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Als moderne Entwicklungseinrichtung des
wissenschaftlich-technischen Fortschritts ge-
winnt die Mikroelektronik auch in der land-
wirtschaftlichen Produktion zunehmend an
Bedeutung. Darauf muB sich die Agrarwis-
senschaft gemeinsam mit der Grundlagen-
und Industrieforschung konzentrieren. In
dieser Zusammenarbeit haben die Bereiche,
die die Produktionsmittel liefern, einen wich-
tigen Platz. Der VEB Leichtbauelemente und
Rationalisierung Magdeburg, Betriebsteil
Zerbst, hat sich als Hersteller der Schlepp-
schaufelentmistungsaniagen T843, T843V
und T811 im Jahr 1984 die Aufgabe gestellt,
an der prognostischen Entwicklung seiner
Erzeugnisse unter Einbeziehung der Mikro-
elektronik mitzuwirken {s. a. Seite 283). Im
Rahmen einer Forschungs- und Entwick-
lungsaufgabe wurde in enger Gemein-
schaftsarbeit mit dem VEB Landtechnischer
Anlagenbau Potsdam die entsprechende
Grundkonzeption erarbeitet und mit dem
Forschungszentrum fiir Mechanisierung der
Landwirtschaft Schlieben/Bornim, Bereich
Tierproduktion, sowie dem VEB Landtechni-
sche Industrieanlagen  Cottbus abge-
stimmt.

Im weiteren Verlauf erfolgten die Herstel-
lung eines Versuchsmusters der mikroelek-
tronisch gesteuerten Entmistungsanlage und
nach erfolgreicher Erprobung der Einsatz
des Fertigungsmusters in der LPG(T) Grof3
Schulzendorf, Bezirk Potsdam. Die neue
Elektroanlage hat sich bisher bewdhrt, so
daB die Nullserienfertigung begonnen wer-
den kann und ab Ill. Quartal 1986 die Anwen-
dung in den Bereichen der Tierproduktion
erfolgt.

1. Allgemeine technische Erlduterungen

Im Bild 1 ist das Prinzip der Steuerung der
Schleppschaufelentmistungsanlagen darge-
stellt. Die Steuerung besteht aus dem Schalt-
kasten S, der eine mikroelektronische Steue-

" rung auf der Basis von CMOS-Schaltkreisen

sowie den starkstromtechnischen Teil ent-
halt. Angeschlossen an den Schaltkasten
werden die induktiven Ndherungsinitiatoren
zur Endlagenbegrenzung, der Antrieb, der

_ Schlitzinitiator  zur

Drehzahliiberwachung

und die Bedienkdsten. Die Anzahl der Be-

dienkasten im Stallgebdude kann entspre-

chend den Erfordernissen erweitert werden.

Der AnschluB erfolgt von Bedienkasten zu

Bedienkasten. Zur Einbeziehung weiterer

Forderanlagen in den Steuerungsablauf kann

die Ansteuerung iiber den Ausgang S 12/A,

erfolgen. Die Ruckmeldung wird lber den
Kontakt S 12 realisiert.

Bild 2 |
Programmablaufplan
der Steuerung

Bild 1
Prinzipdarstellung der

Steuerung der Schlepp-
schaufelentmistungsan-
lagen; S Schaltkasten,
BK 1 bis BK4 Bedienka-
sten, S 9, S 10 Endla-
genbegrenzung (induk--
tive Naherungsinitiato-
ren), S 11 Schliitzinitia-
tor (vom Seil angetrie-
benes Rad), S 12 Ver-
riegelungskontakt fir
abférdernde Férderan-
lagen, F1 Motorschutz
{Thermorelais), H 8
Meldung Anfahrwar-
nung und Stérung
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Fir den Einsatz dieser Steuerung in allen An-
wendungsfillen der Schieppschaufelentmi:- -
stungsanlagen sowie zur Erfillung sicher-

heitstechnischer Forderungen und eines ho-
hen Bedienkomforts wurden drei Betriebsar-
ten vorgesehen:

— Automatikbetrieb

-~ Handbedienung

— Reparaturbetrieb.

im Bild 2 ist der Programmablauf dargestellt,
Tafel 1 enth#lt die Ausgabetabelle der ent-
sprechenden Steuerung. Die Vorwahl der
Betriebsarten erfolgt durch S 4 und S5 auf
.dem Schaltkasten. Nicht betiitigte S 4 und
S 5 ergeben Handbedienung {Meldung H 4).
S 4 betitigt ergibt Automatikbetrieb (Mel-
dung H 3). Wird S 4 betitigt und S 5 nicht,
ergibt sich Reparaturbetrieb (Meldung H 5).
Die Meldung erfolgt auf der Frontplatte des
Schaltkastens. Bei aufgetretener Stérung
kann die Meldung mit S 3 auf dem Schaltka-
sten quittiert und danach die Stérung beho-
ben werden. Das Einschalten der Steuer-
spannung erfolgt durch den Schliisseltaster
S 1 auf dem Schaltkasten. Zur Bedienung bei
Hand- und Reparaturbetrieb sind die Taster
S 6 und S 7 auf den Bedienkisten zu betiti-
gen. Der Taster S 8 fiir die Not-Aus-Schal-
tung befindet sich ebenfalls auf den Bedien-
késten. Zur Erfassung der Drehzahlimpulse
und der Endlagen werden beriihrungslos ar-
beitende tnitiatoren eingesetzt. Damit erhéht
sich die Zuverlassigkeit der Anlage wesent-
lich, da keine mechanisch betitigten Schalt-
elemente mehr vorhanden sind. .

Die Drehzahlimpulse werden durch Stifte
realisiert, die sich an einer Seilrolle in der
Antriebsstation befinden und durch den
Schlitzinitiator gefiihrt werden. Beim Absin-
ken der Drehzahl unter einen vorgegebenen
Wert werden somit Stérungen, wie SeilriB3,
Seilschlupf und Blockieren der Schiepp-
schaufel, erkannt, und die Steuerung schal-
tet den Antrieb aus. VerschleiBerscheinun-
gen des Seils und der Antriebsrolle werden
damit weitestgehend vermieden. Die Im-
pulse fiir die Endlagenbegrenzung werden
durch Metaligabeln ausgeldst, die durch ei-
nen Nocken auf dem Seil betdtigt werden
und dabei den Ni&herungsinitiator aktivie-
ren.

- 2. Mikroelektronische Steuerung

Die Steuerung basiert auf CMOS-Technik

und ist eingangsseitig liber Optokoppler gal-

vanisch von der Sensorseite getrennt. Die

Ausgangskanile werden uber Relais (GBR 15)

realisiert. Die Steuerung umfaflt insgesamt

7 Module plus Rickverdrahtungsieiter-

karte:

— Netzteil (NT) — realisiert die 12-V-CMOS-
Versorgungsspannung sowie die 24.-V-
Versorgungsspannung der Sensoren

— Optokoppler (OK) — Eingangsmodul mit 10
getrennten Eingédngen

— Ausgangsmodul (AK) — realisiert 5 Aus-
gange, wobei ein Ausgang nicht beschal-
tet ist (Reserve)

— Drehzahlsteuerung (DK) — digitale Dreh-

Tafel 1. Ausgabetabelle der Steuerung nach Bild 2
Antrieb | Meldung Zeitglieder

A, A, '

o o

s e S
£ S| E £
- S| 2 =
s|3|E|e|8|E|53

= > o 2 = «©
o |5 |8 E|5|5|E|82
stand | > | € [ < | & | > | < | &3
A | An | Ar | An | Ay | tw, | tw,
All Azz
Z, 0 0 1 0 0 1 0
Z, |1 |o]ofof1]o0 0
Z, 0 1 0 0 1 0 0
Z, 0 0 0 0 0 0 1
z, |lofo]|o|1]o0o]fo0 0
Z | 1|o]ofoflo]fo 0
Z; 0 1 0 0 0 0 0

zahlsteuerung mit zus#tzlich 2 Eingéngen
analog der Platine Optokoppler (OK)

— Steuerkarte (SK) — mit CMOS-Logikschalt-
kreis der Serie V4000 wird der gesamte
technologische Ablauf gesteuert

— Kontrollmodul (KK) — ibt keinen EinfluB
auf die Steuerung aus, dient lediglich zur
Kontrolle der peripheren Baugruppen der
Steuerung

— Zeitmodul (ZK) — realisiert die vorwahlba-
ren Pausen im Automatikbetrieb (1, 2, 4, 6,
8 und 12 h).

— Riickverdrahtung (RV) — {bernimmt die
Verdrahtung der einzelnen Module (bis
auf das Netzteil) innerhalb der Steuerung.

Aus den Stromlaufplénen ist ersichtlich, da

die Steuerung auf kombinatorischer Schal-

tungstechnik basiert, wobei sequentielle Ele-
mente unvermeidlich waren. Durch die ge-
wihlte Schaltungsvariante wird der Stérbe-
einflussung von auBen entgegengewirkt. Um
diesen Fakt noch zu untermauern, wurde
eine Trennung von Steuerung und Sensoren
mit Hilfe von Eingangsmodul und Optokopp-
ler vorgenommen. Die Aktivierung der Akto-
ren erfolgte iiber Relais, um die Riickkopp-
lung auf die Steuerschaltung zu unterbinden
und eine multivalente Anwendung in bezug
auf das Aktorenspektrum zu erhalten. Das

_Kontrolimodul dient als Hilfsmittel zur Lokali-

sierung von Fehlern und Stérungen. Mit
Hilfe von Lichtemitterdioden lassen sich Ein-
gangs- und Ausgangskanile schnell und pro-
blemlos Gberpriifen. Die Verdrahtungsleiter-
platte realisiert eine optimale Verbindung
der einzelnen Steuerungsmodule und stellt
einen zusatzlichen Sicherheitsfaktor in der
Zuverldssigkeit der Anlage dar. Aufgrund
der CMOS-Technik liegt der Stérpegelab-
stand. sehr giinstig, und die Stromversor-
gung ist bezlglich der Steuerspannung Gs
—24 V um ein Vielfaches geringer zu dimen-
sionieren als bei anderer Technik (TTL).

3. Drehzahliiberwachung
Der relativ einfache Aufbau der Drehzahl-
liberwachung ergibt sich durch den Einsatz

des Zeitgeber-Schaltkreises B 555. Uber die

Impulsformerstufe (Mono-Flip-Flop} gelan-
gen die Drehzahlimpulse (erzeugt vom
Schlitzinitiator S 11) zum Eingang des B.555.
Durch einen am Eingang dieses Schaltkrei-
ses liegenden Kondensator wird eine Zeit
entsprechend der geforderten Drehzahl rea-
lisiert.

Verdndern sich nun die Drehzahlimpulse
durch SeilriB, Schlupf usw. (d.h., die vorhan-
dene Periodendauer entspricht nicht mehr
der eingestellten), so wird ein Stérungssignal
erzeugt.

Durch entsprechende Dimensionierung des
beschriebenen Kondensators konnen also
der maximal auftretende Schlupf bzw. unter-
schiedliche Geschwindigkeiten des Seilan-
triebs eingestellt werden. Durch zusétzliche
Beschaltung mit Logikelementen (V 4011)
kann die Drehzahliiberwachung getrennt
werden (Ausschalten ‘der Drehzahliberwa-
chung beim Anfahren des Seilantriebs und in
der Betriebsart ,Reparaturbetrieb”). -

4. Starkstromtechnischer Teil

Die Stromeinspeisung fir die Steueranlage
erfolgt direkt an den Sicherungen F2 im
Schaltkasten. Durch den Projektanten der
Elektroanlage ist vor dem Schaltkasten ein
PN-Schalter 25 A (a1; aus mitgeliefertem
KlemmenanschluBplan ersichtlich) als Haupt-
schalter vorzusehen. Der Schaltkasten wird
fir 3 N 380 V/50 Hz mit der SchutzmaRB-
nahme Nullung mit Potentialausgleich nach
Standard TGL 200-0629 geliefert. Bei Anwen-
dung in 220-V-Drehstromnetzen sowie bei
anderen SchutzmaBnahmen sind die Hin-
weise auf dem Stromiauf- und Klemmenan-
schluBplan zu beachten. Vor der Inbetrieb-
nahme ist die Einstellung des Thermorelais
F1 auf den Motornennstrom vorzuneh-
men.

5. Hinweise fiir den Elektroprojektanten

Die notwendigen Hinweise fiir den Elektro-
projektanten sowie die Stromlauf- und Kiem-
menanschluBpidne kénnen vom Hersteller
der Anlagen angefordert werden. Sie sind
auBBerdem bei der Lieferung im Schaitkasten
vorhanden und ab April 1986 in der Projek-
tierungsrichtlinie enthalten.

6. Zusammenfassung

Mit der neuentwickelten mikroelektronisch
gesteuerten Elektroanlage fiur den Antrieb
der = Schleppschaufelentmistungsanlagen
wird den Betrieben der Tierproduktion ein
Rationalisierungsmittel angeboten, mit dem
alle Entmistungsphasen der vom Hersteller
produzierten Anlagen realisiert werden. Da-
mit erfolgt gleichzeitig eine Unifizierung der
bisher unterschiedlichen Elektroanfagen
(T843 bzw. T811). Die geringe GroRe der
Steuerung (500 mm X 500 mm) erméglicht
gleichzeitig einen platzsparenden Einbau.
Durch den Einsatz der Drehzahliberwa-
chung und die Auslegung der Endlagenbe-
grenzung (Um- bzw. Endschalter) als induk-
tive Naherungsinitiatoren entfallt die Bau-
gruppe Rollhebeltaster Meng 22.1 (Mari-
neendschalter). A 4676
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