
leichteren und mittleren Böden bestimmt. Pür 
schwere Böden sind sie weniger geeignet, weil 
sie durch Abschneiden eines Bodenstreifens mit 
dem Querschnitt von etwa 1,5 dm2 außer den 
Rüben Erdbeimengungen bis 700 t/ha auf die 
Reinigungsvorrichtung fördern. Der Anteil der 
Erde im Erntegut kann 40 bis 50 % betragen. 
Das am besten den agrotechnischen Anforde
rungen entsprechende Rodewerkzeug scheint 
ein schwingendes Polderschar mit Vibration in 
Längsrichtung zu sein. Durch ausreichende 
Maulweite und Selbstfü hren entspricht es bes
ser als andere Rodeschare den Bedürfnissen 
von derzeitigen Anbauverfahren, d. h. bei ver
dünnter Einzelkornsaat und dendamil ver
bundenen Abweichungen der Rüben von der 
Reihenlinie. 
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Dem Bau der sechsreihigen Maschinen für die 
getrennte Ernte von Zuckerrüben mit Ver

. ladung in nebenherfahrende Transporteinheiten 
i ging eine verhältnismäßig lange Periode der 

Entwicklung der Zuckerrübenerntetechnik vor-
aus, die von den einfachsten Geräten zur ge
trennten Ernte von Blatt und Rüben über Ma
schinen zur Einphasenernte nach dem Rauf-

. prinzip (z. B. dreireihigeAnhängemaschine 
KSG-3 A aus der UdSSR) zu dreireihigen Ma
schinen für die Zweiphasenernte führte. wozu 
z. B. die Maschinen E 732. E 734 und E 765 
(DDR) sowie 3-0SCh und 3-BCZ (CSSR) ge
hören. 
Ende der 60er Jahre betrug der Mechanisie
rungsgrad der Zuckerrübenernte durchschnitt
lich 80%. Der Arbeitsaufwand lag-jedoch mit 
über 2ooAKh/ha zu hoch. Der sinkende Ar
beitskräftebesatz in der Landwirtschaft ver
langte den Übergang zu prinzipiell neuen Ma
schinen mit wesentlich höheren Leistungen. die 
auch aus anderen Gründen notwendig waren. So 
herrscht im Hauptanbaugebiet für Zuckerrüben 
in der UdSSR Ende September. und im Oktober 
regnerisches Wetter. dem der schnelle Einbruch 
des Winters folgt. Die Ernte mußte Ende August 

I - vor der Reife der Zuckerrüben - beginnen, 
und folglich waren Rübenertrag und Zuk
kergehalt niedrig. Maschinen mit höherer Ein
satzwirksamkeit führen deshalb unter diesen 

. ' Bedingungen zum späteren Erntebeginn ':Ind zu 
höheren Erträgen. 
Nach langjähriger wissenschaftlich-konstrukti
ver Prüfung in dei UdSSR, in der DDR und in 
der CSSR sowie in anderen Ländern gelangte 
man zu dem Schluß, daß die MögliChkeiten der 
weiteren Entwicklung der traditionellen Zuk
kerrübenerntemaschinen praktisch erschöpft 
sind. Darum begann man Ende der 60er Jahre. 
in der UdSSR, in der DDR und in der CSSR die 
Entwicklung von sechsreihigen selbstfahrenden 
Maschinen . Im Jahr 1968 wurden die Versuche 
der einzelnen Länder im Rahmen eines zwi
schenstaatlichen Abkommens über die weitere 
Entwicklung der wissenschaftlichen · Zusam
menarbeit auf dem Gebiet der Mechanisierung 
und Automatisierung der Landwirtschaft ver-
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einigt. Schon im Jahr 1972 wurden die Versuchs
und Konstruktionsarbeiten beendet, und der 
selbstfahrende Zuckerrübenrodelader KS-6 
und der Anhänge7Köpflader BM-6 konnten in 
die Serienproduktion übernommen werden: In 
der CSSR wurde inzwischen der sechsreihige 
selbstfahrende Köpflader 6-0CS entwickelt. 
Die Fertigung des Rodeladers KS-6 erfolgt im 
Rahmen der internationalen Kooperation. Ei
nige Baugruppen werden in der DDR her
gestellt, die Signalanlage und einzelne Elemente 
der Hydraulik in der VR Bulgarien. ein Teil der 
Baugruppen entsteht in der UdSSR, die auch die 
gesamte Montage übernimmt. 
Die neue Maschine hat eine bis zu 3,5fache 
Leistung im Vergleich zu den bisherigen Ar
beitsmitteln. In einzelnen Fällen betrug die 
Leistung in 24 h 43 ha und die Kampagnelei-. 
stung 600 ha. 
Dank der zuverlässigen und qualitativ guten 
Arbeit auch bei höherem Feuchtigkeitsgehalt 
des Bodens wurden die Voraussetzungen ge
schaffen, die Ernte zu einem späteren Termin 
zu beginnen und in kürzerer Frist zu bewältigen. 
Dadurc.h vergrößert sich der Ertrag in der 
Häuptzone des Zuckerrübenanbaus in der 
UdSSR um 30 dt/ha. Gleichzeitig erhöht sich der 
Zuckergehalt um 1,3 bis 1,4 %. Der gesamte 
Zuckerertrag kann auf 18 bis 20 % vergrößert 
werden. 

Hauptaufgab.n zur V.rbesserung d •• 
Rod.lader. KS..a 
Die weitere Vervollkommnung des KS-6 soll in 
erster Linie im Hinblick auf die Erhöhung der 
Arbeitsqualität, auf die Verminderung der Be
schädigungen und Verluste sowie auf die Ver
besserung der Rübenreinigung erfolgen. Bei 
giinstigen Bedingungen liegen diese Merkmale 
in den Grenzen der agrotechnischen Forderun
gen (Ernteverluste bis 1,5 %. starke Beschädi
gungen bis 8 %, Beimengungen bis 5 %). 
Bei Beständen mit weniger günstigen Bedin
gungen verschlechtert sich die Arbeitsqualität 
der Maschine. Dieses Problem wird immer 
aktueller, weil der Anteil dieser Bestände ent
sprechend den zunehmenden handarbeitsarmen 

Maßnahmen zur Bestandsbildung anwächst. 
Dabei vergrößern sich die UnregelmäßiBkeit der 
Verteilung der Pflanzen in den Reihen und die 
der Rübengröße, auch die Verunkrautung des 
Feldes und die Abweichung der Rüben von der 
Mittellinie der Reihe nehmen zu. Den letzten ' 
Faktor beeinflußt stark die Qualität des Bq-

, dens. 
Nach Untersuchungen des UkrNiISChOM 
Charkov nehmen die Beschädigungen und 
Wurzelverluste innerhalb der agrotechnisch 
zulässigen Grenzen von 3 cm proportional den 
Abweichungen von der Reihenmitte zu. 
Wichtig sind auch die Aufgaben zur Verbes
serung der Arbeitsbedingungen des Fahrers: 
Lärm, Vibration und Staubzutritt zur Kabine 
sollen gese~kt werden; die Lenkung der Ma
schine ist zu vereinfachen und zu erleichtern. 
Die Konstrukteure beschäftigen sich mit der 
Erhöhung der Zuverlässigkeit und der Lebens
dauer der Maschine, weil selbst kurzfristige 
Standzeiten in der Erntekampagne die Effek
tivität der Maschine stark vermindern. 
Neben diesen allgemeinen Forderungen an die 
Verbesserung' des KS-6 sollen für die Gesamt
konzeption der Maschine und ihrer einzelnen 
Arbeitsorgane spezifische Forderungen ab
geleitet werden. 

V.rb .... rung der Geumtkonzeptlon . 
Der KS-6 ist ein mit einem I100kW-Motor aus
gerüsteter selbstfahrender Rodelader mit hinte
rer Antriebs- und vorderer Lenkachse. Die 
Rodeorgane sind mit den Baugruppen zur 
Reinigung auf einem Rahmen montiert, der über 
ein Kugelgelenk mit dem Tragrahmen verbun
den ist und sich auf dem Träger der vorder~n 
Achse abstützt. Durch diese konstruktive Lö
sung werden das genaue Kopieren des Feld
reliefs in Längscund Querrichtu~ und eine 
genaue Führung der Rodeorgane in den Zuk
kerrübenreihen erreicht. 
Am Träger der Vorderachse ist eine hydro
mechanische automatische Lenkung befestigt, 
die die Selbstführung der Maschine in den Zuk
kerrübenreihen bei Geschwindigkeiten bis 
10 km/h garantiert. In der modernisierten Ma-
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schine, KS..{} B, wird ein neuer Automat ver
wendet, der die Selbstführung bei Arbeits
geschwindigkeiten von II bis 12 km/h ohne 
Verschlechterung derlenkgenauigkeit gewähr
leistet. Die Handlenkung ist bei solchen Ge
schwindigkeiten ermüdend und garantiert nicht 
die notwendige Präzision. 
Das stufenlos regulierbare Keilriemengetriebe 
mit dem dreistufigen Wechselgetriebe ermög
licht eine Geschwindigkeitsänderung von 1,1 bis 
20 km/h o Im Rodelader KS-6 B wird anstelle des 
Keilriemengetriebes und der Kupplung ein 
hydrostatischer Fahrantrieb verwendet. Da
durch erhöht sich die Zuverlässigkeit der Ma
schine bedeutend, und die Arbeitsleistung ver- . 
größert sich um mehr als 20 %. Die Lenkung der 
Maschine wurde erleichtert und vereinfacht. die 
Wendigkeit, ~erbesserte sich. Aus der Fahrerka
bine ist eine gute Sicht auf die Zuckerrüben
reihen und den F,örderer zum Verladen der 
Hackfrüchte in die nebenherfahrenden Fahr
zeuge gegeben. 
Ein spezielles elektronisches System prüft die 
Arbeit von 13 Baugruppen der Maschine. Der 
Fahrer bekommt sofort akustische oder opti 
sche Signale, in welcher Baugruppe die Sicher
heitsvorrichtung wegen Überlastung angespro
chen hat . In der Maschi(le KS-6 B wird ein neues 
modernisiertes System verwendet. In der Zu
kunft wird eine automatische Anlage zum Aus
schalten der Aggregate entwickelt werden. 
Für den Wechsel d.er Transportfahrzeuge bei 
fahrendem Rodelader gibt es Einrichtungen 
zum kurzfristigen Abschalten des Verladeför
derers . Dabei sammeln sich die Rüben 20 bis 30 s 
in einem Zwischenlagerbehälter. 

,Weiterentwicklung der Rodeorgane 
Im Rodelader KS-6 werden zweischeibige Ro
deorgane mit aktivem Antrieb eine~ Scheibe 
eingebaut. ' Die gegossenen Scheiben sind aus 
Stahl hoher Festigkeit, der Scheibenkranz ist 
glatt und hat eine scharfe Schneidekante . Prä-

zision beim Schärfen der Scheiben mindert den 
Bodenwiderstand und erleichtert ihr Eindringen 
in den Boden. Zur Erhöhung der Verschleiß
festigkeit und der Schärfe der Schneid kanten 
wird auf den Scheibenkranz Hartmetall auf
geschweißt. Zur Verbesserung der Abtrennung 
des Bodens von den Rüben enthalten die 
Scheiben breite Lücken. Zur Verminderung der 
Verluste bei der Arbeit auf trockenem Boden 
und bei kleinen Rübenkörpern werden in den 
Z~ischenräumen neben den Hauptspeichen 
dünne Speichen eingeschnlubt. 
Die gesamten konstruktiven Lösungen und die 
Kenngrößen der Rodevorrichtung sichern einen 
zuverlässigen Arbeitsprozeß bei den verschie
denen Boden- und Witterungs verhältnissen. 
Aber es gibt noch eine Reihe nicht gelöster 
Probleme. Vor allem die nicht ausreichende 
.Zuverlässigkeit der Rodescheiben bei oer Ar
beit auf steinhaItigen Böden erfordert neue 
Lösungen. In 2 Etappen wird vorgegangen : In 
der ersten Etappe werden die gegossenen 
Scheiben gegen gestanzte Scheiben aus Fe
derstahlblech ausgewechselt. Die Zuvel::lässig
keit dieser Rodeorgane vergrößert sich bei 
steinigen Böden auf das 2,5- bis 3fache .. Gegen
wärtig wird die Serienproduktion der neuen 
Rodescheiben vorbereitet. In der zweiten 
Etappe ist vorgesehen, eine Sicherheitsvorrich
tung zum Ausheben der Rodeschare aus dem 
Boden bei der Auffahrt auf große Steine zu 
entwickeln. . 
Eine andere wichtige Aufgabe, an deren Lösung 
jetzt die Landmaschinenkonstrukteure in der 
DDR und in der UdSSR arbeiten, ist die Ver
minderung der Beschädigungen und der Ver
luste von Rübenkörpern beim Rodeprozeß. Die 
Hauptursache der Verluste ist die große Un
regelmäßigkeit der Rübengröße. Zur Verbes
serung der Konstruktion der Rodeorgane wurde 
die Verwendung einer Kombination eines an
getriebenen Roderades mit einem Schar unter 
den Bedingungen der UdSSR erprobt, wobei 

Einsatz des selbstfahrenden sechsreihigen Rübenrodeladers KS-6 B in der AIV Querfurt. B~zirk Halle 
. (Foto: N. Hamkel 
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gute Eignung nachgewiesen wurde . Als zweite 
Variante wird die Vergrößerung des Abstands 
zwischen den zwei .Scheibenscharen geprüft. 
Durch die Vergrößerung der Erfassungszone 
der Rodeorgane wird die negative Einwirkung 
der (j nregelmäßigkeit der Rübengröße und ihrer 
Abweichungen von der Reihenmitte gemindert. 
Perspektivisch sind die im UkrNIISChOM 
Charkov durchgeführten Forschungen zum 
hydraulischen Antrieb der Rodescheiben, um 
deren Drehzahl in Abhängigkeit von den Ar
beitsbedingungen stufen los zu regulieren. 

Neue Lösungen bei den Baugruppen zur 
Reinigung und zum Fördern 
Das Reinigungssystem des Rodeladers KS-6 
besteht aus einer Kombination von Schnecken 
großen Durchmessers mit unterschiedlichen 
Drehrichtungen . Das ermöglicht einen langen 
Reinigungsweg der Rüben, ohne die kompakte 
Konstruktion der Maschine zu beeinträchtigen . 
Zur Selbstreinigung beträgt' das Verhältnis der 
Drehzahlen von zwei gekoppelten Schnecken 
2:3 und das Verhältnis der Schneckensteigun
gen 3:2. Die Schneckenreinigung ist durch hohe 
Reinigungskapazität, Zuverlässigkeit und Nut- · 
zungsdauer charakterisiert. Der Schneckenrei
niger hat aber auch einige Mängel : erhöhte 
Energieintensität bei .der Arbeit auf feuchtem 
Boden und Verschlechterung der Trennfähig
keit. Zu ihrer Beseitigung wird erwogen, PIast
werkstoff auf die Schnecken aufzutragen . 
Die sekundäre Reinigung wird auf einer Rol
lensiebkette durchgeführt. Für die Arbeit auf 
trockenen Böden ist die Maschine mit einer 
Klutenzerkleinerungseinrichtung ausgerüstet. 
Die Arbeitsweise dieser Vorrichtung besteht 
darin, daß die Eingriffswinkel zwischen den 
Metallteilen der Zerkleinerungseinrichtung zu 
den Erdbrocken und den Rüben verschiedene 
Größen haben. Es gibt einen Bereich der Win
kel. wo die Erdklumpen verklemmt und zerklei
nert werden, die Rüben jedoch unbeschädigt 
bleiben. Da die Zerkleinerungseinrichtung zur 
Arbeit auf Steinböden nicht geeignet ist, kann 
sie ausgeschaltet werden. Die Rüben werden 
dann sofort zum Verladeelevator gefördert. 
Gelöst werden soll noch das Problem der Rei
nigung der Rüben von Blattresten, besonders 
bei der Arbeit auf stark verschmutzten Ab
schnitten:' 

Arbtitsplatz des Fahrers und Bedienele
mente 
Alle Bedienelemente des Rodeladers KS..{) sind 
mit hydraulischen Verstärkern ausgerüstet . Im 
Lenkantrieb wird ein hydraulischer Verstärker 
angewendet, der eine Kraftvermiilderung beim 
Lenken auf 10 bis 15 N gewährleistet. Beson
ders vereinfacht und verbessert gestaltete sich 
die Lenkung in der modernisierten Maschine 
KS..{} B durch die Verwendung eines Hydraulik
antriebs im Lenkmechanismus. Es ' ist vor
gesehen. das Lenkrad verstellbar zu gestalten. 
Zur Verminderung des Lärms und der Vibration 
werden auf dem Fahrerplatz Dämmvorrichtun
gen installiert. 
Erfolgreiche technische Lösungen zur Zuk
kerrübenernte werden von der weiteren Zusam
menarbeit der sozialistischen Länder auf die
sem Gebiet bestimmt. Die gemeinsamen Er
fahrungen bei E.ntwicklung, Produktion und 
Anwendung des Rodeladers KS-6 sind ein gutes 
Beispiel für die Effektivität einer rationellen 
Arbeitsteilung. A 2465 
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