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1. Problemstellung 
Der Übergang zu industriemäßigen Methoden 
in der Landwirtschaft ist in den nächsten Jahren 
u. a. durch die weitere Durchsetzung der 
komplexen Mechanisierung zusammenhängen­
der technologischer PrOloesse bis zur Verarbei­
tung der Produkte gekennzeichnet I 11. In der 
Pflanzenproduktion sind gegenüber der indu­
striellen Produktion neben den allgemeingülti­
gen politischen und materiell-technischen Vor­
aussetzungen beim Einsatz solcher Ma­
schinensysteme einige Besonderheiten zu 
beachten. Diese beziehen sich hauptsächlich 
auf die mobilen Arbeitsprozesse - auf die 
Mechanislerung der Bodenbearbeitung. der 
Düngung. der Melioration. der Beregnung. der 
Bestellung. der Pflege. des Pflanzenschutzes. 
der Ernte und des Transports. Die Besonder­
heiten der Pflanzenproduktion sind neben den 
von Marx und Lenin aufgeführten drei grund­
legenden Merkmalen die sprten- und wilterungs­
spezifischen Abhängigkeiten und agrobiolo­
gischen Zeitspannen der Arbeitsprozesse sowie 
die Wechselbeziehungen zwischen agrotech­
nischen und maschinenbautechnischen Bedin­
gungen. Die sorten- und witterungsspezifischen 
agrobiologischen Zeitspannen in Verbindung 
mit den variablen Bode~eigenschaften verlei­
hen den Arbeitsprozessen der Pflanz.enproduk­
tion den ihr eigenen stochastischen Charakter. 
Zwei zu kombinierende Wege führen zu einer 
optimalen Erzeugung des landwirtschaftlichen 
Primärprodukts: 
- Einschränkung des stochastischen Charak­

ters. z. B. durch die komplexe Reproduktion 
der Bodenfruchtbarkeit 

- Einstellung der Maschinensysteme auf den 
stochastischen Charakter der Pflanzenpro­
dU.ktion. 

Neben höheren Forderungen an das biologische 
Ausgangsmaterial. an die Chemisierung, die 
Melioration. die Organisation der Produktion 
u. a. gewinnen dabei die Meß-. Steuer- und 
Regelungstechnik und die elektronische Daten­
verarbeitung immer mehr an Bedeutung. Die 
Automatisierung selbstfahrender Landmas.chi­
nen wird zunehmend durch die· Entwicklung 
solcher Industriezweige wie Elektronik, Elek­
trotechnik. Hydraulik und Pneumatik bestimmt. 
Das heißt. -daß mit der Automatisierung nicht 
nur eine Wandlung am Arbeitsplatz des Me­
chanisators erfolgt. sondern daß sich die ge­
samte landtechnische Prägung der Maschinen 
ändern wird. Bisher vorherrschende Regelun­
gen (z. B. Regelung der Pflugtiefe. automatische 
Lenkung ' des Rühenrodeladers KS-tl) arbeiten 
größtenteils auf mechanisch-hydraulischer 
Basis. Die Entwicklung zeigt, daß durch den 
Einsatz von Bauelementen der Mikroelektronik 
kostengünstige und funktionell besser an­
gepaßte Regelungen angewendet werden kön­
nen (z. B. automatische Lenkung des Mähdre­
schers F., 161. Der Vorteil von solchen me<.:ha­
nisch-elektronischen Varianten der Meßwert­
erfassung und -verarbeitung gegenüber mecha­
nisch-hydraulischen resultiert hauptsächlich 
aus den geringeren Rückwirkungen der Meß-
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wertgeber. der einfachen Verrechnung der 
Meßdaten (Anwendung von Rechenbausteinen 
auf der Basis von Operationsverstärkern bzw. 
Mikroprozessoren) und der einfacheren Mög­
lichkeit der logischen Verknüpfung verschiede­
ner Daten. 
Mit diesen technischen und technologischen 
Veränderungen in den Arbeitsprozessen der 
Pflanzenproduktion ändert sich auch das Be­
anspru<.:hungsprofil der dort Beschäftigten. Die 
körperliche' Arbeit wird schrittweise zuriick­
gedrängt. I n zunehmendem M aß gewinnen 
Probleme der psychischen Beanspruchung an 
Bedeutung. Hieraus leitet sich die Notwendig: 
keit ihrer Messung und Bewertung ab. 
Zum gegenwärtigen Zeitpunkt existieren jedoch 
keine gesicherten Aussagen über den Grad der 
psychischen Beanspruchung der Mechanisato­
ren der Pflanzenproduktion. die auf die ver­
schiedenen Arbeitsprozesse zu beziehen 
sind. 

2. Zur Automatisierung selbstfahrender 
Landmaschinen 

Gegenwärtig sind in der Landwirtschaft der 
DDR auf dem Gebiet der Pflanzenproduktion an 
selbstfahrenden Landmaschinen die automati­
sche Lenkung (Mähdrescher E 516. Rüben­
rodelader KS-tl), die Kontrolle von Arbeits­
elementen (E 516. KS·6) und die Verlustkon­
trolle (E 516) realisiert. Künftig sind folgende 
Automatisierungseinrichtungen an Maschinen 
und ~nlagen der Pflanzenproduktion notwen­
dig:-

automatische Lenkung von Maschinen nach 
verschiedenen (natürlichen) Leitlinien 
vertikale (Arbeitstiefe bzw. -höhe) und ho­
rizontale (seitliche Abweichung) Regelung 
der Lage von Arbeitselementen 

Anforderungen on t1echanisofo~n der Pflanzen­
produktion, die selbslfah~nde ErnlPmaschinen 

bedienen 

Regelung des Durchsatzes 
Regelung von Gutzusammensetzungen und 
-eigenschaften (z. B. Temperatur. Feuchtig­
keit, Anteil von Zuschlagstoffen) 

- Regelung nach geringsten Verlusten 
- Regelung der Übergabe des Erntegutes auf 

das Transportfahrzeug 
- ständige Kontrolle von Funktionselementen 

(z. B. Ausflußkontrolle , von Saatgut und 
Dünger. Kontrolle der Bewegung von 
Bauteilen) 
Diagnose von Arbeitsprozessen 
Bildung von unifizierten Automatisierungs­
systemen. 

Am Beispiel einer selbstfahrenden Erntema­
schine wird deutlich. welche hohen Anforde­
rungen an den Mechanisator der Pflanzenpro­
duktion gestellt werden (Bild I). Bemerkt 
werden muß dazu. daß aufgrund mangelnder 
Informationen und gleichzeitig notwendiger 
Verstellungen funktioneller Parameter der 
Mechanisator oft nicht in der Lage ist. die 
Erntemaschine optimal auszulasten. und daß 
die Arbeitsproduktivität und -qualität stark von 
den Erfahrungen und dem Leistungsvermögen 
des Mechanisators abhängen. Das drückt sich 
praktisch so aus. daß einige Funktionen, die im 
Bild I als manuelle Regelungen ausgewiesen 
sind. konstant eingestellt werden. Das bezieht 
sich bis auf die Lenkung der Maschine im 
wesentlichen auf die übrigen Funktionen. Folg­
lich ist die in [2J getroffene Aussage über den 
Grad der physischen Beanspruchung der Me­
chanisatoren auf die z. Z. bestehenden prak­
tischen Verhältnisse zu beziehen, die den im 
Bild .1 dargestellten Anforderungen nicht voll­
ständig gerecht werden. 
Das Grundziel der Pflanzenproduktion ist. bei 
einer hohen Arheitsproduktivität die Primär-
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zusatzlieh wirkende Faktoren 
bei erschwer ten Einsatz­
bedinounaen 

-l enkung der l10schine 
-l ageregelung der Aufnahme-

elemente 
-Anpassung der Drehzahlen, 

Frequenzen u. Amplituden von 
Aufnahme-, Förder-, Trenn-Sie 
u.onaeren Elementro u. der 
Fahrgeschwindtglfeila'; d,e 
Arbetfsbedingunqen 

- Überwochung von analogen 
und diskreten Anleige­
instrumenten und von 
Kontrolrampen 

-ungünstige Sich/verhältnisse 
(z.B. Noch!, Nebel) 

- größere HaRgneiqungen 
-hohe Veru!lkraufunq 
-anomaler Pflanzenbesfond 
(z.8Iogerndes Getreide) 

-starke Staubentwicklung 

-Regelung derÜhergobe desFm!e­
qutes aufdas Tronsporlfohrzeug 

- visuelle und okustische 
Kontrolle von Arbeils ­
elementen -Fremdkbrper; die die Naschine 

geföhrden können 
-Einsatzzät entsprechend dro 
[rntebedingungen 

Bild I. Anforderungen an Mcchanisaloren zur Bedienung selbslf~hrender Erntemaschinen 
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proul\kte mit höchster Quali\ät unu Quantität 
hei geringsien Verlusten unu Kosten zu er­
Leugen. Folglich müssen die Aulomatisierungs ­
einrichtungen fünf wesentlichen Forderungen 
genügen: 

Steigerung der Arbeitsprouuktivität durch 
stänuige Au slastung uer !\.taschinen unu 
Anlagen 
Steigerung uer Prouuktivität uurch höhere 
Arbeitsgeschwinuigkeiten und gröllercn 
Durchsatz ' 
Erhöhung uer Arbeitsqualität. Senkung uer 
Verluste unu Verbesserung uer technischen 
unu technologischen Verfiigharkeit 
ErÖffnung von Möglichkeiten fiir uie Ent­
wicklung unu Einführung neuer prouuktiver 
Wirkprinzipien . Arheitselementc unu Ver­
fahren 
Verbesserung uer Arheitsheuingungen uer 
Me~hanisatoren unu ueren Entlastung von 
eimeitigen Beuienfunktionen. uic unter 
Umstänuen Monlltoniecmpfinuen hervorru · 
fen können. s"wie Erhöhung ues Anteil, 
gei~tig-schöpferischer Elemente . 

Nachfolgenu sollen verschieuene Stufen ucr 
Automatisierung selhstfahrenuer Lanumaschi­
nen gegenübergestellt unu uie technischen 
sowie ergonomischen Gesicht~punkte ui~­

kutiert werucn. 

3. Beschreibung des Automatisierungs­
grades der zu untersuchenden 
Ausrüstungsvarianten selbstfahrender 
Landmaschinen am Beispiel einer 
Erntemaschine 

.1 . /. Allsriistullgsvilriiln/c I: 
Ern/cmaschine ohnc AlIlomalisierutlg,­
cinril'hwllgcn 

Dn Mechanisator ühernimmt alle crroruerli­
ehen Ver\tellungen Lur Ikuienung uer Ma­
\,hinc nach Bi lu I von uer Kahine au\. Dazu 
gclüiren insgesamt uie Ver>tellungen. uie uer 
;\lechanisator au, visuellen und akustischen 
I nform,ltionen und ;IU\ uer I:rfahrung ahleiten 
kilnn. Solche Versleilungen. uie intervallmii llig 
von hiologischen unu ackerhaulichen Werten 
ahgeleitet 11. B. Verstellungen "m Mähure­
,cher) unu im Stanu uur<:hgeführt wenkn. 
sollen nicht he trachtet weruen. Ab An/eigen 
,ollen nur uic vorhanuen sein . uie heispiel\­
weise zum Betreihen eine, Kraftfahrl.eug., 
unheuingt erforucrlich si nu (Wassertemperatur . 
Öluruck. l.auekontrolk UsW.l. . 

3.:? AlI.\rihlllngsl'ilriilnlc // : 
Ici/;w/('Tllilli.,icrlc Em!CllliI .\c·hille 

Oio:Lenkung uer Maschine unu uie Regelungul\r 
l.age uer Aufnahmeekmcnte weruen aul,, · 
m'ltisiert. Ocr Mechanisatnr hekommt von 
uiesen rolgeregelungcn uen Sollwert-htwer( ' 
Vergleich analog angeteigt unu erhiilt die 
M iiglic h kei t uer Sollwe rt vorgahe . 
Die ührigen Verstellungen werden wie bei uer 
Au,rüstungwari<Jnte I vom Mechanisator vor · 
genommen. 

.J..l. Au.\rilslullgw"ri"llt.' 111: 
hi.\ illl( Jcn Wt'IlJt:H.rg"ng ;rllltllll i lli.\icrtc 
f:'rnlc'm;' .\chillc 

Alle Arheit\l.perationen w:.ihrenu ucr dir~klen 
Ernte sinu ;lIltomati,iert. Ocr Mechanisator 
erhält eine analoge An/eige iiher die Regel ­
vorg~nge unu wählt uie S.ollwerte ellhpr~<:hel\u 
den ä,II.\eren Bedingungen vor . Zu\ät/lich ist ein 
Kontr,'lhy .stcm fiir die energetischen Antriebe 
vorhanden . das ('iber - h/w. Unter."hrcitungen 
VOI gegehener Arheihhereiche uigital ,m/eigt. 
Damit i.st ui: r r-.1echani.sator er~tm ;,b in der 
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. oqrobi%qlsche 
._, __ Bed'5l1!!.g:'!. _ 

Nechonisotor 
NdJglled 

SI,'/lg/:fC 

Bild 2. Die t=Ul1kli~Hl J,-" M\.'(hal1i"l ; lt ~ )r:"l im Arheil~­
regime:: c::iner 1.(lndmil:"ll.· hill~ 

l.age. uen ArheitspfllZel3 weitgehenu IU iihcr­
hlicken unu uie funktionsfähigkeit der ullter ­
\chiedlichen Aggregate sowie uie Arheitsquali­
tiit uer Maschine vollst;inuig IU iiherwai:hen , 

4, Charakterisierung der psychischen 
Beanspruchung des Mechanisators 
in Abhängigkeit vom Automatisierungs­
grad selbstfahrender Landmaschinen 

Es sei uie Gültigkeit uer Annahme vorausge­
setzt. uall uie LU untersuchenuen Probleme am 
Beispiel einer Erntemasi:hinc auf anuere selhst­
fahrenue Lanumaschinen iihertraghar sinu . In 
uer Char"kterisierung uer psychischen Be· 
ansprui:hungen wiru von ucn theoretischen 
Anforuerungen ausgegangen . uie an uen Me­
chanisator uer Pflanzenprouuktion gestellt 
werden müssen . Die physischen Beanspruchun­
gen weruen nii:ht erörtert. ua diese hei Einhal­
tung uer giiltigen Stanuaru, vom Automatisie­
rungsgrau nur gering heeinfluBt weruen . 

./. 1. Ausrüslllngw"riiln/c 1 
1)'1 alle Funktionen manuell. hauphächlii:h 
unter visueller und akustischer Kuntrolle (un ­
vermit telte Informationsaufnahme ) ,Iu\gefiihrt 
weruen. hean\prucht der Arbeitsprozell uie 
Allfmerksilmkeit im Sinn einer D'lucrheohai:h­
tung IBilu 2) . Eine Viel/,Ihl Vlln gleiehzt!itig 

' ,nlftretelilkn niL'htnumerischcn Informationen 
mit unvorherhestimmhan: r (stui:hastischen 
Ercignisuichte erfurdert eine geteilte Auf­
merksamkeit auf die unterschieulichen Teil­
rro/e"c . \L' hrii nkt Jas phlllende . v.,r'llIs­
"hauende DenkL'n ein und verlangt vom Me­
chanisator eine entsprechende UmstellEihigkeit 
(Anpassung an Arhei tswec h\el) .sowie ein hohes 
M,d3 an Erfahrungen . um auftn:tenue Ereig­
nisse aua4uat beantwllrtcn /u kiinnen . Die 
ArheihproduKtivitlit unu '4I';llität \inu stark 
vom I.eistungsvcrmiigcn u~s l'vlenscheo ah · 
h:ingig. WiL' U'IS im Ahschnitt 2 hereits an · 
geueutet wuruc . 

.:J .:!. AII.\riis/tlllg.\\'ilri,,'IIO: 11 
Bei dieser angenommenen I. Slufe ,kr Auto · 
matisierung entfällt uie 1);lIIeraufmerk"ullkL' it 
fiir dcn Pro/eB uer unmittL' lharen Gutaufnahme 
in uie Maschine , d. h. filr uen Pro/.eH an der 
Trennstelle Iwi'l'hcn Bestand und ~1<Is<.:hine . 

Der Me~' hani,ator k,lnn si<:h d'lInit auf ,eine 
eigcntli<.:he ArheitS:lufgilhL· . uen Erntepro/ell: 

ogrobi% gische 
Bedinl}ulIgen 

HechonlsatJr 

Aufomol/~ierunqs 
elnricMungen 
(R egiel) 

lhlJ 3. Dil.' Funklilm lk!\ ~h·l'hani ... alur:-. im ArnC::lh­

r~girne t!in~r alilumflti:\i~rtcn Landmaschine 

konLe ntrieren. Im Informationsangehut treten 
an uieser Stelle heueutenue Unterschiede 
zwischen uer Ernte einzelner Gutarten auf. 2, B. 
ist bei uer Huckfruchternte die optische 1n­
formationsuichte wesentlich gröBer als bei uer 
Getreideernte, 
Diese Unterschiede könne n uurch geeignete 
Mallnahmen jedoch abgebaut weruen. Durch 
uen Wegfall der ständig notwendigen Auf­
merksamkeit für die Lenkungder Maschine und 
für uie Lageregelung uer Aufnahmeelemente 
wiru uer Mechanisator in die Lage versetzt. den 
technologischen Durchlauf des Erntegutgemi­
sches uurch uie Maschine so zu steuern. uall uie 
Verluste gesenkt unu uie Qualität uer Prouukte 
erhöht werden, Die gezielte Verstellung pro­
zeßbestimmenuer Größen ermöglicht somit uie 
manuelle Anpassung des Erntevorgangs an uie 
sich stochastisch ändernuen Beuingungen, 

./ .. 1, A u.\riistungsvilrianle III 
Alle unter uem Ahschnitt 2 angeführten Teil­
pro /e sse ,eien automatisiert. Der Mechanisatur 
rückt jetlt in uie Funktion uer reinen Üher­
wachung. uer Kontrolle währenu ues uirekten 
Arheitsproze sses (Bilu 3) und regelt nur noch 
währenu ues Wenuevorgangs uie Funktionen 
uer Maschine . 
Dcr Mechanisator ist mit uie\er angenommenen 
unu hisher ni<: ht realisierten Variante in ejne 
he sondere form uer Überwachung unu Kon­
tHllie ues Prouuktionsprozesses gerii<.:kt. uie 
neben anderen mohilen Prozessen uer PflanLCn­
prouuktilln eigen ist. Diese ßesonuerheiten 
hestehen darin. uaß 

\ich uie Maschine unu uamit auch uer Ar· 
heitsplat/_ des Me<.:hani\ut(H\ iiher Ja, Ge­
länue bewegen 
der Arheitsrhythnlll> /.wischen men .. chli ­
eher Kontrolle und Regelung variiert unu 
Situationswech,sel auftreten 
eine visuelle unu teilweise auch akusti\chc 
Kontroll e vun Instrumenten unu vom Ar· 
heitsprol.eß verlangt wiru 
\ich äußere Beuingungen ~tark änuern 
kiinnen . 

Die mit uer Ausrü,tungsvariante 111 verkörperte 
2. Stufe uer Automatisierung erforuert 11111-

L,ngreiche Untersuchungen. uamit uie ge schaf­
fenen Miiglichkeiten l.ur Erhöhung ues gei\tig­
schiipferischcn Anteils nicht in das Gegenteil. 
in die 13ildung von l'enucn/cn der Vereinseiti-



gung umschlagen, die di~ Gefahr ~iner psy­
chischen Unterrorderung des Mechanisator~ 
beinhalten. 

5. Beurteilung der Automatisierungsstufen 
in der. Pflanzenproduktion 

In der I . Sture der Automatisierung nehm~t1 
diese Einrichtungen mehr den Charakter V,lIl 

Pruduktionshilrseinrichrungen an. was so vi~1 
bedeutet. daH die Landmaschine auch ohne die 
Alltomatisierlmgseinrichtungen arbeitsfähig ist 
(z. B. automatischer Lenkregler des Mähdre­
schers E .' 1&). Erst dann. wenn Automatisie­
rungseinri.:hwngen integrierter Bestandteil der 
Lmdmilschine sind (wie z. B. an der autll­
matischen Trennanlage E 6911. werden ei­
nerseits echte Vorteile augenscheinlil:h und 
andererseits rücken ergonomische Probleme in 
anderer Form in deri Vordergrund. 
Diese schrittweise Einführung der Automati­
sierung in die Prozesse der Pflanzenproduktion 
verlangt eine systematische Umgestaltung des 
Arbeitsplatzes des Mechanisators. Das kann 
geschehen. indem 
- dem Mechanisator Aufgaben zugeordnet 

werden, die er vor Einführung der konkreten 
Automatisierungseinrichtungen nicht bzw. 
nur unvollständig ausführen konnte (z. B. 
Durchsatzregelung. Regelung nach Quali­
tätsmerkmalen 1 

- der Mechanisator eine größere Menge von 
numerischen Prozeßdaten zu verarbeiten 
hat 
der Mechan~~ator während des Ernteprozes­
ses seine Sitzposition entspreche~d den zu 
beobal:htenden Vorgängen verändern kann. 

Durch diese Maßnahmen ändern sich das Ar­
beitsfeld und das realisierbare Aufgabengebiet 
des Mechanisators. Für die 2. Stufe der Auto-

matisierungJAusrüstungsvariante 111) muß eine 
Lösung gefunden werden. wo der Mechanisator 
bei der ständigen Überwachung und Kontrolle 
de~ gesamten Prozesses das führende Glied im 
Mensch-Maschine-Systcm verkörperl. Diese 
Führungsfunktion ist grundlegend vom Grad 
des Verstehens zwischen Mensch und Ma­
schine abhängig. d. h. V'ln 

- der psychisden Bereitschaft des Menschen 
I.ur Realisierung des Zusammenwirkens mit 
der Maschine . 
der Zugänglichkeit der Maschine für den 
Menschen 
der Reaktionsgeschwindigkeit der Maschine 
auf eine ihr vom Menschen eingegebene 
I nf ,nmation 
den Kommunikationsmöglichkeiten zwi­
schen dem Menschen und der Maschine. 

Erst eine richtige Abstimmung zwi~chen dem 
Automatisierungsniveau und der Funktions; 
teilung im Mensch-Maschine-System ermög­
licht dem Mechanisator. der erhöhten Verant­
wortung für den Einsatz einer solchen Maschine 
gerecht zu werden. Der Mechanisator ist mit der 
Ausrüstungsvariante 111 (teilweise schon bei 
Variante 11 möglil:hl in die Lage versetzt. 
seine Aufmerksamkeit auf den Ahlauf des 
Arbeitsprozesses . zu richten. wobei pmzeß­
störende Ursachen vor da negativen Wirkung 

. vom Mechanisator erkannt und möglichst ohne 
Unterbrechung des Arbeitsprozesses bese.itigt 
werden können. Eine effektive Funktionstei­
lung garantiert aUl:h. daß unvorhersehbare 
Ursal:hen im stochastisch gestörten und von 
äußeren Bedingungen stark abhängigen Ar­
beitsprol.eß der Pflanzenproduktion durl:h ge­
zielte. vom Menschen vorgenommene Adaption 
beherrscht werden. 

6. Zusammenfassung 
Die Automatisierung der landwirtschaftlichen 
Produktion bringt Veränderungen am Arbeits-

. platz de~ Mechanisators mit sich. Ziel ist es. 
;,u~gehend von theoretischen Untersuchungen 
diese physischen und pSYl:hisl:hen Veränderun­
g.:n zu messen und zu bewerten. Gegenwärtig 
existieren keine gesicherten Aussagen über den 
Grad der psychischen Beanspruchung der 
Mechanisatoren der Pflanzenproduktion. 
Ausgehend vom Stand der Automatisierung 
selbstfahrender Landmaschinen wurden einige 
Grundrichtungen dieser Automatisierung dar­
gestellt. Es wurden 3 Ausrüstungsvarianten von 
Etntemaschinen vorgestellt. die 2 Stufen der 
Automatisierung verkörpern. Durl:h analyti­
sche Beschreibung dieser Varianten und die 
Charakterisierung der resultierenden psy­
chischen Beanspruchungen des Mechanisators 
konnte auf die sich ändernden Bedingungen 
hingewiesen werden .. Die Darstellung der Zu­
sammenhänge verdeutlichte die dem' Auto­
matisierungsni veau angepaßte Funktinnstei­
lung im Mensch-Maschine-System und die dar­
aus abzuleitenden und zu beachtenden Auf­
gaben hei der Bearheitung von Automatisie­
rungslösungen für selbstfahrende Landmaschi­
nen. 
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1. Bedeutung der Lärm- und Staubbekämp-
fung 

Dit! systematische Verbe~serung der Arbl!its­
und Lebensbedingungen. die einen wesent­
lichen Bestandteil de, malt!riellen und kultu­
rellen Lebensniveaus des Volkes darstellen. 
schließt auch die Beriicksichtigung von arheits­
wissensl:haftlichen Gesichtspunkten ein. So ist 
dafür lU sl,rgen.daß der Werktätige nicht durch 
ungünstige U mweltbedingungt!n zusätzlich bc­
anspflll:ht wird oder sogar eine Belastung er­
fährt. Durch den Einfluß negativer Umwelt­
fakturen. 111 denen aUl:h l.ärm und Staub gehö­
ren. kom ,nt es neben direkten physisl:hen und 
psychisl:hen Reaktionen /.u einer Beeinträl:hti­
gung der Arbeitsleistung der Wer.ktätigen. Aus 

. di~sem Grund ist es notwendig. im Zusammen­
hang mit der Verbesserung der Arbeits- und 
I.ebenshedingungen die Durl:hsetzung des wis­
scnschaftlich-tel:hnischen Fortschrills mit der 
I.ärm- und Sl:hadstoffbekämpfung zu verbin­
den. Dabei sind an den Arbeitsplätzen die Ar­
heitshedingung.:n LU verbessern und gesund­
heitsgefährdende Arbeiten weiter einzuschrän­
ken. 
Nachfolgende Untersuchungen wurden im 
V EB Krcisbetrieh für Land technik (Kf LJ 
Schmalkalden. Erzeugnisgruppenleithetrieb für 
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die Instandsetzung von f ahrharen Trocknern. 
durchgeführt. Instand gesetzt werden der so­
w jetische Getreidetrol:kner ZSI'Z-II. der Warm­
luftkörnertflll:kner T (,1\3-1 vom VEB Petkus 
Wutha und der zum T 6113-1 entwickelte Ofen­
wagen vom VEB Erfurter Mälzerei- und Spei­
cherhau. Die InstandsetLlmg erfolgt in einem 
modernen Hallenflachbau vom Typ Ruhland. 

2. Beanspruchung durch Lärm 

:!./ . Allgemeine BeIfiIchlungen 
Gemäß Standard TGL IOtill7 ist Lärm kein rein 
physikalischer Sachverhalt. sondern als Lärm 
bezeichnet man hörbaren SI: hall. der eine ge­
wollte Sl:hallaufnahme oder die Stille stört, und 
Schall. der zur Beeinträchtigungdes physisl:hen 
und pSYl:hisl:hen Wohlbefindens. zu Gesund­
heitsstörungen oder zur Beschränkung der 
Arbeitsfähigkeit führen kann. Zur Charakteri­
sierung des physikalischen Sachverhalts Schall 
dient der Schalldruck p. ein dem Gleichdruci< 
der Luft iiherlagerter kleiner Wechsel­
druck 111. 
Wegellder Größe des vom mensl:hlichen Gehör 
wahrnehmbaren Sl:halidruckbereichs (Hör­
schwelle : p = 0.00002 Pa bei der Frequenz 

f; 1000 Hz: Schmazschwelle: p = :!O Pa) ver­
wendet man den Schalldruckpegel L in dB. der 
wie folgt definiert wird [21: 
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Das ist insofern günstig. da auch für die Hör­
empfindung die Fechnersche Regel prinzipiell 
zutrifft. Diese besagt. daß die Stärke der 
Empfindung eines Reizes dem Logarithmus der 
physikalisch gemessenen Stärke des Reizes 
proportional istl31. 
Tafel I vermittelt einen Überblick über Schall­
druck und Schalldruckpegel verschiedener 
Schallereignisse 111. 
Als Richtwert kann gelten. daß ein Unterschied 
beim Schalldruckpegel von I dB gerade noch 
wahrnehmbar ist und eine Änderung des Schall­
druckpegels um 1'0 dB etwa einer Verdoppelung 
bzw. Halbierung der Schallempfindung ent­
spricht. Um Geräusche. deren Augenblickswert 
des Schalldruckpegels um mehr als 10 dB 
schwankt. durch Angeben eines einzigen 
Wertes charakte.risieren zu können. verwendet 
man .eine hesondere Größe. den äquivalenten 
Dauerschallpegel Lcq . Er ~tt!"t eine zeitlich 
konstante Ersatzlärmwirkullg darl~l . Dabei 
wird das instationiire Geräusdl gedanklich 




