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1. Problemstellung .

Der Ubergang zu industriemiBigen Methoden

in der Landwirtschaft istin den ndchsten Jahren

u.a. durch die weitere Durchsetzung der

komplexen Mechanisierung zusammenhangen-

der technologischer Prozesse bis zur Verarbei-
tung der Produkte gekennzeichnet(l1]. In der

Pflanzenproduktion sind gegeniiber der indu-

striellen Produktion neben den aligemeingiilti-

gen politischen und materieli-technischen Vor-
aussetzungen beim Einsatz solcher Ma-
schinensysteme einige Besonderheiten zu
beachten. Diese beziehen sich hauptsiachlich
auf die mobilen Arbeitsprozesse — auf die

Mechanisierung der Bodenbearbeitung. der

Diingung. 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 aufgefiihrten drei grund-
legenden Merkmalen die sorten-und witterungs-
spezifischen Abhéngigkeiten 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 Bodeneigenschaften verlei-
hen den Arbeitsprozessen der Pflanzenproduk-
tion den ihr eigenen stochastischen Charakter.

Zwei zu kombinierende Wege fithren zu einer

optimalen Erzeugung des landwirtschaftlichen

Primarprodukts:

— Einschriankung des stochastischen Charak-
ters. z. B. durch die komplexe Reproduktion
der Bodenfruchtbarkeit

— Einstellung der Maschinensysteme auf den
stochastischen Charakter der Pflanzenpro-
duktion.

Neben hioheren Forderungen an das biologische

Ausgangsmaterial, an die Chemisierung, die
Melioration, die Organisation der Produktion
u.a. gewinnen dabei die MeB-, Steuer- und
Regelungstechnik und die elektronische Daten-
verarbeitung immer mehr an Bedeutung. Die
Automatisierung selbstfahrender Landmaschi-
nen wird zunehmend durch die -Entwicklung
solcher Industriezweige wie Elektronik,. Elek-
trotechnik. Hydraulik und Pneumatik bestimmt.
Das heifit, daB mit der Automatisierung nicht
nur eine Wandlung am Arbeitsplatz des Me-
chanisators erfolgt. sondern daB sich die ge-
samte landtechnische Pragung der Maschinen
andern wird. Bisher vorherrschende Regelun-
gen (z. B. Regelung der Pflugtiefe, automatische
Lenkung'des Riibenrodeladers KS-6) arbeiten
groBtenteils auf mechanisch-hydraulischer
Basis. Die Entwicklung zeigt, daB durch den
Einsatz von Bauelementen der Mikroelektronik
kostengiinstige und funktionell besser an-
gepaBte Regelungen angewendet werden kon-
nen (z. B. automatische Lenkung des Mihdre-
schers E216). Der Vorteil von solchen mecha-
nisch-elektronischen Varianten der MeBwert-
erfassung und -verarbeitung gegeniiber mecha-
nisch-hydraulischen resultiert hauptsichlich
aus den geringeren Riickwirkungen der MeB-
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wertgeber. der einfachen Verrechnung der
MefBdaten (Anwendung von Rechenbausteinen
auf der Basis von Operationsverstarkern bzw.
Mikroprozessoren) und der einfacheren Mog-
lichkeit der logischen Verkniipfung verschiede-
ner Daten.

Mit diesen technischen und technologischen
Veranderungen in den Arbeitsprozessen der
Pflanzenproduktion andert sich auch das Be-
anspruchungsprofil der dort Beschiftigten. Die
korperliche Arbeit wird schrittweise zuriick-
gedrangt. In zunehmendem MaBl gewinnen
Probleme der psychischen Beanspruchung an
Bedeutung. Hieraus leitet sich die Notwendig-
keit ihrer Messung und Bewertung ab.

Zum gegenwirtigen Zeitpunkt existieren jedoch
keine gesicherten Aussagen iiber den Grad der
psychischen Beanspruchung der Mechanisato-
ren der Pflanzenproduktion. die auf die ver-
schiedenen  Arbeitsprozesse zu beziehen
sind.

2. Zur Automatisierung selbstfahrender
Landmaschinen

Gegenwirtig sind in der Landwirtschaft der

DDR auf dem Gebiet der Pflanzenproduktion an

selbstfahrenden Landmaschinen die automati-

sche Lenkung (Méahdrescher ES516. Riiben-

~ rodelader KS-6), die Kontrolle von Arbeits-

elementen (E516. KS-6) und die Verlustkon-

trolle (E 516) realisiert. Kiinftig sind folgende

Automatisierungseinrichtungen an Maschinen

und Anlagen der Pflanzenproduktion notwen-

dig: #

— automatische L.enkung von Maschinen nach
verschiedenen (natiirtichen) Leitlinien

— vertikale (Arbeitstiefe bzw. -hohe) und ho-
rizontale (seitliche Abweichung) Regelung
der Lage von Arbeitselementen

— Regelung des Durchsatzes
— Regelung von Gutzusammensetzungen und
-eigenschaften (z. B. Temperatur, Feuchtig-
keit, Anteil von Zuschlagstoffen)
— Regelung nach geringsten Verlusten
— Regelung der Ubergabe des Erntegutes auf
das Transportfahrzeug
— stiandige Kontrolle von Funktionselementen
(z.B. AusfluBkontrolle: von Saatgut und
Diinger. 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 1). Bemerkt
werden muB dazu, daB aufgrund mangelnder
Informationen und gleichzeitig notwendiger
Verstellungen funktioneller Parameter der
Mechanisator oft nicht in der Lage ist, die
Erntemaschine optimal auszulasten. und daB
die Arbeitsproduktivitat und -qualitat stark von
den Erfahrungen und dem Leistungsvermogen
des Mechanisators abhangen. Das drickt sich
praktisch so aus. daB einige Funktionen, die im
Bild ! als manuelle Regelungen ausgewiesen
sind, konstant eingestellt werden. Das bezieht
sich bis auf die Lenkung der Maschine im
wesentlichen auf die tibrigen Funktionen. Folg-
lich ist die in [2] getroffene Aussage iiber den
Grad der physischen Beanspruchung der Me-
chanisatoren auf die z.Z. bestehenden prak-
tischen Verhaltnisse zu beziehen, die den im
Bild | dargestellten Anforderungen nicht voll-
stiandig gerecht werden.
Das Grundziel der Pflanzenproduktion ist, bei
einer hohen Arbeitsproduktivitiat die Primar-

‘produktion, die selbstfohrende Ernfemaschinen
bedienen -
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Bild 1.

Anforderungen an Mechanisatoren zur Bedienung selbstfahrender Erntemaschinen
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produkte mit hochster Qualitdt und Quantitt

bei geringsien Verlusten und Kosten zu er-

ceugen. Folglich missen die Automalisierungs-
einrichtungen funf wesentlichen Forderungen
geniigen:

— Steigerung der Arbensprodukuvudl durch
standige Auslastung der Maschinen und
Anlagen

— Steigerung der Produktivitat durch hohere
Arbeitsgeschwindigkeiten und  grofleren
Durchsatz

— Erhohung der Arbeitsqualitit. Senkung der
Verluste und Verbesserung der technischen
und technologischen Verfiigbarkeit

— Erbffoung von Moglichkeiten fir die Ent-
wicklung und Einfithrung neuer produktiver
Wirkprinzipien. Arbeitselemente und Ver-
fahren

— Verbesserung der Arbeitsbedingungen der
Mechanisatoren und deren Entlastung von
einseitigen Bedienfunktionen. die unter
Umstinden Monotonieempfinden hervorru-
fen konnen. sowie Erhohung des Anteils
geistig-schopferischer Elemente.

Nachfolgend sollen verschiedene Stufen der

Automatisierung selbstfahrender Landmaschi-

nen  gegeniibergestellt und die technischen

sowie ergonomischen Gesichtspunkte dis-

kutiert werden. .

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

Ausriistungsvariante [:

Erntemaschine ohne

einrichtungen
Der Mechanisator tibernimmt alle erforderli-
chen Verstellungen sur Bedienung der Ma-
schine nach Bild | von der Kabine aus. Dazu
gehoren insgesamt die Verstellungen. die der
Mechanisator aus visuellen und akustischen
Informationen und aus der Erfiahrung ableiten
kann. Solche Verstellungen. die intervallmalig
von biologischen und ackerbaulichen Werten
abgeleitet (2. B. Verstellungen am Mihdre-
schery und im Stund durchgefithrt werden.
sollen nicht betrachtet werden. Als Anveigen
sollen nur die vorhanden sein. die beispiels-
weise zum Betreiben eines Kraftfauhrzeugs
unbedingt erfordertich sind lW.nwrtcmpcr.uun
()Idrud\ [.adekontrolle usw.).

Automatisierungs-

3.2, Ausriistungsvariante 11:
teilautomatisierte Erntemaschine
DicL.enkung der Maschine und die Regelungder
l.age der Aufnahmeelemente werden auto-
matisiert. Der Mechanisator bekommt von
diesen Folgeregelungen den Sollwert-Istwert-
Vergleich analog angezeigt und erhalt dic
Moglichkeit der Soltwertvorgabe.
Die ubrigen Verstelungen werden wie bei der
Ausristungsvariante 1 vom Mechanisator vor-
genommen.

3.3 Ausrastungsvariante H1:
bis aufl den Wendevorgang automaltisierte
Erntemaschine
Alle Arbeitsoperationen withrend der direkten
Ernte sind automatisiert. Der Mechanisator
erhalt eine analoge Anzeige uber die Regel-
vorgiange und wihlt die Sollwerte entsprechend
den daulleren Bedingungen vor. Zusitzlichistein
Kontrollsystem fiir die energetischen Antriebe
vorhanden. dis Uber- bsw. Unterschreitungen
vorgegebener Arbeitsbereiche digital anzcigt.
Duamit ist der Mechanisator erstmals in der
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Bild 2. Die Funktion des Mechanisators im Arbeits-

regime einer Landmaschine

[age. den Arbeitsprozeld weitgehend zu tiber-
blicken und die Funktionsfihigkeit der unter-
schiedlichen Aggregate sowie die Arbeitsquali-
tit der Maschine vollstindig zu iiberwachen.

4. Charakterisierung der psychischen
Beanspruchung des Mechanisators
in Abhéangigkeit vom Automatisierungs-
grad selbstfahrender Landmaschinen

Es sei die Giltigkeit der Annahme vorausge-

“setzt. daB die zu untersuchenden Probleme am

Beispiel einer Erntemaschine auf andere selbst-
fahrende Landmaschinen iibertragbar sind. In
der Charakterisierung der psychischen Be-
anspruchungen wird von den theoretischen
Anforderungen ausgegangen. die an den Me-
chanisator der Pflanzenproduktion gestellt
werden mussen. Die physischen Beanspruchun-
gen werden nicht erortert. da diese bei Einhal-
tung der giiltigen Standards vam Automatisie-
rungsgrad nur gering becinflufit werden.

4.1, Ausrustungsvariante |

Da  alle Funktionen manuell. hauptsachlich
unter visueller und akustischer Kontrolle (un-
vermittelte Informationsuufnahme) ausgefiihrt
werden. beansprucht der Arbeitsprozell die
Aufmerksamkeit im Sinn einer Dauerbeobach-
tung (Bild 2). Eine Vielzahl von gleichzeitig

“auftretenden nichtanumerischen Informationen

mit unvorherbestimmbarer  (stochastischer)
Ereignisdichte  erfordert ¢ine  geteilte  Auf-
merksamkeit auf die unterschiedlichen Teil-
prozesse.  schrinkt  das  plianende.  voraus-
schauende Denken cin und verlangt vom Me-
chanisator eine entsprechende Umistetifahigkeit
(Anpassung an Arbeitswechsel) sowice ein hohes
Mu3 an Erfahrungen. um auftretende Ereig-
nisse  adaguat beantworten 2u konnen. bDie
Arbeitsproduktivitit und -qualitidt sind stark
vom L.eistungsvermogen des Menschen ab-
hiangig. wic das im Abschnitt 2 bereits an-
gedeulet wurde.

4.2. Ausriistungsvariante 11

Bei dieser angenommenen {. Stufe der Auto-
matisierung entfallt die Dauveraufmerksamkeit
fiir den Prozef§ der unmitteibaren Gutaufnahme
in die Maschine. d.h. fur den ProzeB3 an der
Trennstelle zwischen Bestand und Maschine.
Der Mechanisator kann sich damit auf scine
cigentliche Arbeitsaufgabe. den Ernteprozels:

— o JIT agrobivlogische
7 egff)sand Bedingungen
T T Mechonisator

Automalisierungs
einrichtungen
(Regler)

Lond ~
maschine

Bild 3. Dic Funktion des Mechanisators im Arbeits-

regime einer automatisierten Landmaschine

konzentrieren. Iim Informationsangebot treten
an dieser Stelle bedeutende Unterschiede
zwischen der Ernte einzelner Gutarten auf. z. B.
ist bei der Huckfruchternte die optische In-
formationsdichte wesentlich grofler als bei der
Geltreideernte,

Diese Unterschiede konnen durch geeignete
MaBnahmen jedoch abgebaut werden. Durch
den Wegfall der stdndig notwendigen Auf-
merksamkeit fiir die Lenkung der Maschine und
fur die Lageregelung der Aufnahmeelemente
wird der Mechanisator in die Lage versetzt.den
technologischen Durchlauf des Erntegutgemi-
sches durch die Maschine so zu steuern, dafl die
Verluste gesenkt und die Qualitit der Produkte
erhoht werden. Die gezielte Verstellung pro-
celbestimmender GroBen ermoglicht somit die
manuelle Anpassung des Erntevorgangs an die
sich stochastisch idndernden Bedingungen.

4.3 Ausriistungsvariante 111
Alle unter dem Abschnitt 2 angefiihrten Teil-
prozesse seien automatisiert. Der Mechanisator
rickt jetst in die Funktion der reinen Uber-
wichung. der Kontrolle wihrend des direkten
Arbeitsprozesses (Bild 3) und regelt nur noch
withrend des Wendevorgangs die Funktionen
der Maschine.
Der Mechanisator ist mit dieser angenommenen
und bisher nicht realisierten Variante in eine
besondere Form der Uberwachung und Kon-
trolle des Produktionsprozesses gerickt. die
neben anderen mobilen Prozessen der Pflanzen-
produktion eigen ist. Diese Besonderheiten
bestehen darin, dall
—- sich die Maschine und damit auch der Ar-
beitsplatz des Mechanisators tiber das Ge-
lande bewegen
-— der Arbeitsthythmus 2wischen menschli-
cher Kontrolle und Regelung variiert und
Situationswechsel auftreten
— eine visuelle und teilweise auch akustische
Kontrolle von Instrumenten und vom Ar-
beitsprozef verlangt wird
— sich auBere Bedingungen stark indern
konnen.
Die mitder Ausriistungsvariante 111 verkorperte
2.Stufe der Automatisierung erfordert um-
fungreiche Untersuchungen. damit die geschaf-
fenen Moglichkeiten zur Erhohung des geistig-
schopferischen Anteils nicht in das Gegenteil.
in die Bildung von Tendenzen der Vereinseiti-
Heft 1 Jimuar 1980
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gung umschlagen, die die Gefahr ciner psy-
chischen Unterforderung des Mechanisators
beinhalten.

5. Beurteilung der Automatisierungsstufen
in der Pflanzenproduktion
In der 1.Stufe der Automatisierung nehmen
diese Einrichtungen mehr den Charakter von
Produktionshilfseinrichtungen an. was so viel
bedeutet. daff die Landmaschine auch ohne die
Automatisierungseinrichtungen arbeitsfahig ist
(z.B. automatischer lenkregler des Mihdre-
schers E 516). Erst dann. wenn Automatisie-
rungseinrichtungen integrierter Bestandteil der
Landmaschine sind (wie z.B. an der auto-
matischen Trennanlage E 691). werden ei-

nerseits echte Vorteile augenscheinlich und’

andererseits riicken ergonomische Probleme in

anderer Form in den Vordergrund.

Diese schrittweise Einfuhrung der Automati-

sierung in die Prozesse der Pflanzenproduktion

verlangt eine systematische Umgestaltung des

Arbeitsplatzes des Mechanisators. Das kunn

geschehen. indem

— dem Mechanisator Aufgaben zugeordnet
werden, dieer vor Einfithrung der konkreten
Automatisierungseinrichtungen nicht bzw.
nur unvollstandig ausfihren konnte (z. B.
Durchsatzregelung, Regelung nach Quali-
tatsmerkmalen)

— der Mechanisator eine grofere Menge von
numerischen ProzeBdaten zu verarbeiten
hat . :

— der Mechanisator withrend des Ernteprozes-
ses seine Sitzposition entsprechend den zu
beobachtenden Vorgangen verandern kann.

Durch diese MaBnahmen indern sich das Ar-

beitsfeld und das realisierbare Aufgabengebiet

des Mechanisators. Fur die 2. Stufe der Auto-

matisierung (Ausristungsvariante 111) muf} eine
Losung gefunden werden. wo der Mechanisator
bei der standigen Uberwachung und Koatrolle
des gesamten Prozesses das fuhrende Glied im
Mensch-Maschine-System  verkérpert. Diese
Fiithrungsfunktion ist grundlegend vom Grad
des Verstehens zwischen Mensch und Ma-
schine abhangig. d.h. von

— der psychischen Bereitschaft des Menschen
sur Realisierung des Zusammenwirkens mit
der Maschine ‘

— der Zuginglichkeit der Maschine fur den
Menschen

—- der Reaktionsgeschwindigkeit der Maschine
auf eine ihr vom Menschen eingegebene
Information

— den  Kommunikationsmoglickkeiten zwi-
schen dem Menschen und der Maschine.

Erst eine richtige Abstimmung zwischen dem
Automatisierungsniveau und der Funktions-
teilung im Mensch-Maschine-System ermog-
licht dem Mechanisator. der erhohten Verant-
wortung fur den Einsatz einer solchen Maschine
gerecht zu werden. Der Mechanisator ist mit der
Ausriistungsvariante IlI (teilweise schon bei
Variante 11 moglich) in die Lage versetzt.
seine Aufmerksamkeit auf den Ablauf des
Arbeitsprozesses zu richten, wobei proze3-
storende Ursachen vor der negativen Wirkung

“vom Mechanisator erkannt und moglichst ohne

Unterbrechung des Arbeitsprozesses beseitigt
werden konnen. Eine effektive Funktionstei-
lung garantiert auch. daB unvorhersehbare
Ursachen im stochastisch gestorten und von
dufleren Bedingungen stark abhiingigen Ar-
beitsprozel der Pflanzenproduktion durch ge-
zielte. vom Menschen vorgenommene Adaption
beherrscht werden.

6. Zusammenfassung v :
Die Automatisierung der landwirtschaftlichen
Produktion bringt Veranderungen am Arbeits-

-platz. des Mechanisators mit sich. Ziel ist es.

ausgehend von theoretischen Untersuchungen
diese physischen und psychischen Veranderun-
gen zu messen und zu bewerten. Gegenwirtig
existieren keine gesicherten Aussagen uiber den
Grad der psychischen Beanspruchung der
Mechanisatoren der Pfianzenproduktion. ~
Ausgehend vom Stand der Automatisierung
selbstfahrender Landmaschinen wurden einige
Grundrichtungen dieser Automatisierung dar-
gestellt. Es wurden 3 Ausriistungsvarianten von
Erntemaschinen vorgestellt, die 2 Stufen der
Automatisierung verkorpern. Durch analyti-
sche Beschreibung dieser Varianten und die
Charakterisierung der resultierenden psy-
chischen Beanspruchungen des Mechanisators
konnte auf die sich d@ndernden Bedingungen
hingewiesen werden. Die Darstellung der Zu-
summenhiinge verdeutlichte die dem' Auto-
matisierungsniveau angepalite Funktionstei-
lung im Mensch-Maschine-System und die dar-
aus abzuleitenden und zu beachtenden Auf-
gaben bei der Bearbeitung von Automatisie-
rungslosungen fiir selbstfahrende Landmaschi-
nen.
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Untersuchungen zur Larm- und Staubbekampfung
im VEB KfL Schmalkalden

.Ing. C.Hoffmann, KDT/Dr. H. Robinski, KDT, Ingenieurschule fiir Landtechnik Nordhausen

1. Bedeutung der Larm- und Staubbekamp-
fung .
Die systematische Verbesserung der Arbeils-
und Lebensbedingungen. die einen wesent-
lichen Bestandteil des materiellen und kultu-
rellen Lebensniveaus des Volkes darstellen.
schlieBt auch die Beriicksichtigung von arbeits-
wissenschaftlichen Gesichtspunkten ein. So ist
dafur zu sorgen, daB der Werktitige nicht durch
ungunstige Umweltbedingungen zusitzlich be-
ansprucht wird oder sogar eine Belastung er-
fihrt. Durch den Einflufl negativer Umwelt-
fuktoren. zu denen auch 1Lirm und Staub geho-
ren, kommt es neben direkten physischen und
psychischen Reaktionen zu einer Beeintrichti-
- gung der Arbeitsleistung der Werktitigen. Aus
“diesem Grund ist es notwendig. im Zusammen-
hang mit der Verbesserung der Arbeits- und
I.ebensbedingungen die Durchsetzung des wis-
senschaftlich-technischen Fortschritts mit der
Lirm- und Schadstoffbekidmpfung zu verbin-
den. Dabei sind an den Arbeitsplitzen die Ar-
beitsbedingungen zu verbessern und gesund-
heitsgefihrdende Arbeiten weiter einzuschrin-
ken.
Nachfolgende Untersuchungen wurden im
VEB Kreisbetriecb fur Landtechnik (KfL.)
Schmalkalden, Erzeugnisgruppenleitbetrieb fir
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die Instandsetzung von fahrbaren Trocknern,
durchgefiithrt. Instand gesetzt werden der so-
wjetische Getreidetrockner ZSPZ-8. der Warm-
luftkornertrockner T 683-1 vom VEB Petkus
Wutha und der zum T 683-1 entwickelte Ofen-
wagen vom VEB Erfurter Milzerei- und Spei-
cherbau. Die Instandsetzung erfolgt in cinem
modernen Hallenflachbau vom Typ Ruhland.

2. Beanspruchung durch Larm

2.1. Allgemeine Betrachtungen

Gemil} Standard TGL 10687 ist Larm kein rein
physikalischer Sachverhalt, sondern als Lirm
bezeichnet man horbaren Schall, der eine ge-
wollte Schallaufnahme oder die Stille stort. und
Schall. der zur Beeintrichtigung des physischen
und psychischen Wohlbefindens. zu Gesund-
heitsstorungen oder zur Beschriankung der
Arbeitsfihigkeit fuhren kann. Zur Charakteri-
sierung des physikalischen Sachverhalts Schall
dient der Schalldruck p. ein dem Gleichdruck
der Luft tiberlagerter kleiner Wechsel-
druck [1].

Wegen der GroBe des vom menschlichen Gehor
wahrnehmbaren  Schalldruckbereichs  (Hor-
schwelle: p = 000002 Pa bei der Frequenz

f = 1000 Hz: Schmerzschwelle: p = 20 Pa) ver-
wendet man den Schalldruckpegel L in dB. der
wie folgt definiert wird[2]:

L= 2012

Po

Das ist insofern giinstig, da auch fur die Hor-
empfindung die Fechnersche Regel prinzipiell
zutrifft. Diese besagt, daB die Stirke der
Empfindung eines Reizes dem Logarithmus der
physikalisch gemessenen Starke des Reizes
proportional ist|3].

Tafel | vermittelt einen Uberblick iiber Schall-
druck und Schalldruckpegel verschiedener
Schallereignisse [ 1].

Als Richtwert kann gelten. daB ein Unterschied
beim Schalldruckpegel von | dB gerade noch
wahrnehmbar ist und eine Anderung des Schall-
druckpegels um 10 dB etwaeiner Verdoppelung
bzw. Halbierung der Schallempfindung ent-
spricht. Um Gerausche. deren Augenblickswert
des Schalldruckpegels um mehr als 10 dB
schwankt, durch Angeben eines einzigen
Wertes charakterisieren zu konnen. verwendet
man eine besondere Groe. den dquivalenten
Dauerschallpegel L.y. Er stellt eine zeitlich
konstante Ersatzliirmwirkung dar|4]. Dabei
wird das instationire Geriusch gedanklich
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