Die genaue, versuchsweise Anpassung des in Bild 12 angegebenen
10 uF Kondensators vor der sechsten Verstarkerstufe sowie die Re-
gulierung des 10 kS Potentiometers in der Riickkopplung des zwei-
ten Verstirkers hatten wesentlichen Einfluf auf die Regelgiite des
Sitzes. Bild 13 zeigt einen Auszug aus den MefSprotokollen.

9. Ergebnisse zur Sitzregelung

Fiir die aus Bild 13 zu ermittelnde Kreisfrequenz (w = 31,4 1/s)
konnte der Sitz gegeniiber der raumfesten Umgebung nahezu in
Ruhe gehalten werden. Das Amplitudenverhiltnis des Sitzes gegen-
iiber dem mechanischen Schwingungssimulator in Abhéngigkeit
von der Frequenz zeigt Bild 14.
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Bild 14. Amplitudengang des geregelten Sitzes bei doppelter
Integration.

Oberhalb einer Kreisfrequenz w = 38 1/s ( der Schwingungssimula-
tor hat ausgeprigte Oberwellen ) war der Sitz nicht mehr stabil.
Durch eine Abschwichung der Riickkopplung konnte die Stabili-
tit zwar wieder hergestellt, der Amplitudengang nach Bild 14 dann
aber nicht mehr erreicht werden. Der in Bild 14 gezeigte Amplitu-
dengang liegt eindeutig unter dem in Bild 7 geforderten. Dennoch
muf der Sitz als nicht reif fiir den Einsatz im Feldversuch gelten,
da er bei hoheren Frequenzen instabil wird und das Netzwerk
beim Anfahren zum Ubersteuern fithrt und mehrere Sekunden
braucht, bis es sich ”gefangen” hat. In dieser Zeit fiihrt der Sitz un-
kontrollierte Bewegungen aus.
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Automatische Lenkung von Mahdreschem

Mit zunehmender Grofe des Mahdreschers wachst die Beanspru-
chung des Fahrers. Ein Grund hierfur liegt darin, daft der Umfang
an Information fiir das Lenken mit der Schnittbreite deshalb
sinkt, weil die Schnittkante und deren Lage zum Mahwerk schwe-
rer zu erkennen und zu verfolgen ist. Dies wirkt sich umso mehr
aus, je hoher die Fahrgeschwindigkeit gewéhlt wird. Dieser lei-
stungsvermindernde Nachteil liBt sich durch Automatisieren be-
seitigen. Daher wurde ein Midhdrescher mit einem Lenkautomaten
ausgeriistet und in der Ernte 1972 untersucht. Die technische
Ausriistung, Bild 1, entspricht grundsitzlich der, die sich fiir
Schlepper bewihrt hat. Spezifische Probleme ergeben sich beim
Mihdrescher im Hinblick auf Art und Anordnung des Mefiwert-
gebers und auf das Folgeverhalten des Fahrzeuges. Letzteres be-
inhaltet vor allem die Frage, ob sich Fehler in der Nachfiihrung
bei der jeweils nachfolgenden Fahrt verstirken oder abbauen.

Hesse, H. u. R. Moller: Automatische Lenkung eines Mahdreschers mit
mechanischen Fiihlern, Landbauforschung Volkenrode Sonderheft 17
(1973) S. 41/56. Danach dieses Referat.
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Bild 1. Blockschaltbild des Regelungssystems fiir die automatische
Lenkung eines Fahrzeuges.

Xy = Regelabweichung w = Koordinate der Leitlinic
YK = Stellweg y = Stellweg des Fahrzeugs
5 = Lenkwinkel

Ky = Vcrs\é\krlfungsfaktor des Fiihlersignals

K15 = Verstarkungsfaktor des Lenkwinkelsignals

KV = Gesamtverstiarkung
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Als Leitlinie fiir das Fithren von Mihdreschern eignet sich die g
Schnittkante, also die Grenze zwischen ungeméhtem und geméh- § 3t StQUQ@S_ System
tem Getreide. Es konnen sich aber auch Pflanzenreihen anbieten, %’ % Kp=100
wie beispielsweise beim Mais. Fiir das Abtasten solcher Linien ST \o__\/@
sind mechanische, elektrische, optische und akustische Methoden § x
geeignet. Bei dem derzeitigen Stand des Wissens lassen sich me- 5
chanische Fiihler am funktionssichersten verwirklichen. Daher E 2r P _—s’/
wurde diese Methode gewihlt, Bild 2. Nachteilig ist, daf sich ein 3 \// Ty
solcher Fiihler nur fiir eindeutige Schnittkanten und Pflanzenrei- = _
hen eignet & unstetiges System
: é Kp = 50
£ 1 Vg = 216cem/s
& Totzone 4cm
N\ g
Geber fir Xy - g
|
X 5 f 4 %8 6 & % %
/ paraliel-Fahrt
Getreidekantenfuhler (Mahdrusch)
NENNRNRNNUNTANNRRNUTNTNRRT Bild 3. Betragsmittelwerte der Regelabweichung am Schnittkanten-
8 fiihler fiir Fahrten (Midhdrusch) mit automatischer Lenkung.
b vg = 0,785 m/s (vp = Fahrgeschwindigkeit)
Ky = 100 entspricht 0,85° Lenkwinkel/cm Abweichung am Fiihler
I | Kg = S0entspricht 1,7° Lenkwinkel/cm Abweichung am Fiihler
U U Geber fur xy, _J"
’ Rillenfiihler
L | 1
T 1900 |
E P’,\/T—\,\ﬂ -ljlllIIIlIIlI!lIlIIllIIIlII
) 39 | 8 g
Geber fur /3 ’ Q ]——1350——‘
I I Rillenzieher
Bild 2. Anordnung eines Schnittkantenfithlers am Mahdrescher. ﬂ 8
Aus kinematischen Uberlegungen folgt, daf ein solcher konstruk- bl_ U
tiv einfacher Fiihler hinreichend weit vor dem Méhwerk angeord-
net werden mufl, um Nachfiihrungsfehler bei Folgefahrten abzu-
bauen. Die Versuchsergebnisse nach Bild 3 zeigen das Folgever- 3
halten fiir ein stetiges und ein unstetiges Regelungssystem. Beide a
Systeme erfiillen die gestellten Anforderungen.
In vielen Fillen stehen mechanisch abtastbare Schnittkanten der
genannten Art nicht zur Verfiigung. Fiir solche Fille bietet sich
die Erzeugung einer Leitrille im Boden als Ersatz fiir die Schnitt-

kante an. Die Abtastung einer solchen Rille ist dann unabhingig o
vom Pflanzenbestand. Auch mit einem derartigen System, Bild 4, %
sind befriedigende Ergebnisse erzielt worden. Geber far 3 \”f’/

|

Insgesamt ist festzustellen, daf die automatische Lenkung eines
Mihdreschers auch unter der Bedingung einer hohen Nachfiihrungs-
genauigkeit und ohne Fehlerfortpflanzung ( stabiles Folgeverhal-
ten ) moglich ist. Der technische Aufwand ist verhaltnismifig
niedrig, wenn die Servolenkung eines Mahdreschers von vornher-
ein fiir eine zusitzliche automatische Betitigung ausgelegt wird.
Die Kosten von vermutlich nur einigen Prozent des Gesamtpreises
finden wahrscheinlich ein Aquivalent in den betriebstechnischen
Vorteilen. Dieser Zusammenhang ist aber noch in praktischen Ver-
suchen zu kldren.

Bild 4. Anordnung eines Rillenfiihlers vor dem Schneidtisch des
Mihdreschers.
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