l _Messen, steuern und regeln in der Randtechnilke

Einfihrung in die Steuerungs- und Regelungstechnik (1V)'

6. Das System ,,ursamat‘

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

Die hier angegebenen Automatisierungsmittel sind nicht spe-
ziell fur die Landtechnik gedacht. In ihr herrschen vor allem
mechanische und hydraulische Einrichtungen vor. Mit dem
System ,ursamat“ wird von der VVB Regelingstechnik, Ge-
riitebau und Optik ein universelles System von Einrichtungen

zur Automatisierung technologischer Prozesse angeboten, das

von der Anwendung in speziellen Industriczweigen unab-
hingig ist.

6.1. Ubersicht Uber das System ,,ursamat*

In den letzten Jahren ist in der Regelungstechnik die Ten-

denz zu verzeichnen, daB} sich die geriiteherstellende Industrie

srunehmend von den speziellen Einzelgeriten zu universell

cinsetzbaren Baustein- und Geriitesystemen hinwendet.

Ein solches universelles Baukostensystem muB deshalb

olle Einrichtungen zur
Informationsgewinnung, Informationsiibertragung,

Informationsverorbeitung und Informationsnutzung

umfossen.

Von diesen Gedanken ausgehend, wurde 1961 in der Sek-
tion 8 des RGW der Beschlul gefafit, ein einheitliches, inter-
national abgestimmtes universelles Geritesystem zur auto-
matischen Uberwachung, Regelung und Steuernng (URS) zu
schaffen,

Von den Mitgliedslindern des RGW wurde eine Rahmen-
konzeption fiir URS geschaffen. Diese Rahmenkonzeption
stellt internationale Empfehlungen fiir die Entwicklung, Fer-
tigung und Priifung von BMSR-Einrichtungen dar.

In dieser Rahmenkonzeption [13] wurden folgende Verein-
hejtlichungen empflohlen:

1. Einheitliche Terminologie;

2. Einheitliche Signale;

3. Einheitliche Konstruktionen;

4. Vereinheitlichung technischer Parameter;

5. Einheitliche Aufgliederung in Funktionseinheiten;
6. Einheitliche Prifbedingungen.

Das System ,ursamat® stellt eine Realisicrung dieser inter-
nationalen URS-Empfehlungen dar und entspricht den For-
derungen der Rahmenkonzeption.

Die Hauptparameter des Systems ,ursamat® lassen sich in
dret Gruppen zusammenfassen:

1. Funktionelle Porameter, die das Zusammenwirken der unter-
schiedlichsten Einrichtungen festlegen.

Dazu gehdren: Einheitssignale, statische und dynamische Kenn-
werte, einheitliche Priifvorschriften, standardisierte Hilfsenergien
und einheitliche Fehlerdefinitionen.

2. Konstruktive Parameter (Standardisierung der Hauptabmessun-
gen von Einschilben, Gehdusen, Schréanken und Pulten bei ein-
heitlicher Form- und Farbgebung).~

3. Einsatzbedingungen, Vereinheitlichung der Forderungen an
Klima- und Korrosionsschutz, Schwingungs- und StoBfestigkeit
und einheitliche Schutzarten.

Von diesen Hauptparametern sollen die funktionellen Para-
meter auslithrlicher erliutert werden. Weitere Hinweise zu
den Hauptparametern sind [13] und [14] zu entnehmen. Bei

T Teil 1 s. H.7/1967, S. 334; Teil IT s. H. 8/1967, S. 386; Teil 111 5. H. 9/
1967, S. 438
2 Eingetragenes Warenzeichen
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den Einheitssignalen werden analoge [Einheitssignale und
diskrete Einheitssignale unterschieden.

Die elektrisch-analogen Einheitssignale sind in Tafel 1 zusam-
mengestellt. Dabei wird das Stromsignal bei der MeBwert-
iibertragung, bei den Systemumformern (elektrisch/pneuma-
tisch) und an den Verbindungsstellen zwischen MeBumfor-
mern, Reglern und Stelleinrichtungen benutzt. Das Span-
nungssignal wird dagegen hauptsichlich bei der interneu
Informationsverarbeitung angewendet. Neben diesen Grund-
signalen sind [iir Spezialfille noch Zusatzsignale zugelassen.

Tafel 2 enthdlt eine Zusammenlassung der elektrisch diskre-
ten Signale. Beim digitalen Zweig des Systems ,ursamat®
beschrinkt man sich auf cin L-Signal von 12V, Es existieren
zwei Einheitskodes, dic je nach Art der Informationsver-
arbeitung angewendet werden kénnen. Bei geringer Ver-
arbeitung von Informationen und bei den Tin- und Ausgabe-
einrichtungen wird man den dezimal-tetradischen Kode be-
nutzen. Bei Informationsverarbeitung groBen Umfanges wird
man aul Grund des geringercn technischen Aufwandes den
reinen Dualkode bevorzngen. Andecre Kodes, z. B. zyklisch
permuticrte Kodes [5], sind auf der Meflscite zugelassen.
Festlegungen zu Impulssignalen (Impulsform, -frequenz und
Tastverhéltuis) sind in der Rahmenkonzeption [13] enthalten.

Bei dem pneumatisch-analogen Einheitssignal wurde dic
Anderung des Informationsparameters im Bereich von 0,2
bis 1,0 kp/em? zugelassen.

Zu hydraulischen Signalen wurden im Rahmen des RGW
keine Festlegungen getroffen.

6.2. Gerdte und Einrichtungen des Systems ,,ursamat*'

Die Vorsilbe ,,ursa“ deutet bereits auf URS hin und ist vom
Warenzeichenverband Regelungstechnik e. V. gesetzlich ge-
schiitzt und in 13 Liindern priorititsbegriindet angemeldet.
Das System ,ursamat‘ wurde erstmals auf der Leipziger
Frithjahrsmesse 1966 vorgestellt.

Das Gesamtsystem (Bild 28) gliedert sich in 5 Zweige:

6.2.1. ursakont umfafit alle Gerite und Finrichtungen zur
Informationsgeswinnung (MeBeinrichtungen) einschlieBlich der
Anzeige- und Registriergerite.

In Bild 29 ist ein Beispiel fiir ein Gerit aus diesem Zweig
angegcben — ein fotoelektrisches Pyrometer (Pyrocord) zum
berithrungslosen Temperaturmessen.

Tafel 1. Elektrisch-analoge Einheitssignale des Systems ,,ursamat‘

Stromsignal Spannungssignal
Unipolares Signal 0..5mA 0..10V
Bipolares Signal —5... +5mA —10... +10V
Eingangsimpedanz R 500 2 -
Belastungswiderstand Ry, = 2kQ = 2kQ
Ausgangsimpedanz = 200 k@ =208

Fehlerklasse Iehlerklasse

Tafel 2. Llektrisch-digitale Einheitssignale des Systems ,,ursamat*’

Grundsignale Zusatzsignale

Kontakt-
Banelemente

Kontakt- kontaktlos

Bauelemente

kontaktlos

a) Binire Signale
0-Signal 0 0 0 0
L-Signale 12,24,48,60V 6,12V 6,110,220 V 2,4,48 V

b) Kodierte Signale — Dezimal-biniarer Kode (Bewertung je Tetrade

8 —4 —2 —1)
— Dualkode 2u, 2u—1 22 21 20,
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Bild 28. ,ursamat® — universelles System von Geriiten'und Einrichtun-
gen zur Gewinnung, Ubertragung, Verarbeitung und Nutzung
von Informationen fiir die Automatisierung technologischer
Prozesse

Bild 29. Fotoelektrisches Pyrometer ,Pyrocord“ des Systems ,ursamat”

Bild 30. Elektronische Bausteine des Systems ,ursamat”
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6.2.2. vrsatron umfallt alle elektronischen Steuerungs- und
Regelungseinrichtungen zur Informationsverarbeitung. Die
cinzelnen Funktionen sind in Bausteine aufgegliedert
(Bild 30). Durch Kombination der Bausteine lassen sich be-
stimmte Reglerfunktionen erreichen. Die Bausteine werden in
Kassetten (Bild 31) und diese wiederum bei groferen An-
lagen in Schrinken (Bild 32) untergebracht.

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

6.2.3. ursapnev umfaBt alle Einrichtungen zur Ubertragung
und Verarbeitung pneumatischer Signale 0,2 bis 1 kp/em2. Die
pneumatischen Anlagen lassen sich ebenso aus einzelnen
Funktionseinheiten aufbauen wie die elektronischen Einrich-
tungen.

6.2.4. ursastat umfaBt alle Einrichtungen und Geriite, die
ohne Hilfsenergie arbeiten und Gerite mit Relaisausgang.
Beispiele fiir diesen Systemzweig sind Temperaturregelein-
richtungen, wie wir sie z. B. vom Kiihlschrank her kennen.

6.2.5. ursawirk umfallt BMSR-Stelleinrichtungen der ver-
schiedenen Hilfsenergiearten.

Bild 31. Kassette zur Aufnahme der Bausleine des Systems “ursamat”
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Bild 32. Schrarnkeinheit des Systems ,ursamat™

Die Stelleinrichtungen sind von den anderen Zweigen zum
Teil unabhingig und bei elcktronischen und pneumatischen
Finrichtungen einsetzbar.

Da die Landwirtschaft bei der Anwendung der Steuerungs-
und Regelungstechnik erst am Anfang stcht, ist es sinnvoll,
zunéchst auf das vorhandene Sortiment an Automatisierungs-
mitteln zuriickzugreilen. Besondere Fordcrungen an das Sy-
stem ,ursamat® sollten zu seiner Vervollstindigung dem
Industriezweig Regelungstechnik mitgeteilt werden. Fiir die
Konzipierung des Systems ,ursamat® ist das WTZ, das Insti-
tut fiir Regelungstechnik Berlin, verantwortlich.

7. Zusammenfassung

Die Steuerungs- und Regelungstechnik ist ouch in der Landtechnik ein

Bild 33. Llektronische PI(D)-Regler des Systems ,ursamat®

einsparen, die Arbeitsgeschwindigkeiten erhéhen und die Qualitét der
Arbeitsleistungen verbessern.

Die Anwendung der Steuerungs- und Regelungstechnik erstreckt sich
von fahrenden Landmaschinen bis zu stationdren Anlagen an Ge-
bduden.

Zu den ersten bearbeiteten Problemen gehdren die Regelung von
Werkzeugen zur Bodenbearbeitung, zum Pflegen und Ernten. Bei
stationdren Anlagen wédren Temperaturregelungen und Mengenrege-
lungen zu nennen.

Die Probleme der Steuerungs- und Regelungstechnik werden in Zu-
kunft ouch fiir die Landwirtschaft stark an Bedeutung gewinnen, weil
das unbedingt notwendige Wachstum der Produktivkrafte in der Land-
wirtschaft und Nahrungsgiiterwirtschaft entscheidend von den modernen
Produktionsmitteln bestimmt wird [15].
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Kinematik der Kombination Traktor-Anbaupflug (111) | ke e SAGLLEW

3. Ermittlung der betrieblichen Achslasten
des Traktors

Fiir den Einsatz der Traktoren zum Pfliigen ist es ent-
scheidend, ob die erforderliche Triebkraft an den Triebridern
des Traktors ohne allzu groBen Schlupf auf den Boden iiber-
tragen werden kann. Da der Traktor beim Pfligen fast
ausschlieBlich mit den rechten bzw. linken Ridern in der
TFurche abrollt, ergibt sich eine von Spurbreitc und Arbeits-
tiefe abhingige Schriglage des Traktors. Dadurch werden
die beiden Triebridder schon ohne #uBeren EinfluB unter-
schiedlich belastet. Das im Schwerpunkt angreifende
Traktorgewicht und die Zugkraft Z sowie die vertikale
Zugkraft Zg, in Abhidngigkeit von der Lage des ideellen
Fiithrungspunktes, beeinflussen die betrieblichen Achslasten
der Vorder- bzw. Triebrider. Die Querkraft Z; und das
Drehmoment M, bewirken lediglich eine Umverteilung der
Achslasten beider Triebrdder. Unter Vernachlissigung
der Hebelarme der rollenden Reibung kénnen die Achslasten
fiir die Vorderrider sowie fiir 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 den
angreifenden Kraften Gpr, Zs, Z und den betrieblichen Achs-
lasten Gypetr und Gppetr dargestellt.

7

Z M,=0
—Gvbetr'l+GTr'b+zs'fpi_z'71bl=0
G _GTr-b—}—Zs-cpif—Z-hp,
vbets =

l

x ' I
Der 1. Ausdruck in der Gleichung {‘T% 2 stellt die statische

Vorderachslast Gyt dar und ist jeder Bedienungsanleitung
zu entnehmen. -

+ Zy - Cp—Z -

l

hpi = sz.
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