
rungss)'stems, Vorschlägo aul di esem Gebiet. RGW - Ständige 
Kommission für Landwirtscllaft, ständige Arbeitsgruppe für Be­
wüsscrulJS und Meliol'ation, Anlag e.: ~ zu m BCfnlungsprolo}{oll 
Varno 1966, 1G2 S. 

[ll] MASJUK , A. A.: Avtomot dlja podderfunija poslojannogo gorizonta 
vod)' v lolkach. Gidrolechnika i melioracija Moskva 20 (l9G8) H. I , 
S. 33 bis /jO 

[121 GARTUNG, A. A. / v. V. SAROV: Nastrojko segmenlll)'eh zat­
vorova,vtomnlOv s poplavkom na obsivke. Gidrotechnika j mclio· 
racija Moskva (WG7) H. 9, S. 53 bis 58 

[13] PRESS, H.: Kullurlanderhahung und KuHurl andgewinnung durch 
wasscrwirlschaftlich.e und wasserbaulichl! Maßnahmen. P. Parey· 
Verla:; Dedin und Hamburg 1959, S. 19t, bis 203 

[1t,1 SAL'NIKOV, M. P.: Poplavkovy re:;uljolor urovno dlja 7.akry l)'eh 
ol'osileJ'nyd. sislem. Gidrolechnika i melioraeija Moskva 18 (19G6) 
Ir. 11, S. 11, bis 18 

[15] SEVRUK, B.: Die Automatisierung der Bewässerung. Forlsehrills­
bericht aus dem FOJ'schungs~nstitul für Bewässerungswirtschn(t 
Bralislnv" 1965, 70 S. 

I"g. H. FINKE, KOT' 

Auf ollen Gebielen der 1mluslrie zeigt sich immer mehr die 
Tend enz zu größeren und komplizierlen Anlogen. Leider ist 
auch domit eine größere Unübersichtlichkeit verbunden. Die 
Leistungen der Kra.fLwerke in der Energieerzeugung wuchsen, 
so daß demzu.folge die räumliche Ausdehnung der Verbund­
netze ständig zunahm. Es ist verständlich, doß ouf Grund 
diesel' Entwicklung die technischen Einrich'tungen immer 
lwmplizierter wurden und sich somit strengere Forderungen 
als bisher on tJbcrwachung und Steuerung der Prozesse erga­
ben, verbunden mit der Forderung nach höherer Qualität der 
erzeugten Güter. Um einen guten tiberblick über derartig 
komplizierte Anhgell zu bekommen, wlInle das Problem der 
ubersichtlichkeit vielfoch dodurch gelöst, indem man die 
Steuer-, 1Ieß- und Regelungsanlagen in einer zentralen 
Warto zllsammenfaßle. Oft folgte die Signalisierung der auf­
gelretenen Störungen zeitlich so kurz oufcinander, daß sie 
vom I3edienungspersonal nicht mehr schnell genug iibersehen 
werden konnte, ein Ausfall irgcndeines Systems in der An­
loge war die Folge. Trat in irgendeinem System eine Störnllg 
auf, so konnte diese schon nach kürzes ter Zeit Abweichungen 
mehrerer Größen vom Normo!zustand ouslösen. Um die rich­
tigen Gegenmaßnahmen einzuleiten, ist eine schnelle Un ter­
scheidung zwischen der eigentlichen Störungsursache und 
ihrcn Folgen erforderlich. Es mußte olso möglich se in, die 
Steuerungs- und Uberwaehungsvorgänge in modcrnen Anlo­
gen zu kontrollieren und auf die Störtneldungen Einfluß zu 
nehmen. Hicrdurch tnochto sich der Einsatz von Geräten der 
Steuerungs- und Regelungstechnik erforderlich, die die 
menschlichen Fähigkeiten erreichen und überschreiten. Eine 
sichere Führung solcher komplizierten I'rozeßs tellerungen 
und Regelungsanl:1gen konn nur durch die Automalisierung 
erreicht werd en. 

Für die Landwirtschaft sind die 1'I'felioroüoncn \'on größter 
I3edeutung. J m Bezirk Rostoek werden jährlich 8 bis 10 En t­
wässe rungsonlagen und 3 bis 5 Bewiisscrun gsonhgen proje]<­
tiert, die zur Ausführung gelangen. Diese Anlilgen wurden 
bisher üher kontalctbehoftete I3ouelemente, die in Gußvertei­
lungen mon tiert und verdrahtet wurden, geslellert. Die 
Pra xis hot ergeben, daß diese Anlagen schI' störanfällig sine\. 
und mit einem hohen \Vortullgsaufwand bctricben werden 

VE Meliol'alionskombinal Rosloek 
I Aus einem Vortrag auf dem KDT-Symposium "Automatisierung in 

der sozialislisdlCn Landwirtschaft" am 23. und 21,. Mai 1968 in Hallei 
Saale 
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Einführung des Translog-Systems 
im Wirtschaftszweig Meliorationen1 

müssen. So wurden z. B. Kontoklhründe bei den Relois und 
festgebm nnlC Lager bei dCH Pumpen sowie verklemmte 
Schwimmerschalter u. dergl. m. feslgestellt. Das Auswechseln 
d<'r Loger an den Pumpen sowie der zerSlörten Relais ver­
ut'sochte zumeist einen längeren Pl'oduktionsausfoll. 1m VE 
Melioralionskombinat RoslOek, vormals VEI3 Meliorations­
projektierung Bad Frei enwalde, Zweigstelle Rostod<, wurde 
d eshalb eine SAG mit dem Auftrag gebildet, eine Steuer .. 
scholLung zu entwickeln, um den hoh en Wartungsaufwond 
und die Störonfälligkeit zu senl<ell. Die Aufgobenstellung sah 
\'01', die Sieuerscholtung auf kontaktloser Bosis zu entwickeln. 
Tn unsürer Hepublik wlrd eine Vielzahl VOll konwktlose n 
ßausteinsystemen gefertigt. Für diese Aufgobe sollte jedoch 
zwischen 3 Systemen en tschieden werden: 

j, l'vIikro-Modul-I3austeine (lJermsdorf) 

2. URS-Syst em (Intron, Leipzig) 

3. Translog-Syslcm (EA W DerJin) 

Das Translog-System 

erwies sich als das gecignclsle, do es sich unler härtesten 
Umweltbedingungen bewährt. hot. Das Translog-System ent­
hält in seinem Aufbau \"idcrstände, l\ondensi1toren, Dioden 
und Transistoren, die mit l"unsthorz gegen olmosphärisehe 
Einflüsse vergossen und durch eine Meta llkoppe der Beriih- -
rung enlzogen sind. Diese BanSleine lossen sich in jeder be­
liebigenl Lage montiercn , ohne daß die Funktion des Systems 
\)ceinträcllligt wird. Durch die geringe AnzohJ der Bauele­
mento je Baustein bleibt bei Ausfall eines Bauteils der ent­
stehcnde Sclwden in normalen Grenzen. 

Es stehen eine Reihe von Ein- und Ausgangsgliedern zur 
Verfügung. Stromvcrsorgungsgeräle flir Spannungen von 12, 
21 und GO V werdcn vom Hersteller geli efert . Weilere Vor­
leile dieses Systems sind: 

Geringer Plotz- und Lcistungsbcdorf, geringe Lngerhaltung, 
niedrige Ausfo\lraten und billiger Austausch der l;\einen 
lloueinheiten, hoh e Arbeitsgeschwindigkeit und \:Vnrtungs­
frei hei t. 

Die Nutzungsdauer dieser Bausteine ist theoretisch nahezu 
unbegrenzt, da sie nicht von den sich im Bauslein vollzie­
hend en Schalthandlungen obhängt und somit nicht dem 
Verschleiß unterliegt. Es kann kein KonLOktbrand entstehen, 
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wie es sonst bei den Relais vorkommen kari~. Die Funktion 
dieser Bausteine ist unempfindlich gegen Stoß und ErschüLLe­

"rung. Beim Translog-System haben Prüfungen eine Rüttel- ' 
festigkeit bis zu 10 g ergeben. Nachteile, wie Temperatur­
abhängigkei t und relativ großer Streubereich der Kennwerte, 
werden durch entsprechende Stabilisierungsmaßnahmen 

"unwirksam gemacht. Durch kurze Leilungsführung, Abschir­
mung, niederohmige Eingangskreise und galvanische Tren­
nung wird das Problem der Störsignalbeeinflußbarkeit voll 
gelöst. 

Auf Grund dieser Vorteile entschied sich die SAG, eine 
Steuerschaltung für ein Vierkammcrschöpfwerk mit <.lern 

' Translog-System zu entwickeln. Im Vierkammerschöpfwerl, 
gela'ngen lj Pumpen zur Aufstellung, die paarweise betrieben 
werden, d. h. 2 Pumpen setzt man bei Mittelwasserstand in 
ß etrieb (paar I) . Sollten di ese beid en Pumpen den Mitt el­
wasserstand nicht senken, so schalten sich nach Erreichen des 
Hochwasserstands _die beiden anderen Pumpen zu (Paar 11). 
N~ch Absinken des Wasserspiegels auf Normalwasserstand 
werden beid e Paare abgeschaltet. Die Stcuerung beider Paare 
erfolgt über Tauchelektrod en wasserstandsabhängig. Für 
jedc's Paar ist an der Saugseite ein Rechen vorgesehen. Der 

, Putzvorgang des Rechens erfolgt automatisch mit Hilfe eines 
, _E-Motors. Dei Erreichen des Mittelwasserstands kommt über 

Tauchelektroden zunächst der Rechenmotor in Detrieb un<.l 
der P'utzvorgangbeginnl.. TIbeT' ein Zcit.glied wird zeitabhän­
gig nach = 2 min das Paar I ein- und der Rechenmotor abge­
schaltet sowie später in gleicher ,Weise das Paar n gesteuert. 
Die Abschaltung der beiden Paare erfolg,t über Tauchelektro­
den wasserstandsabhängig, 

Um-die Schalthäufigkeit auf ein Minimum zu senken, ist am 
Hechen ei ne \Vasserspiegeld ifferenzscha J tung vorgesehen, 
Diese Schaltung besteht aus einzelnen Tauchelelltroden , die 
im Abstand von 50 em von dcr v,'asserspiegeloberfläche bis 
zum Normalwassers tand angeordnet sind. \Vird wiihrend des 
PUinpbetriebps Buschwerk und Kraut angeschwemmt, so ent­
steht vor dem Rechen ein \Vassers lau, hinter dem Rechen 
du gegen senkt sich der \Vasserspicgel ab. Tritt eine Wasser­
spiegeldifferenz von 50 em au!, so wird übel' die Tauchelek­
troden ein Steuerimpuls für den Rechenmotor ausgelöst und 
der Putzvorgang beginnt. Ist die \\'asserspiegeldifferenz wie­
der ausgeglichen, schaltet sich der Rechenmotor ab. Hierbei 
wird der Pumpvorgang nicht unterbrochen und ein dauern­
des Ein- und Ausschalten durch die Wasserspiegeldifferenz 
verhindert. 

' Die Temperaturüberwachung der Pumpen lager wird durch 
Thermistoren vorgenommen. Diese Thermistoren sind in 
Bohrungen, die sich , in der Lagerschale befinden, eingegos­
sen. J ede unzulässige Erwärmung wird optisch signalisiert 
und gleichzeitig die Pumpe abgeschaltet. 

Nach Absinken der Temperatur ist ein \Viedereinschalten der 
Pumpen nur nach Löschen des Störsignals möglich. Die 

-Translog-Bausteine werden in FreiluIt.plas tcschränken im 
Pumpen haus montiert und verdrahtet. Durch den Einsatz 
von Plasteschriinken und kontaktlosen Bauelementen konn­
ten die Baukosten um 50 % gcsenkt und die Projeklierungs­
zeit um 20 % verkürzt werden . Da diese Aufgabe für den 
bauausführenden Belrieb ein neues Gebiet bedeutet, ist es 
erfordcrlieh, daß der Projektant selbst die Bauleitung über­
nimmt. Er wird da<.l urch gleichzeitig praktische Erfllhrungen 
sammeln, die in anderen Steuerschaltungen ihrcn Nieder­
schlag find en werden. 

Ob eine Steuerschaltung mit den herkömmlichen Relais oder 
mit den elektronischen Bauelementen aufzubauen ist, hängt 

. von der ökonomisch günstige,ren Lösung der beiden Sys tem e 
ab. Ihre Vor- und Nachteile sind. dabei gcnau miteinander zu 
vergleichen. Es ist kein esfalls so, ,9aß das Relais nun völlig 
verdrängt wir<.l, sondern es wird infolgCl seiner Weiterent­
wicklung und in Verbindung mit den kontaktlosen Bauele­
menten alle Probleme der Steuerungstechnik lösen. Zur Zeit 
liegt der Preis der lwntaktlosen Baulemente noch höber als 
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bei den Relais. Steuerungen mit kon taktl osen Bauelementen 
sind etwa 20 % teurer als die der Relais. Es kann also nicht 
nur der AnschafTungspreis zur Bewertung einer Steueranlage 
ausschlaggebend scin. Es müssen auch Ausfall, Wartung und 
Fehlerbeseitigung einer Anlage in Betracht gezogen werden . 
Dei Ausfall einet' Anlage können für die Beseitigung von 
Störungen mehl' Kosten entslehen als der Differenzbetrag 
zwischen den rclais- und den kontal, llos gesteuerten Anlagen 
ausmacht. \Veitere enlseheidende Faktoren bei der Autom'ati­
sierung einer Anlage sind Zuverlässigkeit und hohe Arbeits-
geschwindigkeit. ' 

Das Translog-System hat einc Arbei tsfrequenz von = 10 kHz, 
d. h. 10000 Schaltungen je s, während Relais eine Schalt­
häufigkeit von 5 Schaltungen je s aufweisen. Außerdem sind 
die kontaktlosen Bauelemente völlig wartungsfrei und durch 
ihre geringen Abmessungen sehr raumsparend. Eine kontakt­
los gesteuerte Anlage muß also einen geringen Aufwand an 
Apparaten und di e beste Auslastung aufweisen. Zuverlässiger 
Schutz und größte Betriebssicherheit der Anlage gegen Stö­
rungen müssen gewährleistet sein. 'Weilere Faktoren znl' 
Beurteilung der Steuerungsanlage sind die Einsparung ·von 
Arbeitskräften und Ablösung der Arbeitskräfte auf gesund­
heilsschädigenden Arbeilsplä tzen sowie zen trale Steuerung 
und Uberwaehung der Arbeitsprozesse. 

Aufgaben der Automatisierung 

Die Automa tisierung ist ein Entwicklungsprozeß, der sich an 
die Mechnnisierung techni scher Prozesse anschließt. Durch 
die Automalisierung wird der Mensch von einem großen 
Teil geistiger Arbeit entlastet. Es obliegen ihm dadurch 
haup lsächlich nur noch Beobachtungsa ufgaben, d. h., daß der 
Mensch wedcr ständig noch in einem erzwungenen Rhythmus 
<.lern Arbei\.sprozeß beiwolmen muß. J edoch wird selbst der 
vollcndetste Automat nicht in der Lage sein, dem Menschen 
di e sch öpferische Tätigkeit abzunehmen. Der Automat kann 
wohl sclmeller, besser un<.l zuverlässiger arbeiten als der 
J'vlensch un<.l unterliegt auch nicht der Monotonie. Er kann 
aber nur das tun, was der Mensch einmal vor ihm erfunden 
und in ihn hineingegeben hat. Hiermit verbunden wird -von 
den Menschen ein hoher Grad an Inlellekt, Aufmerksamkeit, 
Denkvermögen und schnell Cl Reak t.i onsfähi gkeit gefordert, 
was nur durch eme entsprechende Ausbildung erreicht wer­
den kann. 

Nutzen der Automatisierung: 

1. Verbilligung des Produktes. 

2. Erhöhung der Arbeitsproduktivität, 

3. Erhöhung der Qualität des Produktes, 

4. Befreiung des Menschen von untergeordneter und gesundheitsschä­
digender Tätigkeit. 

5. Sauberkeit und KeimfreIheit bei medizinischen Artikeln. bei Nah­
rungs- und Genußmitteln . 

Die Anforderungen an die Automatisierung sind : 

Geringstmägliche r apparativer Aufwand. bestmögliche Auslastung der 
Anlage. größte Betriebssicherheit und Schutz der Anlage gegen HClVa­
rien. zentrale Steuerung, Regelung und Oberwachung der Produktiol'l , 

G/'und.~ätze .für'd ie Automatisierung: 
1. Die zu automatisierende Einrichtung muß in ihrem Verholten mög­

lichst durch einen Algorithmus beschreibbar sein . Ersatzweise muß 
die Mäglichkeit bestehen. durch systematische Verstellung einzelner , 
Parame ter an einem Modell od~r an der Anl~ge selbst und durdl 
Erfassung der Auswirkungen schrittweise das gewünschte Verholten 

zu erzwingen. 

2. Die 1U automatisierende Einrichtung und die Automatisierungsein ­
richtung muß immer ols eine Einheit betrachtet werden, trotz der 

gerötemoßigen Trennung . 

3. D ie zu automatisierende Einrrchtung muß bereits mechanisiert sein 
oder mechanisiert werden . 

4. Die zu automatisierende Einrichtung muß in techr.ologischer Hinsicht 

autamatlsierbar sein. 

5. Die Automatisierung muß ökonomisch gerechtfertigt sein. A 737i 
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