
höht sich der Fehler durch den Fahrge­
schwindigkeitseinfluß um 0,3 bis 0,6 % (Ta­
fel2) 

4. Technische Lösungen 

4.1 . Volumendosierer 
für trockene Schüttgüter 

Technische Lösungen für die Volumendosie­
rung von trockenen Schüttgütern sind Zel­
lenraddosierer, Dosierschieber, Schnecken· 
dosierer, Differentia 1- Sch neckendosierer 
(geteilte Funktion) und Stegkettendosierer 
(Tafel 3). Für die mobile Futterverteilung kön· 
nen sie als Flurförderer, schienengebundene 
Fahrzeuge oder als Hängebahnen arbeiten. 
Zellenraddosierer und Dosierschieber haben 
überwiegend punktförmige Entnahme . Sie 
kommen deshalb nur für sehr gut fließende 
Stoffe in Betracht. Außerdem haben die ent­
sprechenden Dosierbehälter auf Fahrzeugen 
ein geringes Volumen. Schneckendosierer 
verursachen bei Erfüllung der gestellten For­
derungen an Fahrgeschwindigkeit, Antrieb 
und Gutdichte nur geringe Fehler. Durch die 
Ausbildung als keilförmiger Behälter mit 
Schlitzentnahme werden Auslaufstörungen 
ausgeschlossen und ein größeres Vorratsvo­
lumen erreicht. Senkrechte Zwischenwände 
mindern die Entmischung im Behälter. Diffe ­
rential -Schneckendosierer arbeiten nach 
dem Prinzip geteilter Funktionen_ Das Gut im 
Vorratsbehälter wird ständig durchmisöt 
und homogen an einen kleinen Dosierbehäl­
ter abgegeben _ Steg kettendosierer haben 
größere Dosierfeh ler als Schneckendosierer 

jedoch bietet die Lösung mit abnehmbarer 
Rückwand und Fräswalzen den Vorteil, daß 
sie auch für das Dosieren von Halmgut ein­
gesetzt werden kann [41. 

42 Volumendosierer 
für feuchte Schüttgüter 

Bei der Volumendosierung von feuchten 
Schüttgütern, z_ B_ feuchtkrümelige Futtermi­
schungen und Si lagen, entstehen gegenwär­
tig Fehler von 15 bis 60 % [41- Die hauptsäch­
lichsten Ursachen sind Dichtegradienten in 
vertikaler Richtung durch die Eigenverdich­
tung und in horizontaler Richtung durch An ­
preßkräfte an die Fräselemente bzw. an die 
Rückwand. Hinzu kommen geometrische 
Unebenheiten in der Oberfläche und bei der 
Restentleerung_ Ein weiteres zu sicherndes 
Problem besteht in der störungsfreien Ent­
nahme des Gutes aus dem Vorratsbehälter. 
Die schon vielfach nachgewiesene "Entnah­
mecharakteristik" im Massestromverlauf 
wird durch das Installieren von Zwischen­
wänden reduziert. Durch die nacheinander 
erfolgende Entleerung der Fächer entstehen 
charakteristische Massestromverläufe mit 
geringerer Variationsweite (Bild 1) _ 

Eine weitere technische Variante mit gerin­
geren Fehlern ist der Differential-Schnecken ­
dosierer (Bild 2). Ein kleinvolumiger Dosier ­
behälter wird in kurzen Zeitabschnitten aus 
einem Mischbehälter befülll. Durch dieses 
Prinzip der geteilten Funktionen wird dem 
Dosierbehälter bei jedem Füllvorgang homo­
genes, aufgelockertes Gut zugeführt. 

5. Zusammenfassung 
Die Analyse der Fehleranteile für die statio­
näre und mobile Volumendosierung führt zu 
Forderungen bezüglich der einzuhaltenden 
Stoff-, Konstruktions- und Betriebsparame­
ter_ Unsicherheiten in der Kenntnis der Gut· 
dichte können durch möglichst automatisiert 
ablaufende Kalibrierungen gemindert wer · 
den. Voraussetzung ist. daß Entmischungen 
ausgeschlossen werden. Antriebe von 00' 
sierorganen und Fahrwerken haben bei 
Gleichstromnebenschlußmotoren die ge­
ringsten Fehler. Hydraulische Antriebe 
scheiden völlig aus. Beim Dosieren von 
feuchten Schüttgütern müssen durch kon­
struktive Maßnahmen Gutverdichtungen ge· 
mindert werden. 
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Computergesteuerte Videoanlage zur angewandten Verhaltens­
forschung bei landwirtschaftlichen Nutztieren 

DipL·Phys. E. Böhme/ DipL·lng. S. Durhack/ Dr. sc. agr. S. Hoy, Forschungsanstalt für Tierwissenschaften Dummerstorf-Rostock 

Einleitung 
Die angewandte Verhaltensforschung hat bei 
der Entwicklung moderner Systeme der 
Nutztierhaltung eine zunehmende Bedeu­
tung _ Sie liefert Aussagen zur tiergerechten 
Gestaltung von Haltungsverfahren und Aus ­
rüstungen und weist auf Störungen bei Tier ­
Umwelt -Wechselwirkungen hin_ 
Sowohl aus betriebswirtschaftlicher Sicht als 
auch im Sinne der Tiergerechtheit und des 
Tierschutzes wird von der angewandten Ver­
haltensforschung gefordert, Analysen zum 
Verhaltensinventar landwi rtschaftl i ch er 
Nutztiere in einer gegebenen Umwelt durch ­
zuführen und Schlußfolgerungen zur Verfah ­
rensgestaltung abzuleiten. Um die Verhal­
tensweisen der Tiere zu dokumentieren und 
gegebenenfalls lU reproduzieren, bedient 
sich die moderne Ethologie zunehmend der 
Videotechnik . 

Methodik der Datenerfassung 
Eine effektive angewandte Verhaltensfor ­
schung erfordert wissenschaftlich fundierte 
experimentelle Methoden _ Aus biomathema­
tischer Sicht bietet sich hierfür die Multimo­
mentmethode an [1, 2). Sie liefert Aussagen 
zur Art und Weise der Erhebung von Ver­
suchsdaten und zum Stichprobenumfang . 
Bei der angewandten Verhaltensforschung 
wurden in der Forschungsanstalt für Tierwis-
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sensehaften Dummerstorf-Rostock, Bereich 
Technologie der Schweineproduktion, seit 
geraumer Zeit mit dem Einsatz von Video­
technik - einschließlich Aufzeichnungsmög­
lichkeit mit Videorecorder - gute Erfahrun­
gen gesammelt. 
Die Videotechnik bietet bei der Datenerhe­
bung (Erfassung der Art und Häufigkeit von 
Verhaltensmerkmalen) folgende Vorteile: 
- Die Datenerfassung erfolgt in Abwesen­

heit des Erfassungspersonals (Beobach­
ter), so daß eine Beeinflussung der Tiere 
durch diese ausgeschlossen werden kann_ 

- Die Datenerfassung erfordert wenig per­
sonellen Aufwand und kann unabhängig 
von der Arbeitszeit durchgeführt werden. 

- Tierhygienische Forderungen werden er­
füllt. da keine Beobachter die Tierhal­
tungsanlagen/Ställe betreten müssen _ 

- Die Videoaufnahmen sind im Sinne von 
Urdatenlisten frei von subjektiven Einflüs­
sen und können sofort und beliebig oft 
"eingesehen" werden_ 

- Die bewegten Bilder der Videoaufzeich ­
nungen geben über mehr Verhaltens ­
merkmale und eindeutiger Auskunft als 
Fotos_ 

Technische Lösung 
der computergesteuerten Videoanlage 
Von der Abteilung Grundlagen der Haltung 

der Forschungsanstalt für Tierwissenschaf­
ten Dummerstorf-Rostock wurde eine Gerä­
tekonfiguration entwickelt. die das COrT 

tergesteuerte zeitabhängige Ein- und L-. 
schalten von maximal drei Fernsehkameras 
und die frei wählbare, programmierte Auf­
zeichnung der Bilder mit Hilfe eines Video­
recorders gestattet. 
Zur Videoanlage gehören prinzipiell Video­
kameras, Videorecorder und Monitore_ Für 
Stichprobenerhebungen (z _ B_ Erfassung des 
Ruhe - und Aktivverhaltens von Tieren in 
fünfminütigem Abstand) ist es notwendig, in 
bestimmten Zeitintervallen Videoaufzeich­
nungen anzufertigen, d_ h_ den Videorecor­
der nach einem bestimmten Zeitregime ein­
und auszuschalten. Eine automatische Um ­
schaltung auf maximal drei verschiedene Ka ­
meras gewährleistet, daß in demselben Ver ­
suchszeitraum mehrere Versuchstiergrup ­
pen beobachtet werden können_ Hierzu 
wurde in die Videoanlage ein Hochfrequenz­
schalter eingebaut. Das Zeitregime und die 
Kameraschaltung werden mit einem Perso­
nalcomputer robotron Z 9001 gesteuert 
(Bild 1)_ 
In jeweils einem Versuchsstall befinden sich 
die Videokameras 1, die wahlweise über 
Hochfrequenzschalter 2 mit dem Videore­
corder 5 über das Hochfrequenzkabel 3 ver­
bunden sind . Die Anschlüsse für die Kame-
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ras sind in insgesamt vier Ställen fest instal­
liert. Am Videorecorder ist der Monitor 6 an­
geschlossen. 
In die Hochfrequenzstrecke zwischen den 
Kameras 1 und dem Videorecorder 5 wurde 
ein Pulsgeber 4 für die wahlweise Umschal­
tung des Hochfrequenzschalters 2 mit Hilfe 
von definierten Gleichstrompulsen einge­
baut. Dieser Gleichstrompuls kann drei dis­
krete Zustände einnehmen, was der Um­
schaltung auf jeweils eine der drei Kameras 1 
entspricht. Der Personalcomputer 7 steuert 
sowohl das Ein- und Ausschalten des Video­
recorders 5 als auch die Umschaltung der 
Kameras über den Pulsgeber 4_ Sowohl das 
Hochfrequenzsignal als auch die Steuerpulse 
werden über das Hochfrequenzkabel 3 über­
tragen. 
Die Übertragungsstrecke beträgt rd_ 700 m. 
So ist es möglich, wahlweise verschiedene 
\/orsuchsställe mit dem Labor außerhalb der 

-haltungsanlage zu verbinden, in dem 
~,ch Pulsgeber 4, Videorecorder 5, Monitor 6 
und Personalcomputer 7 befinden. 
Das Steuerprogramm ist in der Programmier­
sprache BASIC geschrieben und variabel ge­
staltet. 

Das Menü des Steuerprogramms hat nach­
genannten Aufbau: 
- CD Programmbeschreibung 
- CD Uhr stellen (Monat, Tag, Stunde, Mi-

nute, Sekunde) 
- G) Uhrzeit anzeigen 
- 0 Eingabe des Steuerprogramms 
- ® Ablauf des Steuerprogramms (Recor-

der- und Kamerasteuerung). 

Als Uhr wird ein computerinternes Pro­
gramm des Personalcomputers robotron 
Z 9001 verwendet. 
Im Steuerprogramm können mehrere Pro­
grammblöcke B(I) vorgegeben werden, die 
folgendes beinhalten: 
- Aufnahmebeginn AB (I) 
- Einschaltintervall EI (I) 
- Aufnahmeende AE (I) 
- Anzahl der einzuschaltenden Kameras 

K(m), m = 1 __ .3 
- Einschaltdauer ED (I,m). 

Diese Programmblöcke werden nacheinan­
der abgearbeitet. So ist es möglich, in ver­
schiedenen Etappen des Versuchszeitraumes 
unterschiedliche Einschaltintervalle und da­
mit unterschiedliche Stichprobenumfänge 
vorzuprogrammieren_ In jedem Programm­
block werden die Einschaltzeiten für die Ka­
meras und den Videorecorder abgefragt, die 
festgelegte Einschaltdauer lang eingeschaltet 
und die Einschaltdauer anschließend um das 
vorgegebene Einschaltintervall bis zum Errei­
chen des Aufnahmeendes erhöht. Im Bild 2 
ist der Programmablaufplan zum Teil Recor­
der- und Kameraansteuerung wiedergege­
ben_ 
Die beschriebene Videotechnik kommt im 
Rahmen der ethologischen Forschung ge­
genwärtig in den Haltungsstufen "Ferkelfüh­
rende Sauen", "Absetzferkel" und "Mast­
schweine" besonders zum Erfassen des 
Ruhe- und Aktivverhaltens bei verschiede­
nen wissenschaftlichen Untersuchungen 
bzw. Fragestellungen zum Einsatz. Es ist prin­
zipiell möglich, das vorgestellte Steuerpro-

gramm auch für andere computergestützte, 
zeitgesteuerte Prozeßabläufe zu verwenden_ 

Zusammenfassung 
Mit der im Beitrag vorgestellten Videoanlage 
ist es möglich, in einem beliebigen Zeitraum 
stichprobenartig Videoaufnahmen zum Ver­
halten von landwirtschaftlichen Nutztieren 
und Versuchstieren aufzuzeichnen_ Dazu 
werden maximal drei nacheinander ein­
schaltbare Kameras eingesetzt, die bei vor­
gewählten Werten für Aufnahmeintervall 
und Aufnahmedauer computergesteuert ar­
beiten. Einschaltzeit und Einschaltdauer kön­
nen dabei auf die Sekunde genau vorgege­
ben werden_ Die Bildsignale werden mit 
Hilfe einer Hochfrequenzträgerfrequenz 
über Hochfrequenzkabel übertragen_ Diese 
Kabelstrecke wird im Gleichstrombereich 
zur Kameraansteuerung genutzt. Die Bild­
übertragung und Kameraansteuerung erfol­
gen über eine Entfernung von rd_ 700 m_ Mit 
dem Aufbau dieser Videoanlage ist ein varia­
tionsreiches methodisches und technisches 
Repertoire zur angewandten Verhaltensfor­
schung gegeben. 
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