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,_ Automatisierungseinrichtungen 
an landmaschinen 

Bei den Forschungs- und Entwicklungsarbei­
ten an Automatisierungseinrichtungen für 
Landmaschinen sind die unterschiedlichsten 
Forderungen zu beachten und zahlreiche 
Funktionen zu erfüllen. Bei einer Kartoffel­
erntemaschine z. B. sind insgesamt 12 Funk: 
tionen automatisierungswürdig (Bild 1). Da­
bei handelt es sich um Aufgaben, die z. T. für 
Feldmaschinen, teilweise für Erntemaschi­
nen und speziell für Hackfruchterntemaschi­
nen bzw. Kartoffelerntemaschinen von Be­
deutung sind. Entsprechend dieser komple-

Aufgabe: 

xen Aufgabensteilung können also die Auto· 
. matisierungseinrichtungen sowohl auf 
Maschinen für ·die Feldwirtschaft als auch 
auf Erntemaschinen und speziell auf Kartoffel­
erntemaschinen zum Einsatz kommen. 
In Abhängigkeit vom unterschiedlichen Ein­
satzgebiet der Kartoffelerntemaschine als Ro­
desammler in Form des Rodeschwaders, des 
Rodeladers und des Schwadladers ergeben 
sich die Einsatzmöglichkeiten der Automati­
sierungsei n richtungen. 
Stochastisch veränderliche· Eingangs- und 
Störgrößen bedingen eine Regelung, beson­
ders dann, wenn eine Größe den vorge-

schriebenen Wertebereich mit großer Ge­
nauigkeit einhalten muß. Bei vorausbestimm­
baren und von Störgrößen wenig abhängi­
gen Eingangs- und Ausgangsgrößen ist eine 
Steuerung einsetzbar. 
Eine Überwachung ist vorteilhaft, wenn eine 
niedrige Störgrößenhäufigkeit geringe Aus­
wirkungen auf die Streckenausgangsgröße 
hat sowie eine aufwendige Signalverarbei­
tung und -übertragung einen automatischen 
Ablauf nicht rechtfertigt. 
Die Entwicklung einer geeigneten Meßein­
richtung und der Signalverarbeitung sowie 
die Zuordnung passender Stelleinrichtungen 
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Bild 1. Aufgabe und Verflechtung von Automatisierungs· 
einrichtungen an Kartoffelerntemaschinen; 
m. Masse der Kartoffeln. m. Masse der Belmengun­
gen; 
EM Erntemaschine. TF Transportfahrzeug. KRS Kartof­
felrodesammler 
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AutomatIsIerung der Prozesse 
der landwirtschaftlichen Produktion . 
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AutomatIsierung von Prozessen, bel 
denen eine sinnvolle magliehe Kom-
binatIon aus Länge,leit,Masse, 
Stromstärke, Temperatur und LIcht-
stärke AufgiJbengraße ist (zB. Kom-
binationen nach TGL 114191) 

Bild 2. Systematik der Automatisierung der Prozesse der landwirtschaftlichen Produktion 

sind die Schwerpunkte für die Bearbeitung 
der Automatisierungseinrichtungen. 
Analysiert man die 12 Automatisierungsein­
richtungen für die Kartoffelerntemaschine 
nach den Im Bild 1 zusammengestellten Ge­
sichtspunkten, so ist erkennbar, daß alle Au­
tomatisierungseinrichtungen miteinander die 
unterschiedlichsten Beziehungen haben. 
Die automatische Lenkung sollte z. B. mit der 
automatischen Fallhöhenanpassung eine 
Kombination mit Rückwirkung eingehen so­
wie mit den Automatisierungseinrichtungen 
Mehrmaschinenbedienung, automatisches 
Wenden am Feldende, automatische Zwi -

ProzefJgroße BasIseinheiten und 
nach TGL 1*091 Aufgabengrößen .. '" , ," 
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schennestdammbeseitigung LJnd automati­
sche Nestaufnahme eine Kombination reali­
sieren, oder eine Kombination mit der auto· 
matischen Gleichlaufregelung, den automati­
schen Kontroll- und Sicherungseinrichtun­
gen, dem automatischen Neigungsausgleich, 
der automatischen Durchsatzregelung und 
der automatischen Tiefenführung wäre 
zweckmäßig . Weiterhin wäre es vorteilhaft, 
eine gemeinsame Meßeinrichtung mIt der 
automatischen Tiefenführung sowie eine ge­
meinsame Stelleinrichtung mit der automati­
schen Gleichlaufregelung zu realisieren. Zu­
sammengefaßt ergeben sich 45 Kombinatio-

Automatisierung der 
KartoffelernfBmaschine 
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Bild 3 
Einordnung 
der AutomatIsierungs­
einrichtungen 
nach der Systematik 
entsprechend Bild 2 
unter Berücksichtigung 
der Verflechtung 
mit dem Standard 
TGL 14 091 

nen mit Rückwirkung, 21 zweckmäßige Kom­
binationen, 22 notwendige Kombinationen, 
12 gemeinsame Meßeinrichtungen sowie 1 
gemeinsame Stelleinrichtung . 
Damit hat der Konstrukteur die Möglichkeit, 
mit Hilfe einer durchdachten Standardi- . 
sierungskonzeption einen wesentlichen Bei ­
trag zur Einsparung von Material und Ener­
gie zu leisten. 

2_ Systematik 
Eine Systematik sollte immer umfassend, all- . 
gemeingültig und für neue Erkenntnisse of· 
fen sein . Deshalb wird im Bild 2 eine neue 
Systematik der Automatisierung der Pro­
zesse der landwirtschaftlichen Produktion 
für Lehre und Forschung vorgestellt sowie 
die Einordnung der Automatisierungseinrich­
tungen der KartoHelerntemaschinen auf der 
Grundlage der physikalischen Basiseinheiten 
vorgenommen . 
Im Bild 3 wird die Einordnung der Automati ­
sierungseinrichtungen der Kartoffelerntema­
schine nach der o. g. Systematik unter Be­
rücksichtigung der Begri.He, Benennungen, 
Symbole und Kennzeichen der Standards 
TGL 14091 und TGL 14 591 vorgenommen. 
Dabei zeigt sich, daß jede Prozeßgröße nach 
Standard TGL 14091 den physikalischen Ba­
siseinheiten zugeordnet werden kann, und 
daß die Automatisierungseinrichtungen, die 
die Automatisierung der landwirtschaftlichen 
Prozesse realisieren, eine sinnvolle mögliche 
Kombination aus Länge, Zeit, Masse, Strom­
stärke, Temperatur und Lichtstärke als Auf­
gabengröße sind . 
Werden nun die Automatisierungseinrichtun­
gen einer Prozeßgröße zugeordnet, so zeigt 
sich, daß die Automatisierungseinrichtungen 
Mehrmaschinenbedienung, automatisches 
Wenden am Feldende, automatische len­
kung, automatische Tiefenführung, automati­
sche Gleichlaufregelung, automatische Fall-' 
höhenanpassung und automatischer Nei-' 
gungsausgleich zur Prozeßgröße .Bewe­
gung U", die Automatisierungseinrichtungen 
automatische Durchsatzregelung, automati -' 
sche Trennung, automatische Zwischennest­
dammbeseitigung und automatische Nestauf­
nahme zur Prozeßgröße "Durchfluß F" 
(Masse) und die automatischen Kontroll- und 
Sicherungseinrichtungen zu den Prozeßgrö­
ßen "Bewegung U·, .Durchfluß FH, .Tempe­
ratur T" u. a. gehören. Die Automatisierungs­
einrichtungen der KartoHelerntemaschine 
basieren also im wesentlichen auf den Pro­
zeßgrößen .Bewegung U" und HDurchfluß F" 
und somit auf den möglichen sinnvollen 
Kombinationen der Basiseinheiten länge, 
Zeit und Masse als Aufgabengröße. 
Aus der Systematik der Automatisierung der 
Prozesse der landwirtschaftlichen Produktion 
(Bild 2) und den Automatisierungseinrichtun­
gen für die Kartoffelerntemaschine (Bild ,-) • 
werden die Gemeinsamkeiten der Automati ­
sierungseinrichtungen in der landwirtschaft 
am Beispiel der Kartoffelerntemaschine sicht­
bar (Bild 3) . 
In Lehre und Forschung sollten besonders 
die Gemeinsamkeiten der Automatisierungs­
einrichtungen unter Berücksichtigung der 
notwendigen speZiellen Elemente und Bau ­
gruppen für den jeweiligen Anwendungsfall 
mehr beachtet werden. 
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