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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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wie es sonst bei den Relais vorkommen kann. Die Funktion

dieser Bausteine ist unempfindlich gegen Sto8 und Erschiille-

rung. Beim Translog-System haben Priifungen eine Riittel-
" festigkeit bis zu 10 g ergeben. Nachteile, wie Temperatur-
abhéngigkeit und relativ groBer Strcubereich der Kennwerle,
werden durch entsprechende  StabilisierungsmaBnahmen
~unwirksam gemacht. Durch kurze Leitungsfithrung, Abschir-
mung, niederohmige Lingangskreise und galvanische Tren-
nung wird das Problem der Sidrsignalbeeinflulbarkeit voll
gelost.

\

" Auf Grund dieser Vorteile entschied sich die SAG, eine

&%

Steuerschaltung fiir ein Vierkammerschépfwerk mit dem
‘Translog-System zu entwickeln, Im Vierkammerschépfwerk
gelangen 4 Pumpen zur Aufstellung, dio paarweise betrieben
werden, d.h. 2 Pumpen setzt man bei Mittelwasserstand in
Betrieb (PaarI). Sollten diese beiden Pumpen den Mittel-
wasserstand nicht senken, so schalten sich nach Erreichen des
Hochwasserstands die beiden anderen Pumpen zu (Paar II).
Nach Absinken des Wasserspiegels auf Normalwasserstand
werden beide Paare abgeschaltet. Die Steuerung heider Paare
erfolgt iber Tauchelektroden wasserstandsabhiingig. Fiir

" Jedes Paar ist an der Saugseile ein Rechen vorgesehen. Der

" Putzvorgang des Rechens erfolgt automatisch mit Iilfe eines
T-Motors. Bei Erreichen des Mittclwasserstands kommt iiber
" Tauchelektroden zunichst der Rechenmolor in Betrieb und
der Putzvorgang beginnt. Uber cin Zcitglied wird zeitabhin-

~ gig nach = 2 min das PaarI ein- und der Rechenmotor abge-

schaltet sowie spiiter in gleicher Weise das Paar IT gestenert.
Die Abschaltung der beiden Paare erfolgt iiber Tauchelekiro-
den wasserstandsabhiingig.

Umrdie Schalthiuligkeit auf ein Minimum zu senken, ist am
Rechen eine Wasserspicgeldillcrenzschaltung  vorgesehen.
Diese Schaltung besleht aus einzelnen Tauchelektroden, die
im Abstand von 50 cm von der Wasserspiegeloberfliche bis
zum Normalwasserstand angeordnct sind. Wird wiihrend des

.-~ Pumpbetriebes Buschwerk und Kraut angeschwemmt, so enl-

steht vor dem Rechen cin Wasserstau, hinter dem Rechen
dagegen senkt sich der Wasserspicgel ab. Tritt eine Wasser-
spiegeldifferenz von 50 cm auf, so wird iiber die Tauchelck-
troden ein Stcuerimpuls fiir den Rechenmolor ausgelést und
der Putzvorgang beginnt. Ist die Wasserspiegeldilferenz wic-
der ausgeglichen, schaltet sich der Rechenmotor ab. Hierbei
wird der Pumpvorgang nicht unterbrochen und cin dauern-
des Ein- und Ausschalten durch die Wasscrspiegeldifferenz
verhindert.

"Die Temperaturiiberwachung der Pumpenlager wird durch
Thermistoren vorgenommen. Dieso Thermistoren sind in
Bohrungen, die sich-in der Lagerschale befinden, eingegos-
sen. Jede unzulissige Erwdrmung wird oplisch signalisiert
und gleichzeilig die Pumpe abgeschaltet.

. Nach Absinken der Temperatur ist ein Wiedereinschalten der

Pumpen nur nach Léschen des Stirsignals moglich. Die
“Translog-Bausteine werden in Treilufiplasteschranken im
Pumpenhaus montiert und verdrahtet. Durch den Einsalz
von Plasteschriinken und kontakllosen Bauelementen konn-
_ten die Baukosten um 50 %, gesenkt und die Projektierungs-
zeit um 209/, verkiirzt werden. Da diese Aufgabe fiir den
bauausfithrenden Belrieb ein neues Gebiet bedeutet, ist es
crforderlich, dal der Projektant selbst die Bauleitung iiber-
nimmt. Er wird dadurch gleichzeitig praklische Erfahrungen
sammeln, die in andcren Stcuerschaltungen ihren Nieder-
schlag finden werden.

Ob cine Steucrschaltung mil den herkémmlichen Relais oder
‘mit den elektronischen Bauelementen aufzubauen ist, hingt
.von der dkonomisch giinstigeren Losung der beiden Systeme
ab. Ihre Vor- und Nachteile sind. dabei genau miteinander zu
vergleichen. Ls ist keineslalls so, daB das Relais nun véllig
verdriangt wird, sondern es wird infolge seiner Weiterent-
wicklung und in Verbindung mit den kontaktlosen Bauele-
menlen alle Probleme der Sicuerungstechnik 18sen. Zur Zeit
liegt der Preis der kontaktlosen Baulemente noch héher als
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bei den Relais. Steuerungen mit kontaktlosen Bauelementen
sind etwa 20 %, teurer als die der Relais. Es kann also nicht
nur der Anschaffungspreis zur Bewerlung einer Steueranlage
ausschlaggecbend scin. Es miissen auch Ausfall, Wartung und
Fehlerbeseitigung einer Anlage in Betracht gezogen werden.
Bei Ausfall einer Anlage kénnen fiir die Beseitigung von
Storungen mehr Kosten entsichen als der Differenzbetrag
zwischen den relais- und den kontakilos gesteuerten Anlagen
ausmacht. Weitere enlscheidende Faktoren bei der Automati-
sierung einer Anlage sind Zuverlissigkeit und hohe Arbeits-
geschwindigkeit. '

Das Translog-System hat einc Arbeitsfrequenz von = 10 kHz,
d.h. 10000 Schaltungen je s, wihrend Relais eine Schalt-
hiufligkeit von 5 Schaltungen je s aufweisen. Aullerdem sind
die kontaktlosen Bauelemenlc véllig wartungsfrei und durch
ilire geringen Abmessungen sehr raumsparend. Eine kontakl-
los gesteuerte Anlage muf} also einen geringen Aufwand an
Apparaten und die beste Auslastung aufweisen. Zuverlissiger
Schulz und grofBte Betriebssicherheit der Anlage gegen Sts-
rungen miissen gewiéhrleistet sein. Weilere Faktoren zur
Beurteilung der Steuerungsanlage sind dic Linsparung von
Arbeitskriiften und Ablésung der Arbeilskrafte auf gesund-
heitsschiadigenden Arbeitsplitzen sowie zentrale Steuerung
und Uberwachung der Arbeitsprozessec.

Avufgaben der Automatisierung

Die Automnausicrung ist ein EntwicklungsprozeB, der sich an
dic Mcchantisierung technischer Prozesse anschlieBt. Durch
dic Aulomatisierung wird der Mensch von einem groflen
Teil geistiger Arbeit entlastét. Es obliegen ihm dadurch
hauptsichlich nur noch Beobachlungsaufgaben, d. h., daB der
Mensch weder standig noch in einem erzwungenen Rhythmus
dem Arbeitsprozefl beiwohnen mufl. Jedoch wird selbst der
vollendetste Automat nicht in der Lage sein, dem Menschen
die schopferische Tiligkeit abzunehmen. Der Automat kann
wohl schineller, besser und zuverlissiger arbeilen als der
Mensch und unlerliegt auch nicht der Monotonie. Er kann
aber nur das lun, was der Mensch einmal vor ihm erfunden
und in ihn hineingegeben hat. Hiermit verbunden wird "von
den Menschen ein hoher Grad an Intellekt, Aufmerksamkeit,
Denkvermdgen und schnelle Recaktionsfihigkeit gefordert,
was nur durch cine entsprechende Ausbildung erreicht wer-
den kann. '

Nutzen der Automatisierung:

1. Verbilligung des Produktes,

2. Erhdhung der Arbeitsproduktivitéat,

3. Erhdhung der Qualitat des Produktes,

4. Befrelung des Menschen von untergeordneter und gesundheitssch&-
digender Tatigkeit, ’

5. Sauberkeit und Keimfrelheit bei medizinischen Artikeln, bei Nah-
rungs- und GenuBmitteln.

Die Anforderungen an die Automatisierung sind:

Geringstmdglicher apparativer Aufwand, bestmégliche Auslastung der
Anlage, grohte Betriebssicherheit und Schutz der Anlage gegen Hava-
rien, zentrale Steuerung, Regelung und Uberwachung der Produktion.

Grundsitze fiir die Automatisierung:

1. Die zu automatisierende Einrichtung muB in ihrem Verhalten még-
lichst durch einen Algorithmus beschreibbar sein. Ersatzweise muB
die Méglichkeit bestehen, durch systematische Verstellung einzelner .
Parameter an einem Modell oder an der Anlage selbst und durch
Erfassung der Auswirkungen schrittweise das gewiinschte Verhalten
zZu erzwingen.

2. Die zu automatisierende Einrichtung und die Automatisierungsein-
richtung muB immer als eine Einheit betrachtet werden, trotz der
gerdtemaBigen Trennung.

3. Die zu automatisierende Einrichtung muB bereits mechanisiert sein
oder mechanisiert werden.

4. Die zu automatisierende Einrichtung muB in techrnologischer Hinsicht
autamatisierbar sein.

5. Die Automatisierung muBl 8konomisch gerechtfertigt sein. A 7377

Deutsche Agrartechnik - 18. Jg. - Heft 11 - November 1968






