
diesen Verfahren wird in erster Linie das Feldhäckselver
fahren und später viell!!icht einmal das Brikettierverfahren 
gehören. 
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Angewandte Verfahrenstechnik 
bei der mechanischen Ernte von Gemüse 

Eberhard Mo s e r 

Abteilung für Technik im Obst-, Gemüse- und Weinbau, Universität Hohenheim 

Die stürmische technisdle Entwicklung der vergangenen 15 
Jahre in der Landwirtschaft wirken sich nun auch auf das 
lange v ernachlässigte Gebiet der Sonderkulturen aus. Wäh
rend in der Landwirtschaft die Herstellungsverfahren für ·die 
Gewinnung von tierischen und pflanzlich en Produkten weit
gehend mechanisiert sind, stehen wir im Obst-, Gemüse
und Weinbau noch am Anfang dieser Entwicklung. Dieser 
Prozeß wird sich jedoch in wesentlich kürzerer Zeit voll
ziehen, d e nn er erhält durch den zunehmenden Mangel an 
Arbeitskräften, die steigenden Löhne, die dadurch bedingten 
hohen Produktionskosten und den wachsenden Konsum 
dieser Gartenbauprodukte ständig neuen Auftrieb. Wir 
müssen deshalb vor allem di·ejenigen Bemühungen intensi
vieren, welche die Mechanisierung solcher Arbeiten zum 
Ziele haben, die einen hohen Prozentsatz des gesamten Ar
beitsaufwandes bei der Erzeugung garten baulicher Konsum
güter ausmachen. 

LEinleitung 

Bei den Arbeitsabläufen für die Produktion von Gemüse 
handelt es sich, wie G. SEGLER am Beispiel für die Gewin
nun·g von landwirtschaftlichen Gütern ausführt, um verfah
renstechnisehe Anlagen [1). Diese Anlagen enthalte n Ein
richtungen für die Grundverfahren Trennen, Klassieren, 
Fördern, Konservieren und Lagern . Im Feldgemüsebau sind 
gegenüber der Landwirtschaft bis he ute nur ganz vereinzelt 
ununterbrochene, mechanisierte Arbeitsabläufe von der Saat 
über die PHanzenpflege und Ernte bis zur Lagerung und 
Konservierung verwirklicht (bei·spielsweise bei der Produk
tion von grünen Bohnen). Die Prozeßfolge im Produktionsver
fahren wird meistens bei den Erntearbeiten unterbrochen. 
Diese Arbeiten machen aber, wenn sie von Hand ausgeführt 
werden müssen, durchschnittlich 50 Prozent der Erzeugungs
kasten au>s. In ,diesem Beitrag soll e n desweg en aus der Sicht 
der landwirtschaftlichen Verfahrenstechnik die Möglich
keiten der Ernte techniken im Feldgemüseba u sowie die da
bei zur Anwendung kommenden Verfahren untersucht wer
den. 

Der Bedarf an Gemüse in der Bundesrepublik von jä·hrlich 
etwa 3 Mil!. t wind zu etwa je einem Dritte l durch den 
Sel,bstversorgeranbau, den Feldgemüsebau und durch Ein
fuhren gedeckt [2). Der Feldgemüsebau beschränkt sich 
w egen der großflächigen Anb aumöglich.keiten und durch die 
klimatischen Verhältnisse in unseren geographischen Breiten
graden vor allem auf die Erzeugung von Kopfkohl, Spinat, 
Erbsen, Bohne n, Möhren und Sell e rie . Der Verbraucher
markt an diesen Gemüsearten wird nahezu ganz durch die 
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inländische Erzeugung versorgt [3] . Dagegen mußten die 
Importe von Kopfsalat, Gurken, Spargel, Rosenkohl, Blumen
kohl, Zwiebeln u.nd Tomaten gesteigert werden. Das ist 
nicht zuletzt darauf zurückzuführen, daß gerade bei diesen 
Gemüsearten die Erntearbeiten bis jetzt nicht zufrieden
steIlend mechanisiert werden konnten. Einen wesentlichen 
Einfluß auf diese Entwicklung nimmt aber auch die weiter
verar·beitende Industrie, denn der Marktanteil von konser
viertem Gemüse ist in den letzten Jahren enorm ange
stiegen. 

2. Die Mechanisierung der Gemüse-Ernte 

Die Mechanisierung der Erntearbeiten von Gemüse wurde 
lange Zeit, nicht nur bei uns, sondern auch in den USA und 
der Sowjetunion, für unmöglich gehalten. Die Schwierig
keiten liegen, wie Ta f e il zeigt, im uneinheitlichen Reife
zeitpunkt ·der Früchte und ihrer ungleichmäßigen Verteilung 
an der Pflanze. Groß e Probleme stellen auch die oft hohen 
notwendigen Trennkräfte zwischen Frucht und Pflanze und 
die geringen zulässigen mechanischen und thermischen Bean
spruchungen dar. Zudem darf bei mehrmaligen Emtegäng·en 
die zurückbleibende Pfla.nze nicht beschädigt werden. Nach 
Tafel 1 sind Gemüsearten, welche ein einmaliges Abernten 
einjähriger Pflanzen zulassen und bei denen das Erntegut 
gegen mechanische und thermische Belastungen unempfin<l
lich ist, für eine Mechanisierung der Erntearbeiten gut 
geeignet. Gemüse, das ungleichmäßig reift, erfordert mehrere 
Erntegänge, wodurch kleinere Gesamternteleistungen der 
Maschine bedingt sind und das Ernteverfahren meist unwirt
schaftlich wird. Erntemaschinen, welche diesen Forderungen 
gerecht werden, müssen die Früchte nach den unterschied
lichsten physikalischen Faktoren auswähl en beziehungsweise 
klassieren, dann trenne n, transportieren und lagern, ohne 
die Frucht oder Pflanze zu beschädigen. Das erforde rt sehr 
aufwendige Konstruktionen bei verhältnismäßig geringen 
Stückzahlen, ·denn für nahezu jede Gemüseart müssen ver
schiedene Erntel\lerfahren angewendet werden. Biologen und 
Genetiker bemühen sich seit ge raumer Zeit mit Erfolg, durch 
e ntsprechende Züchtung·en und Kulturmaßna.hmen, beispie ls
weise bei Tomaten und Bohnen, geeign e te Sorten für die 
mechanische Ernte zu entwickeln. 

Ta fe I 2 ze igt einen Uberblick über den derzeitigen Stand 
der Erntetechnik im In- und Ausland. Es besteh e n für nahe
zu alle Gemüse-arten technische Lösungen für ·die Mechani
sierung der Erntea nbeiten. Die Anwendung dieser Erntever
fahren ist i·n den einzelnen Ländern sehr unterschi edlich 
und wird durch wirtschaftliche Faktoren wie Arbeitskräfte, 
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Tafel I: Eigenschaften verschiedener Gemüsearten für die mechanische Ernte 

----
Eigenschaften des Erntegut e s bzw . der Pflanzen 

für 
biologisch physikalisch rnernanisierte 

Reife 
Anteil 
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Löhne, Leistung und Kosten der Erntemaschinen und durch 
die Marktsituation bes timmt. So wird beispielsweise in den 
USA seit kurzem bei Einlegegurken das einmalige Abernte
verfahren vorgezogen , obwohl dabei b~s zu 40 Prozent Ver
luste auftreten [4J. Dagegen erscheint eine m.ehrmalige Ernte 
bei Kopfsalat, trotz großem konstruktivem Aufwand der 
Erntemaschine durch die Auswahleinrichtung für erntereife 
Salatköpfe wirtschaftlich. Während in vielen Ländern Ernte
hilfen eingesetzt werden, streben Industriestaaten die 
mechanisierte Ernte an. Die meisten Impulse kommen daher 
auch heute noch aus den Vereinigten Staaten von Amerika. 
Ebenso sind Entwicklungen in England bem.erkenswert, 
welche für die Ernte von verschiedenen Gemüsearten ein 
Grundgerät mit austa·uschbaren Arbeitselementen vorsehen 
[5; 6J. Diese Entwicklung ist noch nicht abgeschlossen, denn 
durch verstärkte Grundl agenuntersuchllngen über die physi
kalischen, chemischen und biologischen Eigenschaften von 
Pflanze und Erntegllt werden dauernd neu e wirLschaftlichere 
Ernteverfahren möglich. 

3_ Stand der Ernletechnik bei den wichtigsten Gemüsesorten 

Nachfolgend soll der Stand der Ernte technik für die wichtig
sten Gemüsea rten erläu tert werden und an einigen Bei
spielen di e Einrichtungen für di e verschiedenen Grundver
fahren - trennen, klassieren und fördern - besprochen 
werden. 

Erntehilfen stellen häufig nur eine Zwischenstufe in de r 
technischen Entwicklung der Mechanisierung von Erntear
beiten dar. Zum Teil sind diese Geräte aber die bisher 
einzige Möglichkeit, die Erntekosten zu senken. Die Aus
führung solcher Geräte ist ·sehr vielfältig. Im allgemeinen 
handelt es sich hier um SeJbstfahrmaschinen, welch.e die 
Erntepersonen in sitzender oder liegende r Haltung über das 
f'eld bewegen sowie um Sammelwagen mit Ausl eger-Förder
bändern, wie sie in Bi I d 1 dargeste llt sind. Diese Geräte 
ersetze n die unproduktiven Wege und besorgen meist e ine 
Klassierung und Zwischenlagerung des Erntegutes be reits 
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auf dem Wagen. Das zu erntende Gut (1) wird von den 
Arbeitern ausgewählt beziehungsweise klassiert, von der 
Wurzel oder Pflanze abgetrennt und auf ein Sammelband (2) 

Tafel 2: Stand der ErntetechnIk für Gemüse 
im In- und Ausland 

Erntegänge Ernte-Verfahren 

Gemüseart 
teil- voll-
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Ernte Ernte 

I 

Korik oh l X • 0 • 0 
Rosenkohl X • 0 • 0 

e: Grü nkohl X • 0 • 0 ," E Blumenkohl X • 0 
Q) 

E' Sr inat X • 0 

"R 
-;; Korfsalat X • 0 • iil 

~ ßleichsell e rie X • 0 
'h: Kohlrabi X • 0 
Q) 

.D 
Buschboh ne • 0 0 e: X 

," Frischerbse X • 0 • 0 
E Salatgurke X • 0 • Q) 

0> 
Einlegegurke X X • 0 :g 

" Tomate X X • 0 • 0 u: Kürbis X • 0 • 
" e: I Zwiebel I 

I I I I· 0 .0 ," 
I 

X 
.~ E 

1 Porree X • 0 3 Q) 

N 0> I I 

~ ] e: I Möh re I I X 

I I I: 0 
"E ." Knollensellerie 

I 
X 0 

~ " E I '" 3": 
Q) Rote Beete X 0 ;:: 0> 

::> ~ Q) 

1 1 I 
I. ' '" ~ I grüner Spargel I X 0 .... tJ'l::::I 

~ '~ E 
( weißer Spargel X I. Eil' 

Anm erkung: technische Lösung : ei Anwendun g: 0 

17 



\ 
I 2 3 4 5 

Bild 1: Funklionsschema eines Sammel-Ern.ewagens fUr Gemüse 

1 Erntegul 3 $chrä ufö rd c rer 5 Fö rde rband 
2 Sammel-Förde rband 1 A ll sleseband 6 Behälte r 

gelegt. Von hier aus ge langt es über einen Schrägförderer 
(3) auf ein Verleseband (4) 'oder eine mechanische Sortier
einridltung, in ·der ·das Erntegut nach den jeweils geeigneten 
physikalischen Faktoren klassiert wird. Vielfach. wird da s 
Gut bereits auf dem Wagen verpackt und in Behältern (u) 
zwisch.engelagert. Mit solchen Ernteverfahren kann die 
Ernteleistung um 30 bis 100 Prozent angehoben werden. Sie 
verlangen aber eine ausgewogene Erntemannschaft, ,da die 
langsamste Arbeitskraft die Ernteleistung bestimmt. 

3.1. Ernle von Kohl 

Die Ernte von Kopfkohl (Weißkohl, Rotkohl, Wirsingkohl) 
wird wegen der großen Gewich.te und Volumen des Ernte
gutes meist mit Sammel-Erntewagen durchgeführt. In den 
USA, der Sowjetunion, in Polen und auch in der Bundes
republik bestehen technische Lösungen zur Mechanisierung 
dieser Arbeiten, die si ch zum Teil auch ·schon im Einsatz 
bewährt haben /7; 8J . Es sind zwei Ernteverfahren möglich . 
Entweder wird ·der Kohlkopf in de r Maschine vom Strunk 
getrennt oder di e Trenn ung erfolgt bereits bei stehender 
Pflanze. Die Sch.wierigkeit beider Ernteverfahren liegt darin, 
daß ein möglichst exakter Trennschnitt am Strunk erfolgen 

-

-~--

Bild 2: FunkIIonsschema einer Kohl-Ernlema.chlne 
1 schräg stehende Sche ib en 3 Ke ilrie me nführung 5, 6, 7 Fördereinrichtungen 
2 Führungskufen 4 Trennsäge 8,9 Sortiereinrichtung 
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Bild 3: Anhänge-Schne ldlager filr dIe Ernte von Spinal 
(We rk bild Dre y e r, Wittlage) 

muß, W€i1 dann die Hüllblätter in einem Arbeitsgang mit 
entfernt werden können. Bi I d 2 zeigt die Funktion einer in 
den USA entwickelten Kohlkopf-Erntemaschine . Dieses Gerät 
trifft keine Auswahl erntereifer Pflanzen, so daß bei man
chen Kohlsorten mit ungleichmäßigem Reifezeitpunkt bis zu 
48 Pmzent Verluste eintreten können. Zwei drehbar ge
lagerte , schräg stehende Scheiben (1) trennen die Hüllblätter 
vom Kohl und dienen zusammen mit den Leit- und Füh
rungskufe n (2) zur Führung der Schneideinrichtung. Wäh
rend di e Trennung vom Strunk durch. die Schneideinrichtung 
(4) wird der Kohlkopf durch federbelastete Keilriemen (3) 
aufrecht gehalten. Die Fördereinrich.tungen (5) und (6) 
br ingen das Erntegut zu einer Sortiereinrichtung (7) und (8), 
welch.e eine Klassierung nach geometrischen Abmessungen. 
vornjmmt. Große Blätter und kleine Kohlköpfe passieren 
die in der Höhe einstellbare Abstreifrolle (8) und werden 
auf das Feld abgeworfen. Das Erntegut gelangt über ein 
Förderband (9) in den Sammel bunker. 

Das Ernteverfahren für Rosenkohl ist heute nur teilmechani
siert. Es sind dazu drei getrennte Arbeitsgänge notwendig. 
Im ersten Arbeitsgang werden die Blätter mit einem Ring
messer, das e ine Person über die stehende Pflanze ·stößt, 
abgeschnitten . Danach. trennt eine zweireihig arbeitende 
Erntemaschinen die stehende Pflanze von der Wurzel und 
fördert sie in eine Sammelbehälter. Di·e Trennung des 
Kohles vom Strun.k erfolgt meist erst in der Verarbeitungs
industrie. Dieses Ernteverfahren bringt gegenüber der Ernte
hilfen keinen wesentlichen Vorteil. 

Di e Ernte von Grün- und Blumenkohl kann mit Erntehilfen 
wesentlich erl e ichtert werden. Bei Grünkohl besteht außer
dem die Möglichkeit, Schneidlader oder Bohnen-Pflückma
schinen mit geringen Umbauten einzusetzen. 

3.2. Ernle von Spinat und Kopfsalat 

Spinat wird seit Jahren mit Schneidladern mechanisch ge
erntet (B i I d 3). Voraussetzung für eine befriedigende Ernte
arbeit ist ein gut vorbereitetes, ebenes Ge lände und die Ver
wendung von Dopp€lmähmessern oder rotierenden Sch.neid
werkzeugen. Als FördereLemente ·dienen vorwiegend Rech.
ke tten in Verbindung mit Fördertrögen und Bandförderern, 
die ·das Erntegut sch.onend .behandeln und auf e in nebenher
fahrendes Fahrzeug fördern . Bei einer Arbeitsbreite von 
e twa 1,8 m wird eine stündliche Flächenleistung bis zu 1 ha 
erreicht. 

Für Erntemaschinen von Kopfsalat gibt es bisher nur in den 
USA techni sche Lösungen [9]. Die Schwierigkeiten, diese 
Erntearbeiten zu mechanisieren, liegen darin, daß nur 20 
bis 40 Prozent de r Salatköpfe zur selben Zeit reifen und das 
Erntegut gegen mechanische Druckbelastung ,sehr empfind
lich is t. Dies erfordert Erntemaschinen, die re ife Pflanzen 
auswählen, ohne die für eine spätere Ernte stehenbleibende 
Pflanze zu beschädigen. Das ArbeiLssch.ema einer der ent-

-

2 

Bild 4: FunkIIonsschema eIner Salaternlema.dllne 
1 Ba nd lus lc r 3 Elevatorrad 5 Förderband 
2 Schne id eei nrich tun g 4 Rutsche 
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Bandlaster 
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Auswahlvedahren 
Rollentasler 
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Auswah1verfahren 

y-Strahle n 

Bild 5: Schemallsche Darstellung von AuswahlvorrIchtungen fUr Salaternte
maschinen 

I Feder 
2 Kontaktsehalter 

3 Größenbegrenzer 
4 Strahlenquelle 

5 Empfänger 

wickelten Maschinen zeigt Bi I d 4. Ein Bandtaster (1), der 
auf die Pflanze einen Druck von 3,6 bis 4,5 kp ausübt, setzt 
zum geeigneten Zeitpunkt das Schneidmesser (2) zur Ab
trennung der Pflanze in Bewegung. Das EJevatorrad (3) er
faßt das Erntegut vor dem Schnitt, hebt es hoch und legt es 
über eine Rutsche (4) auf einen Bandförderer (5) ab. Ein 
elektronischer Regelkreis der vom Taster durch ein Signal 
eingeschaltet wird, mißt die Fahrgeschwindigkeit der Ma
schine und speichert die Lage der erntereifen Pflanzen. Die 
Funktion einiger Tasteinrichtungen ze igt Bi I d 5. Beim 
Band- und Rollentaster der m echanischen Tasteinrichtung 
erfolgt die Auswahl des Erntegutes nach Größe durch die 
Begrenzung (3). diejenige nach Festigkeit durch die Feder 
(1). Während diese Auswahleinrichtungen wegen ihrer 
Massen nur begrenzte Erntegeschwindigkeiten zulassen, er
scheint das Verfahren, welches die Größe und Dichte der 
Salatköpfe mit Gammastrahlen bestimmt, besser geeignet zu 
sein. Die elektronische Speicheranlage kann dann entfallen, 
da die Tasteinrichtung näher an das Schneidmesser rückt. 
Außerdem wird eine mechanische Beschädigung der Pflanzen 
ganz vermieden. 

3.3. Ernte von Buschbohnen 

Die mechanische Ernte von Buschbohnen ist seit längerem 
zufriedenstellend gelöst. Einen wesentlichen Beitrag zu die
ser Entwicklung leisteten westdeutsche Industrien und 
Forschungsinstitute. Für ·dieses Ernteverfahren sind beson
ders Bohnensorten geeignet, die eine kräftige Bewurzelung 
und wenig Blattwerk besitzen. Außerdem sollen die Bohnen 
hoch hängen und druck unempfindlich sein. Gegenüber ande
ren Ländern werde n bei uns ein- und zw eireihige Anhänge
maschinen mit mehrfacher Windreinigung, wie Bi I d 6 zeigt, 
bevorzugt. Die zu erntende Pflanze wird durch die Führungs
kufen (1) der schräg gestellten Pflücktrommel (2) zugeführt, 
welche die Hülsen der Pflanze von ober her abkämmt und 
auf das Transportband (3) fördert. Durch das Reinigungs
gebläse (4) und den Steigsichter (6) werden die Leichlle ile, 
Steine und Bodenkluten abgeschieden. Von der Schwingsieb
einrichtung (7). in der die Hülsen klassiert werden, gelangt 
das Erntegut zu einem Absackstand oder Sammelbunker (8). 

3.4. Ernte von grün en Erbsen 

Die Ernteverfahren für die Gewinnung von grünen Erbsen 
stehen zur Zeit unter dem Einfluß lebhafter technischer Ent
wicklungen [10J. Die bisher übliche Teilmechanisierung der 
Ernte wird immer mehr durch den Felddrusch abgelöst. Die
ses herkömmliche Ernteverfahren, bei dem das Erbsenkraut 
gemäht, in Schwaden abgelegt und nach dem Abtrocknen 
mit Ladegeräten aufgenommen und zum Ausdrusch instatio
näre Dreschmaschinen gefördert wird, ist unwirtschaftliCh. 
Das liegt vor allem an den hohen Transportkosten des 
Erbsenkrautes zur weiterverarbeitenden Industrie und zu
rück zum Erzeuger. Das Kraut hat einen hohen Fulte rwert 
und wird in den Betrieben einsiliert. 

Di e Ernte erstreckt sich nur auf eine Zeitdauer von zwei 
bis drei Tagen, weshalb Ernternaschinen mit hohen Durch
satzleistungen von großem Vorteil sind. Außerdem ist zu 
beachten, daß Erbsenkörner bei normalen Außentempera-
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Bild 6: 
1 Führungskufen 
2 PrIüd<t ro mme l 
3 Förderband 

3 2 
Erntemaschinen (lir grüne Bohnen 

4 Reinigun(Jsgebldse 7 Absad<einrichtung 
5 Fördergebläse 8 Sehwingsiebe 
6 St e igsichter 

Ilild 7: Selbslfahrende Erbsendreschmaschine 
(Werkbild Herb orl, Braunschweig) 

turen sehr schnell an Qualität verlieren und sogar in Gärung 
übergehen können. Das bedeutet aber, daß die Entfernungen 
zwischen Anbaugebieten und verarbeit ender Industrie nicht 
groß sein dürfen, weil vom Drusch bis zur Weiterverarbeitung 
oft nicht mehr al·s sechs Stunden vergehen dürfen. In den 
USA, England, Schweden und in der Bundesrepublik sind 
sei t einigen Jahren fahrbare Erbsen-Erntedreschmaschinen 
im Einsa tz, die im Mähdruschverfahren ·das Erbsenkraut aus 
dem Schwad aufnehmen beziehungsweise mähen, aus
dreschen und auf das Feld abl egen. Selbstfahrende Ernt e
maschinen (B i I d 7) werden wegen der großen Wendefähig
keit und der stufenlos einstellbaren Fahrgeschwindigkeit 
Anhängegeräten vorgezogen. Die bewährten Konstruktions
elemente der stationären Dreschmaschine, Schlagwerkzeuge 
mit Dreschtrommel sowie Kl assiereinrichtungen, die das 
Erntegut nach seiner Rollfähigkeit sortieren, sind beibe
halten worden. Mit Antriebsleistungen von 90 bis 180 PS 
sind Flächenleistungen von 0,2 bis 0,5 ha/h möglich_ Für 
extreme Einsatzbedingungen, wie beispielsweise in hüge
ligem G elände , sind Maschinen entwickelt worden, welche 
durch selbsttätige, hy.draulische Regeleinrichtung den Rah
men mit der Dresch- und Trenneinrichtung bis zu 20 Prozent 
in der Fallinie und 35 Prozent in der SchichtIinie waagerecht 
halten. Das Erntegut wird aus de m Sammelbunker in Trans
portfahrzeuge abgekippt. In jüngster Zeit schenkt man 
einem in den USA entwickelten Ernteverfahren, das im Mäh
drusch die Hülsen beziehungsweise Schoten vom Erbsen
kraut trennt, viel Beachtung. Die Entkernung der Hülsen 
erfolgt erst in den Weite rverarbeitungsbetr ieben. Dieses 
Verfahren würde nicht nur die Kühlprobleme bei langen 
Transportwegen lösen, sondern auch das Dreschen wesent
lich erleichtern, so daß größere Ernteleistungen erzielt wer
den können. 
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3.5. Ernte von Salat- und Einlegegurken 

Die mechanische Ernte von Salat- und Einlegegurken mit 
Maschinen, die ein mehrmaliges Abernten erlauben, konnten 
sich in den USA nicht durchsetzen [11]. Der konstruktive 
Aufwand der Maschinen., die sehr hohen Verluste und die 
arbeitsaufwendige Anbaumethode waren unwirtschaftlich. 
Salatgurken werden deswegen weiterhin mit Sammelwagen 
abgeerntet. Durch Wahl von geeigneten Pflanzensorten und 
KuIturmaßnahmen, die sich durch einen gleichmäßigen 
Fruchtansatz und eine gleichzeitige Erntereife der Gurken 
auszeichnet, konnte ein Ernteverfah~en verwirklicht werden, 
das ein einmaliges Abernten der Pflanzen erlaubt. Solche 
Erntemaschinen, meist selbstfahrende Geräte, deren Funktion 
in Bi I d 8 dargestellt ist, erreichen bei einer Arbeitsbreite 
von etwa 2,5 meine Ern.teleistung bis zu 2 t/h. Die Verluste 
durch Beschädigung liegen zwischen 4 und 6 Prozent, die Ver
luste durch nicht aufgenommene Gurken zwischen 5 und 
20 Prozent. Zwei der Maschine vorgebaute, gezahnte Schei
benseche (1) begrenzen die Aufnahmebreite der Maschinen 
und trennen benachbarte Pflanzen ab. Durch feststehende 
oder rotierende Schneidmesser (2) wird die Pflanze flach 
unter der Bodenoberfläche abgetrennt und mit einem 
Förderer (3) der Trenneinrichtung (4) zugeführt. Die Blätter 
und Strunke werden von den Gummiwalzen, die mit großer 
Geschwindigkeit umlaufen, erlaßt und von den Gurken ab
getrennt. Ein Samrnel- beziehungsweise Verleseband (5) 
nimmt die Gurken auf und führt sie an einer Windreinigung 
(6), die Leichtteile ausscheidet, vorbei. 

3.6. Ernte von Tomaten 

Geeignte Tomatensorten mit gleichmäßiger Fruchtreife, ein
heitlicher Größe und genügend großer Festigkeit ermöglich
ten in den USA eine Mechanisierung der Erntearbeiten von 
solchen Tomaten, die für die Konservenindustrie bestimmt 
sind. Das Arbeitsverfahren dieser selbstfahrenden Maschinen, 

-
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Bild 8: Funklionsschema einer Erntemaschine iür EInlegegurken 

1 Scheibensech 
2 Sdmeidscheibe 
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3 Fördereinrichtungen 
4 Trennwalzen 

5 Verleseband 
6 Windreinigung 

Bild 9: Tomatenerntemaschine 
(Werkbild Button. California. USA) 

Bild 10: Funktionsschema einer :Erniemaschine für Kürbisfrüchte 
1 Forder-Ernteband 2, 3 Keilriemen 4 Förderband 

die Ernteleistungen bis zu 12 tfh erreichen können, zeigt 
ß i I d 9. Die Pflanze wird durch feststehende oder rotierende 
Schneideinrichtungen flach unter der Bodenoberfläche von 
der Wurzel getrennt und einem Horden- oder Schwing
schüttIer zugeführt, in dem die Tomaten vom Kraut abge
trennt werden. Erdkluten, Steine sowie unreife und be
schädigte Früchte werden von acht bis zehn Personen auf 
Verlesebändern in der Maschine grob aussortiert. Neuer
dings wird versucht, die Klassierung der Früchte mit Foto
zellen vorzunehmen. Obwohl sich dieses Ernteverfahren sehr 
gut bewährt hat - 90 Prozent der Tomatenerzeugung wird 
in den USA mechanisch geerntet - werden neue Möglich
keiten untersucht, die ein Abernten der Früchte an der 
stehenden Pflanze vorsehen. 

3.7. Ernte von Kürbisfrüchten 

Kürbisfrüchte eignen sich wegen ihrer langen Reifeperiode 
und der notwendigen acht- bis zehnmaligen Erntegänge nicht 
für die mechanische Ernte. Trotzdem sind in den USA tech
nische Lösungen entwickelt worden, die ein mehrmaliges 
Abernten erlauben [12; 13]. Die Pflanze muß während der 
\Vachstumsperiode mehrmals quer zum Beet ausgerichtet 
werden, wodurch die Wirtschaftlichkeit dieses Ernteverfahrens 
in Frage gestellt wird. Wie das Funktionsschema der Ver
suchsmaschine in Bi I d 10 zeigt, wird die Frucht mit Pflanzen
Hebern auf das Ernteband (1) gebracht. Durch den SchütteI
effekt, die geringen Trennkräfte reifer Früchte und ihre 
Rollfähigkeit wird die Kürbisfrucht von der Liane getrennt 
und mit einem Förderband (4) gesammelt. Die Pflanze wird 
über Keilriemen (3) in die ursprüngliche Lage auf das Beet 
zurückgelegt. Der Riementrieb (2) streift diejenigen Früchte 
von der Pflanze ab, die in Wurzelnähe wachsen. 

Bild 11: Möhren-Ernlemaschine 
(Werk bild Rumelsch, München) 
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Bild 12: Funklionsschema einer Ernlemascbine für weißen Spargel 
1 Bandsäge 3 Sie bkette 5, 6 Fördereinridllungen 
2 Stahlwalzen 4 IHufe lsdlar 7 Sammelbehäller 

3.8. Ernt e von Zwiebel- und Wurzelgemiise 

Zwiebeln und Porree werden vorzug·sweise mit Schwingsieb
rodern, wie sie bei der Kartoffelernte verwendet w e rden, 
gee rntet und zum Nachtrocknen in Schwaden auf das Feld 
abgelegt. Bei Vollerntemaschinen, die einen zweiten Arbeits
gang ersetzen, ist eine Trocknungsanlage erforderlich . 

Für die Ernte von Möhren, Knollensellerie und Rote Beete 
werden oft Kartoffel- oder Zuckerrüben-Erntemaschinen ein
gesetzt. Die Trennung des Krautes beziehungsweise der 
Blätter von der Knolle muß dann in einem gesonderten 
Arbeitsgang erfolgen. Bei Erntemaschinen wird, wie Bi I d 
11 zeigt, das Erntegut mit einer Schar unterfahren, gelockert, 
am Laub von einem Aushebeband aus der Erde gezogen 
und einer Trenneinrichtung zugeführt. Die Köpfeinrichtung , 
ein Taster mit rotierenden Schneidscheiben, sorgt für einen 
exakten Trennschnitt. 

"Informatik" etabliert sich 

Di e Informatik, jüngstes Studienfach an Deutschlands Tedl
nischen Hochschulen und Universitäten, beginnt sich zu 
etabliere n. Im vergangenen Jahr wurden an einigen Hoch
schulen Studiengänge für Informatik eingeführt, so unter 
anderem an der TB MündJen und an der Universität Karls
ruhe, wo sidJ im vergangenen Wintersemes ter bere its 120 
.studenten für das neue Studienfach eingeschrieben ha tten. 
An der Universität Stutlgart wird man voraussichtlich mit 
Beginn des Wintersemesters 1970/71 Informatik studieren 
können . AudJ die Universitdt Hamburg beabsidJtigt, eine n 
Studiengang Informatik einzurichten. Einen entsprechenden 
BesdJluß faßte Anfang Dezembe r der Akademische Senat. 
W e itere Hodlschulen we rden folgen . 

Nach den Plänen des Bundesministeriums für Bildung und 
Wissenschaft sollen an insgesamt 12 bis 15 Hochschulen 
Studiengänge für Informatik eingerichtet werden, um den 
zukünftigen Bedarf an Informatikern zu decken, der für 
1975 auf rund 7500 gesdJätzt wird. 

Bislang ab e r gibt es nom an keiner deutschen Hochschule 
einen Lehrstuhl für Informatik. Den ersten soll nun die TH 
München erhalten. So jedenfalls wünscht es der bayerische 
Ministerpräsident ALtU NS GOI'I'EL. Er beauftragte Ende 1968 
seinen Kullusminister, in dieser Richtung tätig zu werden. 

Zur Förderung des wissenschaftlichen Fortschritts auf dem 
Gebiete der Informatik wurd e im Herbst 1969 eine Gesel.l
schaft für Informatik gegründet. Ihr gehören als Gründungs
mitglieder nahezu alle Hochschullehre r für Datenverarbei
tung, angewandte Mathematik und verwandte Gebiete an . 

(Stifterverband) 
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3. 9. Ernte von Spargel 

Während für die Ernte von Grünspargel in den USA Ernte
verfahren entwickelt wurden, die sich inder Praxis in den 
vergangenen zw e i Jahren bewährt haben, konnten für die 
Ernte von weißem Spargel noch ke ine befriedigenden Lö
sungen gefunden werden [141. Das Ernteverfahren nam 
Bi I d 1 2 verzichtet auf eine Auswahl e rntereifer Spargel, 
wodurch bi·s zu 35 Prozent Erntever luste eintreten können. 
Eine Bandsäge (1) durdJschn eidet den Damm in etwa 20 cm 
Tiefe. Die abgetrennten Triebe und die Erde werden durch 
me hre re geriffelte Stahlwalzen (2) einer Siebkette (3) zu
geführt. Mit Förderbändern (5) und (6) gelangt das Ernte
gut in einen Sammelbehäller (7), der wegen ·der gl eich
mäßigen Füllhöhe langsam hin und her bewegt wird. Ein 
Häufelschar (4) stellt die ursprüngliche Dammform wieder 
her. 

4. Schlußbemerkung 

Zusammenfa.ssend muß festgestellt werden, daß wir nom am 
Anfang der Entwicklung von geeigneten Ernteverfahren im 
Gemüsebau stehen. Es li egen noch eine Fülle von Aufgaben 
sowohl in der Anwendung als auch in der Konstruktion von 
Erntemaschinen für Sonderkulluren vor uns. Erfreulicher
weise ist es der deutschen Industrie durch Entwicklung 
eigener Erntemaschinen in den vergangenen zwei Jahren 
gelungen, den AnsdJluß an den internationa len Stand ·der 
T echnik auf diesem Gebiet zu finden . Die Schwierigkeiten 
liegen gegenüber anderen landwirtschaftlimen Erntegütern 
darin, daß die Früchte oft nicht zur selben Zeit reifen und 
meist gegen mechanische lind th ermische BeansprudJungen 
sehr empfindlich sind. Das erfordert e ine engere Zusammen
arbeit von Pflanzenbiologen und Ingenieuren a uf dem Ge
biet der Biotechnik. Die Kenntni,s der verschi edenen Eig en
schaften von Früchten und Pflanzen ist für die Auswahl 
geeigneter Bauelemente der zur Anwendung komm e nden 
Grundverfahren - klassieren, trennen, fördern und lagern 
- unerläßlich . Die Mechaoisierung der Ernte ermöglicht 
dann eine ununterbrochene Prozeßfo\'ge bei der Produktion 
von Gemüse. 
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