можно 
выделить необходимость оценки влияния на 
производительность машин общего запаса леса 
на одном гектаре, влияния доли вырубаемого 
компонента и наличия на лесосеке подроста хо-
зяйственно-ценных пород древесины. Экспери-
ментальные исследования на модели также могут 
быть направлены на выявление степени влияния 
технических характеристик харвестеров и квали-
фикации операторов на результаты работы и фи-
нальный объем заготовленной продукции. Среди 
основных признаков технического состояния ма-
шин, оценку которых выполняют с помощью под-
готовленного программного обеспечения можно 
выделить скоростные характеристики движения 
машины по лесосеке и работы ее манипулятора, 
характеристики эффективного вылета манипу-
лятора и габаритные параметры харвестера и 
харвестерной головки.

Созданная программа имитационного моде-
лирования может быть эффективно использована 
научными и научно-производственными органи-
зациями при анализе работы лесных машин, а 
также производственными предприятиями при 
выборе техники и технологии для организации 
работы в лесу.
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Имитационное моделирование... Лесоинженерное дело

MODELING OPERATION OF FOREST HARVESTER  
IN ANYLOGIC SIMULATION SYSTEM 

K.P. Rukomoynikov, T.V. Sergeeva, T.A. Gilyazova, E.M. Tsarev, P.N. Anisimov
Volga State University of Technology, 3, Lenin Square, 424000, Yoshkar-Ola, Republic of Mari El, Russia

rukomojnikovkp@volgatech.net

The purpose of the work is to create a computer model that allows to reproduce the technological process of 
logging, taking into account a huge number of various conditions that can affect the final result of the enterprise, 
to obtain the data necessary for making effective managerial and organizational decisions on labor standardization 
and the preparation of regulatory documentation. To do this, using the agent-based modeling method, a simulation 
model of the production process was created in the AnyLogic program. The functioning of the proposed model is 
carried out on the basis of significant statistical data on the most important characteristics of individual elements 
of the production process. The article demonstrates the possibilities of modeling technological schemes of work at 
the cutting site at the design stage of the technological map without the need for real felling of forest plantations.  
The diagram of the conditions of the harvester’s work is presented, embedded in the simulation model created by 
the authors, which allows the researcher to conduct a step-by-step analysis of the work of the logging machine. An 
information-logical detailing of all blocks of the harvester work state diagram is shown, which allows understanding 
the principle of analysis when clearing the site for a new working position, analyzing the availability of trees in 
apiaries, processing of tree trunks, taking into account all movements and organizational and technical downtime 
in the process of developing forest cuttings. The reader is presented with a graphical demonstration of the choice 
of trees available for felling, as well as an analysis of the situation for moving to a new working position of the 
harvester.  The sequence of data entry into the model and the principles of fixing the scientific results obtained on 
the basis of modeling are outlined. The created simulation model will allow forest users to compare the options 
for the technological schemes of the harvester's movement along the forest cutting with the choice of the best 
organizational and management solutions; creation of labor standards and production standards for the development 
of forest cuttings in any natural and production conditions for any model of the harvester used, depending on the 
type of felling and the species and quality characteristics of the felled trees.
Keywords: simulation, software, logging, felling area, chart
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