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Die Topographie der Schweiz schrankt die effiziente Nutzung von grossen Landmaschinen empfindlich ein.

FUr das steile Gelande in Berggebieten sind viele bestehende Gerate gar ungeeignet. Darum gab die Hoch-

schule fur Agrar-, Forst- und Lebensmittelwissenschaften die Konzeptstudie Kleintraktor in Auftrag. Die

Bachelor Thesis erbringt mittels Simulation den Machbarkeitsnachweis des Kleintraktors beztglich Fahr-

eigenschaften in Geradeausfahrt.

Kleintraktor

Der Kleintraktor arbeitet unbe-
mannt und z&hlt daher zu der Ka-
tegorie der Autonomous Agricultu-
ral Vehicle (AAV). Seine Breite
betragt ein Meter und seine Masse
belauft sich auf rund 500 kg. Zwei
Elektromotoren mit jeweils 6 kW
Nominalleistung treiben den Traktor
an. Sie ermoglichen die Verwen-
dung von lokalen Regenerativener-
gien und ihr leiser Betrieb erlaubt
Nachteinsatze. Zwei Gummiraupen
stellen den Kontakt zum Boden her.
Sie verschaffen dem Kleintraktor
enorme Steigfahigkeit und helfen
mit, unproduktive Wendezeiten zu
verklrzen. Der Kleintraktor kann
zehn verschiedene Werkzeuge zum
Bearbeiten des Bodens und der
domestizierten Pflanzen aufneh-
men. Er agiert dazu GPS-gesteuert
nach dem Prinzip der teilflachen-
spezifischen Bewirtschaftung (Pre-
cision Farming).

Visualisierung
o0

® Traktor

Simulation

Das verwendete Programm Simu-
lationX ist eine branchentbergrei-
fende Software der ITI GmbH
Dresden zum Modellieren, Simu-
lieren und Analysieren von physi-
kalischen Effekten.

Der Kleintraktor wird mittels einer
Modellstruktur auf SimulationX
ausgelegt und gepruft. Dort
durchfahrt er auf unterschiedli-
chen Bo&den mehrere Teststrecken
mit verschiedenen Gefallen und
Schraglagen. Der Fahrwiderstand,
welcher die Direktsaat-Saschare
der Kleintraktor-Bewegung entge-
gensetzt, ist in Abhangigkeit der
Fahrgeschwindigkeit hinterlegt.
Die Offroad-Fahrwiderstande be-
ziehen sich auf die Bodenphysik
und liegen fUr drei einheimische
Boden vor.

Eine zusatzliche Kleintraktor-Mo-
dellstruktur mit Radern gestattet,
den Raupenantrieb mit dem Rad-

antrieb zu vergleichen. Je nach
Untergrund vermag das Raupen-
fahrwerk doppelt so steil zu stei-
gen wie das Radfahrwerk. Der
Raupentraktor braucht fir densel-
ben Parcours auf dem feuchtesten
der vorliegenden Bdéden bis zu
einem Viertel weniger Energie als
der Radtraktor.

Die Ergebnisse der Traktorfahrten
werden in Diagrammen gezeigt
und mit Animationsfilmen veran-
schaulicht. Dazu liegen Uber die
STL-Schnittstelle CAD-Entwirfe
VOr.
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