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Der weitere Leistungsanstieg in der Land-,
Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft ist. un-
trennbar mit der beschleunigten Anwendung
des  wissenschaftlich-technischen  Fort-
schritts verbunden. Dabei sprechen sowohl
technische und &konomische als auch so-
ziale Aspekte fiir die breite Anwendung der
Mikroelektronik und Robotertechnik. In der
landwirtschaftlichen Primarproduktion aber

auch in der Verarbeitung der Produkte und -

im  Vorleistungsbereich ist  korperlich
schwere und monotone Arbeit noch weit
~ verbreitet. Nun kommt es darauf an, in allen
Bereichen der Land-, Forst- und Nahrungs-
giterwirtschaft eine intensive Forschungs-,
Entwicklungs- und Rationalisierungsarbeit zu
leisten, um in voller Breite anwendungsreife
Lésungen zu erarbeiten und mit hohem 6ko-
nomischen Effekt in die Praxis Uberzulei-
ten.

Die KDT-Ausschreibung zur Férderung einer
beschleunigten und breiten Anwendung der
Mikroelektronik und Robotertechnik in der
Land-, Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft,
die im Jahr 1983 abgeschlossen wurde, hat
maRgeblich dazu beigetragen, dall zusé&tzli-
che Losungen erarbeitet wurden und die wis-
senschaftlich-technische Arbeit beschleunigt
wurde. Jetzt geht es darum, auf der Grund-
lage des Applikationsprogramms die breite

und 6konomische Verwertung aller einge-

reichten Lésungen zu gewihrleisten. Insge-
samt geniigt das bisher erreichte Schrittmal
noch nicht; um in der Land-, Forst- und Nah-
rungsgiiterwirtschaft auf dem Gebiet der Ro-
botertechnik die bis zum Jahr 1985 festgeleg-
ten Zielstellungen zu erfullen.

1. Erarbeitung des wissenschaftlich-
technischen Vorlaufs ‘

Die Erarbeitung eines ausreichenden wissen-

" schaftlich-technischen Vorlaufs ist von fun-

damentaler Bedeutung, um von vornherein

den komplexen Einsatz von Robotern mit
héchstem 6konomischen Nutzeffekt anzu-
streben. Dabei sind umfangreiche Probleme
zu lésen, die sich aus folgenden spezifischen

Bedingungen der landwirtschaftlichen Pro-

duktion und Verarbeitung der Produkte erge-

ben:

— Die landwirtschaftliche Produktion erfolgt
z. T. unter freiem Himmel (Pflanzenpro-
duktion und Forstwirtschaft).

— Die Produktion erfolgt mit lebenden Orga-
nismen und ist an einen festen Bio-
rhythmus gebunden (Pflanzen- und
Tierproduktion). :

— Die landwirtschaftliche Produktion unter-
liegt einem Saisoncharakter (Pflanzenpro-
duktion und -aufbereitung).

— Die landwirtschaftliche Produktion und
Aufbereitung der Produkte erfolgt durch
die Bindung an die landwirtschaftliche
Nutzfliche weitgehend dezentral. Der
Konzentration der Produktion sind bei der
JAufbereitung und z. T. auch bei der Verar-
beitung der Produkte aus Griinden der
Transportoptimierung Grenzen gesetzt
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(z. B. Milchwirtschaft und - Fleischwirt-
schaft).

Dadurch unterliegt die Einsatzvorbereitung

fur die Robotertechnik folgenden spezifi-

schen Anforderungen:

— Sowohl in der landwirtschaftlichen Primér-

- produktion als auch in der Verarbeitung
iberwiegt die einschichtige Arbeit. Ir eini-
gen Bereichen ist saisonbedingt keine
ganzjéhrige Arbeit gewahrleistet.

— Die landwirtschaftlichen Produkte weichen
In der Art, GroBe und Zusammensetzung
erheblich voneinander ab und sind nicht
durch ,konstruktive” MaBnahmen roboter-
freundlich umzugestalten, wie z. B. Eier,
Obst, Gemiise, Hiute, Tierkorper, Kise,
Getreide u. 4. Die zu entwickelnde Robo-
tertechnik muB diesen Anforderungen ge-
nigen.. R :

— Die Bedingungen-fiir die landwirtschaftli-
che Produktion und Verarbeitung sind
tiber lange Zeitrdume stabil und erfordern
nicht zwingend in einem breiten Umfang
den Einsatz frei programmierbarer Roboter
(z. B. Produktion von Flaschentrinkmilch).

Fiir die Forschung, Entwicklung und Einsatz-

vorbereitung der Robotertechnik bedeutet

dies: : :

— Fur den Einsatz in der Land-, Forst- und
Nahrungsgiiterwirtschaft sind Uberwie-
gend prozeBspezifische Losungen zu erar-
beiten, die den jeweiligen Einsatzbedin-
gungen entsprechen.

— Prozeffiexible Roboter sind dort einzuset-

zen, wo eine hohe Schichtauslastung ge-
wihrleistet ist. ’

— Um einen 6konomischen Einsatz der Robo-
tertechnik zu gewihrleisten, darf der Auf-
wand . je Einsatzfall durchschnittlich
100 000 M nicht Uberschreiten.

Bei- der Erarbeitung des wissenschaftlich-

technischen Vorlaufs durch die Akademie
der Landwirtschaftswissenschaften der DDR,
die  Wissenschaftlich-Technisch-Okonomi-
schen Zentren der Nahrungsguterwirtschaft
und die wissenschaftlichen Einrichtungen
der Kombinate und VVB in allen Bereichen
der Land-, Forst- und Nahrungsgliterwirt-
schaft geht es um folgende Aufgabenkom-

plexe: .

— Durchfihrung von ProzeBanalysen zur
wissenschaftlichen Durchdringung und
Optimierung der Arbeitsabldufe ein-
schlieBlich der physikalischen bzw. mathe-
matischen Erfassung der biologischen Pro-
zesse

— Analyse und Klassifikation der technologi-
schen Anforderungen an die Robotertech-
nik in allen Bereichen der Land-, Forst-
und Nahrungsgtlterwirtschaft mit dem
Ziel, universell einsetzbare Lésungen zu
erarbeiten und ‘auf diesem Weg den Ent-
wicklungsaufwand fir die Robotertechnik
zu reduzieren .

— Entwicklung und Erprobung von Robotern
fir neue Anwendungsgebiete durch die
Nutzung fortschrittlicher Wirkprinzipe und

Herausarbeitung der Anforderungen fir -

die Entwicklung und Anwendung der Ro-
botertechnik :

— Verstirkung der Vorlaufarbeit fir den Ein-
satz von Robotern der 2. und 3. Genera-
tion durch die Applikation von Sensorsy-
stemen aus dem Angebot der Industrie,
Entwicklung und Erprobung landwirt- -
schaftsspezifischer Sensorsysteme auf der
Grundlage industriell gefertigter ‘Bauele-
mente “sowie Herausarbeitung von Ent-
wicklungsanforderungen fur Sensoren fir
die Anwendung in der Land-, Forst- und
Nahrungsgiiterwirtschaft und {bergabe
an die Industrie

— Verstdrkung der technologischen For-
schung mit dem Ziel der Projektierung ro-
botergestiitzter Technologien und der zu-
nehmenden Vorbereitung komplexer L&-
sungen einschlieBlich der Rationalisierung
von Kontroll- und Abrechnungsaufgaben. =

Dabei sind die aus dem Angebot der Indu-

strie und dem zentralen Roboterbau der

Land-, Forst- und Nahrungsguterwirtschaft

verfiigbaren prozeRflexiblen und -spezifi-

schen Roboter weitgehend zu nutzen.

2. Entwicklung von Robotern’

 Die Nomenklatur der Robotertechnik fiir den .

Einsatz in der Land-, Forst- und Nahrungsgii-
terwirtschaft enthalt gegenwirtig 67 unter-
schiedliche Typen, davon 9 prozeBflexible
und 57 prozeBspezifische Losungen. Die
Vielfalt der erforderlichen L&sungen st
durch die spezifischen Anforderungen in
den einzelnen . Bereichen der Land-, Forst-
und Nahrungsgiterwirtschaft begriindet.
Gegenwartig kénnen den Anwendern be-
reits 21 unterschiedliche Robotertypen be-
reitgestelit werden, davon 11 Roboter aus
den Betrieben des zentralen Roboterbaus der
Land-, Forst- und Nahrungsgiterwirtschaft in
den Betrieben des VEB Kombinat Landtechni-
sche Instandsetzung. Der Uberwiegende Teil
der Roboter befindet sich noch in der Ent-
wicklung. Dies verdeutlicht die Anstrengun-
gen, die .noch von den Entwicklungs- und
Produktionskollektiven zu leisten sind, um
die Roboter zu dén vorgesehenen Terminen .

‘in die Produktion (iberzuleiten und den An-

wendern in hoher Qualitat bereitzustellen.
Die Erfahrungen lehren, daRB landwirtschafts-
spezifische Roboter fiir komplizierte Handha-
bungs- und technologische Aufgaben, fir
die neue Arbeits- und Wirkprinzipe heraus-
zuarbeiten und zu erproben sind, im Rahmen
der angewandten Forschung in der Akade-
mie der Landwirtschaftswissenschaften der
DDR, in den Verfahrensinstituten, in den
Wissenschaftlich-Technisch-Okonomischen .
Zentren der Nahrungsguterwirtschaft und in
den wissenschaftlichen Einrichtungen der
Kombinate und VVB zu entwickeln und zu er-
proben sind. Die Entwicklungs- und Kon-'
struktionskapazitaten {n den Betrieben des
zentralen Roboterbaus im VEB Kombinat
Landtechnische Instandsetzung sind iber-
wiegend fir die Konstruktion von Robotern
auf der Grundlage bekannter und erprobter
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Tafel 1.
rungsglterwirtschaft

Ausgewdhlite Roboter aus dem Angebot des zentralen Roboterbaus der Land-, Forst- und Nah-

Ifd. Robotertyp Orientie- Produzent
Nr. rungspreis
1000 M
1 Beschickungsroboter BR 10h-H1 60 VEB Rationalisierungsmittel-
bau (RmB) Grimmenthal
, 2 Beschickungsroboter BR 20p-Il! 60 VEB LIW Jiiterbog
3 modulares pneumatisches Roboterbaukastensystem
BKS 1/15 max. 180 VEB LIW Jiiterbog
4  MAG-Auftragschweilroboter ASR 1-1i 143 VEB PVB Charlottenthal
5  Verbindungsschweifroboter VSR 1-I| 230 VEB PVB Charlottenthat
6 Demontageschraubeinheit DSE 1-1I 120 VEB RmB Grimmenthal
7 Montageschraubeinheit MSE 1-1 130 VEB RmB Grimmenthal
8  Korbwechselroboter KWR 1-Ii} 27 VEB LIW Juterbog
9  Einpackroboter fiir Glaser und Dosen EPR 1-IV 30 VEB LIW Naumburg
10  Beschickungsroboter fiir Gitterboxpaletten BRG 1-1V 46 VEB LIW Naumburg
11 Stapelroboter STR 1-1 392 VEB L'W Naumburg
12 Stapelroboter rabo 16/STR 2V 100 VEG Obstbau Borthen/VEB

13 Stapel- und Umhordungslinie fir die Weichkaseproduk- 170

tion ST UW 1-IV

LIW'Naumburg

enhagen

14 Technologische Einheit zur Gewinnung von Vollei fiissig

TTR 20p-IV
15  Wigeroboter WR 2-IV *
16 FeuchtemeR-Probenahmeroboter FPR 1h-IV

17 Nachmelk- und Abnakmeroboter NAR/M 623-1V

80 - VEB LW Jiiterbog
20 VEB LIW Naumburg
35 VEB Rationalisierungsmit-
telbau und Getreidetechnik
) Kavelstorf
5 VEB Rationalisierung LTI Neu-

enhagen/VEB Anlagenbau
Impulsa Elsterwerda

Arbeits- und Wirkprinzipe einzusetzen. Die-
ser arbeitsteilige ProzeB ist im engen koope-
rativen Zusammenwirken der aufgefiihrten
wissenschaftlichen Einrichtungen mit dem
VEB Kombinat Landtechnische Instandset-
zung zu organisieren.

Die gegenwirtig vorhandenen Entwicklungs-
und Konstruktionskapazitéten reichen jedoch
noch nicht aus, um die erforderlichen Ent-
wicklungsaufgaben termingerecht und in ho-
“her Qualitit abzuschlieBen. In allen Berei-
chen der Land-, Forst- und Nahrungsgliter-
wirtschaft und besonders in den Betrieben
des zentralen Roboterbaus der Land-, Forst-
und Nahrungsgiiterwirtschaft sind deshalb
im engen Zusammenwirken mit den zustédn-
digen territorialen Organen die erforderli-
chen Maflnahmen zum zielstrebigen Ausbau
dieser Kapazitdten durchzufiihren. Ausge-

wihite Roboter, die bereits fertig entwickelt
sind bzw. deren Entwickiung kurzfristig ab-
geschlossen werden kann, sind in Tafel 1 zu-
sammengestellt. Sie sind durch die Anwen-
der noch wesentlich stérker in die Einsatz-
vorbereitung einzubeziehen.

3. Produktion von Robotern

Fir die Eigenfertigung von Robotern in der
Land-, Forst- und Nahrungsgiterwirtschaft
wurden 4 Betriebe des VEB Kombinat Land-
technische instandsetzung zu zentralen Ro-
boterproduzenten profiliert. Die Leistungsfa-
higkeit dieser Betriebe ist kontinuierlich so
zu erhohen, dafl dort anteilig 80 % der in der
Land-, Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft
herzustellenden Roboter gefertigt werden
konnen. Dabei sind den Anwendern zuneh-
mend komplette Losungen anzubieten, d. h.

Tafel 2: Ubersicht tiber Konsuitationsmdglichkeiten bei Erstanwendern von Robotertechnik in der Land-,

Forst- und Nahrungsguterwirtschaft

Einsatzfall Robotertyp Erstanwender nutzbar ab
Aufbereitung von StapeIrobotér STR 1| VEG ,Walter Schneider” sofort
Apfeln Wigeroboter WR 2-1IV Eisleben
' Umreifungsroboter
Stapeiroboter rabo 16/STR 1-1V VEG Obstbau Borthen sofort

. Wiigeroboter WR 1-1V
Gewinrung von Fliis-
‘sigeimasse
’ Einschlagroboter TR 20p
Abpacken von Eiern -

Technologische Einheit TTR 20p
Technologische Einheit TTR 20p

Abpackroboter fiir Eier APR 1-1V

VEB KIM K&nigs Wusterhausen sofort
VEB Geflugelwirtschaft sofort
Neubrandenburg

VEB KIM Kbnigs Wusterhausen Juni 1984

Nachmelken von Nachmelk- und Abnahmeroboter LPG (T) jtinickendorf Mai 1984

Kihen NAR/M 623-IV (Bezirk Potsdam)

Trinkmilchproduktion Kerbwechselroboter KWR 1-1il VEB Milchkombinat Berlin =~ sofort

Schraubarbeiten Demontageschraubeinheit 'VEB LIW Erfurt, Juli 1984

DSE 1-it VEB LIW Halle

leschickung einer Beschickungsroboter BR 10h-I1I VEB LIW Demanin sofort

Presse ’ g

Beschickung einer Beschickungsroboter BR 20p-Il VEB LIW jiterbog -sofort

Drehmaschine DRT80a : -

Beschickung einer Beschickungsroboter BR 20p-Iil VEB LIW Jilterbog juni 1984

Trennschleifmaschine : 3
- Beschickung einer -Beschickungsroboter BR 20p-liI ~ VEB KfL jiiterbog sofort

Bohrmaschine BS 25 . (Markendorf) ‘

Instandsetzung von Roboterlinie mit frei programmier-  VEB KfL Bitterfeld sofort

Roderddern barem Beschickungsroboter (Wolfen)
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VEB Rationalisierung LTI Neu-

Roboter einschlieBlich der peripheren Ein-
richtungen.  Diese hohe Zielstellung erfor-
dert eine schnellere und aliseitige Stérkung
dieser Betriebe. Erst ein leistungsfihiger Ro-
boterbau ermdglicht es, Roboter mit
héchster Effektivitit und Qualitét zu produ-
zieren, den Leichtbau konsequent durchzu-
setzen, den Aufwand an Material und Ener-
gie zu reduzieren und eine héhere Zuverlss-
sigkeit und Verfuigbarkeit der Roboter zu ge-
wihrleisten.

Weitere Roboter werden im Rationalisie-
rungsmittelbau von Kombinaten und Betrie-
ben gefertigt, so z. B. im VEB Rationalisie-
rungsmittelbau und Getreidetechnik Kavel-
storf, im VEB Kombinat Forsttechnik Waren
und im VEG Obstbau Borthen. Dariiber hin-
aus entstehen Roboter in Rationalisierungs-
abteilungen von Kombinaten, VVB und Be-
trieben fir den Einsatz im eigenen Betrieb.
Ein Eigenbau von Robotern ist grundsitzlich
erst dann einzuleiten, wenn fiir die jeweilige
Aufgabe aus dem zentralen Roboterbau
keine Losung verfiigbar ist.

4. Einsatz von Robotern

In der Land-, Forst- und Nahrungsgiiterwirt-
schaft waren zum 31. Dezember 1983 insge-
samt 690 Roboter eingesetzt, darunter

429 in der Milchwirtschaft

101 in der Fleischwirtschaft

66 in den Betrieben der Landtechnik

37 in der VVB Zucker- und Stirkeindustrie
11 im VE Kombinat Industrielle Tierproduk-
tion.

Der erreichte Zugang von Robotern im Jahr
1983 zeigt aber, daB die Einsatzvorbereitung
in allen Bereichen der Land-, Forst- und Nah-
rungsgiiterwirtschaft wesentlich intensiviert
werden muf3, um ein héheres Tempo beim
Robotereinsatz zu erreichen und die staatli-
chen Planauflagen vollstindig zu erfiillen.
Um die- Einsatzvorbereitung zu beschleuni-
gen, wird auf die schnelle Uberleitung von
Erstanwenderbeispielen sowie auf die Ein-
richtung und intensive Nutzung von Konsul-
tationsstlitzpunkten orientiert, um den nach-
folgenden Anwendern die bei der Einsatzvor-
bereitung und Uberleitung gesammelten Er-
fahrungen 2u vermitteln.. Ausgewdhlite Erst-
anwenderbetriebe sind in Tafel 2 zusammen-
gestellt.

Nun kommt es darauf an, die schnelle Nach-
nutzung der erprobten Lsungen zu gewiihr-
leisten und zunehmend komplexe Lésungen
fur den Einsatz von Robotern vorzubereiten
und Uberzuleiten.

5. Okonomie des Robotereinsatzes

Um auf dem Kurs der 8konomischen Strate-

gie des X. Parteitages der SED auch einen

spirbaren hoheren Nutzeffekt aus Wissen-

schaft und Technik zu erreichen, wurden fiir

die 8konomische Bewertung des Roboterein-

satzes folgende dkonomische Zlelstellungen

vorgegeben:

— Aufwand je Roboter max. 300 0600 M

— Freisetzung von mindestens 2,5 Arbeits-
kriften je Roboter

— RiickfluRdauer der Aufwendungen in max.

3 jahren.
Diesen Anforderungen werden in der Land-,
Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft bisher
nur einigé ausgewiihite Beispiele gerecht.
Bei einer Vielzahl von- Einsatzfiilier gibt es
dazu erhebliche Abweichungen. Dafiir gibt
es objektive, aber auch subjektive Ursachen.

~ Bei der Einsatzvorbereitung der Robotertech-

nik ist vor allem um eine héhere Arbeitskrif-
agrartechnik, Berlin 34 (1984).5



tefreisetzung zu ringen. Durch den Einsatz
der Roboter ist auch die noch weit verbrei-
tete schwere korperliche Arbeit zu beseiti-
gen, wie z.B. bei der Vermarktung von
Obst, Gemuse und Speisekartoffeln. Durch
den Robotereinsatz kann in einigen Berei-
chen der Land-, Forst- und Nahrungsgiter-
wirtschaft das noch bestehende Arbeitskréf-
tedefizit betrachtlich verringert werden. Bei-
spielsweise kann durch den Komplexeinsatz
des Nachmelk- und Abnahmeroboters im
Fischgratenmelkstand eine Arbeitskraft ein-
gespart werden. Gleichzeitig erlangt durch
die Verwirklichung wesentlich besserer Ar-
beitsbedingungen der Beruf des Melkers
eine hohere Attraktivitat.

Von groBer Bedeutung sind auch die 6kono-
mischen Wirkungen durch den Einsatz von
Robotern, die zu einer héheren Produktion
landwirtschaftlicher Erzeugnisse sowie zu ei-
ner meRBbaren Verbesserung der Qualitét
fuhren und somit beim Anwenderbetrieb ei-
nen héheren Gewinn sichern helfen. Mit
dem Einsatz des Nachmelk- und Abnahme-
roboters kann z. B. eine Steigerung der
Milchgewinnung um rd. 5 % und ein Zuriick-
drédngen der Eutererkrankungen erwartet
werden. v )
Durch den Einsatz der technologischen Ein-
heit zur Gewinnung von Vollei flissig kon-
nen 4 bis 5 Arbeitskrafte je Schicht bei einem
Aufwand von 80 000 bis 100 000 M freige-
setzt werden. Von grolBer Bedeutung fir die
Okonomie beim Einsatz dieser Roboter ist
die dabei erreichte Ausbeute an Flissigei-

masse. Durch eine im Vergleich zum Hand-
einschlag erzielbare hohere Eiausbeute wird
eine Mehrproduktion an Eimasse erzielt und
damit ein hoherer 6konomischer Effekt gesi-
chert. Die RiickfluRdauer der einmaligen
Aufwendungen liegt unter einem Jahr.
Durch den Einsatz eines FeuchtemeR-Probe-
nahmeroboters kénnen, allerdings nur in der
Zeit der Getreideernte, bis zu 3 Arbeitskrafte
freigesetzt werden. Der 6konomische Einsatz
dieser Roboter kann dennoch dadurch gesi-
chert werden, daR durch die Schnellbestim-
mung des ‘Feuchtigkeitsgehalts der erntefri-
schen Kérnerfriichte der Energieaufwand fiir
die Nachtrocknung gesenkt und die Korn-
qualitét besser erhalten werden kann.
Diese Beispiele zeigen, wie unterschiedlich
die 6konomischen Wirkungen beim Einsatz
landwirtschaftsspezifischer Roboter  sein
kénnen. Bei der Ermittlung der Effektivitit
des Robotereinsatzes muB bei der Anwen-
dung der ,Methodik zur konomischen Be-
wertung des Einsatzes der Industrieroboter-
technik” unter Beachtung der spezifischen
Bedingungen irt der Land-, Forst- und Nah-
rungsguterwirtschaft auf die vollstdandige Er-
fassung aller 6konomischen Effekte geachtet
werden, die auf folgende Ziele gerichtet
sind:
— Freisetzung von Arbeitskraften
— Steigerung der Produktion S
— Senkung der Verluste
— Verbesserung der Qualitat
— Senkung des Energie- und Materialauf-
wands.

Zur Sicherung eines hohen Gkonomischen
Nutzens kommt es darauf an, den Aufwand
zur Freisetzung einer Arbeitskraft auf max.
120 000 M zu begrenzen.

6. Schlufolgerungen

Fur die weitere Arbeit auf dem Gebiet der

Robotertechnik sind

— die Anstrengungen zur Schaffung des wis-
senschaftlich-technischen Vorlaufs fiir die
Erweiterung des Robotereinsatzes und die
Vorbereitung des Einsatzes von Robotern
der 2. und 3. Generation wesentlich zu er-
héhen

— durch die robotergerechte Gestaltung der
Technologien zunehmend komplexe L6-
sungen vorzubereiten, die eine beispielge-
bende Anwenderékonomie sichern

— die Entwicklungsaufgaben termingerecht
und in hoher Qualitdt abzuschlieBen und
die entwickelten Roboter unter Nutzung
moderner technologischer Verfahren ko-
stengtlinstig zu produzieren

— durch die Erstanwender technisch und
o6konomisch  Uiberzeugende Lésungen
Uberzuleiten und die Vermittlung der Er-
fahrungen fiir die Nachnutzer zu gewihr-
leisten

— Roboter aus der zentralen Fertigung der
Industrie und dem Roboterbau der Land-,
Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft vor-
rangig anzuwenden

— durch die Betriebe alle produzierten und
eingesetzten Roboter diszipliniert abzu-
rechnen. A 4069

Stand und Maglichkeiten der Einordnung der Robotertechnik
in der Pflanzen- und Tierproduktion bis zum Jahr 1990

Prof. Dr. sc. D. Priebe, KDT, Forschungszentrum fiir Mechanisierung der Landwirtschaft Schlieben/Bornim der AdL der DDR

1. Einleitung

Die Agrarforschung hat sich in den Jahren

1982/83 neben einer Reihe direkter l6sungs-

orientierter Aufgaben sehr intensiv damit

befallt, Verfahren und Arbeitsplitze in der
landwirtschaftlichen Primarproduktion hin-
sichtlich ihrer Eignung fir den Einsatz der

Robotertechnik zu analysieren und SchluR-

folgerungen fiir die Forschung und Entwick-

lung in der Landwirtschaft abzuleiten [1]. In
diese Betrachtungen — es wurden weit iiber

1000 Arbeitsgdnge untersucht — wurden

auch okonomische Kriterien einbezogen.

Hierbei war eine Reihe von Ausgangspositio-

nen zu beachten:

— Definition ,Industrieroboter” als ... die
Gesamtheit von Grundmitteln, die der
selbstdndigen Handhabung von Werk-
sticken, Werkzeugen und Materialien zur
Automatisierung von Haupt- und Hilfspro-
zessen mit dem Hauptziel der Freisetzung
von Arbeitskraften dienen und in einer
oder mehreren Bewegungsachsen hin-

. sichtlich Positionierung und Arbeitsablauf
fest oder frei programmierbar sind” ... [2]
sowie 6konomische Grundsatzanforderun-
gen an den Einsatz eines Industrierobo-
ters [3], wie Freisetzung von 2,5 Arbeits-
kraften, Anschaffungskosten von rd.
300 000 M, RickfluBdauer von 3 Jahren,
laufender Aufwand von 60 000 M, laufen-

agrartechnik, Berlin 34 (1984) 5

der Nutzen von 260 000 M, Arbeitspro-
duktivititssteigerung von 50 %

— Arbeitspliatze der Landwirtschaft weisen
gegeniiber der Industrie oft erschwe-
rende Besonderheiten auf, wie weitge-
hend stochastisch wirkende EinfluRfakto-
ren, Produktion im Freien, Zusammenwir-
ken von Technik mit lebenden Pflanzen
und Tieren, Boden als Arbeitsmittel, Ar-
beitsgegenstand und Fahrbahn, mobile
Arbeitsgdnge mit eigener Energieversor-
gung, Saisonbedingtheit der Arbeiten —
oft nur 10 % der Gesamtarbeitstage

— zur Verfigung stehende Generationen
der Robotertechnik aus der Sicht vorlie-
gender Schwierigkeitsgrade und der Lei-
stungsfahigkeit der Steuerungen — dabei
hat oftmals die 3. Generation im Hinblick
auf ihre Fahigkeit, die vorgenannten Be-
sonderheiten zu bewiltigen, eine domi-
nierende Bedeutung (Tafel 1)

— allgemeine Tendenzen der weiteren Ent-
wicklung im Roboterbau und ihre Bedeu-
tung fur die Landwirtschaft, wie Entwick-
lung von Hochleistungsmikroprozesso-
ren, leistungsfahiger Sensortechnik (be-
sonders taktile Sensoren und Bildverarbei-
tungssysteme), flexiblen Greifereinrich-
tungen, Robotern nach dem Baukastensy-
stem, deren Module je nach Gebrauchs-
zweck zusammengesetzt werden.

2. Internationaler Entwicklungsstand der
Robotertechnik in der Landwirtschaft

Der Einsatz von Robotern in der Landwirt-

schaft wird in der Literatur bisher wenig be-

schrieben. Nachfolgend werden einige we-
sentliche Mdoglichkeiten fiir den Einsatz der

Robotertechnik angegeben:

— In verstarktem MaB wird in der UdSSR am
Einsatz mobiler autonomer Roboter
(MAR-1) fur verschiedene Titigkeiten in
der Landwirtschaft — Stadium der Entwick-
lung, Erprobung u. a. in Schweinemastan-
lagen zum Entmisten und Desinfizieren
der Stélle — gearbeitet.

— Ebenfalls in der UdSSR beschiftigt man
sich mit der Entwicklung von Manipulato-
ren fur Ladearbeiten landwirtschaftlicher

Tafel 1. Einteilung der Roboter nach steuerungs-
technischen Gesichtspunkten (nach [4])

1. Generation:

fest vorgesehene Ablaufe im Programmspeicher —
keine Riickmeldung an die Steuerung

2. Generation:

Einbeziehung zusatzlich gewonnener Informatio-

_ nen (Sensoren) bis zu gewissem Grad in den Pro- _

grammablauf

3. Generation:

Verfligen Uber Erkennungssysteme, arbeiten nach
Zielprogramm — eigene Entscheidungsfahigkeit
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