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1. Aufgabenstelliung o

o = - e <] \i‘ |
Fir die vielstilitzige geradeaunsfahrende kontiruierlich arbei- ool

tende Beregnungsmaschine (Fahrbare Regnerleitung FR) ist eine Rk
Automatisierungseinrichtung £ 1 7 zu schaffen, die einen be- 8
aufsichtigungsfreien Betrieb iiber eine Fahrstrecke von 60 m
bis mehr als 200 m ermoglicht,

Die Maschine wird im Freien eingesetzt, Wehrend des Einsatzes !
ist wit AuBenbtemperaturen zwischen + 1°C und + 49 C zu rechnen

Das auszubringend9 Medium kann eine Temperatur von + SOC Dis
+ 30°C npaben, AuBerhalb der Arbeit kann die Maschine der dis
rekten Sonnenelnstrahlung und AuBentemperaturen von = 4000 ;
bis + 70% ausgesetzt sein,

Die Haschlne besteht aus maximal 413 selbsbtragenden Rohrseg~
menten von 45 m Linge, die im Bereich der Stilitzen geienkige
Verblndungen aufweisen,

Zum Antrieb wird Elektroenergie 3 W m 50 4 2 Bz, 3807220 s :

] + 10 % - 15 % eingesetzt. .
i ~ Gegen selbsttdtiges Abrollen am Hang ist die Masehlne_'
= sichert, HL
QL' : Der Wasserdurchsatz der Maschine betragt blS 100 1/se

B ] Das Automatisierungs:ystem muB8 einpe Funktionsfahzgkeif
:i? ' flgbarkeit) von = 98 % und eine Betriebszuxerlassxgkeif
By von > 96 % gewidhrleisten.

f;?, , Das Automatisierungssystem besteht aus folgenden méilay

%ﬂﬁ‘ = Bynchronisation der Bewegung der Fahrwerké
B B - Einstellbare Arbeitsgeschwindigkeit i R
%?7‘ - Kursstabilisierung 4 i R

ey 4 - = Havarieschutz- und Signalsystem,

Synchronisation der Bewegung der Fahrwerke

Die Synchronisation der Bewegung der Fahrwerke muB die ei
angetriebenen Fahrwerke bei Geradeausfahrt léngs einer Lei

Schwenken auf andere Schlége so in einer Front (Geradén)“
' ten, daB diese Funktionen bei Einhaltung der erforder11
Verteilgenauigkeit gewdhrleistet werden.
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