Zur Automatisierung bei der Ent- und Bewdsserung

landwirtschaftlicher Nutzfldachen!

Welche Arbeitsgéinge und Arbeitskomplexe kénnen
avtomatisiert werden?

Wenn der Stand und die weiteren Aulgaben der Automati-
sierung im Melioratiouswescn, insbesondere bei der Int- und
Bewisserung landwirtschallicher Nulzfliichen, eingeschiitzt
werden sollen, so mnul} das in den drei Ebenen Vorbereitung,
Planung und Projcktierung, Bauvauslithrung sowie Belrich
und Unterhaltung der Meliorationsanlagen erfolgen. Wih-
vend Vorbereitung, Planung und Projekiierung allenlalls
einer Mechanisicrung einzeluer Arbeitsgiinge, kaum  aber
ciner Automalisicrung zugiinglich sind, kénnen beim Bau
und beim Betrichb sowohl cinzelne Arbeitsgiinge als auch
ganze Arbeitskomplexe, wio z. B. der Betrich von Bewisse-
rungssystemen, teilweise, weilgchend oder vollstindig auto-
matisiert werden. Prinzipicll wird es sich um solche Arbeits-
ginge und Arbeitskomplexe handeln, die sich iiber grofic,
schwer tiberschbare Flichen ausdehnen, wic z. 1B. dic Steue-
rung grofler Bewiisscrungssysteme, oder von deren Genauig-
keit die Funktionstiichtigkeit der Anlagen abliingt, so z. B.
dio Gefillestcuerung bei Baggern und anderen Erdbau- und
Erdbewegungsinaschinen, die bei manucller Verrichtung rasch
zu Ermidungserscheinungen und damit zu groflen Abwei-
chungen [iihrt, oder bei gréBleren Arbeitsgeschwindigkeiten
der Maschinen dio Reaktionsldhigkeit des Bedienungsperso-
nals iiberfordert.

Dio Automalisicrung von Teilvorgiingen, etwa bei der Bag-
gerarbeit, ist dort notwendig, wo die Sicht vom Bedienungs-
sitz aus erschwert ist und die Bodenverhiiltnisse, der Be-
wuchs, die Durchwurzelung und der Stein- und Holzbesatz
des Baugrundes stark wechseln. Durch die Automatisierung
muf z. B. bei zyklisch arbeitenden Baggern cine bessere Fil-
luhg der Arbeitsorganc, einc bessere Ausnutzung der Motor-
leistung, ecine Verkiirzung der Arbceitsspiele und einc Ver-
besserung der Arbeitsgenauigheit — evtl. durch automatische
Arbeit nach Schablonen oder Programmen — crreicht wer-
den. Bei den komplizierten Bedingungen auf den Meliora-
tionsbaustellen — wie wenig tragliahiger Untergrund,
unebenes, mit Biumen, Gestriipp, Stubben-usw. bestandencs
Gelinde — wird es sich immer um cine Kombination von
manuclicr und automatischer Avbeit handeln, d.h. dic Ma-
schine mufl zuniichst in eine giinstigo Ausgangsstellung am
Arbeitsort gebracht werden, von der aus dann der teil- oder
vollautomatische Baggerbetrich beginnt.

Auch wiire einc Unierteilung der Mvbeit in der Weise denk-
bar, dafl zuniichst mit Flachbaggern cine Arbeitstrasse vorbe-
reitet wird, aul der dann der zyklisch oder stetig arbeitende
Bagger an Leitvorrichtungen, wie z B, au cinem in der Ge-
fallehnie gespannten Leitdraht bzw, @n cinem Licht- oder
Lascrstrahl, entlang arbeitet.

Uber den Stand der Automatisierung

Baumaschinen

Teilautomatisierungseinrichiungen an Baggern sind  bisher
im  Bauwesen der DDR nicht bekannt. Auch in dem
Taschenbuch ,,Baumcchanisierung und Baumaschinen” von
KLOTZSCIE und NOWITZRKT [1] wird nichis erwithnt. Im
Melioratlionsbau [and lediglich der sowjelische Driingraben-
bagger ETN-174 mit automatischer Leitdrabigelillesteucrung
groficre Verbreitung. Das Verfuhren ist vollautomnatisch aus-
gelegt und arbeitet elekirohydraulisch. Der pendelnd aulfge-
hiingie Taststab enthilt iin Schalucil Kontakte, die iber
elektrische Impulse dic MHydraulikzylinder Dbelitigen und
damit die Eimerkette heben und senken (2], In der Praxis
welen hiufig Stérungen im clektrischen Teil dieser Steucr-
anlage auf, so daBl dic Automatik nicht mehr benutzt und
visuell mit Iand gestcuert wird [3]. Vom lettischen TFor-
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schungsinstitut fir Ilydrotechnik und Mlelioration wurde
daher von 1962 bis 1966 cine hydraulische Ubertragung der
Steuerimpulse entwickelt und erprobt, die wesentlich zuver-
lissiger sein soll [3]. Dic Sicuergenavighkeit wird [ferncr
dadurch crhéht, daf3 die Steuerimpulse nicht nur auf dic
Eimerleiter, sondern durch cinen besonderen Hydraulikzylin-
der auch aul den Sohlschul iibertragen werden.

Dio Genauigkeit soll auch in sieinigen Boden + 2 em betra-
gen, dic Leistung des ETN-171 wird um 40 bis 70 9, exhshi.
Dic Abstiitzung kann aul den Iydraulikzylinder des Sohl-
schuhis crlolgen, wobei die beiden scitlichen Hydraulikzylin-
der der Limerhette in Schwimmstellung sind; sic ist aber
auch aul alle 3 Hydraulikzylinder oder nur auf die beiden
scitlichen Zylinder mogliche

Bis heute wird aucli intmer wicder versucht, das Gefiille nach
cinem scharf gebiindelten Lichtstrahl zu stcuern. So berichiet
GALLWITZ 1962 von Versuchen am Landmaschineninstitut
Gottingen [4). In England wurden 1967 vom Tandmaschinen-
institut NIAE und von der Rank Pullin Controls entwickeltc
optische Gelillesteuerungssysteme mit regelbacer Lichtquelle
und Emplinger an den Driinmaschinen vorgelihrt, die cine
Genauigheit von #4-2 bzw. #+ L em errcichen sollen [5]. Bei
der gleichen Vorfihrung wurde cine iber Funk (nach Visier-
taleln)  gesteuerte  Drinmaschine  ,Badger Minor  von
Hudswell Yates Developments, Leeds, gezcigt, die grabenlos
flexible Kunsistolfdvinrohre verlegt und mit 3 Ak 1200 m/h
crreichen soll.

Versucho mit Steuersystemen, die Pendel bzw. verbundene
Gelillo verwenden, wurden mchrfach unlermommen, zuletzt
vom VEB Weimar-Werk [fir die  Maulwurfdrinmaschine
B 750, ohune dal} sie sich bisher praktisch durchsetzen konn-
ten. Prinzipicll besteht bei diescin Verfahren die Schwierig-
keit darin, daB3 vertikale Versetzungen, 2 B. durch Steine,
Iolzreste usw., wit WinkelmeBverlahren niclit ausgesteuert
werden kénnen [6].

Das Einlegen der Ton- bzw. Plastdvinvohre in dic Rohrver-
legeeinrichtungen erfolgt ncist noch manuell, wihrend end-
lose, (lexible Plastdriinrohre und auch dic wihrend der
Arbeitslaliet auf der Maschine gelormten Plastfoliendriinrohre
automatisch verlegt werden. BEJLIN [7] beschreibt cine Vor-
richtung, dic dic Tondrinrolire mit cinem Greifer aus der
Palette nimint und in die Rolirrutsche legt. Gleichzeitig wer-
den von 2 Rollen TFilterbiinder @her und unter dic Rohre ge-
legt. Die Verlegeleistung konnte gegeniiber manucller Arbeit
verdreifacht werden. Zur Kontrolle des Arbeitsmales und der
Arbetisqualitiit ist cine automatische Registricrung der Fahr-
nmieter, der Arbeitsspiele und des talsachlich hergestellien
Gelilles zu fordern. Als erster beschreibt LEUE [8] cine
sclbstschreibende Gefiilleregistriereinrichiung fiir den ETN-
171, dic allerdings nur dic Abweichungen des Taststabes vom
Leitdraht aufzeichnel. Es ist unverstiindlich, daf3 bisher solche
verhilinismiBig einfachen Registrier- und *Zihleinrichtungen
an Baumaschinen nicht entwickell wurden.

Fir den Betrieb von Bewdsserungsanlagen

(olfecne Griben, Drinungen) Dbestehen kaum  Automatisie-
rungsméglichkeiten, da sic — bei ordnungsgemiiBBer Instand-
haltung — weilgehend selbstiitig und wartungsarm arbeilen,
d. h. das iiberschiissige Oberflichen- und Grundwasser den
Gesclzen der Schwerkralt gemilh ablithiren. Ls wiire allenfalls
denkbar, bei Dudinsystemen aus endlosen Kunststoffrohren
im Scheilel ganz oder teilweise blanke Drilile nit einzuzie-
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hen, die, unter Strom gesetzl, bei vollaufendem Rohr (z. B.
bei Verstoplungen) iiber das Wasser I ontakt zur Erde be-
lkommen und so Stérungen im Driinsystem signalisieren, die
dann evll. lokalisicrt werden kénnten, Das setzt allerdings
voraus, dall dieser Drahit stets im Rohrscheilel liegt, was
technisch schwer zu realisicren ist.

Bei kiinstlicher Entwiisserung mit Hitle von Schépfwerken
ist einc wasserslandsabhiingige automatische Fin- und Aus-
schaltung der Schépfwerkpumpe iiblich. Fine Arbeilsgemein-
schalt des VIEB Ingenicurbiiro fiir Meliorationen Bad Freien-
walde hat zusammen mit dem EAY Treplow cine kontaktlose
Stenerung mit Tilfe von Translog-Bausteinen ausgearbeitet,
dic jelzt erstinalig an 3 Schoplwerkprojcklen erprobt wird.
Sic ergibt Einsparungen von 13- bis 20000 M je Anlage [9].
LFniwiisscrungssysteme, insbesondere mil olfenen  Griben,
werden heute gleichzeilig [iv Bewiisserung mit An- und Lin-
stan und Bercegnung projekiiert. Das Wasser wird nicht nur
abgefithrt, sondem bei Bedarl zuriickgehalten, gespeichert
und den Fliichen wieder zugeliihrt. Dicse aktive Wasserrege-
Tung in groBen Gebiclen ist kompliziert. Soll sic wissenschall-
lich durchgefithrt werden, so bedar( es zahlrcicher Was-
serstandsmefsiellen an den Vorllutern, Schépfwerken und
Binnengriben und z. T. sogar in den Flichen sclbst (hier als
GrundwasscrmeBstellen). Bei einer automatischen Wasser-
regelung miissen diese Mefiergebnisse tiber Dralit oder draht-
los an cine Zenlrale iibermittelt, dorl verrechnel. ausgewerlet
und in Stenerimpulse fiir dic Bedienung von Schiilzen,
Schiéplwerk- und Férderpumpen umgewandelt werden.

Schiilze und Stane sind mit Servownoloren auszuristen. Die
Stenerung  der Staue, Durchliisse nnd Puinpen kann nach
einem vorgegcbenen Programm erfolgen. In cinem Erfah-
rungsbericht der Milgliedslinder des RGW [10] und in einem
Fortschrittsbericht von SEVRRUK [11] wird ausfihrlich auf
dic Problematik der groBrdumigen aulomatischen Wasser-
regclung cingegangen nnd [leslgestellt, daR eine Fernsleue-
rung nur [iir dic groficn Haupt- und Nebenzuleiter Gkono-
misch ist. Hier Irclen geringerc Spicgelschwankungen z. B.
bei Wassereninahme oder durch Wind anf. Das weil ver-
zweigle Binnengrabennelz mit scinen zahlreichen Stauen,
Durchlissen usw. mull ohnedies laufend unterhalten und
iiberwacht werden, da es vielen naturbedinglen Stérungen
ausgesetzt ist. Die Arbeitskriilleeinsparung wire hier unbe-
deutend, der technischo Aulwand fiir dic Fernmessung und
Ternbedienung der zahlreichen Staue unwirtschaltlich hoch.

Bewdisserung (Beregnung)

Wesenllich giinstiger sind die Moglichkeiten der Automatisic-
rung Dei Bewdsserungssystemen mit  wartungsextensiven,
z. B. belonierten Bewiisserungsgritben und oberirdisch verleg-
ten Halbschalenleitungen. Diese Systeme bieten viele Mog-
lichkeiten der anlomatischen Verleilung des Wassers, wobel
wiederum die Aulomatisicrung der grofien Punpstalionen
und Stauanlagen am elfcklivsien ist, da sich hier technische
Storungen am stiirksien auswirken. Von sowjclischen Aulo-
ren wird bei solchen Systemen mit 20 bis 309/, Personalein-
sparung, ciner Steigerung der Arbellsproduktivitit um das
1,7fache, zusilzlichen Kosien [iir dic Aulomatisicrung von
1,5 bis 29, der Gesamiinvestitionen oder 30 bis 96 Rbl./ha
und einem Ricklaul der zusiitzlichen Ausgaben in 5 bis
7 Jahren gerechuet. Die Aulomatisicrung solcher DBewiisse-
rungssystemo soll clappenweise so erfolgen, dafl zuerst der
Umbau der Bewiisscrungssysteme und die Rekonstruktion
der hydrotechnischen Anlagen sowic deren Ausriislung mit
RegelmeBetnrichiimgen, Mechanismen  [ir Schicber  usw.,
dann die Installation von FernmeB- und Terniibertragungs-
cinrichtungen und schlicflich die Automalisierung der Was-
scrverteilung durchgelithet werden. Fiir diec Wasserverieilung
aus iiber Geliinde verleglen Betonzuleitern gibt es eine ganze
Picihe origincller antomatischer Regeleinrichlungen, die hiu-
fig mit Schwimmer, versiellbarer Gegenmasse und Segment-

verschluB arbeiten [11] [12] [13] [14] [15].
An der Universitit Wyoming (USA) wurde ein selbstfahren-
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der Heber entwickell. Sein EinlaB ruht aufl Schwimmern im
Zuleiler; vor dem flachgedriicklen Auslaff liegen 2 Turbinen,
dic durch den ausirelenden Wassersirahl angetrieben werden
und ihrerscits ein Ketlenlaufwerk betreiben, das den Heber -
fortbewegl. Das Geriit [dhrt cinc ganze Woche lang Tag und
Natht bedienungsirei am Zuleiter aufl und ab [16].

Weil verbreitet ist die Aulomalisicrung grofier Beregnungs-
pumpslationen. Sie soll die Druckschwankungen in den weil
verzweigten Lrdleilungsnelzen mindern und eine volle Aus-
lastung der Pumpen gewihrleisten. Der Druckaunsgleich kann
durch grofle Wasscrhochbehilicr, durch Druckkessel und
durch Riickfiihren eines Teiles des gelorderten Wassers zur
IEntnahmestelle erreicht werden. Allgemein sctzt sich der
Druckkessel durch, der mit Hillspumpen gefillt wird und dic
1. Pumpe druckabhiingig cinschaltct, wihrend die weiteren
Pumpen  druckabhiingig, verbrauchsabhingig oder dem
Stromverbrauch entsprechend zu- und auch abgeschaltet wer-
den. Zur aulomalischen Sieuerung gchéren oft noch Fern-
mchanlagen fite dic Messung der Temperatur von Pumpen-
lagern und zur Signalisicrung von Havaricen.

Vom VEB Ingenieurbiiro [iir Meliorationen Bad Freicnwalde
wurden Typenreihen automatischer Beregnungspumpstatio-
ncn cntwickelt.

Noch im Anlangssladium Dbefindet sich dic Automalisierung
des cigentlichen  Beregnungs- und  Bewiisserungsbelriebes.
ITier gibt es cinige originclle Versuchsanlagen. Sie sind meist
slationiir ausgelegt, da nur hicr prinzipiell einc bedienungs-
[reio Ternslcuerung moglich ist. Dic daliir notwendigen zahl-
reichen Hydranten, aul dic die Regner aulgesclzl werden,
wiirden dic Bewirtschaftung der Flichen erheblich sisren.
Dalier wird versucht, sie versenkbar zu machen. Sowoll in
dem bereits erwiihnten LErfabrungsbericht [10] als auch in
ciner ncuen sowjelischen Verd{lentlichung {17] wird iiber
versenkbaro Ilydranten berichtet, die 600 mm (CSSR) bzw.
450 mm (UdSSR) unter Flur liegen und durch Wasserdruck
itber die Bodenobcrfliiche gehoben werden. Nach der Dereg-
nung koénnen sie von Hand wicder in die Erde gedriickt
werden. Problematisch ist die [erngestcucrte Ein- und Ab-
schallung der Regner bzw. Hydranten. In einer amerikani-
schen Versuchsanlage crfolgt das durch aufblasbare Gummi-
kissen [18]. Die Druckluft wird zenlrval erzeugl und iiber eine
besondere Rohrleitung an jedes Iissen gefithrt. Die Steue-
rung erfolgt {iber Kabel oder drahtlos iiber Sender, wobei
jeder Emplinger im clekiromagneclischen Ventilsystem (je
AuslaB} eins) auf eine andcere I'requenz des Senders anspricht.
Uber oine Schalluhr wird der Betrich automatisiert.

An der Universitit Nebraska (USA) wurde 1966 cine auto-
matisch arbeilende Furchenbcewiisserung entwickelt, bei der
die Hydranten ebenfalls mit aufblasbaren Gummikissen ab-
gesperrl werden [19], Tensiometer mit Kontaklen bei hoher
und nicdriger Bodenfeuchle schallen das elektronische ICon-
trollsystem ein und aus, das die Ilaupt- und Riickpuinpe —
das aus den DBewisscrungsfurchen ablaufende Wasser wird
aufgefangen und wieder zuriickgepumpt — und nacheinander
die cinzelnen Hydranten cinschaltet, bis die ganze Fliche
bewiissert ist. An der Haupipumpe belindel sich ferner ein
automatischer Stickslolfdosiercr. 1 Ak soll mit dicsem System,
das 1968 serienreif sein soll, tiber 400 ha bewi#sscrn.

1966 wurde vom sowjclischen Institut ,,Giprovodchoz“ bei
Kopanka, Moldauische SSR, eine vollautomalische stationére
Beregnungsanlage auf zunidchst 75 ha eingerichtet, die auf
150 ha crweilert werden soll [20]. Sie arbeitct mit Weitstrahl-
regnern DN-1, die bei 5atl Druck 50 m Wurlweite und 24 I/s
(86,4 mY/Il) Wasserverbrauch haben und auf Hydranten im
Verband 60 X 70 m sitzen. Die Haupt- und Steucrpumpen
sind mit Llektroschicbern versehen. Aul jeden Hydranten ist
ein hydraulischer Regler aulgescliraubt. Die zentrale Steue-
rung der gauzen Anlage erfolgl durch cine Programmicrein-
richtung, die [iir eine einmalige Beregnung alle Regner nur
einmal bzw. [ir cinc sich wiederlolende Beregnung cinzelne
liegnerreihcn mechrmals nacheinander einschaltet. Die Regner
kounen je nach Regennorm verschicden lange laufen. Das
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Beregnungsregime und die Beregnungsnorm werden vorher
vom Operator eingestellt. 6 Regner sind immer gleichzeitig
im Betrieb. Sie laufen bei einem bestimmten Druck iiber die
hydraulischen Ventile in den Hydranten an. Die Anlage-
kosten der Versuchsanlage betrugen 2800 Rbl./ha.

Der automatische Betrich eincr stationiiren Beregnungsanlage
mit zahlrcichen Regnern ist also im Prinzip gelést. Die
Schalimechanismen der Hydranten und Regner werden pncu-
matisch oder hydraulisch betiitigt, das Bewiisserungspro-
gramm wird meist elektrisch mit Iilfe von Uhren mit ein-
stellbaren Zeiten und in eiustellbarer Reihenfolge abgearbei-
tet. Dabei kann cine einmaligo Bewisscrung der ganzen
Flache oder eine sich wiederholende Bewiisserung bestimmter
Teilflachen erfolgen.

Beregnungszeitpunkl und -dauer (Regenmenge) werden ent-
weder empirisch vorgegeben oder nach Mcssungen der Boden-
feuchle und des Wasserverbrauchs der Pflanzen” gesteuert.

Die Methoden zur Messung der Bodenfeuchte und der pflan-

zenphysiologischen Kerinwerle, wie z. B. der Zellsaltkonzen-
tration, -sind sehr aufwendig. Ferner sind die Beziehungen
zwischen diesen Werlen und dem Ertrag nicht eindeutig. Aus
langjiihrigen Versuchen geht hervor, daB der DBeregnungs-
erfolg sehr stark vom Wilterungsablauf, insbesondere von
den Niederschligen und von der Tempcratur wihrend der
Vegetationsperiode — hier besonders wilirend bestimmter
kritischer Wachstumszeiten — abhingt. KLATT [21] gibt auf
Grund 15jihriger Beregnungsversuche eine Formel zur Be-
rechnung des Wasserbedarfs der Pflanzen an, in die Tempe-
ratur und reclative Luftfeuchte eingehen. Dieser Wasserbedarf
kann pentadenweise berechnet und dem Niederschlag in
dieser Pentade gegeniibergestellt werden. Die cntstehenden
Diffefenzen werden wihrend der Vegelationszeit nacheinan-
der auf eine Bilanzlinie treppenférmig nach unten aufgetra-
gen. Fillt diese Linie ab, so besieht ein Wasserdefizit. Bei
Anslieg ist die Wasserbilanz positiv, der Boden reichert sich
also mit Wasser an. Unter dieser Bilanzlinie werden die im
Versuch ermittelten krilischen Bercgnungszeitriume der
Nutzpflanzen aufgetragen. Je steiler der Abfall der Bilanz-
linie in diesem krilischen Bereich ist, deslo dringender muf}
beregnet werden, desto hdher sind auch dic Erfolgsaussich-
ten der Beregnung.

Ls ist meBtechnisch sicher kein Problem, Niederschlige,
Temperatur und Luftfcuchte stindig zu erfassen, sie in der
angegebenen Weise zu verrechnen und zu bilanzieren und

danach — den bckannten pflanzenspezifischen Beregnungs-
zeilrdumen entsprechend — die Beregnung automatisch zu
stcuern.

Eine temperaturabhingige automalische Ein- und Ausschal-

" tung stationidrer Deregnungsanlagen erfolgt bereits bei der

Frosischutzberegnung.

Von Perrot (Westdeutschland) wurde der fahrbare Gerite-
triger ,,KKulimat® fiir Gewichshiiuser entwickelt. Dieser mit
Elektromotor angetriebene Geritetriger Fihrt an zwei an
der Hauskante aufgehiingten Lingsschienen iiber der Kuliur
hin und her, bercgnet mit Klarwasser und Diingerlésung,
spritht, nebelt und kann auch mit Lampen [ir die Zusatz-
belichtung bestiickt werden. Das Gerit kann sowohl von
Hand, iiber einc Ulir und auch vollautomatisch iiber Thermo-
staten und Hygrostaten gesteuert werden.

Dic bei automatischer Programmstcuerung mogliche ab-
schnittsweise Beregnung erlaubt auch die Verwendung klei-
nerer, billigerer Rohrleitungen mit ,Regenkanonen®, das sind
Weitstrahlregner mit vorgeschalteten Druckkesseln. Vom
Moskauer Forschungsinstitut fir Hydrotechnik und Melio-
“ration wird seit 1961 dic Regenkanone Aida-1 entwickelt,
die einen Druckkessel fir 201 Inhalt hat und 24 m Wurl-
weite errcicht, so dal sie im 36 X 24-m-Verband aufgestellt
“werden kann. Ihr Wasserverbrauch betrigt 1,8 bis 2,5 m%/h.
Fir diese Regner werden Rohrleitungen von nur 50 mm
Dmr. bendtigt [22]. Von Perrot wurde fiir die abschnitisweisc
Berregnung ein spezielles Steuergerit ,,Aqua-Dial® entwickelt.
5
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Allerdings hat die Beregnung mit Regenkanonen praktisch
noch keine Verbreitung gefunden.

Zusammenfassung

Die Automatisierung bei der Entwisserung landwirtschaft-
licher Nutzfliichen beschriinkt sich z. Z. auf die automatische
Gefillesteucrung bei sletig arbeitenden Dridngrabenbaggern
und auf dic wasserstandsahhiingige Ein- und Ausschaltung
von Schépfwerken bei der kiinstlichen Vorflutschaffung. Die
Gefallesteuerung erfolgt iiberwiegend nach cinem in der Ge-
fallelinie gespannten Leitdraht. Die Stcucrimpulse werden
am zweckmiifligsten hydraulisch iibertragen. Als Abweichun-
gen werden- 3 1 bis 2 em angegeben.

Das automalische Ilinlegen der Driinrohre und die automati-
sche Registricrung der lalsichlich geleistcien Baggerarbeit
nach Qualitit und Menge beflinden sich noch im Versuchs-
stadium. Bisher nicht realisiert wurde eine teil- oder voll-
automatische Steuerung der eigenilichen Baggerarbeit (ins-
hesondere bei. zyklisch arbeitenden Baggern) zwecks besserer
Auslastung der Maschinen (vollstindige Loéffel- bzw. Eimer-
filllung, schnellere Arbeitsspiele usw.).

Die Automatisierung bei der Bewisserung umfaBt die Fern-
bedienung bzw. automatisché Steucrung grofer Stau- und
EinlaBbauwerke sowie Pumpstationen. Die programmicrte
automatische I'ernstcuerung weilrdumiger Bewésserungssy-
steme mil offenen Zuleitern und Verleilgraben bzw. mit
Erdleitungen, ITydranten und Regnern wird erst in einigen”
Versuchsanlagen erprobl, wobei z. T. originelle selbstregulie-
rende VerschluB- bzw. Dosiervorrichtungen (z. B. verschie-
dene Segmentverschliisse mit Schwimmer fiir Halbschalen-
zuleiter) sowie pncumaltisch und hydraulisch gestcuerte Ver-
schliisse und Ventile fiir Schieber, Hydranten und Regner
(z. B. Luftkissenverschliisse) erprobt werden. Auch die Be-
regnungssleuerung nach der Bodenfeuchte (mit Tensiometern,
Ncutroncnsonden und andercn Sensoren) wurde praktisch
noch nicht wirksam. Fine noch zu erprobende automatische
Beregnungssteuerung nach entsprechend verrechneten ‘Witte-
rungsmefdaten (Lufttemperatur, Niederschlige, Luftfeuchtig-
keit, dargestellt als Beregnungsdiagramm nach KLATT) er-
scheint wirkungsvoller und billiger.
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Ing. H. FINKE, KDT*

Aufl allen Gebiclen der Industric zeigt sich immer mehr dic
Tendenz zu gréBeren und kompliziexten Anlagen. Leider ist
auch damit cine grifere Uniibersichtlichkeit verbunden. Dic
Lcistungen der Kraltwerke in der IEncrgieerzeugung wuchsen,
so daf3 demzulolge dic rdumliche Ausdehnung der Verbund-
netze stindig zunahm. Iis ist verstindlich, daB auf Grund
dieser Lntwicklung die technischen Einrichtungen immer
komplizierter wurden und sich somit strengere Forderungen
als bisher an Uberwachung und Steuerung der Prozesse erga-
ben, verbunden mit der Forderung nach hoberer Qualitit der
erzeuglen Giiter. Um einen gulen Uberblick iiber derartig
komplizierte Anlagen zu bekommen, wurde das Problem der
Ubersichtlichkeit vielfach dadurch gelést, indem man die
Steuer-, McB- und Regelungsanlagen in einer zentralen
Warlto znsammenfaBic. OfL [olgte die Signalisierung der aulf-
gelretenen Siorungen zcillich so kuxz aulcinander, daB sie
vom Bedienungspersonal nicht mehr schnell genug {ibersehen
werden konnle, cin Auslall irgendeines Systems in der An-
lage war die I'olge. Trat in irgendeinem Syslem cine Siorung
auf, so konnte dicse schon nach kiirzester Zeit Abweichungen
mehrerer GroBen vom Normalzustand auslésen. Um die rich-
ligen Gegenmallnahmen einzulcilen, ist eine schnelle Unler-
scheidung zwischen der eigentlichen Sidrungsursache und
ihren Tolgen erforderlich. Es muBte also méglich scin, die
Steuerungs- und Uberwachungsvorgiinge in modernen Anla-
gen zu kontrollieren und auf dic Stérineldungen EinfluBl zu
nchmen. Hicrdurch machto sich der Finsatz von Gerilen der
Stcuerungs- und Regelungstechnik crforderlich, die dic
menschlichen IFiihigkeiten errcichen und tberschreiten, Eine
sichere Fuhrung solcher komplizierten YrozeBsieuerungen
uud Regelungsanlagen kann nur durch die Automaltisierung
crreicht werden.

Ifiir die Landwirtschaft sind dic Melioralionen von grofter
Bedeutung. Tm Bezirk Rostock werden jahrlich 8 bis 10 Ent-
wiisserungsanlagen und 3 bis 5 Bewiisscrungsanlagen projek-
tiert, die zur Ausliihrung gelangen. Diese Anlagen wurden
bisher iihcr kontakibeliaftele Banelemente, die in GuBvertei-
lungen montiert und verdrahiet wurden, gesicuert. Die
Praxis hal ergeben, daB diese Anlagen schr stéranfillig sind
und mit einem holhien Wartungsaulwand betrichen werden
VE Meliorationskombinat Rostock

Aus einem Vortrag auf dem KDT-Symposium , Automatisierung in
der sozialistischen Landwirtschaft“ am 23, und 24. Mai 1968 in Ialle/
Saale
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Einflhrung des Translog-Systems
im Wirtschaftszweig Meliorationen!

miissen. So wurden z. B. Konlaktbriinde bei den Relais und
festgebrannie Lager bei den Pumpen sowie verklemmte
Schwimmerschalter u. dergl. m. fesigestellt. Das Auswechseln
der Lager an den Pumpen sowie der zersiorten Relais ver-
ursachle zumeist cinen lingeren Produktionsausfall. ITm VE
Meliorationskombinat Roslock, vormals VIEDB Meliorations-
projektierung Bad Freienwalde, Zweigstelle Rostock, wurde
deshalb eine SAG mit dem Aulirag gebildet, eine Steuer-
schallung zu entwickeln, um den hohen Wartungsaulwand
und die Stéranfilligkeit zu senken. Die Aufgabenstellung sah
vor, die Steuerschaltung auf kontaktloscr Basis zu entwickeln,
Tn unscrer Republik wird eine Vielzahl von kontakUosen
Bausteinsystemen gelertigl. Fiir diese Aulgabe sollte jedoch
zwischen 3 Systemen entschieden werden:

1. Mikro-Modul-Bausteine (ITermsdorf)

2. URS-System (Intron, Leipzig)

3. Translog-System (EAW Derlin)

Das Translog-System

crwics sich als das gecignetsic, da cs sich unter hirtesten

Umweltbedingungen bewiihrt hat. Das Translog-System ent-

hilt in scinem Aufbau Widerstiinde, Kondensatoren, Dioden

und Transistoren, dic mit Kunstharz gegen almosphiirische

Linfliisse vergossen und durch cine Metallkappe der Beriih- -
rung enlzogen sind. Diese Bansleine Jassen sich in jeder be-

liebigen, Lage monticren, ohne dali dic IFunktion des Systems

beeintrachtigt wird. Durch die geringe Anzahl der Bauele-

menlo je Baustcin bleibt bei Ausfall eines Bauteils der enl-

stehende Schaden in normalen Grenzen.

Ts stehen eine Recihe von Lin- und Ausgangsgliedern zur
Verlugung. Stromversorgungsgerile fiir Spannungen von 12,
24 und 60V werden vom Hersteller geliefert. Weilere Vor-
leile dieses Systems sind:

Geringer Plalz- und Leistungsbedarl, geringe l.agerhaltung,
niedrige Auslallraten und Dbilliger Austausch der kleinen
Baueinheiten, hohe Arbeilsgeschwindigkeit und Warlungs-
frciheit.

Die Nutzungsdauer dieser Bausteine ist theoretisch nahezu
unbegrenzt, da sie nicht von den sich im Bauslcin vollzie-
henden Schalthandlungen abhingt und somit nicht dem
Verschleif unterliegl. Es kann kein Konlaktbrand entstehen,
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