
3.3. Beseitigung von Luftschallbrücken 
durch Abdichtung des Schaltkastens 

Der Schaltkasten und die Verkleidung der 
mechanischen Kupplungen, die auf dem 
Fahrerstand aufgeschraubt sind, wirken wie 
Schalltrichter. Die Beseitigung dieses Zustands 
wurde durch die Auskleidung mit 60 mm 
dickem PUR-Schaumstoff erzielt. Gleichzeitig 
dient der Schaumstoff zur Staubabdichtung. 
Weiterhin gelang es konstruktiv, durch eine 
indirekte Bedienung der hydraulischen Funk­
tionen die starre Verbindung zum Wegeventil 
des Mähdreschers zu unterbrechen. 

3.4. Erhöhung der LuftschaJ/dämpfung durch 
- teilweise Auskleidung der Kabinenwände 

mit Absorbern 
Hierbei konnten bereits die Erfahrungen zur 
Luftschalldämpfung auf den selbstfahrenden 
Maschinen Feldhäcksler E 280, Schwadmä­
her E 301 und Mähdrescher E 512 genutzt 
werden. 
Die Übernahme einer der für die genannten 
Maschinen vorhandenen Kabine schied auf­
grund der unterschiedlichen Anforderungen an 
die Kabine aus. Entsprechende Versuche ver­
liefen negativ. Deshalb konnte konstruktiv nur 
auf eine hohe Wiederverwendung von Teilen 
dieser Kabinen orientiert werden. Für den 
Mähdrescher E 516 erfolgten neue Meß- und 
Versuchsreihen, die Aussagen über die Dicke 
des Füllstoffs, über die Perforierung der 
Kabinenverkleidung und über die Größe der 
Absorberflächen erbringen mußten, um mög­
lichst ein Optimum zu erreichen. Gleichfalls 
wurde der Innenraum des Kabinendachs, in 
dem sich wahlweise eine Belüftungs- oder eine 
KJimaaniage befinden und lärrnverursachend 

wirken, vollstän~ig mit Texotherm ausgeklei­
det. 
Der Lüfter, der an heißen Sommertagen fast 
ständig im Einsatz sein muß, um dem 
Mähdrescherfahrer eine zumutbare Innentem­
peratur in der Kabine zu gewährleisten, stellte 
dabei ein besonderes Problem dar. Da jedoch in 
größeren Perioden nicht die volle Luftrnenge 
benötigt wird, wurden insbesondere aus Lärm­
gründen 4 Schaltstufen für den Lüfter realisiert, 
wobei die Stufe mit dem höchsten Lärmwert vor 
allem nur für den kurzzeitigen Betrieb gedacht 
ist. 

3.5. Lärmdämpfende Befestigung von Hydrau-
/ilcrohren an der Fahrerplattform 

Eine Ausrüstung des Mähdreschers mit fle­
xiblen Rohrleitungen zwischen Fahrerplattform 
und Maschine ist aus ökonomischen und 
funktionellen Gründen nur in einigen Sonder­
fällen möglich, vorherrschend ist und bleibt die 
Verwendung von starren Leitungen. 
Durch den Einsatz von Drosseln und starken . 
Gummibeilagen an den Halterungen der Rohr­
leitungen konnte der Lärmpegel, der durch 
Stöße im Hydrauliksystem und in hydraulischen 
Einzelelementen auftrat, abgebaut werden. 
Eine wichtige Erkenntnis aus den durch­
geführten Versuchen war dabei, daß die 
Verlegung der Rohrleitungen des Hydrauliksy­
stems sowie insbesondere die Art und Anzahl 
ihrer Befestigungen eine erhebliche Beachtung 
finden muß. 

4. Folgemaßnahmen der Uirmreduzlerung 
Auf einige Probleme muß hier noch aufmerk­
sam gemacht werden, die unmittelbar mit der 

- Lärmreduzierung verbunden sin~ und ohne 

deren Beacl!tung der mit erheblichem Aufwaq,d: 
erzielte Effekt der Lärmsenkung am ArbeitsJ 

platz nicht voll wirksam werden kann. Vor allem 
ist zu sichern, daß der Mähdrescherfahrer stets 
mit geschlossener Kabinentür arbeitet. Vor­
aussetzung dazu ist eine ausreichende Belüf­
tung sowie vor allem die Vermittlung der 
erforderlichen Informationen über die Funktion 
der Arbeitsorgane. Da der Fahrer des Mäh­
dreschers durch die gute ak\tstische Isolations­
wirkung des Fahrerstandes am E 516 nicht mehr 
ausreichend die Funktion einiger Arbeits­
organe, wie an anderen Landmaschinen ge­
wohnt, nach dem Gehör überwachen kann, war 
es parallel zu den Arbeiten der Lärmsenkung 
erforderlich, ein System von Kontroll- und 
Warneinrichtung~n zu entwickeln und in der 
Grundausführung der Maschine zu installieren. 
Diese Kontroll- und Warneinrichtungen arbei­
ten elektronisch mit akustischer und optischer 
Anzeige auf dem Fahrerstand. 

5. Zusammenfassung 
Am Mähdrescher E 516 konnte durch intensive 
Entwicklungsarbeiten der vorgegebene Sc~all­
druckpegelgrenzwert Leq = 85 dB (AI) am 
Fahrerplatz eingehalten werden. Dazu wurde 
eine Reihe von Primär- und insbesondere 
Sekundärrnaßnahmen der Lärmabwehr reali­
siert. Über die wichtigsten sowie die dabei 
aufgetretenen Probleme wird berichtet. Die 
enge Zusammenarbeit von Konstrukteuren, 
Prüfingenieuren, Vertretern von E-inrichtungen 
des Gesundheitswesens sowie Mähdrescher­
fahrern war die entscheidende Voraussetzung 
für dieses gute Arbeitsergebnis. 

A 1959 

Probleme der Gleichlaufregelung zwischen Erntemaschine 
und Transportfahrzeug während der Erntegutübergabe 

DrAng. P. Oberländer, KOT, Ingenieurhochschule Berlln-Wartenberg 

Die weitere Entwicklung industriemäßiger 
Methoden in der Pflanzenproduktion erfordert 
u. a. zur Vervollkommnung der Verfahren der 
Erntebergung den Einsatz neuer hochleistungs­
fähiger Erntemaschinen und zweckmäßiger 
Transportmittel. Mit der steigenden Leistungs­
fähigkeit der Erntemaschinen ergeben sich 
erhöhte Erntegutverluste bei nicht ordnungs­
gemäßer Übergabe auf das Transportfahrzeull 
und eine erhöhte physische Beanspruchung der 

-Fahrer von Erntemaschine und Transportfahr­
zeug. Bereits jetzt ist die Kontrolle der 
Übergabe durch die Bedienkräfte während der 
Erntearbeit erschwert durch die konstruktiven 
Gegebenheiten und die Inanspruchnahme durch 
den Arbeitsvorgang. Dadurch können die 
technologisch möglichen Arbeitsgeschwindig­
keiten oft nicht oder zumindest nicht über eine 
längere Zeit erreicht werden. Es besteht daher 
perspektivisch die Aufgabe, die Überga­
bevorgänge durch Kontrolleinrichtungen und 
automatische Gleichlaufregelsysteme zu ver­
bessern. Eine auch ökonomisch vertretbare 
Lösung des Problems der Gleichlaufregelung 
erfordert eine umfassende und komplexe 
Untersuchung der technischen, technolo-
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gisehen, ökonomischen und ergonomischen 
Aspekte. Während zur qualitativen Verbes­
serng der Erntearbeit und zur Entlastung des 
Fahrers der Erntemaschine bereits Lösungen in 
-der Praxis eingeführt sind, insbesondere auto­
matische Lenksysteme für die Führung am 
Bestand, sind bisher keine in die Praxis 
überführten Lösungen flir das Problem der 
GleichJaufregelung zwischen Erntemaschine 
und Transportfahrzeug bekannt geworden. 
Neuere Konzeptionen für Prinzipien der Ern­
tebergung gehen von einer speziellen Ern­
tesammelmaschine aus, die nur die Aufgabe hat, 
das Erntegut von der Erntemaschine zu 
übernehmen und an einem zentralen Platz auf 
die üblichen Transportmittel. z. B. Lkw, Trak­
tor mit Anhänger, zu übergeben (I]. 
Diese Variante hat zweifellos den Vorteil, daß 
an die Automatisierungsfähigkeit der bekannten 
Transportfahrzeuge keine speziellen Anforde­
rungen zu stellen sind. Das Problem des 
Gleichlaufs ist dann zwischen Erntemaschine 
und Erntesam!ßelmaschine zu lösen. An einer 
derartigen Erntesammelmaschine können be­
'reits konzeptionell günstige Voraussetzungen 
für eine Automatisierung bemcksichtigt wer-

den, z. B. vollhydraulisches Lenksystem und 
stufenlos oder feinstufig verstellbares Getriebe 
für die Fahrgeschwindigkeit. 
Für die Analyse des Problems der Gleichlauf­
regelung (2] sind zunächst als Randbedingungen 
festzulegen: . 
- Die Erntegutübergabe muß ohne Störung 

der Erntearbeit erfolgen; dementsprechend 
- muß sich das Transportfahrzeug an die 
Position der Erntemaschine anpassen. 

- Der Fahrer des Transportfahrzeugs steuert 
sein Fahrzeug manuell in den Wirkungs­
bereich der automatischen Einrichtungen; 
nach Beendigung der Emtegutübergabe 
leitet er manuell die Abfahrt ein. 

- Bei der Auswahl geeigneter technischer 
Lösungen ist grundsätzlich von ökono­
mischen Kriterien auszugehen. 

Die Analyse des K'mbplexes Erntemaschine­
Transportmittel (Bild I) zeigt, daß für das 
Gesamtproblem eine Reihe von Teilaufgaben zu 
lösen ist: 
- Regelung des Abstands y A der Fahrzeuge 

zueinander über die Lenkung des Trans­
portfahrzeugs 

-:- Regelung der Längsverschiebung ~x der 
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Fahrzeuge zueinander über eine Ge­
schwindigkeitsverstellung des Transport­
fahrzeugs (insbesondere dann erforderlich, 
wenn die Erntemaschine mit einer auto­
matischen Durchsatzregelung ausgerüstet 
ist) 

- Kontrolle des Füllgrades des Transportrau­
mes des Transportfahrzeugs 

- automatische Auslösung, Steuerung und 
Beendigung des Übergabevorgangs in Ab­
hängigkeit von der Positionierung und vom 
erreichten Füllgrad, wozu auch - 'je nach 
Erntegut - die Steuerung des Über­
gabeorgans gehört 

- Auslösung von Signalen zur Verhinderung 
von Kollisionen zwischen Erntemaschine 
und Transportfahrzeug sowie zwischen den 
Übergabeorganen (Abtankschnecke, Eleva­
tor. Auswurfbogen) und dem Transportfahr­
zeug 
Solche Kollisionen können bei Ausfall der 
automatischen Einricbtung oder bei Fehl­
bedienungen durch die Fahrer auftreten. Die 
bei der Ernte notwendigen Mindestabstände 
nach TGL 25 864 "Erntemaschinen-Trans­
portmittel, Kennwerte für die Ernteüber­
gabe" sind dabei zu berücksichtigen. 

Ein erstes Grundkonzept für die Lösung der 
Aufgabe "Gleichlaufregelung" und die Ver­
flechtung der Teilaufgaben ist im Bild 2 
vereinfacht dargestellt. 
Im Rahmen dieses Beitrags können im folgen­
den nur einige ausgewählte Probleme diskutiert 
werden, die die Komplexität der AufgabensteI­
lung unterstreichen sollen. 

asrartcchnik . 28. Jg . . Heft 5 . Mai 1978 

--, 
I 

Bild .2-

I 
ßr _ Ifr: 1'EI 

rr---- ilJ,.~ r Blockbild eiJler Gleich­
laufregelung (verein­
facht); v Fahrgeschwin­
digkeit. h Füllböhe, 
ß Lenkwinkel. 

Kege/- tf J 
I f!inriclll ung I I YA 

Yr YE 1/ 

- + Vorgobe y-:-I YA Ir 
vr I I l I 

Übergobe.! felle I-
y - Richtung 

'" Kurswinkel • ~Kf!gel- I L1x xr_ /E t ~ 
• einrichlung ff J I 

14x I .. Vorgabe e~ 
~ =.J iJbergobesfelle 

Bild 3 
Geom~trische Zusam­
menhänge. für die Quer­
bewegung eines vierräd­
rigen. vordcrradgelcnk­
len Fahrzeugs 

L--

Auslosung Über. 
gabe yorgang 
L1y:f:4Ymin 
I1xt.L1 xmin 

Transportmittel al. Regel.track. für die 
automatl" Lenkung 
Landwirtschaftliche Fahrzeuge gehören zu den 
komplizierten Regelstrecken. Eine rationelle 
und übersichtliche Behandlung ist praktisch nur 
mit verschiedenen vereinfachenden Annahmen 
möglich. Die Berücksichtigung möglichst vieler 
Einflüsse bringt meist keine Verbesserung des 
Modells des' Fahrzeugs für die Praxis mit sich. 
da sich die einzelnen Faktoren nur mit 
begrenzter Genauigkeit ermitteln lassen. 
Das einfachste Modell ist ein rein kinematisches 
Modell, das nachfolgend näher ausgeführt wird. 
Die Gültigkeit dieses kinematischen Modells 
kann je nach Fahrzeugtyp bis· zu einer 
Geschwindigkeit von rd. 8 kmlh angenommen 
werden. Für darüber liegende. im Bereich der 
Landwirtschaft auftretende Arbeitsgeschwin­
digkeiten, ist ein ebenes kinematisches Modell 
geeignet, das die Masse (einseh!. Lademasse) 
des Fahrzeugs. das Trägheitsmoment um die 
~ochachse. die Schwerpunktlage, die Lage der 
Ubergabestelle (bzw. Abtaststelle für die 
Position) und die Schräglaufeigenschaften der 
Reifen berücksichtigt. Bei Fahrt mit Anhänger 
ist außerdem der Einfluß der Treibkräfte zu 
untersuchen. Da alle auftretenden Winkel klein 
gegen Eins sind. kann das Modell linearisiert 
werden. 
Die geometrischen Zusammenhänge für das 
kinematische Modell eines vierrädrigen, vor­
derradgelenkten Fahrzeugs sind im Bild 3 
dargestellt. Der Punkt A soll die Beladestelle 
charakterisieren. Für kleine Winkel ß und rp. 
(sin ß= tan ß = ß ; sin rp '" tan rp = rp) gelten 

I 
ß~RH (I) 

x - Ricl/fung 

1--

I-- Laderaum 
Transparf -

j... 

lal/raug I----voll 

!p = 7fß dt; (2) 

ß Lenkwinkel (exakt: "mittlerer" Lenk-
winkel) 

rp Kurswinkel 
I Fahrzeugachsabstand 
RH mittlerer Kreisradius 
v Fahrgeschwindigftit. 
Die Querabweichung YH der Hinteracbse 
errechnet sich zu 
dyH'''= rp v dt (3) 
bzw. 
YH "" v J rp dt. (3 a) 
Aus der Geometrie folgt für YA (Querabstand an 
der Beladestelle) 
YA=YH+rp11; (4) 
I1 Abstand des Punktes A von der Hinterachse. 
Durch Einsetzen der Gin. (2) und (3 a) in GI. (4) 
ergibt sich der Zusammenhang 

(5) 

Nach den Regeln der Laplac~-Transformation, 
unter der Voraussetzung verschwindender 
Anfangsbedingungen und v = konstant, folgt 
die Übertragungsfunktion 

p Laplace-Operator 
oder in geschlossener Schreibweise 

JA (P) J ( I1 ) F(P) = -- = - l+-p 
ß(P) Ip2 V • 

(6) 
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Liegt der Punkt A genau in Höhe der starren 
Hinterachse, so vereinfacht sich die Übertra­
gungsfunktion: 

(6a) 

Diese Beziehung wird von vielen Autoren [3] [4) 
als Raumgeometrie bezeichnet. 
Bereits die aus dem rein kinematischen Modell 
gewonnene Übertragungsfunktion zeigt die 
Kompliziertheit der Regelstrecke durch das 
doppelte integrale Verhalten. Bekanntlich ist ja 
ein Regelkreis mit zwei in Reihe geschalteten 
Integralgliedern als Regelstrecke und einem 
proportionalen Regler strukturinstabil. 

Wird das kinematische Modell auf Anhängeglie­
der erweitert, so sind die bekannten Schlepp­
kurven (Traktrix) in die Berechnung einzube­
ziehen. Die Einführung einer Näherungslösung 
für kleine 'I führt für ein Fahrzeug mit 
Einachsanhänger nach Bild 4 zu einer Über­
tragungsfunktion 

;(7) 

Y AH Abstand einer Beladestelle auf dem 
Anhängeglied. 

Die einzelnen Längen sind Bild 4 zu entneh­
men. 
Für Fahrzeugketten mit mehreren Gliedern 
kann die Übertragungsfun1c.tion nach GI. (7) 
sinngemäß erweitert werden. Die wachsende 
Kompliziertheit der Übertragungsfunktion wird 
deutlich. 

1-' 
I . 
I I I 
L_.~ L. 

I 
! I I 

Probleme der Poaltlonaerfllnung 
Grundsätzlich kommen für die Positionserfas­
sung verschiedene Prinzipien in Frage [2]. Die 
Erntemaschine ist in jedem Fall das Bezugs­
system, und das Transportmittel ist das geführte 
System, da es sich gemäß AufgabensteIlung an 
die Erntemaschine in der Zuordnung anpassen 
muß (Bild 5). 
Bei der ersten Variante befindet sich das 
System zur Positionserfassung, auch als Or­
tungssystem bezeichnet, auf dem Transport­
fahrzeug, das Bezugssystem bleibt passiv. 
Diese Variante heißt auch Selbstlenkung. 
Befinden sich dagegen das Ortungssystem und 
evtl. auch alle Verarbeitungseinrichtungen auf 
dem Bezugssystem, so liegt eine Fernlenkung 
vor (Variante 2). In diesem Fall ist immer eine 
Informationsübertragung zwischen Bezugs­
system und geführtem System erforderlich. Die 
dritte Variante ist . die Leitstrahllenkung. Das 
Bezugssystem gibt eine Leitlinie (im weitesten 
Sinne) vor, die vom geführten System abgeta­
stet und in die entsprechenden Stellsignale 
umgesetzt wird. 
Bei der Auswahl einer dieser drei Möglichkeiten 

x--

Bild 4 
Schema einer einfachen 
F ahrzeugkeUe 

L._.j L ._. ______ J Bild 5 
Prinzipien der Gerä­
teanordnung für die 
Gleichlaufregelung 

Bnugssystem 
(ErnlemoSChine) 
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(Tronsporlfohfleug) 

sind neben dem Lösungsprinzip die erreichbare 
Genauigkeit, der · gerätetechnische Aufwand, 
die Anzahl der Geräte, die Funktionssicherheit, 
die Betriebsbedingungen und ökonomische 
Gesichtspunkte zu berücksichtigen. Für die 
gerätetechnische Realisierung können folgende 
physikalische Prinzipien in Betracht gezogen 
werden: 

Berührende Meßverfahren 
mechanisch: 
- Kopplungselemente 
- Taster 

berührungslose Meßverfahren 
elektromagnetische Wellen: 
- sichtbares Licht 
- ultrarotes Licht 
mechanische Wellen: 
- Ultraschall 
elektromagnetische Felder ~ 
- induktiv 
Laser- und funktechnische Verfahren (z. B. 
Radar) sind derzeit auszuklammern, da sie nach 
bisheriger Kenntnis noch keine kostengünstigen 
praktischen Lösungen zulassen. Ähnliches gilt 
für Verfahren der "Bilderkennung" mit fo­
toelektrischer Auswertung und Weiterverar­
beitung. 
Eine Untersuchung verschiedener Varianten 
zeigt, daß sich optische und akustische Prinzi­
pien vorzugsweise für die Lösung der Aufgabe 
anbieten. Mechanische Anordnungen haben 
den Nachteil einer hohen Beschädigungsemp­
findlichkeit und sind kaum universell einsetz­
bar. Bekannt geworden ist eine mechanische 
Einrichtung zur visuellen Orientierung des 
Transportfahrzeugfahrers, bei der am Mäh­
drescher ein Ausleger mit einem biegsamen 
Zeiger angebracht ist, der vor der Frontscheibe 
des Transportfahrzeugs hängt [5J. Niederfre­
quente elektromagnetische Felder sind für die 
Positionserfassung ungeeignet, da durch die 
großen Eisenmassen der Maschinen keine 
definierten Feldlinienverläufe möglich sind. 
Verfahren mit Ultraschall sind prinzipiell für die 
Positionserfassung zwischen Fahrzeugen ge­
eignet, wie in [6] nachgewiesen werden konnte. 
Beim Impulsbetrieb kann der Ultraschallwand­
ler zeitmultiplex gleichzeitig als Sender und 
Empfänger verwendet werden. Die optimalen 
Frequenzen liegen zwischen 20 und 40 kHz. Bei 
Festlegung der Arbeitsfrequenz ist das Stör­
frequenzspektrum der Maschinen zu berück­
sichtigen. In [7] ist eine Regelungsanordnung 
zur Gleichlaufregelung mit Ultraschallwandlern 
als Meßgeber für die Positionserfassung vorge­
schlagen. Der Parallelabstand wird durch 
Laufzeitmessung mit einem Ultraschallwandler 
erfaßt, die Längsverschiebung durch zwei 
Ultraschallwandler, die auf quer zur Fahrtrich­
tung versetzte Reflektoren arbeiten. Aus-
gewertet wird hier die Laufzeitdifferenz. . 
Das optische Meßprinzip läßt eine Vielzahl von 
Lösungsvarianten zu. Zur näheren Information 
sei z. B. auf die Literatur [8J [9] [IOJ [11) 
verwiesen. 
Grundsätzlich ist zu unterscheiden zwischen 
optisch passiven und optisch aktiven Verfah­
ren. Optisch passive Verfahren benutzen die 
Umgebungshelligkeit. Durch geeignete Meß­
fühler, bestehend aus optischem System und 
fotoelektrischem Bauelement, können Hell­
Dunkel-Unterschiede als O-L-Signale erfaBt 
werden. Die Abtastung kann durch ruhende, 
oszillierende oder rotierende optische Systeme 
vorgenommen werden. Oszillierende und ro­
tierende Einrichtungen haben den Vorteil, daß 
das gewonnene Signal auch quantitativ bewertet 
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werden kann, wenn ein definierter Synchron­
impuls vorgesehen wird. Nachteil des passiven 
optischen Systems ist die' Notwendigkeit einer 
automatischen Anpassung an die Umgebungs­
helligkeit. 
Außerdem ist durch die Abtastung von Hell­
Dunkel-Marken im wesentlichen festgelegt , daß 
für die Beladung des Transportfahrzeugs 
jeweils diskrete Positionen der. Fahrzeuge 
zueinander eingenommen werden. Das scheint 
aber aus technologischer Sicht zulässig. 
Aktive optische Verfahren arbeiten mit einer 
zusätzlichen Lichtquelle im sichtbaren oder 
ultraroten Bereich (Glühlampe oder Lu­
mineszenzdiode). Dabei kann mit direktem 
Lichtempfang auf ausgedehnten fotoelek­
trischen Flächen (z. B. bestehend aus einer Viel­
zahl von Fototransistoren) oder mit Reflektoren 
gearbeitet werden. Hervorzuheben ist die weit­
gehende Unempfindlichkeit derartiger Anord­
nungengegen Fremdlicht durch die mögliche 
Modulation der Lichtquelle. 
Die Verwendung mechanisch empfindlicher 
Bauelemente spricbt für eine Anordnung der 
Meßeinrichtungen für die Positionserfassung 
auf der Erntemaschine. Außerdem ist diese 
Variante auch aus der Sicht der erforderlichen 
Geräteanzahl zu befürworten. Nachteilig ist 
zweifellos die dadurch erforderliche drahtlose 
Signalübertragung zwischen Erntemaschine 
und Transportfahrzeug und die notwendige 
Kodierung für die Maschinenerkennung, da 
davon ausgegangen werden muß, daß mehrere 
Erntemaschinen im Komplex arbeiten. 

Probleme der gerltetechnischen 
Re.llsierung 

Als Hilfsenergie füt die Informationsgewinnung 
und -verarbeitung kommt ausschließlich die 

elektrische Energie in, Frage. Die elektrische 
Energie ist dem Bordnetz der Maschinen zu 
entnehmen. Durch einen Transverterbaustein 
muß zunächst die vorhandene Bordspannung 
auf das Niveau der Versorgungsspannung (füt 
analoge Bausteine bipolar) der elektronischen 
Bausteine transformiert werden. Außerdem 
sind für jede Baugruppe bzw. jedes Gerät 
separate Stabilisierungsschaltungen vorzuse­
hen. 
Alle bisher bekannt gewordenen Lösungen für 
einen automatischen Stelleingriff bevorzugen 
die hydraulische Hilfsenergie, wobei die hy­
draulischen Bauelemente z. B. auch elektrisch 
angesteuert werden können. Beim Einsatz 
elektrischer Stellmotoren für den auto­
matischen Stelleingriff ist eine genaue 
Energiebilanz der Maschine zu erstellen. Der 
Einsatz einer zweiten Lichtmaschine kann 
dadurch erforderlich werden. 
Ein weiteres Problem, das einer tiefgründigen 
Analyse bedarf, ist die gerätetechnische Reali­
sierung der Informationsverarbeitung. Die 
Vielzahl der durchzuführenden Operationen bei 
einer Variante nach Bild 2 spricht dafüt, ein 
Mikrorechnersystem mit in Betracht zu zie­
hen. 
Füt die stufenweise Realisierung von Teil­
systemen, die sich aus der Ökonomie per­
spektivisch ableitet , sind vorerst konventionelle 
Lösungen, d. h. z. B. füt jeden Regelkreis ein 
speziell zugeordneter Regler, vorzuziehen. 
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Aus der Tätigkeit der Ingenieurschule für Landtechnik Nordhausen 

Reinhold, J.: 
Die OrganAtion der Instandhaltung unter 
Berücksichtigung des zwei. bzw. drelscblchtigen 
Eimatzes der Tecbnik während der Kampagne 
in der LPG (P) "Friedrich Engels" Wleratal, 
Kreis Altenburg 
Der Autor befaßt sich mit der Betreuung und 
Instandhaltung der Erntetechnik in der Futter-, 
Getreide-, Kartoffel· und Rübenernte, wobei 
ein Überblick über den gegenwärtigen Stand 
gegeben wird. Vorschläge werden zur weiteren 
Verbesserung der Instandhaltung und Kom­
pi ex betreuung unter Leitung des VEB KfL 
unterbreitet. Es wird der Nachweis erbracht, 
daß durch die ständige Betreuung im Zwei· bzw. 
Dreischichtsystem und den Einsatz von Reser­
vemaschinen die Ausfallzeiten stark gesenkt 
werden, was einen hohen ökonomischen Nut­
zen zur Folge hat. Weiterhin wird die 
Notwendigke'it der Schaffung von Pflegestütz­
punkten begründet.. Ein Nachweis des Nutzens 

:liI:artecllnik' 28.J,I, · Heft 5 . Mai 1978 

Im Dezember 1977 schlossen 68 Fernstudenten ihr Studium an der Ingenieurschule für 
Landtechnik Nordhausen ab. Damit liegen weitere für die Praxis wertvolle Ingenieurarbeiten 
von Praktikern vor. Unser Beiratsmitglied DrAng. H. Robinski stellte in Analogie zum 
Heft 12/1977, in dem wir über Arbeiten vofl Direktstudenten informierten, die nachfolgenden 
Kurzreferate einiger interessanter Abschlußarbeiten der Fernstudenten zusammen. 

am Beispiel der Zuckerrübenerntetechnik be­
weist die Notwendigkeit und die Vorteile der 
Komplexbetreuung. Des weiteren wird dar­
gelegt, wie die Material- und Lagerwirtschaft 
zur besseren Versorgung mit Ersatzteilen und 
Material neu zu organisieren ist. 

Strauß, C.: 
Analyse der beim Ölwecbsel verbleibenden 
Scbmutzmenge im Scbmlerölkreislauf vom 
Dieselmotor der Traktoren MTS-SO/S2 und 
ZT 300 sowie des Lkw W SO anband von 
Versuchen und der Auswertung derselben 
Um die genaue Wirksamkeit eines Geräts füt die 
automatische Spülung von Dieselmotoren nach 
dem Ölablassen, das aus der UdSSR eingeführt 
werden soll, feststellen zu können, sind 
quantitative und qualitative Untersuchungen 
über Restverschmutzungen im Ölkreislauf nach 
dem Ölablassen an Motoren ausgewählter 
landtechnischer Arbeitsmittel erforderlich, 

Oie Redaktion 

Diese Thematik ist Gegenstand der Arbeit. Es 
wird nachgewiesen, daß durch die Anwendung 
des Geräts in den Pflegestationen die Einspa­
rung von Öl durch die Verlängerung des 
Zeitraumes des Ölwechsels möglich ist und eine 
Verbesserung der Arbeits- und Lebensbedin­
gungen erreicht wird. Vorgeschlagen wird, 
dieses Gerät auch in den VEB LIW zur 
Vorreinigung der Motoreninnenräume, die sich 
bei der Ablieferung der Motoren in einem stark 
verunreinigten Zustand befinden, einzusetzen. 
Da die Reinigung der Motorenteile z. Z. nach der 
Demontage der Motoren erfolgt, wütde sich der 
Einsatz des Geräts besonders auf die Verbes­
serung der Arbeits- und Lebensbedingungen 
und auf die Erhöhung der Arbeitsproduktivität 
auswirken. 

Heeg, R.: 
Untersuchungen zur Schutzgüte der Arbeits· 
mittel und Arbeitsverfahren der KartoHelemte 
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