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Dampfpfligen mit zwei Lokomobilen

Vor 130 Jahren konstruierte der Englander John
Fowler den dargestellten Dampfpflugsatz. Zwi-
schen zwei am Feldrand stehenden Lokomobilen
wurde ein Kipppflug hin- und hergezogen. Ein er-

folgreicher Verfechter der damaligen Dampfpflug-

technik war der deutsche Ingenieur Max Eyth, der
in diesem Monat 150 Jahre alt geworden wire. Von

Eyth gingen viele weitere Impulse fiir die Entwick-

lung der Landtechnik in der zweiten Hilfte des ver-
gangenen Jahrhunderts aus (siehe unseren Beitrag
auf Seite 215).
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Anwendung der Robotertechnik

in der Land-, Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft

Am 21. und 22. Januar 1986 fiihrte der Fach-
ausschuB Robotertechnik des Fachverban-
des Land-, Forst- und Nahrungsgutertechnik
der KDT gemeinsam mitdem KDT-Kombinats-
aktiv des VEB Kombinat Landtechnische In-
standsetzung und anderen Fachorganen der
KDT die 1. Wissenschaftlich-technische Ta-
gung zu 0.g. Themenstellung durch. An die-
ser Veranstaltung beteiligten sich rd.
400 Spezialisten aus allen Bereichen der
Land-, Forst- und Nahrungsguterwirtschaft,
aus anderen Volkswirtschaftszweigen der
DDR sowie Fachkollegen aus der CSSR, der
VRP, der VRB und der KDVR.

Mit 37 Fachvortragen wurden sowohl in der
Plenarveranstaltung als auch in den beiden
Sektionen Schwerpunkte der Entwicklung
und des Einsatzes der Robotertechnik, der
Sensor- und Steuerungsentwicklungen ge-
setzt sowie beispielhafte Losungen fur den
Robotereinsatz vorgestellt.

Plenarveranstaitung

Zur Einleitung der Plenarveranstaltung zog

der ‘Stelvertreter des Ministers fur Land-,

Forst- und Nahrungsgiterwirtschaft, Ge-

-nosse Simon, eine positive Bilanz zu den bis-

her erreichten Ergebnissen bei der Entwick-

lung, Produktion und Anwendung der Robo-
tertechnik in der Land-, Forst- und Nah-
rungsguterwirtschaft.

-Fir die spezifischen Anforderungen in der

Land-, Forst- und Nahrungsguterwirtschaft

konnten durch die Forschungs- und Entwick-

lungskollektive in Betrieben und Einrichtun-
gen bisher 31 mehrfach einsetzbare Roboter-
typen entwickelt und in die Produktion tber-
geleitet werden. Darunter befinden sich sol-

che Lésungen, wie z.B.:

— Nachmelk- und Melkzeugabnahmerobo-
ter NAR/M 623-IV (wurde an der Karl-
Marx-Universitat Leipzig im Auftrag des
VEB Anlagenbau Jmpulsa Elsterwerda ent-
wickelt)

— Nettowdgeroboter WR 2/A-IV und Netz-
beutelabfuliroboter NBR 1-1V fiir die Auf-
bereitung von Tafeldpfeln

— FeuchtemeB- und Probenahmeroboter
FPR 1h-1V fir die Getreideannahme

— programmierbarer Stapelroboter fiir Ki-
sten und Kartons STR 1-

— technologische Einheit zur Gewinnung
von Vollei-flissig TTR 20 p-1V

. — Abpackroboter fur Eier EAPR 1-1V

— Einpackroboter fur Glaser und Dosen in
Kartonagen EPR 1-1V i

— Stapel- und Umhordungslinie fur die
Weichkaseproduktion ST UW 1-1V

— Holzausformungsroboter SAM 1-1V

— prozeBRspezifische  Beschickungsroboter
fur Werkzeugmaschinen und analoge Ein-
satzfalle BR 10h-11l und BR 20p-IlI

‘= CO,-AuftragschweilRroboter fur die Einzel-
teilinstandsetzung SR 05-1V

— freiprogrammierbarer technologischer
Roboter flir die Automatisierung der De-
montage-Schraubarbeiten DSE 1-I1.

Im Zeitraum 1981 bis 1985 wurden in der

Land-, Forst- und Nahrungsglterwirtschaft

3205 Roboter produziert und 3180 Roboter

eingesetzt, darunter 1935 Nachmelk- und

agrartechnik, Berlin 36 (1986).5

Melkzeugabnahmeroboter. Dabei ist beson-
ders der Leistungsbeitrag des im VEB Kombi-
nat Landtechnische Instandsetzung profilier-

-ten zentralen Roboterbaus der Land-, Forst-

und Nahrungsgtterwirtschaft hervorzuhe-

ben, in dem 87% aller Roboter produziert

wurden. Der zentrale Roboterbau ist quanti-

tativ und qualitativ weiter zu stiarken. Das be-

tritft vor allem

—~ den weiteren Ausbau der materiell-techni-
schen Basis fir die Entwicklung und die
Produktion von Robotern

- die umfassende Anwendung der rechner-
gestiitzten Arbeit zur effektiven Entwick-
lung von Robotertechnik in hoher Qualitat
und zur Produktionsvorbereitung

— die zunehmende Anwendung von Robo-
tern zur Produktion von Teilen und Bau-
gruppen fir die Robotertechnik

— die Projektierung komplexer technologi-
scher Losungen fur die Anwendung der
Robotertechnik und Bereitstellung der da-
fir benotigten Roboter.

Ein weiterer Beitrag ist auch durch den Ratio-

nalisierungsmittelbau in allen Kombinaten

und Betrieben zu leisten.

Der breite Einsatz der Robotertechnik wurde

in der Land-, Forst- und Nahrungsgiterwirt-

schaft maRgeblich durch die Schaffung tGber-

zeugender Fiuhrungsbeispiele, so u. a. im

VEG ,Walter Schneider” Eisleben, in der

LPG(T) Janickendorf, im VEB Frischeier- und

Brojlerproduktion Kénigs Wusterhausen, im

VEB Geflugelwirtschaft Neubrandenburg, im

VEB Ausrustungskombinat fir Rinder- und

Schweineanlagen Nauen, in den VEB Land-

technisches Instandsetzungswerk Jiterbog

und Gerbstedt sowie im VEB Kreisbetrieb fiir
Landtechnik Bitterfeld, geférdert. Nun
kommt es vor. allem darauf an, mit der An-
wendung der Robotertechnik einen héheren
Beitrag zum weiteren Leistungsanstieg in der
Land-, Forst- und Nahrungsgiiterwirtschaft
zu erreichen und dabei auch unter den spezi-
fischen Bedingungen der landwirtschaftli-
chen Priméarproduktion und Verarbeitung
mehr Arbeitskréfte einzusparen. Dazu ist ein
weit hoheres Niveau von Forschung, Ent-
wicklung und Einsatzvorbereitung der Robo-
tertechnik zu gewahrleisten. Dabei ist vor al-
lem auf folgende Grundrichtungen zu orien-
tieren:

— Die Anstrengungen sind zielgerichtet fort-
zusetzen und weiter zu verstarken, um das
Anwendungsgebiet  prozeRspezifischer
Robotertechnik weiter auszudehnen. Das
schlieft die Applikation der bereits ent-
wickelten Roboter fiir angrenzende Aufga-
bengebiete ein.

— Wie kaum in einem anderen Bereich der
Volkswirtschaft sind spezifische Sensor-
und Greifersysteme zu entwickeln, zu er-
proben und mit Robotern der 2. und 3.Ge-
neration einzusetzen.

— Zur Erzielung hoherer 6konomischer Ef-
fekte sind im Zeitraum 1986 bis 1990 ver-
starkt komplexe Losungen zu erarbeiten,
indem in geschlossenen technologischen
Linien mehrere Roboter zum Einsatz kom-
men und die Robotertechnik zunehmend
mit der Mikroprozessortechnik zur Schaf-
fung von Produktions-Kontroll- und Steue-
rungssystemen verknlpft wird.

— Fir den zukunftigen Einsatz freiprogram-
mierbarer “autonomer Landwirtschaftsro-
boter zum universellen Einsatz in der Tier-
produktion, Gewachshauswirtschaft, Frei-
landgemuse- und Obstproduktion ist mit
der Grundlagenarbeit zu beginnen.

Der Einsatz der Robotertechnik ist im Zeit-
raum 1986 bis 1990 wesentlich zu verstarken.
Das erfordert, daR in allen Kombinaten und
Betrieben die Kollektive fir die objektkon-
krete Einsatzvorbereitung weiter gestérkt
werden. Es geht einerseits um die konse-
quente Fortsetzung der Anwendung bereits
entwickelter und erprobter Robotertechnik
mit standig steigender Qualitat, andererseits
ist die schnelle und effektive Anwendung
neu zu entwickelnder Robotertechnik zu ge-
wihrleisten.
Ausgehend von den Anforderungen der 10.
und 11.Tagung des Zentralkomitees der SED
zur immer wirksameren Anwendung der
Schlisseltechnologien in allen Bereichen der
Volkswirtschaft wurden vom Referenten die
Hauptrichtungen zur Roboteranwendung in
Verbindung mit der mikroelektronischen
Kontrolle, Steuerung und Abrechnung der
Produktion in den einzelnen Bereichen der
Land-, Forst- und Nahrungsgiterwirtschaft
im Zeitraum 1986 bis 1990 herausgearbeitet.
Dabei wurde deutlich, da die Anwendung
der Robotertechnik in der Land-, Forst- und
Nahrungsguterwirtschaft erst am Anfang
steht und daB das Anwendungsgebiet der
Robotertechnik im Zeitraum 1986 bis 1990
durch eine aktive, schopferische Arbeit und
umfangreiche Initiativen der Kollektive bei
der Forschung und Entwicklung, Konstruk-
tion und Produktion sowie bei der Einsatzvor-
bereitung der Robotertechnik wesentlich
ausgedehnt wird.

Zusammenfassend wurden vom Referenten

folgende Aufgaben besonders hervorgeho-

ben:

— Durch eine Intensivierung der For-
schungs- und Entwicklungsarbeiten in der
Akademie der Landwirtschaftswissen-
schaften (AdL) der DDR, den VEB Wissen-
schaftlich-technisch-6konomisches  Zen-
trum (WTOZ) der Nahrungsgiiterwirt-
schaft und den wissenschaftlichen Einrich-
tungen der zentralgeleiteten Kombinate
und VVB ist der erforderliche wissen-
schaftlich-technische Vorlauf fir die Ent-
wicklung und Anwendung der Roboter-
technik in komplex neugestalteten techno-
logischen Abschnitten schneller zu erar-
beiten. Dieser Forschungs- und Entwick-
lungsvorlauf beinhaltet:

- Erarbeitung von Studien und ProzeRana-
lysen zur wissenschaftlichen Durchdrin-
gung und Optimierung der Arbeitsab-
laufe sowie Erarbeitung der Algorithmen
zur Steuerung der Prozesse

- Projektierung robotergestitzter Techno-
logien zur Schaffung komplexer Losun-
gen unter Einbeziehung rechnergestiitz-
ter Produktionskontrolle, -steuerung
und -abrechnung

- Entwicklung und Erprobung von Robo-
tertechnik fiir neue Anwendungsgebiete
unter Nutzung neuer Wirkprinzipe, ein-
schlieBlich der Schaffung landwirt-
schaftsspezifischer Sensor- und Greifer-
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systeme, und Ubergabe der erprobten
Ad-Leistungen an den Roboterbau der
Land-, Forst- und Nahrungsgiterwirt-
schaft. Dabei ist die Vorlaufarbeit fiir Ro-
boter der 2. und 3. Generation zu ver-
starken. °
Ein groBerer Beitrag zur Entwicklung von
Robotertechnik muR von den zentralgelei-
teten Kombinaten geleistet werden. Durch
das Zentrum zur Anwendung der Mikro-
elektronik (ZAME) im VEB Kombinat Land-
technische Instandsetzung ist die Uberlei-
tung abgeschlossener A4-Leistungen in
den Roboterbau im Kombinat bzw. in an-
dere Betriebe der Land-, Forst- und Nah-
rungsguterwirtschaft in enger Zusammen-
arbeit mit der AdL.der DDR, den VEB
WTOZ der Nahrungsgiiterwirtschaft und
den wissenschaftlichen Einrichtungen der
zentralgeleiteten Kombinate und VVB
straff zu organisieren, zu beschleunigen
und vorbehaltlos zu gewiahrleisten. Dabei
mussen die wissenschaftlichen Einrichtun-
gen aktiv mitwirken. Durch das ZAME ist
eine umfangreiche bedarfsférdernde Ap-
. plikationstatigkeit zu entwickeln, um eine
bedarfsdeckende Produktion und Anwen-

dung der Roboter planméRig vorzuberei-

ten. Der Roboterbau im VEB Kombinat

_ Landtechnische |Instandsetzung ist quanti-
tativ und qualitativ weiter auszubauen, um
eine weitere Kostensenkung bei der Fer-
tigung der Roboter bei gleichzeitiger Ver-
besserung der Qualitat und Zuverlassig-
keit zu erreichen. Die Modulbauweise ist
verstarkt anzuwenden, um die Instandhal-
tung der Robotertechnik zu vereinfachen.
Das betrifft vor allem auch die Steue-
rungstechnik. Deshalb wird auf die weit-
gehende Nutzung des Rechnersystems
MRS 700 des VEB Numerik ,Karl Marx”
orientiert.

— Die neuen hoheren Aufgaben zum Einsatz
von Robotern erfordern, das Niveau der
Einsatzvorbereitung bei allen Anwendern
grundiegend zu verbessern. in allen zen-
tralgeleiteten und auch in den bezirksge-
leiteten Kombinaten sind dafir leistungs-
fahige Gruppen fiir die Einsatzvorberei-

" tung zu bilden bzw. weiter zu starken.

Ausgehend von den bisher gesammelten
Erfahrungen ist die Einsatzvorbereitung
auf komplette technologische Linien aus-
zudehnen, um den bisher stark ausge-
pragten punktuellen Einsatz von Robotern
zu Gberwinden und hohere 6konomische
Effekte zu erreichen.
Dazu missen die Anwenderbereiche star-
ker als bisher ihre Verantwortung fur die
Entwicklung und Anwendung von Robo-
tertechnik fur die eigenen technologi-
schen Prozesse wahrnehmen und dafir
die Zusammenarbeit der zustandigen Be-
triebe und Einrichtungen aktiv organisie-
ren.

Im Referat von Prof. Dr. sc. agr. Priebe, For-

schungszentrum fir Mechanisierung der

Landwirtschaft Schlieben/Bornim, wurde

festgestellt, daB der Robotereinsatz in der

landwirtschaftlichen Primarproduktion eine

Reihe spezifischer Eigenarten hat, die i. allg.

einen erhdhten Sensoraufwand erfordern.

Fur den effektiven Robotereinsatz sind unter

diesen Bedingungen deshalb zunichst um-

fassende ProzeBanalysen notwendig, um da-
mit den komplexen Robotereinsatz zielge-
richtet vorzubereiten. Es wurde darauf hin-
gewiesen, daRR die Anforderungen aus dem
ProzeR der landwirtschaftlichen Primarpro-
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duktion an Sensoren und an die Informa-
tionsverarbeitung von industriellen Entwick-
lungen nicht erfillt werden und deshalb ei-
gene Sensorentwicklungen notig sind. Als
Schwerpunkte der Agrarforschung auf dem
Gebiet des Robotereinsatzes wurden Aufbe-
reitungs-, Lager- und Vermarktungsanlagen
fur Kartoffeln, Obst und Gemise sowie die
Tierproduktion genannt.
Obering. Vélzke, VEB Kombinat Landtechni-
sche Instandsetzung, vermittelte Erfahrun-
gen, die bei der Entwicklung, Produktion
und Einsatzvorbereitung von Robotertechnik
in den Jahren 1981 bis 1985 gesammelt wur-
den und sich wie folgt zusammenfassen las-
sen:

~ Bisher wurden 20 verschiedene Roboter-
typen entwickelt. Dabei zeigte sich, daR
ein groBerer Forschungsvoriauf notwen-
dig ist.

— Die Anforderungen an die neue Technik
sind .aus perspektivischen technologi-

. schen Entwicklungen abzuleiten und in
Form von Koordinierungsvereinbarungen
mit den Roboteranwendern rechtzeitig zu
fixieren.

~ Kirzere Entwicklungs- und Uberleitungs-
zeiten erfordern Risikobereitschaft, Ver-
trauen und kameradschaftliches Zusam-
menwirken aller am ProzeR beteiligten
Partner.

~ Es sind Beispielldsungen als (iberzeu-
gende Vorstufe fir die Breitenanwendung
zu schaffen.

— Die besten Erfahrungen wurden dort ge-
sammelt, wo von Anfang an die gesell-
schaftlichen Krafte einbezogen und die
schopferische [nitiative der Werktatigen
entfaltet wurden.

Von Dr.-Ing. Opitz, Technische Hochschule

Karl-Marx-Stadt, wurde ein flexibles Monta-

gesystem fur Werkzeugmaschinenbaugrup-

pen (Montagezelle) demonstriert. Dabei

wurde festgestellt, daB die Montageautomati-
sierung gegeniber anderen Teilprozessen
hohere und qualitativ neue Anforderungen
an die Produktionsvorbereitung und an die
Fertigungsmittel stellt. Kernstiick der Monta-
gezelle ist ein freiprogrammierbarer Indu-
strieroboter. Weitere Teilsysteme dienen der
Bereitstellung ‘von Bauelementen und der
Herstellung von Verbindungen. Zum Aus-
gleich von Positionierungenauigkeiten der
Teilsysteme und der Toleranzen der Bauele-
mente sind Fligemechanismen erforder-
lich.

Die technischen Parameter der ZIM-Bau-
reihe ZIM10-1, ZIM60-1, ZIM60-2 und ZiM-
PORTAL stellte Dipl.-Ing. Schubert, VEB Zen-
traler Industrieanlagenbau der Metallurgie,
vor. DarGber hinaus wurden die vom VEB
ZIM angebotenen Peripherie- und Greifer-
baueinheiten sowie Sensoren erlautert. Ab-
schlieBend wurde darauf hingewiesen, daRR
sich z. Z. ein Senkrecht- und ein Waage-
recht-Knickarmroboter als Roboter der 2.
und 3. Generation fir Schweiprozesse in
der Entwicklung befinden.

Dipl.-Ing. Zischank, Technische Hochschule
llImenau, machte, ausgehend von den er-
kennbaren Entwicklungstendenzen bei der
Bauelementeherstellung und der Geréatetech-
nik sowie aufbauend auf die Erlduterung der
grundséatzlichen Wirkungsweise der CCD-

Zeilenkamera, mit einem Anwendungsbei-

spiel eines CCD-Zeilensensors in der Mobel-
industrie bekannt.

Uber Erfahrungen des Einsatzes der Mikro-

elektronik und der Robotertechnik in der

tschechoslowakischen Landwirtschaft refe-
rierte Ing. Padek (CSSR). Fur die weitere Ent-
wicklung werden als Schwerpunkte angese-
hen:
— Produktions-Kontroll- und Lenkungsein-
richtung in der Milchproduktion
— Mikroelektronik und Robotertechnik in
der Tierhaltung.
Im Vortrag von Obering. Wernsing, VEB Nu-
merik ,Karl Marx” (NKM), wurden techni-
sche Daten und spezielle Anwendungsfille
der Steuerungsfamilien des VEB NKM vorge-
stellt sowie Einsatzgebiete der Steuerungen
und deren Auswahlkriterien behandelt.
Dipl.-Ing. Z6phel, VEB Frischeier- und Broi-
lerproduktion Kénigs Wusterhausen, erldu-
terte ein Beispiel des komplexen Roboterein-
satzes und der Anwendung der Mikroelek-
tronik in der technologischen Linie Geflugel-
produktion. Mit diesem Roboterkomplexein-
satz wurde gegeniiber dem Zeitraum 1975
bis 1980 eine Steigerung der Arbeitsprodukti-
vitdt um 100% erreicht.
Den Abschiuf der Plenarveranstaltung bil-
dete der Vortrag von Dipl.-Ing. Albert, VEB
Milchkombinat Frankfurt{Oder), der die brei-
tenwirksame Nutzung mikroelektronischer -
Steuerungen fir robotergestitzte Produk-
tionsprozesse und am Beispiel -der Flaschen-
milchlinie gewonnene Leitungserfahrungen
bei der Vorbereitung und Durchfiihrung der
RationalisierungsmafRnahmen erlauterte.

Sektion 1: Robotertechnik in der
landwirtschaftlichen Priméarproduktion
und bei der Verarbeitung der Produkte

Die Beitrage dieser Sektion konzentrierten
sich auf technologische Grundsatzlosungen
fur robotergestitzte ProzeRabschnitte in der
landwirtschaftlichen Primarproduktion und
bei der Verarbeitung der Produkte.

Im 1. Themenkomplex dieser Sektion gaben
Vortrige von Fachkollegen aus dem VEB
WTOZ der Fleischindustrie Magdeburg, dem
VEB WTOZ der Milchirdustrie Oranienburg,
dem VEB WTOZ der Getreideverarbeitungs-
industrie’ Berlin, dem VE Kombinat Indu-
“strielle Tierproduktion Berlin und der VVB Saat-
und Pflanzgut Quedlinburg eine Ubersicht
lber den Stand, die weitere Entwicklung und
die Anwendung der Robotertechnik in den
jeweiligen Bereichen. In diesem Rahmen be-
handelte Dr. agr. Valentin, VEB Ingenieur-
buro fir Gefligelwirtschaft Berlin, bewéhrte
Robotereinsatzfalle und kiinftige Schwer-
punkte der Roboterentwickiung und des Ein-
satzes der Mikroelektronik in der indu-
striellen Tierproduktion (s. S. 213).

Im 2. Themenkomplex der Sektion wurden
Grundsatzlésungen des Robotereinsatzes fir
die Milchproduktion, fir die Fleischverarbei-
tung, fur die Konservenproduktion, fir die

Kaseproduktion und flr die Obstvermark-

tung vorgestellt. Zwei Beitrage behandelten

den Robotereinsatz in der Forstwirtschaft.

Beispielhaft wurden in diesem Themenkom-

plex u.a. vorgestellt: )

— Einsatz von Kippschalenmilchmengen-
mefRgeraten zur Einzelgemelkserfassung
und Steuerung des Nachmelk- und Melk-
zeugabnahmeroboters (Dr.-Ing. PreuB/
Dr.-Ing. Beyersdorfer, Institut fir Rinder-
produktion Iden-Rohrbeck)

— Robotertechnik in der Nahrungsgiterwirt-
schaft (Ing. Skalitka, CSSR)
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— Erfahrungen beim Einsatz programmierba-
rer Steuerungen bei der Obstvermarktung
(Ing. Frolich, VEB Landtechnisches In-
standsetzungswerk Naumburg).

Sektion 2: Robotertechnik
in der Instandhaltung
und im Ratlonalisierungsmittelbau

In dieser Sektion wurden beispielhafte L§-
sungen des Robotereinsatzes in der Baugrup-
peninstandsetzung, bei der Wartung, Pflege
und Instandhaltung von Schienenfahrzeu-
gen, bei der Losung komplexer Rationalisie-
rungsmaRnahmen sowie in der Neufertigung
dargestelit.
Dr. agr. Lehnert, VEB Landtechnisches In-
standsetzungswerk |iiterbog, stellte das Bei-
spiel des komplexen Robotereinsatzes bei
der Motorendemontage in seinem Betrieb
vor (s.S.201). Ausgangspunkt fir diese Ratio-
nalisierungsmafBnahme war die Losung fol-
gender Probleme zur Effektivitdtserhhung
der Motoreninstandsetzung und zur Verbes-
serung der Arbeitsbedingungen:
— Motorauflen- und -innenreinigung vor Be-
ginn der Demontage
— flexible Mechanisierung der Schraubpro-
zesse '
— mechanisierter Transport.
Im Ergebnis der Rationalisierungsmalnahme
wurde eine Arbeitsproduktivititssteigerung
auf 138 %, eine relative Freisetzung von 6 Ar-
beitskraften und eine RickfluBdauer von
1,32 jahren erreicht. Es 'wurden 8 Arbeits-
platze mit erschwerten Arbeitsbedingungen
beseitigt.
In seinem Vortrag gab Prof. Rehnert, Hoch-
schule fiir Verkehrswesen ,Friedrich List” Dres-
den, einen Uberblick {ber vielfiltige Einsatz-
falle der Robotertechnik bei der Instandhal-
tung und Instandsetzung von Schienenfahr-
zeugen, bei denen eine groRe Ahnlichkeit zu
Prozessen der Instandsetzung mobiler Land-
technik besteht. Schwerpunkte des Roboter-
einsatzes sind Schweillen, Montieren, Be-
schichten, Handhaben und Transportie-
ren.
Die weitere Entwicklung der Robotertechnik
wird in der Einheit von Mikro#ektronik, Ro-
botertechnik und CAD/CAM-Technologie
gesehen. Es wurde verdeutlicht, daf auch im
Bereich der Instandhaltung und Instandset-
zung von Schienenfahrzeugen der Aus-
gangspunkt fiir den Robotereinsatz systema-
tische ProzeRanalysen sein missen und daf3
die groRte Effektivitat beim Einsatz prozeR-
spezifischer Robotertechnik in technologi-
schen Einheiten erreicht wird.
Dipl.-Ing. Rimker, VEB Landtechnisches In-
standsetzungswerk Schwerin, informierte
Gber ein flexibles, sensorgesteuertes Instand-
setzungssystem fur Elektromotorenanker (s.
S. 202).
Ein' weiteres flexibles Instandsetzungssystem
wurde von Dr. agr. Schurig, VEB Kombinat
Landtechnik Erfurt, flr die Aufarbeitung von
Eggenzinken vorgestellt. Kernstick dieser
technologischen Einheit ist eine Reckwalze
mit Manipulator. Zwei Roboter BR20 p Uber-
nehmen die Handhabungsfunktionen in der
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téechnologischen Einheit. Die Festlegung der
erforderlichen Aufarbeitungsstufe erfolgt mit
Hilfe der automatischen Klassifizierung der
Eggenzinken.
Von Dipl.-ing. Maul, VEB Kreisbetrieb fir
Landtechnik ,Vogtland”, wurden grundsitzli-
che methodische Betrachtungen zur Nutzef-
fektermittiung bei komplexen Automatisie-
rungsmafRnahmen mit Robotereinsatz am
Beispiel der Bordwandfertigung angestellt.
Neben technisch-technologischen und be-
triebswirtschaftlichen Aspekten wurden zur
Erreichung einer hohen Wirtschaftlichkeit
vor allem ausreichend hohe Grenzstiickzah-
len sowie Profilstabilitat gefordert.
Beispiele flir den Robotereinsatz in der Ein-
zelteilfertigung und im Rationalisierungsmit-
telbau waren Gegenstand der folgenden bei-
den Vortrége. Ing. Lenke, VEB Landtechni-
sches Instandsetzungswerk Jiterbog, zeigte
Beispiele des Robotereinsatzes in der Teile-
fertigung in seinem Betrieb. Kennzeichnend
fur diese Einsatzfille (direkt an eine Trom-
melrevolverdrehmaschine DRT80a ange-
flanschter Roboter realisiert eine automati-
sche Beschickung und Entnahme von Werk-
stlicken aus Speichern; automatische Zufih-
rung von Stangenmaterial an eine Trenn-
schleifmaschine; maschinenintegrierte Va-
riante analog dem 1. Beispiel) ist die Moderni-
sierung programmgesteuerter Werkzeugma-
schinen durch die Integration flexibler Robo-
tertechnik. Fiir diese Aufgaben hat sich der
modulare pneumatische Roboter BR20 p be-
wiahrt.
Vom Produktionsprogramm seines Betriebes
leitete Dipl.-Ing. Busch, VEB Kombinat Ratio-
nalisierungsmittel Pflanzenproduktion San-
gerhausen, die Notwendigkeit des Einsatzes
der Mikroelektronik und Robotertechnik fir
den eigenen Produktionsprozef ab. Es wur-
den ausgewahlte technologische Einheiten
vorgestellt und Erfahrungen der Einsatzvor-
bereitung vermittelt.
Der letzte Vortragskomplex beschaftigte sich
mit dem Einsatz technologischer Roboter in
der Instandsetzung. Eine weiterentwickelte
technologische Einheit zur Fertigung von
Kupplungsmitnehmern und zur Regenerie-
rung von Kupplungsdeckeln wurde von Ing.
Arndt, VEB Landtechnisches {nstandset-
zungswerk Gerbstedt, vorgestellt. Die tech-
nologischen Grundoperationen umfassen
Drehen, Bohren, Entgraten, Auftragschwei-
Ben und Nacharbeiten.
Dipl.-Ing. Jagusch, VEB Kombinat fiir Garten-
bautechnik Berlin, vermittelte erste Erfahrun-
gen beim Einsatz von ZIM-Robotertechnik
am Beispiel eines Schweilarbeitsplatzes. In
der Erprobungsphase wurden an diesem
Schweillarbeitsplatz 30 verschiedene Bau-
gruppen mit Losgréfen von 20 Stiick (Ab-
messung bis 700 mm X 500 mm X 190 mm)
gefertigt. Die Schweilnahtldnge Uberstieg
nicht 100 mm. Die Ergebnisse lassen fol-
gende Aussagen zu: -
— Die geforderte Qualitat der SchweiBnéhte
wurde gewihrleistet.

~ KurvenschweiBungen sind bei einem Ra-

dius unter 30 mm nicht moglich.
— Der Aufwand fir die manuelle Ansteue-
rung des Schweilvorgangs mit anschlie-

Render Programmierung ist abhéngig von
der Kompliziertheit der Schweilkonstruk-
tion und lag zwischen 1 bis 8 Stunden.

— Die Schweifnahtqualitat ist bei einer zu-
lassigen Brennerabweichung von
+ 0,5 mm gesichert. Das stellt erhdhte An-
forderungen an die Verfestigung bzw. die-
Konstruktion der zu schweienden Bau-
gruppen. Die Schweinahtlange sollte aus
diesen Griinden 300 mm nicht Uberschrei-
ten. Biegeteile und Blechteile kénnen un-
ter diesen Bedingungen z. Z. nicht ge-
schweillt werden.

in einem weiteren Vortrag behandelte Dipl.-
Ing. Zenker, VEB Pruf- und Versuchsbetrieb
Charlottenthal, Erfahrungen und Schluf3fol-
gerungen fur den weiteren Einsatz technolo-
gischer Roboter zum Auftragschweien in
den unterschiedlichen Ebenen der Instand-
setzung. Das dafir entwickelte Maschinensy-
stem umfaRt die Typen
— Drehvorrichtung DV1 zur Manipulation
von Roboterteilen
— Schweifroboter SR06
— AuftragschweifBroboter ASR 1-II.
Fur alle Typen wurden die wichtigsten tech-
nischen Parameter aufgefiihrt und bevor-
zugte Einsatzbereiche gezeigt. Zur Einsatz-
vorbereitung wurden Hinweise fiir die Sorti-
mentsanalyse und fir die Planung des be-
trieblich-organisatorischen und technologi-
schen Ablaufs beim Einsatz der Auftrag-
schweilroboter gegeben.
AbschlieBend wurde von Vertretern beider
Sektionen der interessante und bereichs-
Ubergreifende Erfahrungsaustausch als er-
folgreich und fruchtbringend gewiirdigt. Die
in den einzelnen Vortragen dargestellten Bei-
spiele, Erfahrungen und Anregungen wur-
den als wichtige Grundlage fir fortzufih-

rende Arbeiten angesehen. Als weitere Auf-

gaben wurden herausgestellt:

— Erreichung einer neuen Qualitat des Robo-
tereinsatzes

— Schaffung komplexer Automatisierungslo-
sungen in der Einheit von Mikroelektro-
nik, Robotertechnik und CAD/CAM-Tech-
nologie ’ :

—~ Vorbereitung des Einsatzes von Robotern
der 2. und 3. Generation in Form der
Nutzung serienmiaBig produzierter pro-
zef¥flexibler und eigenentwickelter pro-
zeRspezifischer Robotertechnik sowie
Weiterentwicklung der Steuer-, Greifer-
und Sensortechnik.

Wihrend der Tagung wurde in einer Poster-
ausstellung Gber Ergebnisse von Kollektiven
bei der Entwicklung und beim Einsatz von
Robotertechnik unter den spezifischen Be-
dingungen der Land-, Forst- und Nahrungs-
giiterwirtschaft informiert. Durch intensive
Fachdiskussionen wurden Erfahrungen aus-
getauscht und damit fur die Nachnutzung
dieser Losungen vielfaltige Anregungen ge-
geben.
im folgenden Teil des Heftes werden ausge-
wihite Beitrdge dieser Ausstellung vorge-
stellt.
Dr.-Ing. G. Andres, KDT
Dr.-Ing. W. Erdmann, KDT
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Schraubroboter zur Demontage und Montage
bei der Hackseltrommelinstandsetzung-

Ing. R. Bartsch, KDT/Hochschuling. C. Schéfer

VEB Landtechnische Instandsetzung Dingelstidt im VEB Kombinat Landtechnik Erfurt

Im VEB:Landtechnische Instandsetzung Din-
gelstadt, Betriebsteil Buttelstedt, sind jahrlich
rd. 700 Hackseltrommeln fir den Feldhacks-
ler E280 mit unterschiedlicher Messerbe-
stiickung instand zu setzen. Diese Instandset-
zungsarbeit bildet immer wieder einen
Schwerpunkt. Es war deshalb dringend er-
forderlich, MaBnahmen zur Rationalisierung
einzuleiten.

Ausgangssituation

Alle Schraubarbeiten bei der Hackseltrom-
melinstandsetzung wurden manuell ausge-
fuhrt. Dabei war es notwendig, bei einer
Trommel mit 12 Messern 72 Schrauben
M16 x 1,5 und 60 Schrauben M12x 1,5 zu
|6sen und wieder festzuschrauben. Diese Ar-
beiten waren trotz .des Einsatzes von Luft-
schraubern sehr zeit- ‘'und kraftaufwendig.
Beim Montieren mufite das Anzugsmoment
mit einem Drehmomentschlissel Uberprift
werden. AuRerdem trat durch den Einsatz
von Luftschraubern eine hohe Larmbelasti-
gung auf. Um einen mdglichst guten Rationa-
lisierungseffekt zu erzielen, wurde entschie-
den, die Hackseltrommelinstandsetzung zu-
kinftig in FlieBfertigung durchzufiihren und
in diese Instandsetzungslinie drei Schraubro-
boter und eine Hackseltrommelschleifma-
schine einzuordnen. Recherchen ergaben,
daR fiir diesen Einsatzfall industriell gefer-
tigte Roboter nicht zur Verfiigung stehen.

Rationalisierungslosung
Deshalb wurde im eigenen Betriebsmittelbau

die Konstruktion und die Fertigung von nach-

genannten Schraubrobotern durchgefiihrt,
die Hauptbestandteil der Rationalisierung
sind:

— SRD-H-1 Schraubroboter Demontage

Schraubroboter SRM-H-1 zur Montage

Bild 1.

zur Demontage der Schraubverbindungen
an Hackselmesser und Messertrager (Fer-
tigstellung 1986)

— SRM-H-1 Schraubroboter Montage (Bild 1)
zum Festschrauben der Befestigungs-
schrauben der Hackselmesser (im Einsatz)

— SRM-H-2 Schraubroboter Montage (Bild 2)
zum Festschrauben der

trieb)

— HTSM Hackseltrommelschleifmaschine
zum Rundschleifen der montierten Hack-
seltrommel (im Einsatz). '

Zur Demontage wird die Hackseltrommel in

den Roboter zwischen zwei Spitzen einge-

spannt. Mit dem Start des Roboters werden
die Befestigungsschrauben der Messer und
die Messertrédgerschraubverbindungen de-
montiert.

Der Bediener hat noch d|e Aufgabe, die Ein-
zelteile zu entnehmen, sie entsprechend ih-
rem Schadzustand sortiert in Behiltnisse ab-
zulegen und erneut eine zu demontierende
Hackseltrommel einzuspannen. )

Bei der Montage missen allerdings die Ein-
zelteile und Schrauben manuell plaziert und
die Messer ebenfalls manuell eingestellt wer-
den. Diese manuellen Arbeiten werden im
entsprechenden Schraubroboter ausgefiihrt,
so daB ein zusétzlicher Transport vom Hand-
Montage-Bock zum Schraubroboter entfallt.
Alle Schraubverbindungen werden maschi-
nell mit dem vorgeschriebenen Drehmoment
festgeschraubt.

Die translatorischen und rotatorischen Bewe-
gungen werden durch hydraulische bzw.
pneumatische Antriebe realisiert.

Die Steuerung der Schraubroboter SRM-H- 2
und SRD-H-1 erfolgt jeweils durch eine TTL-

Steuerung des VEB Landtechnisches Instand-

Bild 2.

Befestigungs-
schrauben der Messertrager (im Probebe-

setzungswerk Jiterbog. Eine in Eigenferti-
gung hergestelite Relaissteuerung (ber-
nimmt die Steuerung des Schraubroboters
SRM-H-1. Zur Erzeugung des Drehmoments
fur die Schraubwerkzeuge werden Geroto-
motoren genutzt. )

An der Realisierung dieser Rationalisierungs-
maBnahme wird z.Z. noch gearbeitet. Bisher
sind nur der Schraubroboter SRM-H-1 und
die Hackseltrommelschleifmaschine HTSM
im Einsatz. Der Schraubroboter SRM-H-2 be-
findet sich im Probebetrieb, und mit dem
Schraubroboter SRD-H-1 wird Anfang 1987
der Probebetrieb aufgenommen.

Ziglstellungen

Nach Realisierung des Gesamtvorhabens

werden folgende Zielstellungen errejcht:

— Die kérperlich schwere und monotone Ar-
beit des Demontierens und Montierens
der Schraubverbindungen entfilit.

— Die notwendige Arbeitszeit in der Hack-
seltrommelinstandsetzung reduziert sich
um durchschnittlich 2,6 h je Hackseltrom-
mel (rd. 45% der bisherigen Arbeitszeit).

— Es werden je Feldhdcksler durch das .
Schleifen der Hackseltrommel vor dem
Einbau in den Feldhécksler 55 min einge-
spart.

— Die Larmbeléstigung wird vermlndert

—"Durch die Umgestaltung der Arbeitsplatze
nach den Gesichtspunkten der Wissen-
schaftlichen Arbeitsorganisation kdnnen
verbesserte Arbeitsbedingungen geschaf-
fen werden.
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Schraubroboter SRM-H-2 zur Montage
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Robotergestﬁtzte Motorendemontage im VEB LIW jﬁterbog

Dr. W. Lehnert, KDT, VEB Landtechnisches Instandsetzungswerk Jiiterbog

Einleitung

Mit der Rationalisierung des Produktionsab-

schnitts Motorendemontage im VEB Land-

technisches Instandsetzungswerk (LIW) Ju-
terbog wurden, verbunden mit dem Einsatz
von 6 Robotern, folgende téchnologische

Grundprobleme gelost:

— automatische Motorenauen- und -innen-
reinigung vor Beginn des Demontagepro-
zesses anstelle der herkommlichen Reini-
gung (Uber die gesamte, nach der Hand-
flieBfertigung organisierte Demontage-
strecke verteilte Durchlaufwaschen)

— flexible Mechanisierung der Schraubpro-
zesse zur Demontage einer zunehmenden
Anzahl unterschiedlicher Motorentypen in
Wechselfliefertigung

— mechanisierter Transport der Motoren,

der demontierten Einzelteile und der -

Transportpaletten beim — bei flexibler Me-
chanisierung der Schraubprozesse not-
wendigen ~ Ubergang zur Nestfertigung
bei der Demontage.
Die Arbeit in der als P|Iotan|age und Bei-
spielslésung rekonstruierten robotergestiitz-
ten Motorendemontage soll nachfolgend be-
schrieben werden.

Vordemontage

In der Vordemontage werden von 3 Arbeits-
kréften von den auf 6 Hubtischen zur Einstel-
lung der Arbeitshohe stehenden Motoren
die Baugruppen demontiert, die durch den
Waschproze geschédigt werden konnen,
durch den Anbau von Adaptern eine fur alle
Motorentypen einheitliche Aufhdangung und
Zugéanglichkeit zum Olkreislauf gesichert so-
wie bestimmte Einzelteile, wie Filter, Zylin-
derkopfhauben u. a., einer AuBenreinigung
besser zuganglich gemacht.

Motoreninnen- und -auBlenreinigung

Die demontagearme Motorenreinigung er-
folgt in 3 Waschrobotern (Entwicklung und
Fertigung vom VEB LIW Halle und vom VEB
Priif- und Versuchsbetrieb Charlottenthal), in
denen der Motor — vom SchlieBen der
Waschkabinendeckel bis zum Offnen auto-
matisch gesteuert — 18 min mit HeiBdampf
aufgeheizt und anschlieRend bei Drehbewe-
gung 20 min mit Waschlauge {iber den Ol-

kreislauf innen sowie iiber Spritzdiisen au-
Ben gereinigt wird. Durch einen abschlie-
Benden DampfstoR werden die' Waschreste
verdrangt. Im Bereich Waschroboter ist 1 Ar-
beitskraft eingesetzt.

Hauptdemontage

Uber eine positionierbare, angetriebene Ab-
kuhl-, Speicher- und Bereitsteliungsstrecke
werden die Motoren drei mit rechnerge-
steuerten Demontageschraubrobotern und
Manipulatoren zur Motorenaufnahme DSE
1-11 (Entwicklung und Herstellung im VEB R&:
tionalisierungsmittelbau Grimmenthal) aus-
gerusteten Arbeitsplatzen zugefiihrt. Hier er-
folgt durch jeweils 1 Arbeitskraft roboterge-
stiitzt die vollstindige Demontage der Rei-
henmotoren sowie der V-Motoren, soweit
die Schrauben mit dem Schrauber in vertika-
ler Richtung zu erreichen sind.

Fir die Beschickung der 3 Roboterarbeits-
platze und den Abtransport der demontier-

ten Motoren ist eine zusétzliche Arbeitskraft -

eingesetzt, um die mit dem Roboter arbeiten-
den Werktitigen von diesen Arbeiten zu ent-
lasten. An einem Roboterarbeitsplatz werden
je Schicht je nach Typenzusammensetzung 7
bis 9 Motoren demontiert. Vom VEB LIW }u-
terbog werden Motoren vom TIH-445 (3 Zy-
linder) bis zum V-Motor SMD (6 Zylinder) in
WechselflieRfertigung mit LosgroBen zwi-
schen 1 und 20 Stuck instand gesetzt. Da Ro-
boter und Motor nicht konstruktiv aufeinan-
der abgestimmt sind, ist nicht standig eine
Parallefarbeit von Werktatigem und Roboter
gewahrleistet.

Die im Teach-in-Verfahren moghche Pro-
grammierung fir einen Motortyp ist in 8
Stunden durch 2 Personen méglich. Es sind
alle in vertikaler Richtung erreichbaren
Schraubverbindungen programmierbar. Ge-

" nutzt werden von den Werktitigen berwie-

gend nur Schraubbilder mit mehr als 3
Schrauben und Einzelschrauben, zu deren
Losen ein hohes Drehmoment benétigt wird.
Aus Grinden der Parallelarbeit von Roboter
und Mensch bedeutet das Losen einer gerin-
geren Schraubenanzahl je Schraubbild ins-
gesamt einen erhohten Zeitaufwand.

m®
METHK
VEB Gebliasewerk Schkeuditz
Betrieb des VEB Kombinat Leipziger Metallbau y
DDR-7144 Schkeuditz,
Kurt-Beyer-Str. 2
Telefon: 2574 ’
Exporteur:
d A E '
Johannes Dod(mam-suwo H3
Telofon: 2240, Telex: 114977-8
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Nachdemontage und Nachreinigung

Im Bereich der Nachdemontage und Nach
reinigung werden die Restdemontage der V-
Motoren, das Ausdriicken der Gleitbuchsen,
die Demontage von Baugruppen, das Entfer-
nen von Dichtungsresten und die manuelle
sowie maschinelle Nachreinigung stark ver-
schmutzter Einzelteile durchgefihrt. In die-
sem Bereich sind eine Schwingschleifma-
schine, eine alkalische Durchlaufwasche und
diverse Ausdriick- und Ausziehvorrichtun-
gen eingesetzt.

Transportsystem ]

Die Arbeitspldtze der Demontage und des
anschlieBenden Bereichs Schadaufnahme so-
wie teilweise der Einzelteilinstandsetzung
sind’durch einen Unterflurschleppkettenfor-

.derer, der mit 20 Transportwagen zur Auf-

nahme der Einzelteilspezialpaletten und der
Kurbelgehduse der demontierten Motoren
bestlickt ist, verbunden. Die Transportwagen
kénnen individuell an 16 Stoppstellen ange-
halten und weitergeleitet werden.

Die okonomische Zielstellung wurde mit ei-
ner Kapazitatserweiterung von 6280 auf
rd.7000 Motoren, einer Steigerung der Ar-
beitsproduktivitat auf 138 %, einer relativen
Freisetzung von 6 Arbeitskréften und einer
RuckfluBdauer von 1,32 Jahren erreicht. Die
Anzahl der Erschwernisarbeitsplatze konnte
von 12 auf 4 reduziert werden. An Elektro-

‘energie wurden 3,2% und an Gas 5,7% ein-

gespart. Die Qualitdt der Arbeit wurde er-
hoht, die Arbeit fiir die Werktatigen ist leich-

“ter und inhaltsreicher geworden, und die

Auslastung der Arbeitszeit hat sich verbes-
sert.

Noch nicht gelést sind die notwendige Ver-
besserung des Reinigungseffekts (auf Basis

‘Waschlauge nicht moglich), die Reinigung

und Demontage von Motoren mit Kurbelge-
hausebruch und unterbrochenem Olkreislauf
(kein Adapteranbau und keine Innenreini-
gung moglich), die komplette Demontage
von V-Motoren mit dem Demontageschraub-
roboter, die Trennung des in der Vorde-
montage selbsttatig ablaufenden Ol-Diesel-
Gemisches und einige weitere Probleme von
geringerer Bedeutung. A 4663

Vertikale Kreiselpumpen

® Abwasser- und Klaranlagen

® Tiefbrunnen

® Rohrkanale

® Be- und Entwasserung
in der Landwirtschaft
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Bild 1
Roboter ZIM 10 mit
MIG/MAG-Schweil3-
technik und Zweistatio-
nenmanipulator bei der
Arbeit

Bild 2

Prinzipskizze der Ratio-
nalisierungslésung;

a Roboter ZIM 10,

b Zweistationen-
manipulator, ¢ Einlege-
arbeitsplatz, d Schweil3-
technik, e Steuer-
schrank mit Bedien-
einheit, f Schaltschrank
fur ZIM 10

Bild 3
Fertigprodukt Kanister-
halter (Werkfotos)

Zwischenlager 1
Rohteile ’

Y

— Roboterbrenner

— Drahtvorschubgerat

— Aufhingung mit Teleskoptrager
— Gas- und Stromversorgung.

Zweistationenmanipulator

Der Zweistationenmanipulator, der aus nach-
genannten Baugruppen besteht, wurde vom
Ingenieurbiliro fir Rationalisierung Sonne-

‘Ergebnisse beim Einsatz von Robotertechnik
im VEB Kreisbetrieb fiir Landtechnik Jiiterbog

Ing. M. Lembeck, KDT, VEB Kreisbetrieb fiir Landtechnik ]iitérbog

1. Notwendigkeit und Probleme
des Einsatzes von Robotertechnik
im Instandsetzungs- und
Fgytigungsprozefl des VEBKIL

Der Einsatz von Robotertechnik im eigenen
ReproduktionsprozeR ist fiir alle VEB Kreisbe-
trieb fur Landtechnik (Kfl) ein unumgingli-
ches Erfordernis, weil es darauf ankommt,
MaRnahmen der sozialistischen Rationalisie-
rung mit neuesten Entwicklungen von Wis-
senschaft und Technik durchzufiihren. Nur
durch den Einsatz von Mikroelektronik und
Robotertechnik werden die VEB KfL den
wachsenden Anforderungen im landtechni-

schen Instandsetzungs- und Fertigungspro-
zeR gerecht. Eine entscheidende Rolle
kommt dieser Feststellung zum Beispiel bei
der Erweiterung des Aufarbeitungssorti-
ments von Ersatzteilen zu.

Vor allen VEB KfL steht die Forderung, die
Einsatzvorbereitung und den Einsatz von Mi-
kroelektronik und Robotertechnik planmi-
Rig, zielgerichtet sowie mit der notwendigen
Konsequenz durchzufiithren. Aber gerade fiir
BetriebsgroBen, die denen vieler VEB KfL
entsprechen, ist das mit Problemen verbun-
den, die den Einsatz der neuesten Entwick-

_lungen von Wissenschaft und Technik als

berg beim VEB Kombinat Landtechnik Suhl

entwickelt und gebaut:

— Rundschalttisch mit Aufnahmevorrichtung
fir Spanneinheit

— 2 Werkstiickspannvorrichtungen
matisch spannend)

— Steuerschrank mit Bedienpult.

(pneu-

Schutz- und Sicherheitseinrichtung

— Schutzgitterzaun zur Abgrenzung des Kol-
lisionsraums von Roboter und Manipula-
tor

— mechanisch verriegelte Tur

~— Schutzschirm zur UV-Lichtabsorption

— Absaugvorrichtung zur Beseitigung von
Schweigasen

— Not-Aus-Taster.

5. Vorteile der Rationalisierungslésung
und dkonomischer Nutzen

Durch den Einsatz eines Roboters ZIM10
zum MIG/MAG-Schwei8en bei der Kanister-
halterproduktion entfallen die bisher erfor-
derlichen HandschweilRarbeiten. Positiv wir-
ken sich weiterhin die hohe Arbeisprodukti-
vitdt der Rationalisierungslosung, die Freiset-
zung von 3 VbE, die Arbeitszeiteinsparung
von 6600 h/)Jahr und die Qualititsverbesse-
rung aus. A 4668

okonomisch nicht vertretbar erscheinen las-
sen. So wurde auch im VEB KfL Jiterbog, Be-
zirk Potsdam, bereits in der ersten Phase der
Einsatzvorbereitung, der Analyse der ausge-
wihlten Arbeitsbereiche bzw. Arbeitsplatze,
eingeschitzt, da es keinen 6konomisch ver-
tretbaren Einsatzfall gibt. Die Betriebssektion
der KDT stellte daraufhin ihren Mitgliedern
die Aufgabe, in Form von KDT-Objekten
technische und technologische Lésungen zu
erarbeiten, die den 6konomischen Einsatz
von Robotertechnik erméglichen.
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2. Konzipierung und Realisierung
von Robotereinsatzfillen
auf der Grundlage von KDT-Objekten

Auf der Grundlage o. g. KDT-Objekte ent-
standen drei Robotereinsatzfille, die in ihrer
Gesamtheit als technologische Einheiten al-
len Anforderungen gerecht werden. Neben
Uberzeugenden sozialen Effekten, wie die
Beseitigung monotoner, kdrperlich schwerer
und die Gesundheit beeintrachtigender Ar-
beit, wurden vertretbare 6konomische Ef-
fekte ‘erreicht. Die Arbeitsproduktivitat
konnte auf das erforderliche MaR gesteigert,
die Qualitat verbessert und die Kontinuitat im
Fertigungs- und Instandsetzungsprozef er-
hoht werden. Die Zuverléssigkeit und Funk-
tionssicherheit unter Produktionsbedingun-
gen wurde nachgewiesen. Die Forderungen
des Gesundheits-, Arbeits- und Brandschut-
zes sind gewihrleistet. Die Arbeit mit den
KDT-Objekten erbrachte u. a. folgende Er-
gebnisse: .

— Vereinigung von zwei Arbeitsplitzen in ei-
nem Arbeitsplatz durch eine selbstentwik-
kelte technische Einrichtung, die inte-
grierter Bestandteil des Fertigungsmittels
wurde

— Erhéhung des Automatisierungsgrades
der Fertigungsmittel (z. B. Stinderbohrma-
schine BS25B, Baujahr 1955) mit Hilfe der
Robotersteuerung und der Robotersteuer-
elemente
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Bild 1

Technologische Einheit
zum Bohren und Sen-
ken der Rohre fur Leit-
einrichtungen der Kar-
toffelsammelroder mit
dem Roboter BR5p

Bild 2

Roboter in Portalaus-
fithrung zur Automati-
sierung der Phosphatie-
rung und Grundierung
von Fahrerhaustiiren

Bild 3
Roboterbaukastensy- -
stem BKS 1-15 zur Teil-
automatisierung der
Fertigung und instand-
setzung von PVC-
Gurtbandern
(Werkfotos)

— Verlegung von Bewegungsachsen (Frei-
heitsgrade) in die Peripherie zur Vereinfa-
chung der Roboter

— Entwicklung und Bau der peripheren Ein-
richtungen im eigenen Rationalisierungs-
mittelbau unter Verwendung standardi-
sierter Vorrichtungen bzw. bereits ange-
botener peripherer Einrichtungen

— Erarbeitung konkreter. Forderungen zur
modifizierten  konstruktiven Gestaltung
der Roboterkorper und Greifer bzw. zum
Eigenbau eines prozeRspezifischen Robo-
ters

— Erarbeitung préziser Bewegungsablauf-
plane, die ein exaktes Abbild der zu reali-
sierenden Steuerung sind
Die Bewegungsablaufplane sind sowohl
die Basis fur die Schaltungsentwirfe als
auch fiir die Einarbeitung spiterer Ande-
rungen. Bei den festprogrammierten Ein-
satzféllen war nicht vorauszusehen, wie
sich duBere Einflisse, z. B. die Drallwir-
kung des Bohrers im ersten Einsatzfall,
auswirken. Der nachtrdgliche Einbau von
Zusatzeinrichtungen mufBte maoglich sein.
Der Einsatz numerisch gesteuerter Robo-
ter wurde nicht notwendig.

Durch Jugendneuererkollektive wurden im

Rahmen der planméRigen Neuerertétigkeit 3

Einsatzfélle realisiert, deren Grundlage eben-

falls KDT-Objekte bildeten, die die Fiihrung

und Anleitung durch die Mitglieder der KDT
sicherten.

3. Realisierte Einsatzfille

3.1. Technologische Einheit zum Bohren
und Senken der Rohre fir Leit-
einrichtungen der . :
Kartoffelsammelroder
mit dem Roboter BR5p

Die technologische Einheit (Bild 1) dient zum

Bohren und Senken der Bohrungen am Boh-

reraustritt, die in axialer Richtung durchge-

hend in Rohre einzubringen sind. Im konkre-
ten Fall sind es bis zu 28 Bohrungen je

Rohr.

Bisher wurde in monotoner Handarbeit an

zwei Arbeitspldtzen gebohrt und gesenkt.

Durch die technologische Einheit erfolgt das

Bohren und Senken jetzt vollautomatisch an

einem Arbeitsplatz. Die 6konomische Effekti-

vitat wurde erreicht durch:

— Vereinfachen des Roboters durch Verle-
gen von 2 Bewegungsachsen in die Peri-
pherie ‘

— Integrieren der technischen Einrichtung
zum Senken in das Fertigungsmittel
Die Einrichtung befindet sich unter dem
Bohrtisch und wirkt durch eine Mittelboh-
rung.

— Anbringung automatischer Bedieneinrich-
tungen zum Ein- und Ausschalten des Vor-
schubs sowié zum Spannen und Entspan-
nen der Bohrvorrichtung

— Gestaltung des Magazins mit Positionier-
einrichtung, wodurch das Rohr in die Zu-y
fihrlinie gehoben wird. '

Die technologische Einheit arbeitet seit An-
fang Januar 1983 funktionssicher. Der 6kono-
mische Nutzen ist von der Anzahl! der zu be-
arbeitenden Rohre abhingig und betrug im
ersten Nutzungsjahr 76000 M. Fir den Kauf
des Roboters und der Steuerung wurden
41000 M, fur die Konstruktion und den Bau
der Peripherie 13000 M aufgewendet. Ne-
ben der Einsparung eines Arbeitsplatzes wur-
den 2 Arbeitskrifte freigesetzt, die Arbeits-
produktivitdit um 60% gesteigert und mono-
tone Arbeit beseitigt. Die Realisierungszeit
betrug 11 Monate.

3.2. Einsatz eines Roboters in Portal-
ausfihrung zur Automatisierung
der Phosphatierung und Grundierung
von Fahrerhaustiren
Mit dem Einsatz eines selbstentwickelten
und -gebauten Roboters in Portalausfiihrung
wurden die Arbeitsgdnge Tauchen und Ab-
tropfen zur Phosphatierung sowie anschlie-
Renden Grundierung automatisiert (Bild 2).

agrartechnik, Berlin 36 (1986i 5 -



Bisher wurden diese beiden Arbeitsgange
manuell durchgefiihrt, wobei aufgrund der
Wartezeiten zwischen den einzelnen Arbeits-
schritten eine niedrige Arbeitsproduktivitat
erreicht wurde und die Arbeitskraft standig
den Dampfen der Phosphorsdure ausgesetzt
war.

Der Einsatz des Roboters in Verbindung mit
einer festprogrammierten Steuerung ge-
wihrleistet einen aufeinanderfolgenden au-
tomatischen Ablauf beider Arbeitsgénge.
Hilfsprozesse, wie das Umrihren der Grun-
dierung, sind im automatischen Ablauf enthal-
ten. Es ist gewdhrleistet, dal die Arbeitskraft
den Raum nur noch zur Entnahme und Be-
schickung des Turkarussells nach Durchlauf
von 5 Tlirpaaren betreten muB. In dieser Zeit
ist das Hallentor zu 6ffnen, um eine Bel4sti-
gung durch die Phosphorsduredampfe zu be-
seitigen.

Der Roboter arbeitet seit Juli 1983 zuverlads-

sig. Die in der Aufgabenstellung des KDT-
Objekts geforderte Steigerung der Arbeits-
produktivitat auf 400% wurde erreicht. Der
einmalige finanzielle Aufwand belief sich auf
17000 M. Die Realisierungszeit betrug 6 Mo-
nate.

3.3. Einsatz eines Roboterbaukastensystems
BKS 1-15 zur Teilautomatisierung
der Fertigung und Instandsetzung
von PVC-Gurtbédndern
Die technologische Einheit {Bild 3) wird zum
automatischen Aufschweien von PVC-Lei-
sten auf PVC-Gurtforderbénder eingesetzt.

Bisher wurden die Tatigkeiten Positionieren

des Gurtbandes, Einspannen des Leistenpaa-
res, Einschwenken der Heizeinrichtung,
Kontrolle der optimalen Erwdrmung von Lei-
sten und Band, Ausschwenken der Heizein-
richtung und Andriicken der Leisten manuell
durchgefiihrt. Die Arbeitskrafte waren dabei
standig den sich bildenden PVC-Démpfen
und der Wérme ausgesetzt.

Durch den Einsatz des BKS1-15 in Verbin-
dung mit einer. Mikrorechnersteuerung auf
der Basis des K 1520 werden die aufgefiihr-
ten Handhabungen und Kontrollen automati-
siert. Durch den prozeRflexibel gestalteten
Einsatz kdnnen alle Typen von PVC-Gurtbéan-

dern mit geraden Leisten bzw. Leistenpaaren -

(alle Leistentypen) gefertigt und instand ge-
setzt werden.

Gleichzeitig dient dieser Einsatzfall zur Erpro-
bung des vom VEB Landtechnisches Instand-

Kopplung von zwei technologischen Einheiten
zur komplexen Bearbeitung von Drehteilen

setzungswerk Jlterbog neu entwickelten Ro-
boterbaukastensystems BKS1-15 unter Pro-
duktionsbedingungen. Die technologische
Einheit arbeitet seit Anfang Januar 1985 zu-
verldssig. Die Erprobung des stark belasteten
Roboters unter Produktionsbedingungen ver-
lauft positiv. An einmaligen Aufwendungen
verursachen  Roboter und  Steuerung
80000 M und Konstruktion sowie Bau der Pe-
ripherie 20000 M. Durch den Einsatz des Ro-
boterbaukastensystems BKS 1-15 wurden bis- -
her erreicht:
— Freisetzung von 1,3 Arbeitskraften
— Steigerung der Arbeitsproduktivitit um
40 %
— Beseitigung schwerer Arbeit und der Bela-
stigung durch PVC-Dampfe.
Die Realisierungszeit des Einsatzfalls betrug
14 Monate. An seiner Erweiterung wird gear-
beitet {Zielstellung ist das Aufschweien von
V-Leisten).

Die in allen drei Einsatzfallen erreichten 8ko-
nomischen und sozialen Effekte berechtigen
zur Nachnutzung in allen Betrieben, die
gleichartig profilierte Instandsetzungs- und
Fertigungsprozesse durchfiihren. A 4658

Dipl.-Ing. H.-). Rapp, KDT, VEB Landtechnische Industrieanlagen Nauen, Stammbetrieb des VEB AKN

1. Aufbau des NC-Zentrums
Im VEB LIA Nauen wurde im Jahr 1982 mit
dem Aufbau eines numerisch gesteuerten
(NC) Zentrums zur Drehteilbearbeitung be-
gonnen. Uber die Erfahrungen und Ergeb-
nisse der ersten Ausbaustufe wurde bereits
in [1] berichtet.
Die Bedingungen der Klein- und Mittelse-
rienfertigung sowie das differenzierte Teile-
sortiment stellten hohe Anforderungen an
die Organisation des Fertigungsablaufs und
die Gestaltung der Peripherie des NC-Zen-
trums, um die Umrist- und Stillstandszeiten
maoglichst gering zu halten und trotzdem
eine hohe Flexibilitat zu gewabrleisten.

Nach AbschiuR der zweiten Ausbaustufe be-

steht das NC-Zentrum {Bilder 1 und 2) aus

folgenden Maschinen und der dazugehori-
gen Peripherie:

— 1 Stangenteildrehmaschine DSt2/CNC600
mit automatischer Stangenmagazinierung
und -zuflihrung )

— 2 Spitzen- und Futterteildrehmaschinen
DS2/CNC800, die jeweils durch einen Ro-
boter IR2/52 beschickt werden (Bild 1).

Die beiden technologischen Einheiten wur-
den so angeordnet, daR eine Werkstick-
libergabe zwischen den Industrierobotern
ermoglicht wurde. Die steuerungstechnische
Verknipfung der beiden technologischen
Einheiten gewéhrleistet wahlweise die ge-
trennte, unabhingige Bearbeitung verschie-
dener Werkstliicke oder die Folgebearbei-
tung eines Werksticks bei Kopplung der
technologischen Einheiten, d.h., die Bearbei-
tung der ersten Werkstiickseite in einer tech-
nologischen Einheit, die unmittelbare Uber-
gabe und Fertigbearbeitung in der anderen
technqglogischen Einheit.

Bei beidseitiger Teilebearbeitung erfolgt die

agtartechnik, Berlin 36 (1986) 5

Ubergabe zur zweiten technologischen Ein-
heit mit Hilfe einer Ubergabestation. Steue-
rungsseitig wird gewahrleistet, daRl jeweils
nur ein Roboter die Ubergabestation anfahrt.
Bei belegter Ubergabestation werden die
Teile im Speicher abgelegt.

Durch den Einsatz des Roboters IR2/S2 mit

Bild 1.
$S Schaltschrank, US Ubergabestation, Sp
teile

einem Universalgreifer ist die Bearbeitung
sowohl von kurzen als auch von langen rota-
tionssymmetrischen Teilen bei geringen Um-
ristzeiten moglich. Die Teile werden in
Rundtaktspeichern bereitgestellt. Zu jeder
technologischen Einheit gehoren je ein Spei-
cher fur Wellen- und Futterteile.

Maschinenaufstellungsplan der beiden technologischen Einheiten;

F Speicher fur Futterteile, Sp W Speicher fiir Wellen-

s T

= —————a

{ DS 2/CNC 600
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Die Effektivititsverbesserung wird neben
den technischen Voraussetzungen auch we-
sentlich durch eine optimale Fertigungsorga-
nisation bestimmt. Durch das Prinzip der La-
gerfertigung sowie die aufeinanderfolgende
Bearbeitung geometrisch und fertigungs-
technisch dhnlicher Teile kann das Verhalt-
nis von Fertigungszeit zu Umristzeit wesent-
lich verbessert werden.

2. Technische Parameter
— Teilesortiment
kurze und lange rotationssymmetrische

Einsatz eines prozeBspezifischen Tauchroboters

Bild 2
Teilansicht des NC-
Zentrums

(Werkfoto)

Teile entsprechend den Drehmaschinen-
parametern

— durch den Roboter IR2/52 handhabbares
Teilesortiment
Lange 5 bis 500 mm
Durchmesser 20 bis 220 mm
Masse 1 x 15 kg (Futterteile)

1 X% 30 kg (Wellenteile)

— Fassungsvermodgen der Werkstiickspei-
cher )
Futterteile 36 Stiick
Wellenteile maximal 36 Stiick (in Abhén-
gigkeit vom Durchmesser)

— minimale Losgréfe rd. 30 Stuck.

Ing. R. Esslinger, KDT, VEB Kreisbetrieb fiir Landtechnik Torgau, Sitz Elsnig

X

/

1. Einleitung

im Januar 1983 wurde im Betriebsteil Belgern
des VEB Kreisbetrieb fur Landtechnik (KfL)
Torgau, Bezjirk Leipzig, die Fertigung von
Rohbaufahrerhdausern vom Typ W50, spe-
“ziell fir den Bedarf der Landwirtschaft, auf-
genommen. Ein Teil des technologischen
Ablaufs, die Farbvorbehandlung, wurde 1985
durch den Einsatz eines prozeBspezifischen
Tauchroboters rekonstruiert.

Das Hauptanliegen der Rekonstruktion die-
ses technologischen Abschnitts war es, die
Werktétigen, die in diesem Bereich arbeite-
ten, nicht mehr der Konzentration schadi-
gender Stoffe, die das losungsmittelhaltige
Tauchmedium ,Kepassin” erzeugt, auszuset-
zen. Durch die groe Verdunstungsflache
von rd. 40 m? des Rohbaufahrerhauses kam
es besonders in den Sommermonaten zu un-
zumutbaren Arbeitsbedingungen, die sich
auch durch luftungstechnische MaRnahmen
nicht wesentlich verbesserten.

Das technologische Projekt sah vor, die ge-
plante und projektierte technologische Ein-
heit funktionsfahig zu gestalten und eine rei-
bungslose Eingliederung in den Produktions-
prozef} bei voller Aufrechterhaltung der Pro-
duktion zu gewéhrleisten. Danach wurden in
Zusammenarbeit mit dem VEB KfL Delitzsch
alle fir die Mafnahme notwendigen techni-
schen Mittel und Ausrustungen beschafft.
Dazu gehorte auch die Bereitstellung der
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vom Anwender gefertigten Einrichtungen,
wie Greifereinheit, Steuereinheit und Peri-
pherie.

Die Entwwklung und der Bau dieses prozef-
spezifischen Tauchroboters erfolgte aus-
schlieBlich im eigenen Rationalisierungsmit-
telbau ohne Anwendung von herkémmli-
chen Roboterbauelementen. Deshalb wird
hier bei der Bezeichnung auf eine standardi-
sierte Typisierung verzichtet, g

2. Kurzbeschreibung :
Die  technologische  Einheit .Kepas-
sin“-Tauchanlage (Bild 1) ist eine Kombina-
tion von prozefspezifischem Tauchroboter

-PST-85 und der dazugehdérigen Peripherie in

Form eines in diesem Prozefl integrierten
Staubandes. Sie wurde speziell fiir das Tau-
chen von Rohbaufahrerhdusern entwickelt.
Der PST-85 (Bild 2) wird zur Realisierung der
einzelnen Tauch- und Trocknungsarbeits-
gange eingesetzt. Das Stauband (Bild 3) dient
zum Weitertransport der Rohbaufahrerh&u-
ser.

Fur die Aufhdangung des PST-85 wurde als
Vorzugsvariante die Portalkonstruktion in
hangender Ausfiihrung gewéhlt. Der Arbeits-
bereich erstreckt sich in der horizontalen
Translation der x-Achse auf 7340 mm und in
der vertikalen Translation der z-Achse von
50 bis 3000 mm. Zusatzlich werden noch

3. Erreichte Ergebnisse

Die durch den Einsatz von NC-Drehmaschi-

nen und Robotertechnik erreichten Ergeb-

nisse lassen sich wie folgt zusammenfassen:

— hohe Flexibilitit bei geringen Bedien- und
Umristzeiten

— effektive Bearbeitung kleiner und mittlerer
Stuckzahlen

— bedeutende Verbesserung der Qualitat

— Senkung der Bearbeitungszeit um rd. 30 %

— Entlastung anderer Arbeitstechniken (z. B.
Bohren, Schleifen)

— _direkt freigesetzte Arbeitskrafte 7,3 VbE

— RuckfluBdauer 5,6 Jahre

— kalendertégliche Auslastung 15 5h.

Die Ergebnisse beweisen eindeutig, daf8 der

effektive Einsatz von roboterbeschickten

NC-Werkzeugmaschinen auch in der Klein-

und Mittelserienfertigung maoglich ist, wenn

die jeweiligen spezifischen Bedingungen

durch technische und organisatorische An-

passung beriicksichtigt werden.

Literatur
[1] Schultz, K.; Paschen, R.; Rapp, H.-].: Aufbau ei-
nes NC-Bearbeitungszentrums fir rotations-
symmetrische Teile im VEB LIA Nauen. agrar-
technik, Berlin 34 (1984) 5, S. 203-204.
. A 4687

Ausschwenkungen im Winkel von 40° (Bild 4)
aus der x-Achse realisiert. Diese Bewegun-
gen ermoglichen einen optimalen Auslauf
des in den Sicken stehenden Oberflachenbe-
handlungsmittels ,Kepassin® nach dem
TauchprozeR. Die Greifereinheit wird durch
einen . pneumatisch wirkenden Arbeitszylin-
der betitigt, der, verbunden mit den Versor-
gungsleitungen, an zwei hintereinander ge-
koppelten  selbstfahrenden  Hebezeugen
héngt, die die erforderlichen Bewegungen
der x- und z-Achse realisieren.

Die Steuerung ist als Folgesteuerung mlt 20
Takten im Minuten- und Sekundenbereich
aufgebaut. Die Eingangssignale fiir die 20
Takte kommen von 19 Endschaltern, die ein-
zeln angefahren werden und iber Zeitbau-
steine laufen.

Die Eigenentwicklung zweigspezifischer Sy-
steme ist insofern von Bedeutung, weil sol-
che Gerite bislang nicht zentral gefertigt

- werden und demjeweiligen Einsatzfall ange-

paflt werden miissen.

3. Technologischer Ablauf

Der automatische Ablauf erfolgt auf einer
Strecke von insgesamt 24 m einschlieBlich
peripherer Einrichtung.

Die Inbetriebnahme der Anlage wird durch
Betatigen der Druckknopftaste (Automatik)
am Steuerschrank eingeleitet. Die Greifer-

" agrartechnik, Berlin 36 (1986) 5
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Bild 1. Lageplan der technologischen Einheit .Kepassin”-Tauchanlage;
1 Zutfihrband, 2 Tor zur ,Kepassin“-Tauchantage, 3 Antrieb fur Tor, 4 Handsteuerung, 5 Tauchbecken, 6 Greifereinheit, 7 Portalkonstruktion, 8 Absaug-
einrichtung, 9 Steuereinheit; 10 Férderstrecke, 11 Hebezeuge, 12 Endschalter, 13 Antriebsstation, 14 Absaugeinrichtung

einheit fahrt von der Ausgangsstellung —
bei gleichzeitiger Offnung der Greiferarme —
liber das positioniert bereitgestellte Rohbau-
fahrerhaus. Nachdem die Greifereinheit ab-
gesenkt wurde, greifen die Arme in die Off-
nungen fiir die Front- und Heckscheibe des
Rohbaufahrerhauses ein (Bild 5). Gleichzeitig
wird das Rohbaufahrerhaus angehoben und
tber das mit 18 m* ,Kepassin” gefillte
Tauchbecken gefahren. Dort erfolgt ein fiinf-
minuGtiger Tauchvorgang (Bild 6), wobei das
Rohbaufahrerhaus bis Gber die Dachhaut in
.Kepassin“ eingetaucht ist. ,Kepassin” dient
als kombiniertes Oberflaichenbehandlungs-
mittel zur Entfettung, Phosphatierung und
Entrostung der Bleche fur die anschlieBende
Farbgebung.

Nach dem Tauchvorgang wird das Rohbau-
fahrerhaus getrocknet. Dazu wird es nach

Bild 2. ProzeBspezifischer Tauchroboter PST-85

agrartechnik, Berlin 36 (1986) 5

Ablauf der Tauchzeit aus dem Becken her-
ausgehoben und zur Trocknung 30 min in
der Waagerechten lber dem Becken hén-
gengelassen. Nachdem der groBte Teil des
.Kepassins” abgetropft ist, wird das Rohbau-
fahrerhaus fiir je 15 min in einem Winkel
von rd. 40° nach vorn und nach hinten (Bild
4) angekippt, um das noch in den Sicken und
Hohlrdumen befindliche ,Kepassin® zuriick-
zugewinnen. Nach dem Zuriickschwenken
in die Normallage erfolgt die Ubergabe in
die vorhandene Leerstelle der Forderstrecke
(Bild 7). Hierzu fahrt die Greifereinheit bis
zum Ende der Portalkonstruktion, senkt dort
das Fahrerhaus bis auf das Niveau der For-
derstrecke ab, entriegelt die Greiferarme
und fahrt in die Ausgangsstellung zurtick.

Nachdem das Fahrerhaus bergeben wurde,
setzt sich die Forderstrecke in Bewegung.

Bild 3.

Stauband

Der Férderweg betrdgt 2 m, so dal fir das
ndchste Fahrerhaus bereits eine Leerstelle
vorhanden ist. Das Speichervermégen der
Foérderstrecke ist fir 10 Fahrerhauser konzi-
piert (£ 1,4 Schichten). .
Die Férderstrecke wird in regeiméBigen Ab-
stinden entleert. Als Havarievorrichtung
dient ein Endschalter, der bei Erreichung des
Speichervermdgens der Fordeérstrecke den
gesamten automatisch arbeitenden Prozel
abschaltet.

Der Tauch- und TrockenprozeR dauert insge-
samt 1 Stunde, wobei ein ausreichendes Ab-
dunsten und Ausharten des ,Kepassins” er-
folgt.

4. Zusammenfassung
Der prozef3spezifische Tauchroboter PST-85
wurde speziell fir die Zwecke des VEB KfL




Bild 4. Zusétzliche Ausschwenkung des Rohbaufahrerhauses im Winkel von 8ild 5. Die Arme des PST-85 greifen in Offnungen fur die Front- und Heck-

40°

Torgau entwickelt und gebaut. Durch aus-
wechselbare und dem Anwenderfall ange-
paflte Greiferarme ist jedoch ein universeller
Einsatz auch fir andere Nutzer gewihrlei-
stet. Das Einstellen der Zeitbausteine kann

Bild 6. Tauchvorgang des Rohbaufahrerhauses

scheibe

variabel erfolgen, so da ein anderer techno-  Im Ergebnis dieser Investition wurde die Ar-

logischer Ablauf moglich ist. beitssicherheit in bezug auf die maximale
, . Konzentration an schadigenden Stoffen fur

Die errichtete Anlage arbeitet seit der Uber-  das Bedienpersonal verbessert.

gabe an die Abteilung Produktion fehlerfrei. A 4688

-

Bild 7. Ubergabe des Rohbaufahrerhauses in die Leerstelle der Férderstrecke

Kiirzlich erschienen

553 437 2/Sturm, Wailzlager

lem fiir den Praktiker von Nutzen.

Wilzlagerdiagnostik fiir Maschinen und Anlagen

Von einem Autorenkollektiv unter Leitung von Prof. Dr. sc. techn. Adolf Sturm. Reihe Betriebspraxis. 172 Seiten, 128
Bilder, 32 Tafeln, Broschur, DDR 18,— M, Ausland 26,— DM. Im Fachbuchhandel erhiltlich. Bestellangaben:

Die Autoren stellen fiir die an Wilzlagern in Maschinen und Anlagen auftretenden Hauptschiaden relevante Diagno-

separameter sowie erprobte Diagnosegerate und Auswertemethoden vor. Allgemeinglltige Arbeitsschritte bei der
Diagnose von Walzlagern und Entscheidungshilfen zur Auswahl des anzuwendenden Diagnoseverfahrens sind vor al-

q_] VEB VERLAG TECHNIK BERLIN
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Beschickung einer Blechtafelschere mit Hilfe der Robotertechnik

Dipl.-Ing. C. Amsel, KDT, VEB Kreisbetrieb fiir Landtechnik Angermiinde

1. Einleitung

Im VEB Kreisbetrieb fiir Landtechnik (KfL) An-
germunde, Betriebsteil Biesendahlshof, Be-
zirk Frankfurt (Oder), werden in der Abtei-
lung Neuproduktion Schragférderbander
und Elevatorketten fur alle in der DDR herge-
stellten Méhdreschertypen produziert. Als
Zulieferer dieser Ketten muf der VEB KfL An-
germiinde den gesamten Bedarf des In- und
Auslands decken.

Ausgangsmaterial sind-u. a. Blechtafeln mit
den Abmessungen 1000 mm x 2000 mm und
der Dicke von 2 mm und 3 mm. Diese Tafeln
mit einer Masse von 32 bis 53 kg werden
von einer Blechtafelschere in kleinere Blech-
tafeln geschnitten, die dann weiterverarbei-
tet werden.

2. Ausgangssituation
Bis zum Sommer 1984 wurde die Blechtafel-

schere manuell durch zwei Arbeitskrifte be--

schickt. Dabei wurde die Blechtafel von den
Arbeitskraften angehoben und auf den Vor-
- schubtisch abgelegt. Eine Arbeitskraft reali-
sierte den Vorschub der Blechtafel, die an-
dere fuhrte hinter der Schere das Blech ge-
gen die vorher eingestelite Anschlagschiene.
Der Reststreifen wurde von der Arbeitskraft
vor der Blechtafelschere entnommen (Bild 1).
Das Schneiden der Blechtafeln ist eine kor-
" perlich schwere, monotone Arbeit, die eine
groBe Anzahl von Unfallgefahren in sich
birgt, z. B. Verletzungen an den scharfen

Ak
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Blechkanten oder Quetschen der
(Bild 2).

Finger

3. Rationalisierungskonzeption

Aufgrund dieser Situation machte es sich im

VEB KfL erforderlich, die Beschickung der

Blechtafelschere mit folgendem Ziel zu me-

chanisieren oder zu automatisieren:

— Abbau korperlich schwerer, monotoner
Arbeit

~ Einsparung einer Arbeitskraft

— Erhéhung der Arbeitsproduktivitat

— Minderung der Unfallgefahr.

Nach einem umfangreichen Variantenver-

gleich wurde der Einsatz eines Industrierobo-

ters beschlossen. Dabei galt es, folgende

Forderungen zu erfiillen:

— Handhabemasse muB mindestens 60 kg
betragen

— Greifer muR die Blechtafel vom Stapel ab-
heben kénnen

— Ablauf der Beschickung muR automatisch
erfolgen

— Robotersteuerung mufl auch die Periphe-
rie steuern.

Basierend auf o. g. Forderungen wurde ein

Roboter vom Typ BR400 ausgewahlt, der in

den Endlagen der einzelnen Achsen mit Ni-

herungsinitiatoren ausgerustet wurde, um an

die Steuerung Informationen iber die Posi-

tion der Roboterachsen weiterzugeben.

Diese Steuerung ist eine elektronische Ab-

laufsteuerung (Basis TTL-Steuerung). Die fiir

Bild 1. Prinzipdarstellung der Ausgangssituation;
a Blechablagetisch, b Vorschubtisch (ma-
nuell betstigt), ¢ Blechtafelschere, d Ar-
beitskraft

Bild 2. Ansicht des Arbeitsplatzes vor der Rekon-
struktion

Bild 3. Wahrend der Arbeit am rekonstruierten
Arbeitsplatz (Roboter hat die Blechtafel ab-
gelegt, Vorschubbatken schiebt die Blech-
tafel zum Schnitt in die Schere)

(Werkfotos)

den Einsatz bendtigte. Peripherie wurde im
betrieblichen Bereich Rationalisierungsmit-
telfertigung konstruiert, entwickelt und ge-
fertigt. Als Greifer kam ein Vakuumgreifer
zur Anwendung, der mit 4 Saugnéapfen das
Abheben von jeweils nur einer Blechtafel er-
mdoglicht. Der “automatische Blechvorschub-
tisch besteht aus zwei Schnittbahnen, auf de-
nen das Blech abgelegt und durch den Vor-
schubbalken bis zur Anschlagschiene hinter
der Blechtafelschere bewegt wird (Bild 3).
Durch Drucksensoren wird gewiéhrleistet,
daR die Blechtafe! gleichmaRig an der An-
schlagschiene anliegt. Dann wird die Blech-
tafelschere in Betrieb gesetzt, und das abge-
schnittene Blech fillt hinter der Schere auf
eine Palette. Der Vorschubbalken wird wie-

Bild 4. Prinzipdarsteilung des rekonstruierten Ar-
beitsplatzes;

a Blechablagetisch, b Roboter BR400, ¢ au-
tomatischer Blechvorschubtisch, d Blech-
tafelschere, e Arbeitskraft, f Steuer-
schrank, g Vakuumpumpe, h Hydraulik-
pumpe
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der in Bewegung gesetzt. Parallel dazu holt
der Roboter BR400 die nichste Blechtafel
vom Blechablagetisch und bewegt sich in die
Warteposition uber dem automatischen
Blechvorschubtisch.

Hat der Vorschubbalken die gesamte Tafel
durch die Blechtafelschere geschoben, gibt
ein Naherungsinitiator die Information zum
Ricklauf des Vorschubbalkens in die Aus-
gangsstellung. Die nachste Blechtafel wird
vom BR400 auf dem automatischen Blech-

Roboterarbeitsplatz zur Bearbeitung von Blechen

vorschubtisch abgelegt, und der Zyklus be-
ginnt von vorn (Bild 4).

Die erreichten o6konomischen Ergebnisse
dieses Robotereinsatzfalles sind:

— Steigerung der Arbeitsproduktivitdit um
40%
— Freisetzung einer Arbeitskraft

— RuckfluBdauer der einmaligen Aufwen-

dungen 3 Jahre.

Dr.-Ing. G. Babke, KDT, VEB Ingenieurbiiro Landtechnik Rostock, Sitz Roggéntln

In den Jahren 1981 bis 1984 wurde im Be-
reich des VEB Kombinat Landtechnik (KLT)
Rostock im Auftrag des VEB Kreisbetrieb fir
Landtechnik (KfL) Stralsund fiir die Vorferti-
gung von Transportstapelkasten (Abmessuns
gen 600 mm X 400 mm % 270 mm) durch das
Ingenieurbiro Landtechnik Rostock ein um-
fangreiches Rationalisierungsvorhaben vor-
bereitet und gemeinsam mit dem Auftragge-
ber eingefiihrt.

Aus der Gegenuberstellung von alter und
neuer Technologie im Bild 1 ist ersichtlich,
daR nunmehr eine Vielzahl von Handhabun-
gen (Transportieren, Zwischenlagern) entfal-
len konnte.

Fur die Verkettung der erforderlichen Werk-
zeugmaschinen bot sich im vorliegenden An-
wendungsfall eine konzentrische Aufstellung
mit zentral stehendem Beschickungsroboter
an (Bilder 2 und 3).

Bild 1. Gegeniiberstellung der Technologien zur
Fertigung von Stirnwidnden fur Transport-
stapelkdsten  mit Abmessungen

den,
600 x 400 mm X 270 mm
alle Technologie | neve Technologie o]
Zuschnitt ;F 85
auf Palelten | & quf {ingabesperherwagen
mit Stapler l } monvell
a
¢
Lochen + + E
53 2
<
mit Stapler } s
4 = volloutomatische X
3 | Weitergate wn §
Entgraten + + | foschine zu §
taschine
A £
mi Stapler | S
& £
) N
Kanten + +
2 | .
auf Paletten 2 auf Ausqabespeicherwagen
mit Stapler | manuell
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< 8F
8 ) SSF
fragen o+ + L § N
+ Transportieren & Zwischenlagern
& Aufnehmen,manvell Fertigen,
§ Ablegen, manuel Bearbeiten
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Bild 2

Gesamtansicht des Ro-
boterarbeitsplatzes zur
Bearbeitung von Ble-
chen

4. Zusammenfassung

Die Entwicklung und der Bau einer mit Robo-
tertechnik  beschickten = Blechtafelschere
stellte an jeden Kollegen des Bereichs Ratio-
nalisierungsmittelfertigung des VEB KfL An-
germunde neue und héhere Anforderungen.
Der Anwendungsfall zeigt, dal auch in klei-
nen Betrieben Maglichkeiten bestehen, Ro-
botertechnik mit einer hohen Effektivitat ein-
zusetzen.

A 4662

Bild 3 »
Grundrif8 des Roboter- 1 2 3
arbeitsplatzes zur Fer-

4 S 6 7

tigung von Stirnwan- /
den (einschlieflich
technologischem Fluf
der Speicherwagen); 1
Steuerschrank Periphe-
rie, 2 Steuerschrank
Roboter, 3 Elektrover-
teilung, 4 Presse Nr. 2
(Kanten), 5 Ausgabe-
speicher, 6 Hydraulik-
schrank, 7 Schiene, 8
Beschickungsroboter, 9
Eingabespeicher, 10
Entgrater, 11 Schutz-
zaun, 12 Presse Nr. 1
{Lochen), 13 Flugeltore
zum Wagenwechsel;
A/B Eingabespeicher-
wagen (A: beladen vom
Blechzuschnitt, B: leer
zum Blechzuschnitt),
C/D Ausgabespeicher-
wagen (C: beladen zum
Préagen, D: leer zur Aus-
gabe)
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Um eine rentable, schnell arbeitende Anlage
zu schaffen, sind die Bewegungsabldufe fiir
den Transport der Werkstiicke weitestge-
hend parallellaufend konzipiert worden.
Dazu wurden spezielle Werkstlickspeicher

Bild 4. Ubergabe eines Bleches an den Roboter-

greifer

mit hohem
kelt [1].
Hohe Anforderungen an das iiberbetriebli-
che Rationalisierungskollektiv, das sich aus
Mitarbeitern folgender Betriebe zusammen-
setzte, stellte besonders die Ubergabestelle
zwischen Peripherie und Roboter, (Bild 4):

~ VEB Rationalisierungsmittelbau Grimmen-

Fassungsvermdgen

thal (Roboter: Steuerung, angepaftes
Grundgerdt, Doppelgreifer, Inbetrieb-
nahme)

— VEB Ingenieurbliro Landtechnik Rostock
(Projektierung, Konstruktion, Fertigung
und Montage, mikroelektronische Antiha-
varieschaltungen und Probebetrieb)

— VEB KfL Stralsund (Fertigung und Mon-
tage, Probebetrieb) .

— VEB Landtechnischer Anlagenbau Rostock
(Fertigung der Peripherie-Steuerung).

Alle Arbeiten zur Erprobung und Inbetrieb-

nahme der Anlage erfolgten bei laufender

Produktion.

Mit diesem Robotereinsatzfall werden fol-
gende Effekte erzielt:

— Optimierung des technologischen Flusses
— Freisetzung von 2 Arbeitskraften

— Reduzierung des Anteils an manueller T&-

entwik-

tigkeit im Umfeld von Exzenterpressen (Vi-
bration) und beim Entgraten mit rotieren-
den Topfbursten (Staub)
— Beseitigung monotoner Arbeit.
Die Rationalisierungslosung ist seit Oktober
1984 ohne Ausfille in Betrieb. Bei einer Zy-
kluszeit von 27 s werden taglich etwa 1300
Stirnwande produziert.
Die Rationalisierung dieses Produktionsab-
schnitts brachte nicht zuletzt einen Erkennt-
niszuwachs auf dem Gebiet der Automatisie-
rung. So ist eine gute Grundlage geschaffen
worden, in den Betrieben der Landtechnik
des Bezirks Rostock weitere Rationalisie-
rungsvorhaben zu konzipieren und in die
Produktion einzufiihren.

Literatur

[1] Babke, G.: Marcinkowski, H.: Spezielle Werk-
stuckspeicher fir einen Roboterarbeitsplatz zur
Bearbeitung von Blechen. Fertigungstechnik und
Betrieb, Berlin 35 (1985) 11, S. 656-659. A 4666

Abpackroboter EAPR-1zur automatischen Eiaufhockerung

Dr. agr. H. Valentin, VEB Ingenieurbiiro fiir Gefliigelwirtschaft Berlin

Kontinuierlich und zuverlassig stellen die in-
dustriemaBig produzierenden Anlagen des
Gefligelwirtschaftsverbandes der DDR der
Bevolkerung Frischeier zur Verfligung. Der
Umfang der Eiérproduktion wird in den
nachsten Jahren durch umfassende Intensi-
vierdngs- und Rationalisierungsvorhaben
weiter steigen.

Viele Verfahrensabschnitte in der Produktion
sowie in den vor- und nachgelagerten Berei-
chen wurden bisher mechanisiert. Trotzdem
miussen allein noch rd. 40% der VbE fiir die
Eiergewinnung und Eiersortierung eingesetzt
werden. Deshalb ist es folgerichtig, daB das
VE Kombinat Industrielle Tierproduktion Ber-
lin Krafte und Mittel konzentriert, um ge-
meinsam mit Partnern anderer Wirtschafts-
bereiche Automatisierungsmittel fir diesen
Teil der Produktion zu entwickeln, herzustel-
len und einzufihren.

In enger Zusammenarbeit zwischen dem
VEB Rationalisierungsmittelbau  Grimmen-
thal, dem VEB Frischeier- und Broilerproduk-
tion Kénigs Wusterhausen, dem VEB Inge-
nieurbiro fur Geflugelwirtschaft Berlin und
dem VEB Geflugelausriistungen Perleberg
wurden der Eierabpackroboter EAPR-1 (Bild
1, Tafel 1) sowie das erforderliche Umfeld
konstruiert und nach der Erprobung fir die
. Serienproduktion freigegeben.

agrartechnik, Berlin 36 (1986) 5

Funktionsbeschreibung
Die frisch gelegten Eier gelangen Uber ein

- Forderbandsystem aus den Produktionshal-

len eines Meisterbereichs zu einer zentralen
Sammelstelle und von dort zum Abpackrobo-
ter EAPR-1, der die Eier automatisch in 30er-
Hockerpappen verpackt. An einem Vorsor-
tiertisch entnimmt eine Arbeitskraft aus dem
Eierstrom stark beschadigte und ver-

. schmutzte Eier. Uber das Dosierband wer-.

den die Eier dem Abpackkopf zugefihrt. Ein
Rittler spurt dort die Eier in 6 Bahnen ein,
die danach automatisch in die Hockerpap-
pen eingelegt werden. Aus einem Stapel von
bis zu 90 Hockerpappen, die sich im Pappen-
vereinzeler befinden, wird die Leerverpak-
kung selbstandig Gber ein Band dem Abpack-
kopf zugefihrt. :

Auf dem Abnahmeférderer stehen die gefull-
ten Hockerpappen zum Einstapeln in den
Transportcontainer bereit.

Alle Antriebe werden durch Getriebemotoren
realisiert. Die Elemente der mikroelektroni-
schen Steuerung sowie die Leistungselektro-
nik befinden sich in einem Steuerschrank.

Effekte des Abpackroboters

Die bisherige schwere und monotone Arbeit
des manuellen Einlegens der Eier in die Hok-
kerpappen in den Vorrdaumen der Produk-
tionshallen entfalit. Fur die unmittelbare Be-
schickung und Bedienung des EAPR-1, der in

einem gesonderten Geb&dude aufgestellt
wird, werden gegenwirtig noch 3 Arbeits-
krafte benotigt.
Bei einer Leistung von rd. 15000 Eiern/
Stunde wird eine Freisetzung von 1,5 Ar-
beitskraften erreicht. Arbeitsverbesserungen
je Abpackroboter ergeben sich fiir weitere
10 Werktatige. Der Abpackroboter EAPR-1
bildet die erste Stufe einer Gesamtlésung,
die sich folgendermaBBen zusammensetzt:
— Automatisierung der Eigewinnung
— Automatisierung des innerbetrieblichen
Transports
— Automatisierung der Eiersortierung.
Durch eine in Vorbereitung befindliche Auto-
matisierung des Einstapelns der Héckerpap-
pen und des Einlegens in Transportcontainer
wird die 2. Entwicklungsstufe realisiert und
damit eine weitere Arbeitskraft eingespart.

Tafel 1. Technische Daten des Eierabpackrobo-
ters EAPR-1
maximale
Durchsatzleistung 15 000 Eier/h
" zu verpackende
EigroBen A .B,C,D

Fassungsvermdgen des
Pappenvereinzelers
AnschluBwert
Abnahmehodhe

der gefillten
Hoéckerpappen

rd. 90 Hockerpappen
0,045 kWh/1 000 Eier

rd. 700 mm
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Weiteres Vorgehen

Schwerpunkt des Robotereinsatzes im VE
Kombinat Industrielle Tierproduktion bis zum
Jahr 1990 bildet die Frischeierproduktion. Es
wird auf eine jahrliche Zufiihrung von 8 bis
10 Abpackrobotern orientiert, die nach 1987
durch den Stapel- und Einlegeautomaten
komplettiert werden kdnnen. Der VEB Inge-

Bild 1
Eierabpackroboter
EAPR-1

nieurburo fir Geflugelwirtschaft Berlin,
Fachbereich Projektierung Radebeul, hat
Realisierungsvarianten fiir Hallen mit den
Abmessungen 24 m X 114 m bzw. 186 m so-
wie eine Projektgrundlésung fiir den Einbau
der Quersammlung einschlieBlich der Errich-
tung eines Eiersammelgebiudes fir Meister-
bereiche mit 3 bzw. 5 Hallen (Abmessungen

Landtechnische Dissertationen

12 m x 88 m) erarbeitet.” Zur Uberwindung
der Hohenunterschiede in Betrieben in Hang-
lagen konnen ab 1987 Stabkettenforderer
fiur die Zufiihrung der Eier aus den Hallen
zum Abpackroboter eingesetzt werden.

Eine Projektgrundlésung fir Meisterbereiche
mit Hallen, deren Abmessungen
12 m X 120 m betragen, wird gegenwartig
vorbereitet. Die Einzelerzeugnisse des Um-
feldes werden im VEB Geflugelausristungen
Perleberg und der Abpackroboter im VEB Ra-
tionalisierungsmittelbau Grimmenthal herge-
stellt.

Eine vordringliche Aufgabe besteht in der
Weiterentwicklung des Abpackroboters zur
Erhohung der Stundenleistung, Reduzierung
der Schalenbeschadigungen und Abpackung
in Kleinverpackungen.

Entwicklungsaufgabe ist weiterhin die Ge-
wihrleistung des regelmaRigen und optima-
len ZufGhrens der Eier zum Abpackroboter
unter Einbeziehung der Mikroelektronik. Die
Werktdtigen in der Frischeierproduktion
knGpfen groBe Erwartungen an den Einsatz

~des Abpackroboters, der Arbeitserleichte-

rungen und in zunehmendem MaR tkonomi-
sche Effekte bringen wird.
A 4664

Am 16. November 1984 verteidigte Dipl.-
ing.-Pad. Knut Scheibe an der Ingenieur-
hochschule Berlin-Wartenberg erfolgreich
seine Dissertation A zum Thema

.Untersuchungen zum Sortieren
von Kartoffel-Fremdbesatz-Gemengen
im Flissigkeitsstrom” ]

Gutachter:

-Prof. Dr. sc. agr. G. Kihn, Ingenieurhoch-
schule Berlin-Wartenberg )

Dr.-Ing. G. Bartosch, Kombinat Fortschritt
Landmaschinen, VEB Landmaschinen- und
Dampferbau Dobeln

Dozent Dr. sc. nat. H. Limberg, Ingenieur-
hochschule Berlin-Wartenberg

Dr. agr. Dipl.-Ing. F. Schlesinger, For-
schungszentrum fir Mechanisierung der
Landwirtschaft Schlieben/Bornim.

Fur die gegenwirtig teilweise nicht befriedi-
gende Qualitdt im Speisekartoffelangebot
sind u. a. technische Unzulédnglichkeiten
beim Abscheiden von Fremdbesatz aus dem
Erntegut bestimmend.

Eine Alternative zu den vorherrschend einge-
setzten mechanischen Sortiereinrichtungen
bilden die durch hohe Funktionssicherheit
und hohe Sortiergiite gekennzeichneten hy-
draulischen Sortiereinrichtungen. Relativ
hohe mechanische Kartoffelbeanspruchun-
gen in Verbindung mit weiteren technischen
und verfahrenstechnischen Defekten waren
AnlaB fir theoretische und experimentelle
Untersuchungen zur Bestimmung optimaler
Konstruktions- und Betriebsparameter fiir hy-
draulische Sortiereinrichtungen.
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Im Ergebnis theoretischer Untersuchungen
wurde ein System nichtlinearer Differential-
gleichungen zur Beschreibung der Bewe-
gungsbahnen von Festkorpern in flissigen
Medien entwickelt.

Die experimentellen Untersuchungen er-
streckten sich auf die Bestimmung des Wi-
derstandsbeiwerts fir Kartoffeln und Steine
fur den beim hydraulischen Sortieréh inter-
essierenden Bereich von 10°<Re<3-10*
und auf die Uberpriifung des mathemati-
schen Modells fir die Bewegungsbahnen
der Feststoffkorper.

Am 29.Juni 1984 verteidigte Dr.-Ing. Gilinther
Hubner an der Ingenieurhochschule Berlin-
Wartenberg erfolgreich seine Dissertation B
zum Thema

~Untersuchungen zum Einsatz von Ferti-
gungsverfahren in der Instandsetzung von
Einzelteilen — insbesondere von Zahn- und
Kettenrddern”

Gutachter:

Prof. Dr. sc. techn. A. Neubauer, Technische
Hochschule ,Otto von Guericke” Magde-
burg : .

Prof. Dr. sc. techn. E. Kunzmann, Hoch-
schule fur Verkehrswesen ,Friedrich List”
Dresden

Prof. Dr.-Ing. E. Rast, Ingenieurhochschule
Berlin-Wartenberg.

Die Intensivierung der Einzelteilinstandset-
zung (ETI) wird wesentlich von der Anwend-
barkeit effektiver Fertigungsverfahren und
Technologien bestimmt. Die vorliegende
Dissertationsschrift enthalt daher ausgehend
von einer Problemanalyse der ETI Untersu-
chungen zum Einsatz von Fertigungsverfah-
ren in der ET| unter besonderer Beriicksichti-
gung von Umformverfahren und der Instand-
setzung von Zahn- und Kettenrddern.

Die Analogien zwischen der Fertigung’ und
der Instandsetzung wurden herausgearbei-
tet. Es wurde gezeigt, daR die Erkenntnisse

_ und Erfahrungen der Fertigungstechnik die

Basis zur effektiven Gestaltung von Instand-
setzungsprozessen sind. Die gegenwidrtig an-
gewendeten Verfahren der Umformtechnik
zur Instandsetzung von Einzelteilen wurden
dargestellt und grundlegende Erkenntnisse
zur Anwendung von Umformverfahren in
der ETI dargelegt. Die Bedingungen der Um-
formbarkeit schweiftechnisch aufgebrachter
Werkstoffreserven wurden analysiert und
die Warmumformbarkeit nachgewiesen.

Die zur Instandsetzung von Zahn- und Ket-
tenradern effektiven Fertigungsverfahren
wurden untersucht und ékonomisch bewer-
tet. Die gezogenen SchluBfolgerungen zei-
gen wesentliche Komplexe auf, die forciert
wissenschaftlich zu durchdringen sind.

Die vorliegende Dissertationsschrift ist ein

‘grundlegender Beitrag zur weiteren. Intensi-

vierung der ETI.
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Zum 150. Geburtstag

Max Eyth — ein Pionier der Landtechnik

1861 ging Max Eyth, gerade 25 Jahre alt und
mit einigen Empfehlungsschreiben in der Ta-
sche, die ihn als Absolventen des Stuttgarter
Polytechnikums auswiesen und seine erwor-
benen praktischen Kenntnisse im Techni-
schen Zeichnen und Maschinenbau bestatig-
ten, nach England. In Leeds besuchte er die
Royal Agricultural Show, die Konigliche
Landwirtschaftliche Ausstellung. Er war beein-
druckt von den vielen arbeitserleichternden
Maschinen — und lernte John Fowler kennen,
den damals erfolgreichsten Konstrukteur und
Hersteller von Dampfseilpfligen. Bei ihm
fand er auch Anstellung als technischer Zeich-
ner. Durch eine Erfindung zur Beseitigung
der stindigen Stérungen an der Drahtseil-
wicklung, die die Anwendung des Dampfseil-
pfluges schon in Frage gestellt hatten, wurde
er ein unentbehrlicher Mitarbeiter fiir seinen
Chef.

England war aber fur Fowlers Dampfpflugge-
schéfte zu klein. Damit begann fiir Eyth ein
Wanderleben, das ihn zwanzig Jahre lang in
viele Lander fihrte, um der Dampfpflugtech-
nik den Weg zu bahnen. Er war, wie er in ei-
nem seiner Blicher schrieb, ,einer ihrer klei-
nen Propheten”.

Der Siegeszug der Dampfpflugtechnik, der
die grofRzligige Mechanisierung der Feldar-
beit einleitete, war im wesentlichen dem fin-
digen, begabten, im Theoretischen und im
Praktischen gleichermaBen befahigten, lei-
denschaftlichen Ingenieur Max Eyth zu ver-
danken. So verkaufte er 20 Dampfpflige
nach Agypten, in jener Zeit noch eine techni-

1836 . Max Eyth wird
Kirchheim unter Teck, Wirttemberg,
geboren
Privatunterricht beim Vater
Schiler am Evangelisch-Theologi-
schen Seminar in Schénthal an der
Jagst
Maschinenbaustudium am Polytech-
nikum in Stuttgart
Praktische Tétigkeit in verschiedenen
Maschinenfabriken

1842-1848
1848-1852

1852-1856
1856-1860

1861
: ral Society in Leeds, England; erstes
Treffen mit John Fowler; Eintritt in die
Steam Plough Works von Fowler in
Leeds; Eyth erlernt das Dampfpflugen
Eyth reist in Fowlers Auftrag in ver-
schiedene Lander, sein Ruf als Inge-
nieur und bewidhrter Kenner des
Fowlerschen Dampfpfiuges festigt
sich

Eyth fuhrt erste Dampfpflige in
Deutschland vor

Eyth kiindigt seine Stellung bei Fow-
ler und beginnt in Bonn mit den Ar-
beiten zur Griindung der DLG
Offizielle  Grindungsversammlung
der DLG am 11. Dezember in Berlin
Erste  DLG-Wanderausstellung in
Frankfurt am Main

Eyth tritt von der Leitung der DLG zu-
riick ;

Max Eyth bekommt von der Techni-
schen Hochschule Stuttgart erstmalig
die Wirde eines Doktor-Ingenieurs
ehrenhalber verliehen

Max Eyth stirbt am 25. August in Ulm

1862

1869

1882

1885
1887
1896

1905

1906
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am 6. Mai in.

Besuch der Ausstellung der Agricultu-,

Max Eyth — profilierter ingemieur und Dichter
(Grafik von Alena Meier)

sche Sensation, machte Fellachen mit den ei-
sernen ,Dampfrossen” vertraut und bildete
sie zu Maschinenfiihrern heran. Dort war er
auch einige Jahre Chefingenieur technischer
Unternehmen und Guterdirektor auf den Be-
sitzungen des dgyptischen Prinzen.

Max Eyth fiihrte die Dampfpflige u.a. in Bel-
gien, Frankreich, den USA, Ungarn, Rumé-
nien, RuBland, Algerien, der Tirkei und in
Argentinien ein. Auch einer der ersten
Dampfpflige auf deutschem Boden wurde
von Eyth 1869 bei Halberstadt in Betrieb ge-
nommen. Seine Vielseitigkeit bewies Eyth
aber auch mit der Konstruktion von Pumpen
und Pumpwerken, Dresch- und Samaschi-
nen, Pfligen und von Futterschneidemaschi-
nen. Insgesamt 26 Patente tragen den Na-
men von Max Eyth. Aber immer wieder ver-
besserte er Dampfpflige und StraBenloko-

" mobile.

Im Jahr 1867 fihrte er in den USA, spéter
auch in Belgien und in Deutschland, die Seil-
schiffahrt ein, und am Vesuv war er am Bau
einer Drahtseilbahn beteiligt.

Sein Schaffensbereich umfafite dabei alle Ta-

Dambfdreschsalz um 1880

tigkeitsstufen, vom Wassertriager und Heizer
bis zum Pfliger und Monteur.

Die Erlebnisse und Schwierigkeiten mit
der Dampfpflugtechnik hat er in lebendigen,
farbigen, oft humorvollen Schilderungen
veroffentlicht. So waren das ,Wanderbuch
eines Ingenieurs”, spater erweitert durch die
Titel ,Hinter Pflug und Schraubstock” und
.im Strom unserer Zeit”, vielgelesene Schrif-
ten, in denen er seinem technischen Engage-
ment beredten Ausdruck verlieh. Es sind rei-
che Quellen zur Erkenntnis Gber Landwirt-
schaft und Landtechnik in der zweiten Halfte
des 19. Jahrhunderts, mit denen er Wesentli-
ches zur Gestaltung und zum Ansehen des
Ingenieurberufs beigetragen hat.

Max Eyths Leistungen um die Einfuhrung des
Dampfpfluges sind schon gegen Ende seines
Lebens von der - technischen Entwicklung
Uberholt worden. ,Die Dampfmaschine ar-
beitet mit an der Weltgeschichte”, urteilte
einmal Eyth. Diese revolutiondre Kraftquelle,
die sie damals unbestritten war, suchte er fiir
die Landwirtschaft nutzbar zu machen. All
seine Bemiihungen waren darauf gerichtet,
der Landwirtschaft den AnschiuR an die tech-
nische Entwicklung zu sichern. Er raumte
1894, als neue technische Losungen klarer
abzusehen waren, selbst ein, daR die Dampf-
kraft, obwohl sie bei der Dreschmaschine in
Gestalt der Lokomobile groRe Anwendung
fand, .nicht das Gewtinschte geboten” habe.
+Aussicht auf Erfolg haben Benzin- und Pe-
troleummaschinen.” Auch in der Elektrizitat
erkannte er eine grofe Zukunftsbedeutung,
da ,sie die Mittel bietet, kleine Kraftmengen
von einer groBeren Kraftquelle bequem ab-
zuzweigen” und auf weite Entfernung zu
Ubertragen. Max Eyth besaR jenes Gesplir
daflir, welche Aufgaben die Zeit verlangt, er
war auch ein weitblickender Landwirt, der
wuflte, daR man immer neu sden muR, wenn
man ernten will und da® man den Mut haben
mul, Bdume zu pflanzen, deren Friichte erst
die Kinder und Enkelkinder pflicken wer-
den.

Landwirtschaft und Technik in Deutschiand
niher zu verbinden — unerlaRliche Notwen-
digkeit im Zeitalter der Industrialisierung —,
erhob Max Eyth auch zum Programnr der
Deutschen Landwirtschafts-Gesellschaft
(DLG), mit der er sein Lebenswerk krénte.
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Die DLG wurde 1885 als unabhéingige Verei-
nigung gegrindet. Sie sollte keine politische
Standesvertretung, sondern eine Gesell-

schaft ,zur.sachlichen Férderung der Land--

wirtschaft” sein. lhr Begriinder und seine
Mitarbeiter hatten sich jedoch auf die ,Elite
der Landwirtschaft” konzentriert, und die
DLG geriet ziemlich rasch unter den EinfluB3
von GrofBgrundbesitzern, Grofbauern und
der aus ihren Reihen hervorgegangenen
landwirtschaftlichen Intelligenz. Aber ihrer
Zielstellung blieb die DLG unverriickt treu,
und beim Tode Eyths war sie ein wirkungs-
volles Instrument technischer und wissen-
schaftlicher Férderung der Landwirtschaft.
Die Verdienste der DLG um die Entwicklung
der agraren Produktivkrafte sind nicht zu ge-
ring zu veranschlagen. Sie hat in vielen Fal-
len Pionierarbeit geleistet. GroR war der An-
teil der DLG z.B. auch bei der Durchsetzung
leistungsfahiger Tierrassen. Eyth entwickelte
dabei erstaunlichen Weitblick, wenn er fest-
stellte: ,Unsere Zeit mit ihren ins GroRe ge-
henden Verhiitnissen duldet die Zersplitte-
rung in kleine, viel verzweigte Produktions-
gruppen nicht. Es ist notwendig, in grolem
MaRBstabe einheitlich zu produzieren, wenn
die Erzeugnisse einen Markt finden sollen,
und dies ist nur moglich durch die Arbeit in
groBen Produktionsgebieten mit gleicharti-
gen Zielen.” Das war eine Aufgabenstellung,
die erst in einer sozialistischen Landwirt-
schaft alle Voraussetzungen fand.

Am starksten wirkte die DLG uber ihre j‘ahrli-.

chen Wanderausstellungen, mit denen Eyth
einen neuen, produktiven Ausstellungstyp

Historisches

geschaffen hatte. Elf Jahre fiihrte Eyth ihre
Geschifte und hatte sich die Leitung der Ge-
rite- und Maschinenabteilung vorbehalten.
Diese bald von Hunderttausenden besuchten
Ausstellungen waren Lehrschauen, sie ver-
mittelten Wissen und Kénnen. Landwirt-
schaftliche Maschinen und Gerédte bildeten
einen attraktiven Schwerpunkt der DLG-Aus-
stellungen. Sie boten den Landwirten einmal
reichhaltige informationen Uber den neue-
sten Stand der Landtechnik, zum anderen
sorgten die auf den Ausstellungen vorge-
nommenen sachverstindigen und objektiven
Maschinenpriifungen fir wichtige Entschei-
dungshilfen fiir Landmaschinenfabrikanten
und kaufende Landwirte. Die Landmaschi-
nenprifungen auf den Ausstellungen, die
auch zunehmend EinfluB auf Schutzvorrich-
tungen nahmen, haben die Mechanisierung
und Technisierung der Landwirtschaft we-
sentlich vorantreiben héifen und vor man-
chen Fehlentscheidungen bewahrt. Dazu
diirfte Eyths Grundsatz beigetragen haben,
wobei die Prifungen ,nicht schulmeisterli-
cher Humbug, sondern wirkliche Zusam-
menarbeit zwischen Landwirten und Inge-
nieuren sein sollen”. Diese Zusammenarbeit,

“dieses Geben und Nehmen, dieses gegensei-

tige Angewiesensein von Landwirtschaft und
Industrie ist heute mehr denn je von Wigh-
tigkeit fir die Erfillung der weitgesteckten
Plane in der sozialistischen Landwirtschaft
und Landmaschinenindustrie. '

Wenn der 150. Wiederkehr des Geburtstages
von Max Eyth gedacht wird, so sollte ganz
im Sinne dieses Pioniers der Landtechnik der

Grundsatz beherzigt werden, daB ohne lei-
denschaftliches technisches Engagement,
wie es Max Eyth vorgelebt und iiberzeugend
geschildert hat, auch heute keine nennens-
werten und vorwiértstreibenden Ingenieur-
leistungen zu vollbringen sind.

Dr. H.-H. Mdller
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Aus der Geschichte des Schlepperpfluges”

. Dr.-Ing. H. Sommerburg, KDT, VEB Bodenbearbeitungsgerite ,Karl Marx" Leipzig

1. Erste deutsche Anhédngepfliige

Als vor 1914 die ersten ausldandischen
Schiepper in Deutschland eintrafen und
auch einige einheimische Traktorentypen
hergestellt wurden, kam bald danach der
deutsche Pflugbau mit Anhangepfliigen auf
den Markt. Das waren Rahmenpflige, die als
Exportkonstruktionen (u. a. fiir Stidamerika)
ausgelegt waren (Bild 1). Vom Sitz aus konn-
ten alle Stellhebel leicht erreicht werden.
Die Bedienung war nicht unbequemer als bei
den US-amerikanischen Pflligen, bei denen
am Furchenende jeder Korper einzeln ausge-
hoben werden muBte.

Nach 1918 muflte der uberraschende Vor-
sprung der Amerikaner aber eingeholt wer-
den, denn im Zusammenhang mit dem Ford-
son-Traktor und- seinen Nachfolgern waren

1) Der Beitrag entstand nach Angaben aus der Bro-
schire ,Aus zwanzig Jahren Konstruktionsarbeit
der Firma Rud. Sack” (Mai 1941), die sich im Ar-
chiv des Traditionskabinetts des VEB Bodenbear-
beitungsgerite ,Karl Marx” Leipzig befindet.
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vollig neuartige’ Anhéngepflige und -geréte
entstanden. Die deutsche Pflugindustrie ko-
pierte die amerikanischen Formen aber
nicht, sondern ging eigene Wege. So ent-
stand die Form des europédischen Schlepper-
pfluges, genauso wie in Deutschland maRge-
bend die Form des Gespannpfluges mitbe-
stimmt worden war. Der deutsche Anhinge-
pflug war ein Rahmenpflug, universell ver-
wendbar durch Anbringen oder Abnehmen
von Pflugkérpern, Einbau von Untergrund-
lockerern oder Schileinsatz, mit einem ho-
hen Durchgang zwischen den einzelnen Kor-
pern, um auch Mist oder Griindiingung un-
terpfligen zu kénnen (Bild 2).

2. Der Zahnbogenautomat

Erfolgreich setzte sich statt des amerikani-
schen Kapselautomaten der Zahnbogenauto-
mat durch. Die Aushebevorrichtung (Bild 3)
besteht aus Zahnrad, Zahnbogen und Klinke.
Im Bild 4a ist die Stellung dieser Teile beim
arbeitenden Pflug erkennbar. Um auszuhe-
ben, zieht man an der Zugstange (Bild 4b)

“und bringt dadurch den Zahnbogen mit dem

Zahnrad in Eingriff. Im Bild 4c wird die
Klinke bereits von dem an der Achse befind-
lichen Hebel angehoben. Am Ende des Aus-
hebevorgangs (Bild 4d) hakt die Klinke iiber
den Hebel am Achshalter und hilt so den
Pflug in der Fahrstellung fest. Zugleich
driickt ein Zahn des Zahnrades gegen das
am Ende des Zahnbogens befindliche Aus-
werferstiick (Bild 5) und hebt dadurch den
Zahnbogen aus (Bild 4d). Der Pflug befindet
sich nach diesem Vorgang wieder in Fahr-
stellung, die in den Bildern 3 und 4e darge-
stellt ist. Wichtig ist, da der Zahnbogen zu
genau demselben Zeitpunkt vom Zahnrad
abgehoben wird, zu dem die Klinke Uber die
Rolle am Achshalter gefaBt wird. Zur ge-
nauen Einstellung dieses Zeitpunktes dient
die Verstellbarkeit des Auswerferstiicks mit
Hilfe einer Stellschraube (Bild 5).

3. Kopplung und Kombination

Dadurch, daf der deutsche Schlepperbau
verschiedene GroBen und Formen der Zug-
maschine entwickelte, konnten gleichzeitig
auch groRBe Anhingepfliige und kombinierte
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Mechanische Entmistung
in Rinderproduktionsanlagen

In den vergangenen Jahren wurde durch den
Bau industriemaBiger Anlagen fur die Rinder-
produktion sowie durch Rationalisierung und
Rekonstruktion vorhandener Stallanlagen
eine spirbare Verbesserung der Arbeits-
und Lebensbedingungen der Genossen-
schaftsbauern und Arbeiter in der Landwirt-
schaft erreicht. Der Handarbeitsanteil wurde
im Durchschnitt der letzten Jahre um rd. 2
bis 4% reduziert [1]. Da die Entmistung eine
der schwersten und unangenehmsten fand-
wirtschaftlichen Arbeiten ist, ergibt sich dar-
aus ein Schwerpunkt der weiteren Mechani-
sierung.

In den Anlagen, in denen zur Entsorgung die
Gillet8chnologie angewendet wird, ist der
erforderliche Handarbeitsaufwand geringer,
aber sie 1Bt sich aufgrund von Umweltanfor-
derungen nicht tberall einordnen.

im Interesse einer hohen Bodenfruchtbarkeit
durch ausreichende Versorgung mit organi-
scher Substanz sowie einer gesunden Um-
welt ist z. T. die Haltung der Tiere auf Ein-
streu notwendig. In &lteren Stallen wird oh-
nehin noch so gearbeitet, so daR Mechani-

sierungslésungen fiir beide Richtungen be-
notigt werden.

Im Bild 1 sind verschledene Entsorgungsva-
rianten dargestellt, von denen Lésungsmog-
lichkeiten fir die mechanische Entmistung
auf der Grundlage einer Literaturrecherche
im Automatisierten Informationsrecherche-
system AGROSELEKT der jahre 1981 bis 1984
abgeleitet werden.

Der Einsatz der verschiedenen W|rkpr|n2|pe
richtet sich nach Tierart, Tierkonzentration,
Haltungsform, Konsistenz des Dungs sowie
nach den Kosten (2, 3, 4, 5]. In [6] wird eine
Auswahlmethode vorgeschlagen. Die Ent-
scheidung wird unter Beriicksichtigung 6ko-
nomischer, technischer, zootechnischer und
gestalterischer  Gesichtspunkte getroffen.
Demzufolge erwies sich der Traktor MTS-50
mit Frontlader hinsichtlich der Nutzungs-
dauer und eines giinstigen Masse-Leistung-
Verhiéltnisses als die beste Variante. Ein ent-
sprechend breiter Kotgang ist fir die mobile
Entmistung Voraussetzung. Es ist moglich,
kleine Baumaschinen mit austauschbaren An-
baugeréten einzusetzen, deren Arbeitsbreite
2500 bis 3500 mm betragt [7].

Vereinzelt werden in Anbindestéllen Seilzug-
entmistungsanlagen eingesetzt. Die Entmi-
stungsrichtung sollte méglichst gerade sein.
Ein Kunststoffseil (Dicke 13 bis 15 mm) hat
sich bewahrt. Bei vollautomatischen Anlagen
sind seitliche Fuhrungskanten erforderlich.
Die angebotenen Dungschlitten (Bild 2) ha-
ben eine Breite von 300 mm und kénnen bis
zu einer maximalen Lédnge von 30 m einge-
setzt werden. Es wird eine Antriebsleistung
von 2,2 kW benétigt. Die Schubstangenanla-
gen (Bild 3) sind fir einreihige Stélle geeig-
net, weil kein Ruckfiihrkapal erforderlich ist.
Dazu werden haufig separate offene oder ge-
schlossene Aulenforderanlagen angeboten.
Die Breite der Schubstangenanlagen variiert
zwischen 40 und 60 mm (Ausnahmevariante
mit einer Breite von 120 mm). Sie sind in
Stallen mit Langen von 26, 30, 40, 50, 80
oder 140 m einsetzbar. Die maximale An-
triebsleistung liegt bei 4 kW. Die Kraftliber-
tragung sollte méglichst hydraulisch erfol-
gen {4, 7].

Bei mehrreihiger Aufstallung sind Kettenent-
mistungsanlagen (Bild 4) kostengiinstiger.
Sie bieten die Moglichkeit beliebiger Rich-
tungsdnderung. Die angebotenen Kettenent-
mistungsanlagen verfugen Uber eine Breite
von 40 bis 80 mm und haben eine Lange von
100, 140 oder 160 m. Die erforderliche An-
triebsleistung betragt 4 kW. Gegenwirtig
werden fir die Ketten Rechteckglieder oder
Schiffskettenglieder verwendet [4, 7]. Dafur
stehen separate offene AuBenhochférderer
(ohne Boden, Dung wird mit Rechen hinauf-
gezogen) zur Verfigung, die Stapelh6hen
von 3, 3,5, 4, 5 und 6 m gestatten. Mit diesen
um 180° bzw. zusiatzlich in der Hohe um 45°

Bild 1. Lésungsmdglichkeiten fiir die mechanische und die hydraulische Entmistung
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Bild 2. Schema der Entmistung mit Dungschlitten;

a) Seitenansicht, b) Draufsicht

~schwenkbaren Forderern werden Stapelbrei-
ten von 4,3 bis 9 m erreicht [4].

. Die Umstellung von Anbinde- auf Laufstall-
haltung bringt erhebliche Arbeits- und Ko-

stenersparnis, besonders wenn :nur wenig’

oder gar nicht eingestreut wird. Neben der

mobilen Entmistung werden Falt- und Klapp-

schieberanlagen eingesetzt (Bilder5 und 6).
Die Faltschieber werden in der Mitte des
Kotkanals gezogen. Sie sind in Arbeitsstel-
lung V-formig, im Rucklauf zusammenge-
klappt. Die angebotenen Faltschieberanla-
gen bestehen seit einigen Jahren vorwie-
gend aus rostfreiem und korrosionsfestem
Edelstahl (Durchmesser 8 mm), der eine
Nutzungsdauer von 3 bis 4 Jahren hat. Kunst-
stoffseile sind zu dehnungs- und abriebemp-
findlich. Die Faltschieber selbst werden als
Stahlkonstruktion ausgefiihrt, z. T. wird das
tierfreundliche  Bongassiholz  verwendet.
Haufig ist eine Nachspannvorrichtung vor-
handen, die jeweils die Anlage selbsttétig auf
die optimale Seilspannung einstellt. Es ist zu
beachten, daB sich keine Wartungsteile im
Unterflurkanal befinden und am Stallende
ein Quergang vorzusehen ist.

Die Wartungs- und Pflegearbeiten an Falt-
schieberanlagen konzentrieren sich vorwie-
gend auf die Kettenspannung und die Ver-
sorgung der Schmierstellen. Die vorgestell-
ten Faltschieberanlagen bendtigen Antriebe
mit einer Leistung von 0,5, 0,75, 1,5, 3 oder
5,5 kW. Mit einem Antrieb kdnnen 2, 3 oder
4 Kanile gleichzeitig entmistet werden. Die
Arbeitsbreiten reichen bis 400 mm, mit einer
Ausnahme von 1000 mm. Die Einsatzlangen
betragen 50, 80, 100 oder 150 m. Die Schie-
ber haben eine Héhe von 12 bis 20 mm, und
sie bewegen sich mit einer Geschwindigkeit
von 2 bis 4 m/min [4, 8, 9, 10]. In [8] wird das
Problem der hinsichtlich Form, GréBe und
Masse unterschiedlichen Dungportionen auf-
gegriffen. Der sowjetische Faltschieber TSN-
160 hat serienmiRig einen Offnungswinkel
von 160°. Wird dieser auf 100° reduziert und
der Schieber vorn um 30° angekippt, wird
eine Leistungs- und Qualitatssteigerung er-
reicht.

Die Klappschieber werden ebenfalls in der
Mitte des Kotkanals gezogen, wobei der

Schieber starr ist und eine fixe Breite hat, Im -

Rucklauf wird er horizontal autgeklappt.

Die Klappschieber benotigen die gleiche An-
triebsleistung wie die Faltschieber, arbeiten
auf einer Breite von 80 bis 420 mm und einer
Lange von 40 bis 250 m. Diese Anlagen soll-
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Bild 3. Schema der Entmistung mit Schubstange;
a) Arbeitsstellung, b) Riicklaufstellung

ten mit Jauchepumpen kombiniert werden.
Zugeordnete hydraulische unterirdische Au-
Benforderer kénnen den Dung vom Stall
durch eine Bodenleitung (Durchmesser 300
bis 500 mm) von unten her auf die Dungla-
gerstétte driicken. Diese Variante ist sehr ko-
stenaufwendig, hat aber den Vorteil, daB die
Anlage nicht einfrieren kann.

Die Antriebsmotoren sind fiir Leistungen von
2,2, 5 oder 7 kW ausgelegt. Sie sind bis zu ei-
ner Lange von 40, 100 oder 150 m einsetz-
bar [4].

In [11] werden Funktions- und Arbeitszeit-
messungen beschrieben. Der Arbeitsauf-
wand schwankte bei Verwendung von Krat-
zerkettenanlagen, mobiler Entmistung, Falt-
schieberanlagen und Seilzuganlagen zwi-
schen 0,51 und 3,02 min/Tier und Tag. Die
glinstigsten Werte flr die untersuchten Be-
dingungen ergaben die Seilzuganlagen. Ent-
sprechend der Forderung, den organischen

Duinger verlustarm zu lagern, werden in [12]/

Varianten zur Berechnung der Stalldungla-
gerflichen vorgestellt. Die gréBten Verluste
treten an der Stapeloberfliche auf, die im di-
rekten Kontakt zur AuBenluft steht. Deshalb
ist die freie Oberflaiche zu minimieren, wofir
sich die Bauvariante mit dreiseitiger Um-
wandung eignet. Bei jeder Rekonstruktions-
aufgabe sind die objektiven Bedingungen
des jeweiligen Standorts zu berlcksichtigen.
Das setzt sowohl die komplexe Betrachtung
der wissenschaftlich-technologischen Emp-
fehlungen als auch der landwirtschaftlich-
technologischen, technischen und baulich-
funktionellen Aspekte voraus.

Dr. L. Meier/M. Werner

R
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Unser Portrat

Zu den Pionieren der Pflanzenschutztechnik

in der DDR gehort Dr. agr. Alfred Jeske, der -

bereits mehr als 36 Jahre auf diesem Gebiet
tatig ist. Als wissenschaftlicher Mitarbeiter
des Instituts fur Pflanzenschutzforschung
Kleinmachnow der AdL der DDR ist er heute
verantwortlich fir die Prifung der Pflanzen-
schutzmaschinen und wirkt dariiber hinaus
bei der Kooperation mit dem sozialistischen
Ausland. Hierbei zahlen sich seine langjah-
rige Berufserfahrung, seine Zielstrebigkeit,
_sein rationeller Arbeitsstil sowie sein Engage-
ment fir alles, was er tut, besonders aus.
Neue Aufgaben reizten und fesselten ihn
schon immer. So begann der ehemalige
Sparkassenlehrling nach Beendigung des fa-
schistischen Krieges, an dem er noch als
17jahriger teilnehmen mufBte, ganz von
vorn. Wiahrend seiner landwirtschaftlichen
Lehre 1947 und dem anschlieBenden Besuch
der damaligen Landwirtschaftsschule in Witt-
stock begann er 1949 die Tatigkeit als Pflan-
zenschutztechniker in Angermiinde und ging

schon ein Jahr danach als Kreispflanzen-

schutztechniker nach Prenzlau. Nach der Bil-
dung der Bezirke im Jahr 1952 berief man ihn
zuerst als Referenten, spiter als Oberrefe-
renten fiir Pflanzenschutz zum Rat des Bezir-
kes Frankfurt (Oder). Er erfiillte in dieser Zeit
auch andere Aufgaben und war z. B. als stell-
vertretender Landrat des Kreises Seelow fiir
Landwirtschaft, Erfassung, Aufkauf, Handel
und Versorgung tatig.

Am 1. Juni 1985 blickte Dr. Alfred Jeske auf
30 )Jahre erfolgreiche Tétigkeit im Institut fiir
Pflanzenschutzforschung Kleinmachnow zu-
rick, wo er 1955 als Versuchstechniker be-
gann. Viele Fachkollegen und Freunde gratu-
lierten ihm zu diesem Jubildum und wiinsch-
ten ihm auch weiterhin Gesundheit, Schaf-

Kurz informiert

Dr. agr.
Alfred Jeske

fenskraft und Frische. In dieser Zeit leitete er
von 1968 bis 1974 die Abteilung Technolo-
gie. Unter seiner mal3geblichen Leitung er-
folgte im Stitzpunkt Schafstadt die Mitarbeit
bei der Entwicklung und Erprobung einer
vollig neuen Generation von Pflanzenschutz-
maschinen zum LKW W50, die heute als
.Kertitox-Global” das Bild des chemischen
Pflanzenschutzes auf den Feldern der DDR-
Landwirtschaft mitprdgen. Damit wurden
auch technologische Voraussetzungen fiir
die Pflanzenschutzarbeiten in den sich seit
1969 entwickelnden agrochemischen Zen-
tren geschaffen. ’

Alfred Jeske stellte an sich stets die hdchsten
Anforderungen. Der Herausforderung des
wissenschaftlich-technischen Fortschritts be-
gegnete er mit stindiger Weiterbildung. So
war seine Promotion 1966 eine logische
Folge in diesem ProzeB. Heute ist Dr. Jeske
ein im In- und Ausland angesehener Wissen-
schaftler. Etwa 115 wissenschaftliche Verdf-
fentlichungen, die Mitarbeit an 11 Fach- und
Lehrbiichern, die Lehrtétigkeit an Universita-
ten und Fachschulen sind ein beredter Aus-
druck dafiir. Als er im Jahr 1978 das Stan-

dardwerk ,Pflanzenschutztechnik” im Akade-
mie-Verlag ver6ffentlichte, wurde damit
nicht nur eine Liicke in der Literatur ge-
schlossen, sondern auch der Praxis ein
Handbuch uberreicht, in dem erstmals tech-
nische Details und technologische Zusam-
menhidnge bei der Durchfiihrung des chemi-
schen Pflanzenschutzes unter modernen, so-
zialistischen  Produktionsverhéltnissen in
sinnvoller Einheit dargestellt wurden.

Dank gilt Dr. Alfred jeske auch fir seine tat-
kraftige Mitarbeit in den Vorstanden der
Wissenschaftlichen Sektion ,Chemislierung
der Pflanzenproduktion” und des Fachaus-
schusses ,Pflanzenschutz” der KDT. Mit sei-
nen Ideen, Anregungen und eigenen Beitra-
gen gibt er diesen ehrenamtlichen Gremien
Impulse bei ihrer Arbeit. Hervorzuheben
sind auch die meisterhaften rhetorischen Fa-
higkeiten von Dr. Jeske, die vor allem die

- Praktiker begeistert haben. So sind Weiter-

bildungsveranstaltungen des Pflanzenschutz-
dienstes der Bezirke ohne seine Vortrige
kaum denkbar. Die schnelle Uberfiihrung
wissenschaftlicher Erkenntnisse in die Praxis
sind fir das Handeln von Dr. Jeske bestim-
mend.

Die .Medaille fiir ausgezeichnete Leistun-
gen” im Jahr 1960, die ,Silberne Ehrennadel”
des Prasidiums der KDT im Jahr 1981, der
3fache ,Aktivist der sozialistischen Arbeit”,
u. a. im Jahr 1978 durch Mezdgép Debrecen
(UVR) verliehen, sind Ausdruck der Wert-
schédtzung fur seine geleistete vorbildliche
Arbeit. Auch in Zukunft sind die Ratschliage
unseres Fachkollegen und Freundes Dr. Al-
fred Jeske gefragt.

AK 4597 Dr. R. Schubert, KDT

KDT-Erfahrungsaustausch

Am 24. und 25. Januar 1986 fiihrten die KDT-
Fachschulsektion der Ingenieurschule fir
Landtechnik Nordhausen und die KDT-Be-
triebssektion des VEB Landtechnischer Anla-
genbau (LTA) Mihla unter dem Motto ,KDT-
Initiative XI. Parteitag” eine gemeinsame
Weiterbildungsveranstaltung in Nordhausen
durch. Der Erfahrungsaustausch war von
dem Grundgedanken gepragt, gemaR der
Verpflichtung der sozialistischen Ingenieur-
organisation zur Vorbereitung des XI. Partei-
tages der SED den EinfluR der KDT auf das
Niveau der Aufgaben auf dem Gebiet der
Wissenschaft und Technik durch eine noch
festere Bindung zwischen Bildungseinrich-
tung und Praxisbetrieb zu verstirken und
durch anspruchsvolle Themen und Ziele die
Mitglieder in ihrer schopferischen Arbeit zu
aktivieren. Schwerpunkte der Weiterbil-
dungsveranstaltung waren:
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— Vortrage und Problemdiskussionen zu den
Themen ,Einsatzméglichkeiten von Biro-
computern im Rahmen der landtechni-
schen Projektierung” und ,Einsatzvorbe-
reitung flir Birocomputer”

— Besichtigung der Bildungs- und Laborein-
richtungen der Ingenieurschule fir Land-
technik Nordhausen, besonders des Ro-
botereinsatzes in Verbindung mit dem
Rechner MC80 und der Laborausriistun-
gen auf den Gebieten der Pflanzen- und
Tierproduktion sowie der Hydraulik

— Betriebsbesichtigung des VEB Nobas

" Nordhausen zum Studium der Verfahren
der Fertigungstechnik und der SchweiR-
technologie

— gegenseitige Information beider Sektio-
nen uber den KDT-Plan 1986

— Beratung Uber die Verbesserung der. Zu-
sammenarbeit und die Losung konkreter
Aufgaben.

Fiur die Mitglieder der Betriebssektion des
VEB LTA Mihla waren die Besichtigungen
des VEB Nobas Nordhausen und der ver-
schiedenen Laboreinrichtungen der Inge-
nieurschule fur Landtechnik Nordhausen
sehr beeindruckend. Daraus entstanden wei-
tere Anregungen fir WeiterbildungsmaRnah-
men und fiir die weitere Unterstiitzung hin-
sichtlich des Ausbaus der Labore.

Im Ergebnis des sehr rege gefiihrten Erfah-

rungsaustausches wurde eine Vielzahl von

Gedanken diskutiert und entwickelt. Fir die

Zusammenarbeit im Jahr 1986 wurden fol-

gende Schwerpunktthemen vereinbart:

— Erarbeitung einer Projektiosung fiir die Ra-
tionalisierung in der 400er-Milchviehan-
lage Leimbach, Bezirk Erfurt, fir die Um-
stellung von Rohrmelkanlage auf Fischgra-
tenmelkstand

— Erarbeitung von Dokumentationen fur die
Grundsatzentscheidung zur Rationalisie-
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rung des Futterhauses der Schweinepro-
duktionsanlage der LPG(T) Gudersleben,
Bezirk Erfurt, mit Einbau einer Maschinen-
linie fur Kichenabfalle

. — Uberpriifen der Melktechnik in Milchvieh-
anlagen des Kreises Nordhausen

— Untersuchungen zu Korrosionsproblemen
bei Standausristungen in Tierproduktions-
anlagen

— Erarbeitung einer Mstandhaltungstechno-
logie fur Stallanlagen

~ Absicherung von Weiterbildungsmalnah-
men im VEB LTA Mihla durch die Inge-
nieurschule fir Landtechnik Nordhausen

— vérbesserte Absolventenbetreuung durch
den VEB LTA Mihla

— Durchfiihrung eines weiteren Erfahrungs-
austausches Ende 1986 im VEB LTA Mihla,
der mit einer Exkursion in einen Praxisbe-
trieb verbunden werden soll.

Die Ergebnisse des Erfahrungsaustausches

lassen folgende SchluBfolgerungen zu:

—~ Um die erhéhten Aufgaben der nachsten
Jahre auf dem Gebiet von. Wissenschaft
und Technik erfolgreich I6sen zu kénnen,
mussen die Mitglieder der KDT durch In-
itiativen Schrittmacher sein.

~ Durch eine zielgerichtete und noch en-
gere Gemeinschaftsarbeit, wie dieses Bei-
spiel von zwei KDT-Sektionen zeigt, die
schon seit vielen Jahren zusammenarbei-
ten, ist es moglich, eine verstérkte praxis-
verbundene Ausbildung der Ingenieurstu-
denten und eine effektivere Losung der
betrieblichen Aufgaben des VEB LTA
Mihla zu realisieren.

— Erfreulich war das fachlich versierte Auf-
treten von ehemaligen Absolventen der
Ingenieurschule, die heute im VEB LTA
Mihla arbeiten.

Zusammenfassend kann eingeschatzt wer-

den, daf diese Veranstaltung zur weiteren

Festigung der Gemeinschaftsarbeit zum Vor-

teil von VEB LTA Mihla und Ingenieurschule

fir Landtechnik Nordhausen beigetragen
hat. Beide KDT-Sektionen 'sind mit der ein-
heitlichen Auffassung auseinandergegangen,
mit abrechenbaren Verpflichtungen zur um-
fassenden Intensivierung in der Land-, Forst-
und Nahrungsgiiterwirtschaft, besonders zu
hohen Ertragen in der Pflanzen- und Tierpro-
duktion, beizutragen. Alle KDT-Mitglieder
betrachteten die Aufgaben als Verpflichtung,
durch neue Initiativen in Vorbereitung und

Auswertung des XI. Parteitages der SED fir

héchste Qualitdt und Effektivitait neue

Schritte bei der Realisierung der gemeinsam

gestellten Aufgaben zu gehen.

Dr. H.Robinski, KDT
Dipl.-Ing. P. Oels, KDT

*

TUL-Konferenz .

Die Zentrale Arbeitsgemeinschaft Transport-

rationalisierung beim Prasidium der Kammer

der Technik fiihrt am 7. und 8. Januar 1987

die ,3. Nationale TUL-Konferenz” in Berlin

durch. Die Konferenz beginnt mit einer Ple-

nartagung und wird dann in drei Sektionen

fortgesetzt.

Sektion 1 ,Reduzierung des TUL-Aufwands

in den Betrieben”:

— MaRnahmen zur Senkung des Transport-
bedarfs -

— MaRlnahmen aus dem aufgabengerechten
Einsatz der Arbeitsmittel und Verbesse-
rung der Eigenschaften

— MaRnahmen zur Verfahrensentwicklung

agrartechnik, Berlin 36 (1986) 5

— MaBnahmen zur Verbesserung der Orga-
nisation der TUL-Prozesse

Sektion 2 ,Reduzierung des Aufwands flr

den auBerbetrieblichen Transport in seiner

Verknipfung zu Produktion und Konsum-

tion”:

— Ergebnisse und weitere Erfordernisse der
Reduzierung des Transportaufwands in
der DDR

— Probleme, Weg und Ziel bei der gemein-
samen Durchsetzung der Qualitatssiche-
rung im Gltertransport der DDR durch
die Wirtschaftszweige und das Verkehrs-
wesen ' d

— Erweitertes Leistungsangepot des Ver-

. kehrswesens als Beitrag zur weiteren Ra-
tionalisierung der TUL-Prozesse

Sektion 3 ,Rationalisierung der technologi-

schen Vorbereitung von TUL-Prozessen”:

— Gegenwirtiger Stand bei der technologi-
schen Vorbereitung

— Rechnergestitzte Arbeitspldtze fir die
technologische Vorbereitung

— Simulation von TUL-Prozessen.

Interessenten wenden sich bitte an das Prasi-

dium der KDT, 1086 Berlin, Clara-Zetkin-

Strafe 115/117, PSF 1315, Tel. 2 20 25 31.

*

Mihdrescher Don-1500
wird in Serie produziert
Die Serienproduktion des leistungsfidhigen
Mahdreschers Don-1500 (Bild 1) ist im Fe-
bruar 1986 in den Rostselmasch-Werken in
Rostow am Don aufgenommen worden. Die

neuen Kombines sollen gegeniiber dem Vor-

géngertyp einen Produktivitdtszuwachs von
rd. 50% ermaoglichen (Leistung in T, 10,1 bis
11,5 t/h). Durch die Ausristung mit speziel-
len Zusatzgeraten 4Bt sich der Mahdrescher

. fur die Ernte von Mais, Soja, Reis, Hirse,

Grassamen u. a. Kulturen umriisten (Arbeits-
breite 5, 6, 7 und 8 m}. Eine klimatisierte Ka-
bine verbessert die Arbeitsbedingungen fir
den Mechanisator. Daflir sorgt ebenso die
verstellbare, Konstruktion von Fahrersitz und
Lenkung.

In diesem Jahr stellt das Werk 2000 Kombi-
nes dieses neuen Typs her. Bis zum Ende des
Planjahrfinfts soll die Produktion auf
75000 Stiick wachsen. ’ (ADN)

Bild 1.

Méhdrescher Don-1500

Gewichshduser mit Windkraft beheizt

Gewichshauser sollen in Zukunft in Japan
verstarkt mit Windkraft beheizt werden.
Dazu wurde in Zusammenarbeit zwischen
dem Nationalen Raumfahrtlaboratorium und
dem Japanischen Metallforschungsinstitut
ein neues Verfahren entwickelt, mit dem
Windkraft direkt und nicht mehr ber den
Weg der Elektrizitatserzeugung in Warme
umgesetzt wird. Der Propeller der Wind-
mihle mit einem Durchmesser von 14 m
treibt einen Verdichter an, der Luft zusam-

menprefRt und dadurch auf 170°C erwérmt.
Fur windarme Tage wurde auch ein Warme-
speicherverfahren entwickelt. Bei Wind wird
ein Teil der erzeugten Warmluft Gber Rohr-
systeme gefihrt, die mit einem Eisen- und Ti-
tan-Pulver sowie mit Sauerstoff gefullt sind.
Durch die Warme entsteht in den Rohren
Wasserstoff, der gespeichert und bei Bedarf
zum Heizen verwendet werden kann. Versu-
che haben gezeigt, dal bei dem Direktver-
fahren die Energieumwandlung sechsmal ef-
fektiver als bei konventionellen Windkraft-
werken ist. {ADN)

Publikationsreihe

~Arbeiten zur Mechanislerung

der Pflanzen- und Tierproduktion”

In der Publikationsreihe des Forschungszen-
trums fur Mechanisierung der Landwirt-
schaft Schlieben/Bornim ist Ende 1985 das
Heft 5 zum Thema ,Radiometrische Massen-
stromsonden — Grundlagen, Bauvarianten,
Einsatzmoglichkeiten” von Dr. Manfred Gla-
ser erschienen. Der Autor behandelt, von ei-
ném Uberblick tber kernphysikalisch-mathe-
matische Grundlagen und Uber z.Z. angebo-
tene Typen radiometrischer Massenstrom-
sonden ausgehend, Strahlenschutzprobleme
fur den Einsatz radiometrischer Methoden in
Industrie und Landwirtschaft. Er stellt fest,
daB radiometrische Massenstromsonden
gravimetrischen vor allem aus Okonomi-
schen und Einsatzgriinden i. allg. iiberlegen
sind. Besonders fiir den Anwender werden
Informationen und Hinweise zum Einsatz-ra-
diometrischer Massenstromsonden gege-
ben. Die Broschiire (2 Teile, 191 Seiten,
63 Bilder, 8 Tafeln, 1 Anlage) kann direkt
vom Forschungszentrum unter folgender
Adresse bezogen werden: Forschungszen.
trum fiir Mechanisierung der Landwirtschaft
Schlieben/Bornim, Abt. Information und Do-
kumentation (LID), 7912 Schlieben, Garten-
strale 30. '

Agrarflugzeug

Die Erprobung des neuen Mini-Agrarflug-
zeugs 1-113 ist im CSSR-Betrieb Aerotechna
Uherské Hradisté Anfang Januar 1986 abge-
schlossen worden. Die Maschine, deren er-
ste Exemplare 1986 in der tschechostowaki-
schen Landwirtschaft zum Einsatz kommen,
kann auf Feldwegen starten und landen. Bei
der Ermittlung des giinstigsten Arbeitsab-
laufs hilft dem Piloten ein Computer. (ADN)

E 3

Erste T-800-Traktoren aus Tscheljabinsk

Die ersten Traktoren T-800 haben Mitte Fe-
bruar 1986 das Tscheljabinsker Traktoren-
werk ,W. 1. Lenin” verlassen. Zu Ehren des
XXVII. Parteitages der KPdSU nahm das Kol-
lektiv des im Sudural gelegenen Betriebs vor-
fristig die Produktion auf.

Der T-800 ist speziell fir die harten Bedin:
gungen Sibiriens und des hohen Nordens
der UdSSR entwickelt worden. Als Bulldozer
umgerlstet kann er mehr als 1000 m3/h
schweren Boden transportieren. Das ist ge-
geniiber seinen Vorgéngern eine dreimal ho-
here Leistung. Der mit einer beheizbaren Ka-
bine ausgestattete Traktor zeichnet sich
auferdem durch hohe Manévrierfahigkeit
und leichte Lenkung aus. (ADN)
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Buchbesprechungen

Der Schweifllichtbogen —
ein technologisches Werkzeug

Von Dr. sc. techn. Martin Schellhase.
Berlin: VEB Verlag Technik 1985. 1. Auflage,
Format 16,7 cm X 24,0cm, 236 Seiten,
269 Bilder, 19 Tafeln, Leinen, DDR 24,— M,
Ausland 36,— DM, Bestell-Nr.553 419 6

Nach dem ,Wunder des Lichtbogens” bietet
der VEB Verlag Technik nun ein weitaus spe-
zielleres Fachbuch ,Der SchweiBlichtbogen
— ein technologisches Werkzeug” von Mar-
tin Schellhase an.

Es stellt Forschungsergebnisse auf diesem
Sondergebiet zusammen, die dem Technolo-
gen die wichtigsten phanomenologischen Er-
scheinungen des SchweiBlichtbogens erkla-
ren.

Der Schweiltechniker kann, gestiitzt auf wis-
senschaftliche Untersuchungen, bei der An-
wendung von Verfahren die ProzeRabliufe
besser Ubersehen und Mittel und Wege ab-
_leiten, die zu einer groReren technologi-
schen Reproduzierbarkeit und Leistungsstei-
gerung fihren.

Das Buch ist in 6 Hauptabschnitte geglie-
dert: <

— Einteilung von Schweifllichtbogen

Einfithrung in die Kaltetechnik

Von Dr.-Ing. Dieter Otto. Berlin: VEB Verlag
Technik 1985. 2., bearbeitete Auflage, For-
mat 16,7 ¢cm X 24,0 cm, 194 Seiten, 175 Bil-
der, 32 Tafeln, 2 Beilagen, Pappband, DDR
20,- M, Ausland  28,- DM,  Bestell-
Nr.553 5412

Die Kaltetechnik wird maflgeblich in zwei
Hauptdisziplinen gegliedert: die konventio-
nelle Kaltetechnik und die Tieftemperatur-
technik, auch Kryotechnik genannt.

Der Autor beschrankt sich in dem vorliegen-
den Buch auf die konventionelle Kaltetechnik
mit der Kalteerzeugung und -anwendung im
Temperaturbereich oberhalb von etwa
—100°C. Die Temperaturabsenkung wird da-
bei hauptsdachlich durch Druckabsenkung
Uber eine verdampfende Flussigkeit er-

zielt. Alle Kaltemaschinen, die nach diesem _

Prinzip arbeiten, werden mit dem Sammelbe-
griff Kaltdampfkaltemaschinen bezeichnet.
Als weiteres Klassifizierungsmerkmal wird
meist die Kalteleistung herangezogen. Aus
konstruktiver Sicht wird nach den Bauarten
Hubkolbenverdichter, Schraubenverdichter,

Elektrische Maschinen
1000 Begriffe fiir den Praktiker

Von Oberlehrer Dipl.-Gwl. Horst Spanne-

berg. Berlin: VEB Verlag Technik 1985.
1. Auflage, Format 14,7 cm x 21,5 cm, 192
Seiten, 202 Bilder, 15 Tafeln, Pappband, DDR
19,50 M, Ausland 23,—- DM, Bestell-Nr.
553 486 6

Fachspezifisthe Lexika erfreuen sich zuneh-
mender Beliebtheit. Sie erméglichen zu den
einzelnen Stichwortern knapp und prazise
eine geschlossene Information.

Im vorliegenden Band wird zu jedem Begriff
eine kurze Definition mit anschlieBender
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— Ladungstragerbilanz
— Energiebilanz
— SchweiBlichtbogen an nicht abschmelzen-
den Elektroden :
— SchweiBlichtbégen an abschmelzenden
Elektroden
— Beeinflussung des SchweiBlichtbogens.
Einleitend erfolgt ein notwendiger Exkurs
Uber die physikalischen Grundlagen des
Lichtbogens, den Voraussetzungen zu seiner
Erzeugung, Aufrechterhaltung und Funktion
von Gasen in der Lichtbogenzone. '
Die Grundlagen der thermischen lonisation
bilden den Ausgangspunkt fir die Beweisfiih-
rung der Ausfihrungsformen der Lichtbo-
gen, der Temperatur- und Stromurgsvertei-
lung am Lichtbogen, fir den anschliefend
eine umfassende Analyse zur Energiebilanz
aufgestellt wird.
Die aus der Bilanzierung hervorgehenden ef-
fektiven Warmewirkungszahlen werden fur
die wichtigsten Verfahren im Block angebo-
ten.
In den Hauptabschnitten 4 und 5 unterzieht
der Autor die Lichtbogen der Verfahren Fu-
genhobeln, WIG-, Plasma-, E-Hand-, MAG-,
MIG-, UP- und Filldrahtschwei8en einer ge-
naueren Wertung bezlglich Ziind-, Strom-

Turboverdichter, Luftkiihlung und Wasser-

kihlung unterschieden. Auf all diese Typen

von Kiltemaschinen geht der Autor in den
einzelnen Abschnitten des Buches mehr
oder weniger ausfiihrlich ein. )

Der Inhalt hat folgendé Grundgliederung:

— Grundlagen (Temperatur- und Druckmes-
sung, Arbeit, Leistung, Hauptsdtze der
Warmelehre)

— Methoden der Kélteerzeugung (Grundpro-
zefl und Konstruktionsprinzip der Kéltema-
schinen)

— Betriebsmittel, Hilfsstoffe (Kéltemittel, Kal-
temaschinenole)

— Bauelemente von Kélteanlagen (Verdich-
ter, Warmeibertrager, Rohrleitungen)

— reale Antriebsleistungen von Kéltemaschi-
nen (Leistung und Wirkungsgrad)

— Auslegung und Betrieb von Kaltemaschi:
nen (Lastberechnung, Betreiben von Anla-
gen) )

~ Anlagenkonzeption, Wirtschaftlichkeit
(Kosten und Betriebsweise)

— Ausristungen und Anwendungen (Einsatz-
gebiete)

— Stoffwerte.

v

textlicher Erlauterung gegeben. Wo notwen-
dig, sind aussagekréftige Bilder in Form von
Strichzeichnungen beigefiigt. Positiv ist an-
zumerken, daR am Schluf des Buches ein
Verzeichnis der einschldgigen Standards
(TGL), VDE- und IEC-Bestimmungen aufge-
nommen wurde, auf das bei den betreffen-
den Stichwortern im Text hingewiesen wird.
Da beim Nachschlagen haufig weitere infor-
mationen wiinschenswert sind, wurden rele-
vante angrenzende Fachgebiete in angemes-
senem Umfang beriicksichtigt: Grundlagen
der Elektrotechnik, insbesondere das magne-
tische Feld, elektrische Antriebstechnik,
SchutzmaBnahmen gegen zu hohe Berih-

art- und Kennlinienverhalten, Warmestrom-
verteilung und Lichtbogenstabilitat. Die Ver-
fahrensvarianten der Impulsstromtechnik
sind in den Untersuchungen jeweils mit ein-
geschlossen.

Diese Erfahrungen erleichtern das Verstand-
nis flr die Interpretation des dynamischen
Verhaltens der Lichtbogensdaule und der
Wiederziindungscharakteristik.

Der Autor erschlieBt mit der gelungenen
Feinanalyse Qualititsreserven des Lichtbo-
gens als technologisches Werkzeug, weil er
die Einheit zwischen dem Elektrodenwerk-
stoff, dem Lichtbogenschutz- und lonisie-
rungssystem und der SchweiBmaschine stets
im Blick hat.

Ein Sonderabschnitt Gber die Beeinflussung
des Schweilllichtbogens, in dem die Theorie
zum magnetisch bewegten Lichtbogen nur
verhéltnismaRig kurz gestreift wird, bildet
den Abschluf3 dieses Fachbuches. Es kann
als Nachschlagewerk fir den SchweiRinge-
nieur, fur Studierende und fir Fachleute
empfohlen werden, die bei der ProzeRauto-
matisierung auch die besonderen Bedingun-
gen des Lichtbogens zu beachten haben.

AB 4680 Dr.llng. P.Neumann, KDT

Der Autor verwendet knapp die Hilfte des
Inhalts fiir die Fragen des Betriebs der Anla-
gen sowie des energiebkonomischen Einsat-
zes. Das macht das Buch flr den Praktiker
besonders interessant. Die Uberaus zahirei-
chen praktischen Einsatzfélle, die theoretisch
notwendige Einfihrung und die ausfihrliche
praxisorientierte Bewertung machen diesen
Titel zum Nachschlagewerk. Sehr angenehm
fallt dem Leser sicherlich der stindige Bezug
auf, dall Losungen vorgestelit werden, die
Fragen der Abwarmenutzung behandeln. Die
in diesem Band enthaltenen Stoffwerte und
Beilagediagramme ermdglichen eine Berech-
nung notwendiger Parameter von Kaltema-
schinenprozessen.

Jeder mit technisch-naturwissenschaftlich
ausgebildeten Grundkenntnissen kann mit
dem vorliegenden Werk arbeiten. Ein um-
fangreiches Literaturverzeichnis sowie ein
Sachwortregister sind weitere dienliche De-
tails.

AB 4652 Dozent Dr.-Ing. S. Kiihnhausen, KDT

rungsspannung und Steuerungstechnik. Kon-
sequenterweise hétte hier allerdings auch
der Leistungselektronik mehr Raum ge-
bihrt.

.Insgesamt ist das Lexikon ein gut gelungener

Versuch, die Begriffswelt der elektrischen
Maschinen und des dazugehdrigen Umfelds
anschaulich darzustellen,
Auch der Nichtelektrotechniker solite es
nutzen, wenn es um eine bessere Verstandi-
gung mit dem Fachmann geht, z. B. bei der
gemeinsamen Realisierung von Rationalisie-
rungsaufgaben.
AB 4596

Dozent Dr. sc. techn. P. Oberldnder, KDT

agrartechnik, Berlin 36 (1986) 5



Zeitschriftenschau

Zemédélska Technika, Praha (1984) 11,
S.673

Maler, ).: Ladewagen fiir Strohernte
Entwickelt wurde ein aufgesattelter Ladewa-
gen mit einer verdnderbaren Ladekapazitat
von 70 bis 140 m? fir den LKW Tatra 138 (in
Diskussion sind auch Ladewagen mit Kapazi-
taten von 25 bis 50 m?, 40 bis 80 m3, 60 bis
120 md). _

Bei der Priifung des Ladewagens fiir Stroh
wurden folgende Werte ermittelt:

— ladekapazitat 4130 bis 5396 kg

Durchsatz 3,5 bis 4,9 kg/s oder 12,6 bis
17,6 t/h

Leistung 11,79 bis 25,28 ha/Schicht
Energiebedarf 66 bis 72 kW (bei einem
Durchsatz von 11 bis 18 t/h)

— spezifischer Energiebedarf 6 bis 4 kWh/t.
Bei der Aufnahme traten Strohverluste auf.

Mechanizacija sel’skogo gozpodarstva, Kiev
(1985) 1, S.21

Sustik, L.; Jasonecki, V.; Gon&arenko, P.:
Modernisierter Futterverteilwagen
KUT-3,0 A

In den Jahren 1982/83 wurde der Futterver-
teiler ' KUT-3,0 A, der fiir die Ausgabe von
Futtergemischen aus Kartoffel- bzw. Gemd-
seschnitzeln und Grinfutter mit einem
Feuchtegehait bis zu 80% bestimmt ist, er-
probt. Anhand eines Bildes werden der Auf-
bau und die Wirkungsweise einzelner Bau-
gruppen beschrieben. Der Futterverteiler hat
folgende technische Daten: Lademasse 3 bis
3,25t, Durchsatz 10 bis 20t/h, Fahrge-
schwindigkeit 2,4 km/h, erforderliche An-
triebslejstung 9,4 kW, minimale Ausbring-
hohe 400 mm, Eigenmasse 1370 kg. Der
KUT-3,0 A wurde fur die Serienproduktion
vorgeschlagen.

Maszyny i ciagniki rolnicze, Warszawa
{1984) 11, S.6-9

Gieroba, |.; Nowak, |.; Zak, W.:
Einrichtungen zum Auflésen von Stroh- und
Heuballen

Im Beitrag werden Maschinen zum Auflésen
von Stroh- und Heuballen vorgestellt. Zum
Auflésen von GroRrundballen kommen Ab-
roll-, Reif}- und Schneidevorrichtungen zum
Einsatz. ’ _

Abrollvorrichtungen sind  heckseitig “am
Traktor angebaute einfache Rahmenkon-
struktionen mit hydraulisch bewegbaren
(schwenkbar, verschiebbar) Ballenzentrier-
vorrichtungen (Zinken), die das Futter im Fut-
tergang ablegen.

Bei den ReiBvorrichtungen unterscheidet
man fahrbare, am Traktor hngehingte Ge-
rate, bei denen in einer Kammer zwei oder
mehrere mit spiralférmig angeordneten Mes-
sern bestiickte ReiRwalzen das Gut vom Bal-
len losreiBen (schneiden) und einer Austra-
geschnecke zuflihren, die es seitlich in die
Futterkrippe abgibt, fahrbare, am Traktor an-
gehidngte Gerate, bei denen zwei schrag zu-
einander am Boden angeordnete mit Mitneh-
mern bzw. Zahnen versehene Kettenférde-
rer das Gut vom Ballen losreien und zwi-
schen die Rader und auf dem Futtergang ab-
legen sowie fahrbare, am Traktor ange-
hangte Gerite, bei denen ein quer zur Fahrt-
richtung angeordneter z. T. mit Mitnehmern
versehener Kettenforderer das Gut vom Bal-
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len losreiBt und einer Dosier- und Verteil-
walze zufiihrt, die das Gut seitlich in die Fut-
terkrippe abgibt.

Als Schneidvorrichtungen finden heckseitig
am Traktor angebaute Rahmenkonstruktio-
nen (Hubgabel) mit einem vertikal verschieb-

baren Schneidemesser Verwendung, das.

von der Hubgabel entsprechend aufgenom-
mene Ballen auf den Futtergang abgibt.
Zum Auflésen von quaderférmigen Stapeln
wird eine Vorrichtung vorgestellt, bei der ein
hydraulisch bewegter Arm mit dem messer-
bzw. scherenférmigen Zerkleinerungsaggre-
gat das Gut vom Stapel trennt und auf ein
Querforderband zur Futterabgabe in die Fut-
terkrippe abgibt. .

(1984) 12, S.12-16

Fleszar, J.: Mechanische Kartoffel-
Stein-Trenneinrichtungen

Fiir den Einsatz von Kartoffelvollerntemaschi-
nen hat die effektive Beimengungstrennung
(besonders von Steinen) vom Rodegut eine
grofle Bedeutung.

Neben den gegenwirtig eingesetzten
Gummifingerbdndern mit zylinderférmigen,
bandférmigen oder steifen (starren) Birsten
bzw. Abstreifern werden mechanische
Trenneinrichtungen, wie Schwerkraft- bzw.
Auftriebstrenneinrichtungen  und  Prall-
Trenneinrichtungen, vorgestellt, die als Pa-
tente vorliegen bzw. sich z. T. im Stadium
der Forschung und Entwicklung befinden.

Praktische Landtechnik, Wien (1984) 12,
5.472 -
Raupenfahrzeuge bei Silomaisernte

im iiberbetrieblichen Einsatz —

Aufwendige Technik schont Ackerboden

Fur moorige Boden wurde ein 3reihiger selbst-
fahrender  Container-Maishacksler — mit
Gleiskettenfahrwerk entwickelt. Das Fas-
sungsvermoégen des aufgesattelten Contai-
pers betragt 30 m®. Eine hydraulische Hub-
vorrichtung ermoglicht es, das Héackselgut
mit dem Container hochzuheben, ein seitlich
installierter Kratzboden entleert den Contai-
ner. Die Maschine kann auch mit einem
Schwadaufnehmer ausgeriistet werden (giin-
stig bei strukturanfélligen Béden).
Narbenschonende und bodenstrukturerhal-
tende Niederdruckreifen wurden besonders
in Hanglagen angewendet.

Journal of Agricultural Engineering
Research, London (1984) 1, S.65-70

Ordolff, }.: Ein System zum automatischen
Melkbecheransetzen

In Weiterfihrung friiherer Forschungen wur-
den die Lage des Euters und der Zitzen bei
einer Vielzah! von Kihen vermessen und
eine Automatisierungseinrichtung zum Melk-
becheransetzen entwickelt und erprobt. Zur
Lagebestimmung des Euters hat sich eine op-
tische Sensorkombination bewahrt, bei der
Priorititen der einzelnen Lichtstrahlen fur
die weitere Suchbewegung vorgegeben wa-
ren. Zur Suche der Zitzen am Euter wurde
ein Infrarotsensor benutzt, der auf den Tem-
peraturgradienten Euter —Zitze wahrend des
Suchvorgangs eingestellt war. Zum Ansetzen
der Melkbecher an die georteten Zitzen wur-
den Baugruppen von Industriemanipulatoren
genutzt.

Landtechnische Informationen .
Aus dem Inhalt von Heft 2/1986:

Brickner, H.-J.; Kasten, A.: Mechanisie-
rungskonzeptionen 1986 bis 1990 fir Be-
triebe der Pflanzen- und Tierproduktion, ihre
Kooperationen und die Kreise

Hlawitschka, E.: Kennlinien zur Einschétzung
des Betriebsverhaltens von Hydraulikgeréten
und -anlagen

Stoll, B.: BKS1/15 — ein vielseitig einsetzba-
res Baukastensystem

~ Zimmermann, ].: Robotergestiitzte Technolo-

gien in der spezialisierten Instandsetzung
Schaepe, R.: Anforderungen an das betriebli-
che MeRwesen im Bereich der Kombinate
Landtechnik

Wisbereit, E.: Instandsetzung des Freilaufs
im Getriebe der Traktoren ZT 300

Malke, H.: Energiewirtschaftliche Rationali-
sierung am Beispiel der Reinigung in der
spezialisierten Motoreninstandsetzung
Koebschall, N.: Einsatz der Einspritzpumpe
DEP4 B (ZT 300) an Stelie der Einspritzpumpe
U650/651

Einbau des Anlassers IM 18 in den Motor
D127 ‘

An- und Auslieferung des Getriebes fir den
Traktor Zetor5011

Feldwirtschaft

Aus dem Inhalt von Heft 4/1986:
Hagemann, O.: Die Akademie der Landwirt-
schaftswissenschaften der DDR und ihre Ko-
operationspartner rechneten in Vorbereitung
auf den XI. Parteitag der SED zahlreiche In-
itiativen von Forschungs- und Entwicklungs-
kollektiven ab :

Thons, H.; Ribensam, A.; Bockholdt, K.: Wit-
terungsangepalite Organisation der Welkgut-
bereitung fir die Silage- und Heuproduk-
tion —

Bachmann, K.; Wellenbrock K. H.: EinfluB

_ der Breitablage bei der Schwadmahd auf

Trocknungsverhalten von Griinfutter in Ab-
hangigkeit von der Witterung

Thons, H.; Ribensam, A.; Thimm, H.; Ben-
newiz, H.: Zum wirtschaftlichen Nutzen wei-
terentwickelter Verfahren der Welksilage-
und Heuproduktion

Fechner, M.; Schwarz, E.: Zur Bedeutung
der Schwadbearbeitung und Mahgutaufbe-
reitung fur die Welksilageproduktion
WeiBbach, F.; Reuter, B.; Schmidt, L.; Scher-
barth, L.: Moglichkeiten zur Weiterentwick- -
lung des Verfahrens der Welksilageproduk-
tion durch den Einsatz von Siliermitteln
Scherbarth, L.; Gierer, H.; WeiRbach, F.;
Schumacher, J.: Erfahrungen mit dem Ein-
satz eines Applikationsgerates fur flissige Si-
liermittel am Feldhacksler E280

Schrader, A.; Knabe, O.:. Anwendung des
Fachbereichstandards TGL 22797 ,Heu"
Zehe, W.; Gall, H.: Erfahrungen bei der
Pflanzbettvorbereitung zu Kartoffeln in der
ZBE Sanitz
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Aus der Tatigkeit der Ingenieurschule
fiir Landtechnik Nordhausen

(Fortsetzung aus Heft 3/1986, S. 144)

Seidel, K./Tosch, R. ]
Untersuchung der Ursachen der verinderten Ablegequalitat
durch Uberschreiten von GrenzmaBlen an den Sikegein
der Einzelkornséimaschine A697
Ein groBes Problem bei der Aussaat von Ribensamen mit der Einzelkornsdma-
schine-besteht darin, eine gleichmiBige Ablegequalitat des Saatgutes auf dem
Feld zu erreichen. Im Ergebnis der Arbeit konnte der Zusammenhang von den
Ursachen des Uberschreitens von GrenzmaRen auf die Ablegequalitat der
Saeinheiten nachgewiesen werden. Dabei wurde festgestellt, daR die Uber-
schreitung im Bereich der Sischeibe und der Sakegelunterscheibe zu einer
Verschlechterung der Ablegequalitit fiihrt. Um eine Optimierung der Ablege-
qualitat zu erreichen, ist eine Tiefenkontrolle erforderlich, um zu entscheiden,
welche Bauteile der Sieinheit bei einer Reparatur ausgetauscht werden miis-
sen. Die Tiefenkontrolle soll in Zukunft eine spezialisierte Instandsetzung der
Séeinheiten in den VEB KfL ermdglichen. Fiir die Praxis 148t sich ableiten, daR
die Einzelkornsamaschinen nach jeder Doppelschicht auf ihre Einstellwerte zu
_ Uberprifen sind. Fir die Neufertigung kénnen Hinweise gegeben werden, um
den Rundlauf der Saeinheiten zu verbessern. :

Miiller, H.

Untersuchungen von Prifmdglichkeiten fiir Lichtmaschinen und Regler im Kfz
und auf dem Priifstand

Im Rahmen der selbstandigen wissenschaftlichen Arbeit wurde an der inge-
nieurschule fir Landtechnik Nordhausen ein Universal-Lichtmaschinenprif-
stand konstruiert und aufgebaut. Der Priifstand besteht im wesentlichen aus ei-
nem Stahlprofilgestell, das zur Aufnahme des Antriebsmotors, der Einspann-
vorrichtung, der DrehzahimefReinrichtung sowie des Schalt- und Prifpultes
dient. Die Einspannvorrichtung ist horizontal und vertikal versteltbar, so daR
Lichtmaschinen jeder Art und GroBe schnell und sicher eingespannt werden
kénnen. Die Drehzahl wird mit einem optoelektronischen Geber (Licht-
schranke) gemessen und von einem elektronischen Anzeigegerit digital ange-
zeigt. Bisher wurden im Elektrotechnik-Labor mehrere Einzelpriifstinde mit fest
eingebauten Lichtmaschinen angewendet. Der Universal-Lichtmaschinenprif-
stand kann die Einzelprifstinde ersetzen. Die Antriebsmotoren und auch die
aufwendigen DrehzahlmeReinrichtungen kdnnen fur andere Zwecke verwen-
det werden. Der Universal-Lichtmaschinenprifstand ermoglicht eine grofRe Va-
riation der Prifaufgaben in der Ausbildung.

Hauptmann u.

Dokumentation zur Einhaltung der technischen Sicherheit

in der Abteilung Instandhaltung der LPG(P) ,.IX. Parteitag” Gro8 Naundorf

Mit Beginn der achtziger Jahre wurde verstarkt damit begonnen, die ASAO und

ABAO durch Standards zu ersetzen. Damit werden gleichzeitig umfangreichere

und strengere Anforderungen an den Gesundheits-, Arbeits- und Brandschutz

gestellt. Durch Analysen wurde festgestelit, daR die Haufigkeit des Unfallge-

schehens in der Landwirtschaft iber der der Industrie liegt. Daraus ergibt sich,

daB in der Landwirtschaft besondere Anstrengungen zur besseren Einhaltung

der Sicherheitsvorschriften notwendig sind. Vom Verfasser wurden im Ergebnis

einer umfassenden Analyse der Sicherheitsvorschriften in den einzelnen Werk-

statten folgende Unterlagen erarbeitet:

— Betriebliche Schweiordnung

— Ordnung zur Uberpriifung von Abgasanlagen

— Belehrungsordnung zum gesundheits-, arbeits- und brandschutzgerechten
Verhalten in der LPG

- Uberprifungsordnung abnahmepflichtiger Maschinen, Gerite und Anlagen.

Bei konsequenter Durchsetzung dieser Ordnungen werden Unfille und Briande

vermieden, die Arbeits- und Lebensbedingungen verbessert und die Arbeits-

produktivitit erhoht.

Spiliner, T.
Organisation einer rationellen Projektpreiskalkulation
fiir N€uinvestitionen, Rekonstruktionen und Rationalisierungs-
mafBnahmen im VEB LTA Mihla
Im Mittelpunkt steht ein Vorschlag zum Einrichten einer Ausristungspreiskartei
fiir die Kalkulation landtechnischer Anlagen. Sie ermdglicht gegeniber der bis-
herigen Arbeitsweise eine Erhéhung der Effektivitat bei der Preiskalkulation, so
daf der in Zukunft zu erwartende hohere Kalkulationsaufwand mit der gleichen
Anzahl an Arbeitskriften bewaltigt werden kann. Um eine rationelle Arbeits-
weise abzusichern, ist ein Anderungsdienst notwendig. Dazu wird vorgeschla-
gen, eine Organisationsanweisung zur Informationspflicht des Direktionsbe-
reichs Beschaffung und Absatz gegeniiber dem Preisverantwortlichen im Di-
rektionsbereich Okonomie zur Mitteilung aktueller Ausriistungspreise als Ar-
beitsgrundlage in die Betriebsordnung des VEB LTA aufzunehmen. Die Ausrii-
stungspreiskartei sowie der Anderungsdienst sind brauchbare Rationalisie-
rungsmittel fir die Ingenieure des Fachgebiets Anlagenvorbereitung und Pro-
jektkalkulation.

Dr. H.Robinski, KDT
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