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1. Problemstellung

Die Kontrolle der Lebendmasseentwicklung
ist in intensiv bewirtschafteten Milchproduk-
tionsanlagen von grofRer Wichtigkeit fiir eine
nach Korpermasseaufbau und Milchsynthese
differenzierte und begriindete Futterrations-
berechnung. Bei jung- und Mastrindern ist
die Lebendmasseentwicklung ohnehin der
wichtigste Parameter der Produktion. Die
bisher im Angebot befindlichen Tierwaagen
werden den Anforderungen der Tierproduk-
tion nicht in befriedigendem Maf gerecht [1,
2, 3]. Ein hoher zusatzlicher Arbeitskréftebe-
darf fur das Wiegen der Tiere, der in den
Produktionseinrichtungen nur schwer reali-
siert werden kann, fuhrt dazu, dafl die Le-
bendmasseentwicklung nicht oder nur in
aroBen Zeitabstanden kontrolliert wird. Eine
zu geringe Information Gber und eine unge-
nigende EinfluBnahme auf den Verlauf der
Produktion sind die Folge. Im Zusammen-
"hang mit der Einfihrung eines automatisier-
ten Systems der Produktionskontrolle und
-steuerung in industriellen Milchproduk-
tionsanlagen wird die automatische Lebend-
massebestimmung zu einem unverzichtba-
ren Bestandteil und auf der Grundlage der

automatischen Tiererkennung o6konomisch
Dazu ist es notwendig, dem ,

realisierbar.
Charakter dieser Anlagen. -entsprechende
Wigeeinrichtungen zu entwickein, die eine
automatische Erfassung der Leberddmasse
des . Einzeltiers sowie eine Weiterverarbei-
-tung der MeBdaten im Rahmien der Produk-
tionskontrolle in Mitchviehanlagen ermagli-
:=¢hen. Deshatb bestand die Zielsteltung in der
Schaffung einer Tierwigeeinrichtung, die
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durch Kopplung mit einem -Mikrorechner

Tafel 1. Anwendungsfdlle der elektromechani-

schen Tierwdgung

Anwendungs-
fall

Bedeutung

1 Tierlebendmassebestimmung zur
Ermittlung der Futterverwertung
fur Produktions- und Gesundheits-
kontrolle mit der Zielstellung, ein-
mal monatlich, spater zweimal mo-
natlich oder gar wochentlich zu
wiegen

2 Tierlebendmassebestimmung vor
und nach dem Treiben der Tiere
auf der Weide

3 Verkauf des Lebendviehs fir Zucht-
zwecke

4 Export der Waagen

und in Verbindung mit der automatischen

Tiererkennung eine automatisierte Lebend-

massebestimmung erméglicht. AuBerdem

sollte sie gewihrleisten, daR bei visueller Er-

fassung die Tiernummer tber Tastatur einge-
geben und der MeRwert an der Waage abge-
lesen werden kann.

2. Einsatzziele und Verwendungszweck

Fur die Bearbeitung dieser Zielstellung wa-
ren Grundlagenuntersuchungen zur automa-
tisierten Lebendmassebestummung erforder-
lich [4, 5, 6,.7}, auf deren Basis die magliche
Grundstruktur des konstruktiven Entwick-
lungsprozesses fiir eine elektromechanische

Tierwagung dargestellt [3] und denkbare Ein-

satzziele entSprechend dem Verwendungs-
‘zweck herausgearbeitet” &urden.

8ifd 1.

Bild 2.

Danach':
werden fir die zu entwickelnde Tierwaage

Elektromechanische Hybridwaage '(Hbchsflast 1 006&9)

vier Anwendungsfalle unterschieden (Ta-
fel 1). Nach (8] sind die MeRmittel, die beim
An- und Verkauf von Waren angewendet
werden, zulassungspflichtig, auch wenn sie
nicht aufgrund ihrer niederen Hochstlast der
Eichpflicht unterliegen. Im Zulassungsverfah-
ren mufl die Eichfahigkeit des MeRmittels
nachweisen, daR die Forderungen der Zulas-
sungs- und Eichvorschriften gemaR (9] erfillt
werden. Dies ist fur den Anwendungsfall 3
nach Tafel 1 zutreffend. Darin ist die Masse
der Tiere nicht der einzige wertbestim-
mende Parameter. Aufgrund der Wigebe-
dingungen und der Masseschwankungen
des Tiers (z. B. durch Biorhythmus) ist es da-
her nicht sinnvoll, Waagen mit einer hohe-
ren Genauigkeit als der Genauigkeitsklasse 4
einzusetzen.

Fur die in der Praxis entscheidenden Anwen-
dungsfélle 1 und 2 nach Tafel 1 werden die
Waagen fir die innerbetriebliche Bilanzie-
rung verwendet. Dafir missen sie nicht
eichfahig sein. Die Fehlergrenzen diéser
Waagen konnen vom Betreiber nach dessen
Bedirfnissen festgelegt werden. Trotzdem
wird es fir sinnvoll gehalten, daR die Waa-
gen den Anforderungen der metrologischen
Sicherheit nach ASMW AA 3.1. — 21 [10] ent-
sprechen, d. h., daR3 Falschanzeigen ‘der
Waage verhindert werden oder erkenabar
sind und die Reproduzierbarkeit sowie’ die
Zuverlassigkeit der Funktion {iber mehyere
Jahre gewidhrleistet .werden. Das befrifft
auch die Me@wertausgabe und -iibertragung
zum MeRwertdricker mit Stmsmndskonttoﬂe

..der Waage. £

Fur den Anwendungsfall 4 mcb Tafel ¥ rnd
in |edem Emzelfall die Verwendung des as-

s T Cam—

"

Wigestiander (Postament) der elektromechanischen Hybridwiage
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gentyps, die Genauigkeitsklasse und die Feh-
lergrenzen zwischen den Abnehmern ver-
“traglich zu vereinbaren.

Aus-den genannten Einsatzzielen einschlief-
lich Verwendungszweck 1aft sich feststellen,
daB die Anwendung der ASMW AA 3.1. -

21[10] der Sicherstellung der grundlegen-.

den ‘Gebrauchseigenschaften einer Waage
(Reproduktion und Zuverlassigkeit) dient und
deshalb die Grundlage der weiteren Bearbei-
tung bildet.

3. Entwicklung einer Tierwaage
mit Auswiigeelektronlk

3.1. Wiégeprinzip

In Auswertung der durchgefihrten For-
schungs- und Entwicklungsarbeiten wird
eine in Gemeinschaftsarbeit mit dem VEB
Wigetechnik Rapido Radebeul und dem
Kombinat Fortschritt Landmaschinen, VEB
Kyfthduserhiitte  Artern, Betriebsbereich
Leipzig, entwickelte elektromechanische Hy-
bridwaage zum Einsatz in einem automati-
sierten Produktionskontrollsystem vorgese-
hen (Bild 1). Diese Waage stellt eine Kombi-
nation von Baugruppen der mechanischen
Viehwaage, Typenreihe 530, und einem
Kraftaufnehmer der Fa. MOM Kalibergyar
Budapest dar. Um die in der Agrotechni-
schen Forderung (ATF) festgelegte Fehler-
grenze (max. Fehler der Anzeige = 1% der
Hochstlast) zu erflllen, ist eine MeReinrich-
tung mit -200 Ziffernschritten erforderlich.
Dies entspricht einem Skalenwert von 5 kg
bei 1000 kg Hochstlast. Auch beziiglich der
mit dem ASMW fur die Lebendmassebestim-
mung vorgeschlagenen Genauigkeitsklasse 4
{bis 500 Ziffernschritte) ist eine Waage von
mindestens 1000 Ziffernschritten erforder-
lich, d. h. eine interne Auflésung von 4000.
Dazu ist ein Kraftaufnehmer (Wégezelle) mit
einer Genauigkeit von 0,05, Typ 7927 (500 N)
der Fa. MOM Kalibergyar Budapest, verwen-
det worden. Fir diese Baugruppe liegt die
Zulassungsbescheinigung durch das ASMW
vom 25. Oktober 1982 mit 10 Jahren Giiltig-

keit vor. Der Kraftaufnehmer befindet sich in -

einem Wagestander (Bild 2). Das Lasthebel-
werk ist Uber der Wageplattform angeord-
net, wodurch es vor tierischen Ausscheidun-
gen geschutzt ist. Die Plattform ist biindig in
den FuBboden eingelassen. Das kinemati-
sche Schema der elektromechanischen Hy-
bridwaage zeigt Bild 3. Das auf die Plattform
aufgebrachte Wagegut ,Tier” erzeugt eine
zur Masse proportionale Kraft. Diese wird
mit Hilfe eines Lasthebelpaares und eines
Ubertragungshebels untersetzt und (iber
eine Zugstange in den Kraftaufnehmer ein-
geleitet (vgl. Bild 2). Der Kraftaufnehmer
setzt das zur Masse des Wageguts proportio-
nale Kraftsignal in eine elektrisch-analoge
MeRspannung um. Ein MeRkabel Ubertragt
die MeRspannung zum Eingang der elektro-
nischen Auswageeinrichtung. Dabei muf3 die
in der Produktionseinheit aufgebaute Tier-
waage mit Auswageelektronik die allgemei-
nen Anforderungen (z.B. Einfluf des Stallkli-
mas) gemaR der ATF erfiillen.

3.2. Auswdgeelektronik

Die Auswageelektronik ist fur den Praxisein-
satz ausgelegt. Neben der Gewiéhrleistung
der Hauptfunktionen, der Ansteuerschal-
tung, der Analog-Digital-Wandlung und der
Steuerung der Tiervereinzelungseinrichtung,
sind weiterhin die Spannungsversorgung
des Kraftaufnehmers, die Selbsttestfunktion
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Bild 3 ,
Kinematisches Schema
der elektromechani-

schen Hybridwaage

N

und die Rechnerankopplung zu realisieren.
Im einzelnen waren dabei folgende Aufga-
benstellungen zu lésen:

Stromversorgung Kraftaufnehmer
und Analogschaltung

Aufgrund der nicht méglichen vollstandigen
Abschirmung des Systems gegeniiber
Brummeinstreuungen aus dem Netz und der
starken Stérimpulse auf Mikrorechner-Spei-
sespannungen muf} eine separate Stromver-
sorgung aufgebaut werden.

Die Aufnehmer-Speisespannung ist fir den
AnschiuR der MOM-Waigezelle Typ 7927
(Nennspeisespannung 6 bis 10 V) ausgelegt
worden.

MeRverstarker und Analog-Digital-Wandler

Der MeRBverstarker soll den Ausgangsspan-
nungsbereich der Wigezelle auf den Ein-
gangsspannungsbereich des nachfolgenden
Analog-Digital-Wandlers transformieren. Die
erreichbare Genauigkeit und die Wigezeit
sind dabei von den die einzelnen Analog-Di-
gital-Wandler charakterisierenden Kenngré-
Ren, wie Umsetzrate und Auflésungslineari-

tat, abhangig. Die geforderte Umsetzrate des
Wandlers (Anzahl der Messungen je Se-
kunde) wird durch die Eliminierung der nie-
derfrequenten Erregerschwingungen infolge
Tierbewegungen und die geforderte MeRge-
nauigkeit bestimmt. Unter dem Aspekt des
okonomischen Aufbaus und eines geringen
Leistungsverbrauchs steht in der DDR ge-
genwidrtig nur der Analog-Digital-Wandler
ADUC520D zur Verfigung. Mit einer Auflo-
sung von 3 Digit {2 einer Stufenanzahl von
rd. 1000 und einer maximalen Umsetzrate
von 122 s7') wurde die Einsatzmdglichkeit
als Serienlosung untersucht (s. Abschn. 3.3.).

Mikrorechner

Die Form der Ankopplung wird durch den
eingesetzten Mikrorechner bestimmt. Der
Steuerrechner ,Lebendmassekontrolle” ist
fur den unmittelbaren Einsatz am MeRort
ausgelegt. Der Aufbau des Rechners erfolgt
aus Grunden einer schnellen Realisierbarkeit
auf der Grundlage von OEM-Baugruppen
(Baugruppen, die einzeln betrieben werden
konnen und vollstdindige Funktionen erfil-
len) des K1520-Mikrorechnersystems. Alle

Bild 4.  Blockschaltbild fiir die Systemlésung des Steuerrechners ,Lebendmassebestimmung”
Steverrechner .Lebenoimossebestimmung ' | ubergeordneler
(@igitale Auswageeinrichtung) | Rechner
Spannungs- | |zentrale Programm-| | Daten- ‘
versorgung | \Verarbe/~ speicher speicher
tungseinheit| ((EFROM) (RAM) '
Mikrorech-4p It a0 o serielles | | |Leitrechner
nerbus 95 q r Interfoce ] ?2//;(;7 z—/)‘Er
AnschluBB- | |AnschiuB- | \AnschluB- | \AnschiuB—
steverung | |steverurng feverung | |steuerurng |
Woage Tiervereinze-| |Bedienurng, | |Tier- '
~Stromversor| |lurgselermenty |Arzeige erkennung ’
gung - AuFlZy '
-MeByersiork.| |- Kontrolle
-Arialog-Digii 1
Wardlung
-Funktions-
test
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Bild 5

Steuerverlauf wiahrend
eines MeRvorgangs;

t, Periodendauer der
Dampfungsfunktion
des Abklingvorgangs,

zeit) des Ausloseglieds

{t, > 1), tumsers UMsetz-

M | t—
| il || M :l I zeit, Qg Ausgang vom
Q8 ! Amplitudendiskrimina-
A — — tor, M2 Meldesignal
Stever- | H : H fa— vom Steuerteil fiir den
m_f;”/{;; — 7 T ADU, M*2 Meldesignal
- t, - : , _ - vom ADU, A, Amplitu-
P ] H denvorgabe
ADU 2| s A
umsetz
r'—-———’-

anderen funktionellen Baugruppen sind als
Leiterkarten im K 1520-Format buskompatibel
ausgefiihrt. Spater wird der Steuerrechner
durch Rechnerbaugruppen auf der Basis des
Einchiprechners U882 ersetzt. Die Einbin-
dung der automatischen Tiererkennung ist
vorgesehen. Bei den Prinzipmustern wurde
die Tiernummer mit Hilfe einer Tastatur ein-
gegeben.

Testfunktionen/Kanalwahler

Mit diesen Baugruppen sollen Selbsttestfunk-
tionen, wie z. B. der automatische Taraaus-
gleich, realisiert werden.

Die notwendige Kombination von ProzeR-
steuerung und zentraler betrieblicher Daten-
verarbeitung bestimmt die Struktur des Mi-
krorechnersystems wesentlich mit und wirft
auch zu lésende Probleme der betrieblichen
Datenubertragung auf. Die dargelegte konzi-
* pierte Losung ist als funktionelles Block-
schaltbild fir den Steuerrechner ,Lebend-
massekontrolle” dargelegt (Bild 4).

3.3. Erprobungsergebnisse

Entsprechend der Forderung nach Test auf
Einsatzmoglichkeit des ADU C520D als Se-
rienlésung wurde eine Erprobung des ersten
Musters dieser Hybridwaage mit einer Aus-
wigeeinrichtung vorgenommen, die in Ei-
genentwicklung aus den Baugruppen Netz-
teil, Speise- und Abgleichteil, Analog-Digital-
Wandler C520D, Speicher und Steuerteil er-
stellt wurde [3]. Der Steuerverlauf wahrend
eines Wadgevorgangs ist schematisch im
Bild 5 dargestellt. Beim Betreten der Waage

'Bild 6.

Schatzung des Bereichs zulassiger Beru-
higungs- und Integrationszeiten

durch das Tier entsteht ein Signal, dessen in-
stationarer Anteil die Auslésung einer Mes-
sung vorbereitet. Nach dem Abklingen der
dynamischen Ausgleichsvorginge, d. h. bis
2um Unterschreiten der Amplitudenvorgabe
A, gemall Bild 5, verstreicht eine Beruhi-
gungszeit. Die dann ausgel6ste High-Low-

Flanke startet den Analog-Digital-Wandler, .

der sein M2-Signal auf H. (inaktiv) schaltet
und einen Umsetzzyklus auslost. Nach Been-
digung der Informationsiibernahme in einem
Zwischenspeicher des Analog-Digital-Wand-
lers wird das M 2-Signal T (aktiv) gesetzt. Da-
mit ist der MeRBzyklus abgeschlossen. Beim
Uberschreiten der festg€legten Fehlergrenze
der Massebestimmung infolge groBerer auf-
tretender Tierbewegungen wird der be-
schriebene Ablauf erneut ausgeldst, und es
folgt ein neuer MeBwert. Beztglich der Be-
stimmung des Bereichs zulassiger Beruhi-
gungs- und tntegrationszeiten empfahl sich
fur die vorgegebene MeRgenauigkeit der
ProzeBwagung von <+ 5 kg eine Hyperbel-
gleichung [3]:

_ 4199
1+0,471 141,

tg Beruhigungszeitin s

t, Integrationszeit in s.

Dieser gewahlte Modellansatz gilt nur fir die
betrachtete Genauigkeitsforderung. Beim
Uberschreiten dieses Bereichs ist ein verbes-
sertes Modell in Form eines Hyperboloids er-
forderlich. Die MeRgenauigkeit von = £ 5 kg
entspricht der einfachen Standardabwei-
chung. Fir eine statistische Absicherung (irr-
tumswahrscheinlichkeita = 0,05) mussen
95 % der Beobachtungswerte im Bereich der
annahernd 2fachen MeRgenauigkeit
(y=1,96 s) liegen. Aus dieser Forderung er-
geben sich fur die Berechnung der Grenz-
kurve der dafiir erforderlichen Beruhigungs-
und Integrationszeiten die im Bild 6 darge-
stellten Zusammenhange (3]. Im Beruhrungs-
punkt der Tangente mit der Grenzkurve der
geforderten MeRgenauigkeit liegt die gun-
stigste Losung. Wie ersichtlich, ist eine Ver-
langerung der Integrationszeit von 0,5 s auf
3 s fur die Anwendung von Baugruppen der
digitalen Auswageeinrichtung ADU 200 [11]
unter den vorgegebenen, beschriebenen Be-
dingungen (z. B. keine speziellen Dampfungs-
elemente in Form von pneumatischen und
hydraulischen Dampfern oder Wirbelstrom-
bremsen, die unerwinschte Schwingungen
déampfen und den Einschwingvorgang von

- Waagen verkirzen sollen) sinnvoll, um die

dynamischen Einflisse der Tierbewegungen
bei der vorgegebenen  MeRgenauig-

t, Verzégerungszeit (Tot-

keit = £ 5 kg eliminieren zu kénnen. Schluf3-
folgernd daraus ergab sich, daR die Waage
zur Einhaltung der MeRgenauigkeit eine
wirksame Dampfung erhalten muB. AuBer-
dem waren konstruktive Veranderungen am
Wigekafig einschliefllich einer verbesserten
Tursffnung vorzunehmen.

Bei den nachfolgenden Erprobungsmustern
wurde daraufhin die Dampfung durch einen
Hydraulikdampfer in Form olgefuliter Hul-
senfedern gewihrleistet (Bild 7). Zur Verbes-
serung des Zu- und Abtriebs der Tiere wurde

, der mitgelieferte Wagekifig verdndert. Ein-

und AuslaBtir sind prinzipiell anders konzi-
piert. Der Offnungs- bzw. SchlieBmechanis-
mus wurde durch pneumatisch angetriebene
Arbeitszylinder ersetzt, die elektrisch tber
Magnetventile mit Hilfe von Tasten geoffnet
und geschlossen werden konnen (Bild 8).
Durch Einsatz des integrierenden Analog-Di-
gital-Wandlers ADU 200 mit Digitalanzeige ist
die Waage sowohl zur Durchfuhrung einer
manuellen als auch einer rechnergestitzten
Lebendmassekontrolle geeignet. Die fiir den
ADU200 angegebene Genauigkeitsklasse 4
ist ausreichend. Es ware unzweckmaBig, auf
eine elektronische Auswégeeinrichtung mit
hoherer Auflosung entsprechend Genauig-
keitsklasse 3 zu orientieren, da die Probleme
der ,Anzeigeberuhigung” mit hoherer Auflo-
sung und Empfindlichkeit der Waage wach-
sen.

Bei der technologischen Erprobung dieser
verbesserten Hybridwaage im Institut - fir
Rinderproduktion Iden-Rohrbeck wurden zur
Beurteilung der MeBgenauigkeit 869 Kihe
gewogen. Der dynamische MeRfehler in-
folge der Schwingungen des MeRsystems
durch Tierbewegungen lieB sich mit dem
verwendeten Waigesystem  kompensieren
und lag im zuldssigen Fehlerbereich. Die
Zeitmessungen beim Wiegen der Kihe erga-
ben unter der Bedingung des visuellen Able-
sens des MeBwerts eine durchschnittliche
Wagedauer je Tier von 16,5s (£ einem Tier-
durchsatz von 20 Kiihen/h). Bei automati-
scher MeRwerterfassung betrug die Wage-
dauer 10 bis 15s/Tier, so daf dabei ein Min-
destdurchsatz von 240 Tieren/h mdglich ist.
Damit wird mit der Waage ein Melkstanden
entsprechender Durchsatz erreicht. Zur au-
tomatischen Erfassung der Lebendmasse-
werte wurde die Waage mit dem Mikrorech-
ner K1520 gekoppelt. Fur die Erfassung des
MeRwerts ist ein entsprechender Algo-
rithmus konzipiert worden, der sich dann
auch unter Praxisbedingungen bewahrt
hat.

Im Verlauf der technischen Erprobung wur-
den die auf diese Weise automatisch erfaf3-
ten Daten mit den visuell abgelesenen vergli-
chen und dabei mit einer Differenz
von< + 0,5% des Lebendmassewerts ein
hohes MaR an Ubereinstimmung erzielt.
SchluBfolgernd ergibt sich aus den durchge-
fuhrten Versuchen, da durch die entwik-
kelte elektromechanische Hybridwaage in
Verbindung mit der automatischen MeRwert-
erfassung ein Verfahren zur Verfugung
steht, das bei Anwesenheit einer Arbeitskraft
fur die Regulierung des Zu- und Abtriebs der
Tiere eine Wagung von etwa 240 Tieren/h
ermoglicht. Dennoch soil an dieser Stelle be-
merkt werden, dal die Arbeiten zur Realisie-
rung des Durchlaufprinzips mit Hilfe einer
Plattformwaage [3] unbedingt weiterzufiih-
ren sind. Diese Form der Waage durfte die
glinstigste in einer Tierproduktionsanlage
sein, da sie den gesamten technologischen
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Bild 7. Waigestander mit Hydraulikdampfer

Ablauf am wenigsten beeinflut und die be-
sten Bedingungen hinsichtlich des Tierver-
haltens gewibhrleistet.

4. Zusammenfassung

Die gemeinsamen Aktivitaten der Partner aus
Forschung und Entwicklung mit der Industrie
fihrten unter Nutzung von Ergebnissen der
Grundlagenforschung zur Erstellung von
Funktionsmustern  einer  elektromechani-
schen Hybridwaage. Diese Waage stellt eine
Kombination von Baugruppen der mechani-
schen Viehwaage, Typenreihe 530, und
einem Kraftaufnehmer, Typ 7927 (500 N) der
Firma MOM Kalibergyar Budapest, dar.
Durch den Einsatz des Analog-Digital-Wand-
lers ADU 200 mit Digitalanzeige ist die
Waage sowohl zur Durchfihrung einer ma-

nuellen als auch einer rechnergestiitzten Le- .

bendmassekontrolle geeignet. Die ersten Er-
probungsergebnisse zeigten, daB eine Ver-
langerung der Integrationszeit von 0,5 s auf
3 s fur die Anwendung des ADU 200 sinnvoll
ist. Weiterhin ergab sich, daR sowohl kon-
struktive Verdanderungen am Wigekifig als
auch wirksame DdmpfungsmafRnahmen er-
forderlich sind. Die darauthin vorgenom-
mene Verdnderung in Form eines eingebau-

-~ geeignetes

8ild 8.

ten Hydraulikddmpfers fihrte zur Erhéhung
der MeRgenauigkeit und zur Einhaltung der
vorgegebenen Fehlergrenze. Zur Regulie-
rung des Eintriebs und des Abgangs der
Tiere wurden die Tore mit pneumatisch an-
getriebenen Arbeitszylindern nachgeristet.
Die Kopplung mit dem Mikrorechner K1520
und einem Tiererkennungssystem ist pro-
blemlos méglich. Mit dieser verbesserten
elektromechanischen Hybridwaage steht ein
fir die rationelle Lebendmassebestimmung
technisches Wagesystem zur
Verfigung.
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Erfahrungen beim Einsatz tensidhaltiger Losungen
als Vorweichmittel bei der Oberflachenreinigung
in Tierproduktionsanlagen

Ing. E. Becker, KDT/Dipl.-Ing. |. Sobzig/Dr. agr. L. Tiirpitz/Dr. agr. G. Wirsching
Forschungszentrum fiir Mechanisierung der Landwirtschaft Schlieben/Bornim der AdL der DDR
VR Dr. . Zabke, ZGE Mastlauferproduktion Schwanebeck, Bezirk Potsdam
Dipl.-Chem. D. Diimke, Kombinat VEB Chemische Werke Buna, WKZ

1. Problem- und Zielstellung

Mit der Bereitstellung der Warmwasser-
Druckreinigungsgerate M 805 ab 1974 fir die
Landwirtschaft fand das Verfahren der
Warmwasserstrahlreinigung zur Reinigung
von Tierproduktionsanlagen Anwendung.

Dieser Geréatetyp benotigt fur die Wasserauf-
heizung Dieselkraftstoff. Aufgrund der Tatsa-
che, daB in den letzten Jahren der Preis fur
Erdot auf dem Weltmarkt erheblich angestie-
gen ist, galt es, Reinigungsverfahren zu erar-
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beiten, bei denen auf den Reinigungsfaktor
.Wirmeenergieeinwirkung” verzichtet wer-
den kann, um auch in der Landwirtschaft den
Verbrauch von Diesel- oder Vergaserkraft-
stoff einzuschranken. Mit dem Einsatz von
tensidhaltigen Losungen als Vorweichmittel

- im Arbeitsabschnitt ,Vorweichen” des Reini-

gungsprozesses wurde ein Verfahren zum
Aufquellen und Lockern von Schmutzschich-
ten entwickelt, das als vorgeschalteter Ar-
beitsgang bei der Kaltwasserstrahlreinigung
einzuordnen ist [1, 2].

in der ZGE Mastlauferproduktion Schwane-
beck, Kreis Belzig, wurden tensidhaltige L6-
sungen als Vorweichmittel bei der Stallreini-
gung eingesetzt. Dabei wurden unterschied-
liche Vorweich- und Reinigungsvarianten auf
der Grundlage von Arbeitszeitstudien unter-
sucht. Die Praxisexperimente dienten dem
Ziel, die Aufwendungen an Material, Ener-
gie, Arbeitszeit und Kosten fir die Stallreini-
gung zu erfassen und zu bewerten.
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