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6. Das System "ursomat"~ 

In diesem Kapitel sollen einige Hinweise zu den bei uns in 
Entwicklung befindlichen und bereits produzierten Gerälen 
und Einrichtungen der Steuerungs· und Regelungstechnik 
gegeben werden [11] [12]. 

Die hier angegebenen Automatisierungsmittel sind nicht spe­
zieH für die Land technik gedacht. In ihl' herrschen vor allem 
mechanische und hydraulisch e Einrichtungen vor. Mit dem 
System "ursamat" wird von der VVB Regelungstechnik, Ge­
rätcbGu und Optik ein universelles Systrm von Einrichtungen 
zur Automalisierung technologischer Prozesse angeboten, das· 
von der Anwen'dung in speziellen Industriezweigen unab­
ltä 11 gig ist. 

6.1. Übersicht Uber das System "ursomat U 

In den letzten Jahren ist in der ncgelungsteehnik die Ten­
ucn/. zu verzeichnen, cbß sich rli e gerül.eherstellcnde Industrie 
I.unehmend von den spe7.ieHen Einzelgerä ten zu universell 
einsetzbaren Baustein- und Gcriitcsystemell hinwen.det. 

Ein solches universelles Bou'koslensystem muß deshalb 
olle Einrichtungen zur 

Informationsgewinnung, 

Informationsverorbeitung und 

umfassen. 

Inrormotionsübertrogung. 

Informationsnutzung 

Von diesen Gedanken ausgehend, wllrde 1961 in rl e ,· Sek­
tion 8 des RGW der Beschluß geraßt, ei n ei nheitliches, inter­
national abgestimmte~ universelles Gerätesystem z .... auto­
matischen lJberwach·ung, Regelung und Steuerung (URS) zu 
schaffen. 

\'on den Mitgliedsländern des RGW wurde eine Rahmen­
konzeption für URS geschll.ffen. Diese Rahmenkonzeption 
stellt internationale Empfehlungen für die Entwicklung, Fer­
tigung und Prüfung von BMSR-Einrichtullgcn cl::tr. 

In dieser Rahmenkonzeption [J3J wurden folgend e Verein­
heitlichungen empfohlen: 

1. Einheitliche Terminologie; 

2. Einheitliche Signate; 
3. Einheitliche Konstruktionen; 
4. Vereinheitlichung technischer Parameter; 

5. Einheitliche Aufgliederung in Funktionseinheiten; 

6. Einheitliche Prüfbedingungen. 

Das System " ur~amat" ·stellt eine Reali.sie rung .. Ii eser inter­
nationalen URS-Empfehlungen dar und entspricht den For­
de.-ungen der Rahmenkonzeption. 

Die Hauptparameter des Systems "ursamat" lassen sich in 
drei Gruppen zusammenfassen: 

1. Funktionelle Po ra meter, die dos Zusammenwirken d~r unter­
schiedlichsten Einrichtungen festlegen . 

Dazu gehören: Einheitssignale. statische und dynamische Kenn­

werte, einheitliche Prüfvorschriften. standardisierte Hilfsenergien 
und einheitliche Fehlerdefinlfionen. 

2. Konstruktive Parameter (Standardisierung der Hauptobmessun . 
gen von Einschüben. Gehäusen, Schränken und Pulten bei ein­
he,tI,c~er Form- und Farbgebung). 

3. Einsatzbedingungen. Vereinheitlichung der Forderungen an 

Klima- und Korrosionsschutz, Schwingungs- und Stoßfestigkeit 
und einheitliche Schutzarten. 

Von diesen Hauptparametern sollen die funktionell en Para­
mete,· ausführlicher crlüutert werden. \VeitNe Hinweise zu 
den Hauptparametern sind [13J und [l1,J zu en tnehmen. Bei 

1 Teit I s. H. 7/1067, S. 331,; Teil IT s. H. 8/19G7, S. 386; Teil III s. H.9/ 
19G7, S. 1,38 

2 Eingetragenes ~'arenzeichcn 
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den Einheitssignalen werden a naloge Einheitssignale und 
diskrete Einheitssignale unterschieden. 

Die elektrisch-analogen Einheitssignale sind in Tafel 1 zusari1-
mengesteIlt. Dabei ,,,ird das Stromsignal bei der Meßwert­
übertragung, bei den Systemumfonn.ern (elektrisch/pneuma­
tisch) und an den Verhindungsstellen zwischen MeßumIor­
mern, Reglern und Stelleinrichtungen benutzt. Das Span­
nungssign·al wird dagegen hauptsächlich bei ,der internen 
Informationsverarbeitung angewendet. Neben diesen Grund­
signalen sind für Spezialfälle noch Zusatzsignale zugelassen. 

Tafel 2 enthält eine Zusammen fassu ng der elektrisch diskre­
ten Signale. Beim digitalen Zweig ,les Systems "ursamat" 
beschränkt man sich auf ein L-Sigrral V(H1 12 V. Es existieren 
zwei Einheitskodes, die je narh Art der Informationsver­
arheitung angewendet werden kÖ)lJJcn. Bri geringer Ver­
[lrbeitung von In·rormationen und bri d('11 Ein- lind Ausgabe­
einrichtungen wi,'cl man uen dezimal-tctrauischen Kode be­
nutzen. Bei Inrormationsvel'arbeitllng großen Urnfml.ges wi,·,l 
man auf Grund des geringeren technischen Aurwannes den 
reinen Dualkode .bevorzugen. Andere Kodes, z. B. zyklisch 
permutierte l(o{les [51, sind au f der Meßseit e zugelassen. 
Fcstlegungcn zu lmpnlssignalen (Tmpulsrorm, -rrequenz und 
Tastverhältnis) sind in der Rahmenkonzp-ptio n [L3] enthalten. 

Dei dem pneumatisch-a nalogen Einheit,si~n"l wurd" die 
Änderung des Informat.ionsparame l.el's im Bereirh \'on 0,2 
his 1,0 kp/cm 2 zugelassen. 

Zu hydraulischen Signalen wurden im Rahmen des RG\V 
keine Festlegungen getroJTen. 

6.1. Geräte und Einrichtungen des Systems "urlomat" 

Die Vorsilbe "ursa" deutet bereits aur uns hin und ist vom 
Warenzeichenverband Regelungstechnik e. V. gesetzlich ge­
schützt und in 13 Ländern prioritäts·begründ et angemeldet. 
Das System "ursarmat" wurde e rstmals auf der Leipziger 
Frühjahrsmesse 1966 vorgestellt. 

Das Gesam~system (Bild 28) gliedert sich in 5 Zweige: 
6.2.1. ursakont umIaßt .alle Geräte lind F.inrichtungen zur 
Informationsgew;innung (Meßeinrichtnngen) einschließI.ich der 
Anzeige- lind Registriergeräte. 

In Bil,d 29 ist ein Beispiel für ein Gerät aus diesem Zweig 
angegeben - ein fotoelektrisches Pyrometer (pyrocord) zum 
hcrührungslosen Tempernturmessen. 

Tarelt. Elektrisch-analoge Einheitssignale des Systems "lIrsamal" 

Unipolares Signal 
Bipolares Signal 
Eingangsimpedanz RE 
Belastungswiderstand RL 
Ausgangsimprdanz 

Stromsignal 

0 ... 5 mA 
-5 ... +5 mA 
500 Q 

,:; 2 kf.! 
;;;. 200 kf.! 

[<'rhlerldossc 

Spannungssi~nA.l 

0 ... 10 V 
-1O .. . +IOV 

;;" 2 kf.! 
-:- 20 f.! 

Frh lrrldnssc 

T.[eI2. Elektrisch-digitale Einheilssignale des Systems "ursamat" 

Grundsignnlc Zus3tzsignaLe 

Kontakt- kontal<ttos Kontakt- kOlltakttos 
Bau element<,. Rilll ei menta 

:J) Binäre Signale 
O·Signnl 0 0 0 0 
L-Signale 12,21,,1,8,60 V 6, 12 V 6, 1 JO, 220 V 2,1,,1,8 V 

b) Kodierte Signate - Dezimal-binärer Kode (Bewertung je Tetrade 
8 - ~ - 2 - 1) 

- Dualkode 2u , 2U-', •.• ,22.2 ' .2°. 
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Dild 28. "ursamat" - universelles System von Geräten-'und Einrichtun­
gen zur Gewinnung, Ubertragung, Verarbeitung und Nutzung 
von Informationen für die Automatisierung technologischer 
Prozesse 

Bild 29. Fotoelektrisches Pyrometer "Pyrocord u des Systems .,ursnmat" 

Bild 30. Elel<tronische Bausteine des Systems "ursnmatU 
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6.2,2. uraatron umfaßtalle elektronischen Steuerungs" und 
Hegelungseinrichtungen zur InformationsveM~beitung. Die 
einzelnen Funktionen sind in Bausteine aufgegliedert 
(ßild 30), Dureh Kombination der Bausteine lassen sich be" 
stimmte Reglerfunktio'1l'n erreich'en. Die Bausteine werden in 
Kassetten (Bild 31) und ,diese wiederum bei größeren An" 
lagen in Schränken (Bild 32) untergebracht. 

ßild 33 zeigt einen elektronischen PI(D)-Regler in Kompakt" 
bauweise. 

6.2.3. ursapneu umfaßt alle Einrichtungen zur Ubertragung 
und Verarbeitung pneumatischer Signale 0,2 bis 1 kp(cm2. Die 
pneumatischen Anlagen lassen sich ebenso aus einzelnen 
Funktionseinheiten aufbauen wie die elektronischen Einrich" 
lungen. 

6.2.4, ursastat umfaßt alle Einrichtungen und Geräte, die 
ohne Hilfsenergie a~beiten und Geräte mit Relaisausgang. 
Beispiele für diesen Systemzweig sind Temperatul1I"egelein" 
richtungen, wie wir sie z, B. Vo-"ffi Kühlschronk her kennen. 

6.2.5. ursawirk umfaßt' B,MSR"Stelleinrichtungen tier ver" 
schiedenen I-lilfsenergiearten. 

Bild 3t. Kassette zur Aufnahme der Baustein~ des Systems "ursamnt" 
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Bild 32. SChr3T!k cinhcil des Syslems "ursamat·· 

Die Stelleinrichtungen sind von elen anderen Zweigen zum 
Teil unabhängig und bei elektronischcn und pneumatischen 
Einrichtungen einsetzbar. 

Da die Landwirtschaü bei oder Anwenclung odeJ' Steuerungs­
und Regelungstechnik erst am Anfang stcht, ist es sinnvoll, 
zunächst auf das vorhanodene Sortiment an Automatisierungs­
mitteln zurückzugreifen. Besondere Forderungen an das Sy­
stem "ursamat" sollten zu seiner Vervollständigung dem 
Industr.iezweig Regelungstechnik mitgeteilt werden. F'Ür die 
Konzipierung des Systems "ursamat" ist das WTZ, das Insti­
tut für Regelungstechnik Berlin, verantwortlich. 

7. Zusammenfassung 
Die Steuerungs- und Regelungstechnik ist ouch in der landtechnik ein 
Mittel zur komplexen Rationalisierung . Es lassen sich Arbeitskräfte 

Bild 33. Elektronische PI(D)-Regler d es Systems "ursamat" 

einsparen. die Arbeitsgeschwindigkeiten erhähen und die Qualität der 

Arbeitsleistungen verbessern. 

Die Anwendung der Steuerungs- und Regelungstechnik erstreckt sich 
von fahrenden landmaschinen bis zu stationären Anlagen an Ge­
bäuden. 

Zu den ersten bearbeiteten Problemen gehären die Regelung von 
Werkzeugen zur Bodenbearbeitung. zum Pflegen und Ernten. Bei 

stationären Anlagen wören Temperaturregelungen und MengE:nrege­
lungen zu ' nennen. 

Die Probleme der Steuerungs- und Regelungstechnik werden in Zu­

kunft ouch für die landwirtschaft stark an Bedeutung gewinnen. weil 
das unbedingt notwendige Wachstum der Produ'ktlvkräfte in der Land· 
wirtschaft und Nahrungsgüterwirtschaft entscheidend von den modernen 
Produktionsmitteln bestimmt wird [15J. 
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Kinematik der Kombination Traktor-Anbaupflug (111)' Ing. K. HASSELBAcJ--i. KOT. 
Ing. W. MOLLER 

3. Ermittlung der betrieblichen Achslasten 
des Traktors 

Für den Einsatz der Traktoren zum Pflügen ist es ent­
scheidend, ob die erforderliche Triebkraft an den Triebrädern 
des Traktors ohne allzu großen Schlupf auf den Boden über­
tragen werden kann. Da der Traktor beim Pflügen fast 
ausschließlich mit den rechten bzw. linken Rädern in der 
Furche abrollt, ergibt sich eine von Spurbreite und Arbeits­
tiefe abhängige Schräglage des Traktors. Dadurch werden 
die beiden Triebräder schon ohne äußeren Einfluß unter­
schiedlich belastet. Das im Schwerpunkt angreifende 
Traktorgewicht und die Zugkraft Z sowie die vertikaJe 
Zugkraft Z~, in Abhängigkeit von der Lage des ideellen 
Führungspunktes, beeinflussen die betrieblichen Achslasten 
der Vorder- bzw. Triebräder. Die Querkraft Zq und das 
Drehmoment Mt bewirken lediglich eine Umverteilung der 
Achslasten beider Triebräder. Unter Vernachlässigung 
der Hebelarme der rollenden Rejbung können die Achslasten 
für die Vorderräder sowie für das linke und rechte Triebrad 
nach Bild 3 bis 5 bestimmt werden. 
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In Bild 3 ist der Traktor in der Seitenansicht mit de n 
angreifenden Kräften GTr , Zs, Z und den betrieblichen Achs­
lasten Gvbetr und Ghbetr dargestellt. 

-I 
E AtJ2 = 0 

- Gvbetr . l + GTr • b + Z8 . C1'i - Z . hpj = 0 

GTr . b + Z8 . Cpi - Z . h1'l 
Gvbets = l 

Der 1. Ausdruck in der Gleichung GT~ . b stellt die statische 

Vorderachslast Gvst dar und ist jeder Bedienungsanleitung 
zu entnehmen. 

± Z8 . Cpi - Z . hpl 

l 
= Gvz 

Ingenieur6chule für Landtechnik Nordhausen 
(Direktor: Dlpl.-Ing. D. SCHURIG) 

1 Teil I in HeltS[ 1967, S. 390; Teil II in HefL 9/1967, S. 440 
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