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Der derzeitige Stand der Riibenernteteehnik ermöglicht noch 
keine verlu stlosen Ernten. Die untersehiedl.ich zwischen 
2 % und 20 % liegenden Verluste werden durch ungünstige 
Bodenverhältnisse, schlec hte Witterung, überhöhte Arbeits
geschwindigkeiten, fals che nIas chineneinsteliungen und be
schädigte Maschinenteile verursacht. In den meisten LPG 
werden die Ernteverluste durch Handnachlesen vermindert. 
Dabei übersteigen die N achsammelkosten allerdings den 
\Vert der gesammelten Rüben. Um diesen Arbeitsgang 
zu mechanisieren, wurden in den letzten Jahren von vielen 
RTS und LPG Nachsammelgeräte mit dem Bestreben 
gebaut, diese Geräte sowohl für die Bergung von Rüben 
nls :luch für Kartoffeln einzusetzen. Bekannt sind Geräte 
dcr RTS Edderitz, des VEG Waßmannsdorf, der RTS 
Brumberg, des Kreisbetriebes für Landtechnik Neuruppill 
(AußensteIle Protzen) und der RTS Ammelshain. Einige 
Geräte wurden bereits vom damaligen Institut für Land
technik Potsda m-Bornim geprüft und in der Erntel,ampagne 
eingesetzt. Dabei stellte sich heraus, daß die Gerä te mit 
funktions technischen Störungen und Mängeln behaftet sind , 
deren Ursachen nachfolgend erörtert werden sollen. Auf der 
13. Laudwll'tschaftsilusstellung in i'vlarkkleeberg konnten die 
Besucher die G!'riite "Protzen" und "Ammeishain'.' be
siehtigen. Die eingängige Schneckenwalze des Gerätes 
"Protzen" legt die nüben a uf der rechten Seite zum Schwan 
ab. Im Gegensntz dazu a l'beitet da s Gerii t ,,/\ mmelshain" 
mit einer doppelgängigen Schnecke. 

1. Kinematische Grundlagen 
Die nIlgemeine Darstellung der Kinemntik soll die Nach
sammeJgeräte bauenden RTS und LPG anregen und a nleiten, 
ihre Geräte kinematisch zu untersuchen und damit ein Maß 
fiir die Beurtei lung deI' Arbeitsqualität zu finden. Bei der 
Übedagerung der Umrangsgeschwindigkeit "u der Schnecken
walze und der Arbeitsgeschwindigkeit "T des Traktors be
schreiben die Zinkenendcn, die in Bild 1 clarges tellten 
Dewegungshahnen. 

Die Drehzahl 11" der Schneckenw a lze betl"igt: 

nz 118 = _ . [S-l] 
L 

Es bedcuten: nz i\!Olorza pfwellenclrehz<lh! [s-J] 
i Ü bersetzungsverhä! tnis (- J 

Der Weg s eier Schneckenw<llze je Umdrehung beträgt 

P T 
S = - (m] 

118 

Darin bedeutet: VT Al'beitsgeschwincligkeit (m/ sJ 

Die Umfangsgesch\\'indigkeit "u errechnet man nach deI' 
Form<'! 

vu=n·d.ns[m/s ] 

Dabci ist: d Schnet:keflw<llzenclLlrchmesser [m] 

Die Relati\'gesch\\'incligkeit "R der Zillkenen clen in der Bo
denebene betriigt 

(IR = Pu + PT 

nilc.l J. Bewegllngs bahnf'n der Zinl{('nClldrJl für l'ingün~ j g(' Schnrckcn
WOI ZCH (a ) und doppC'lg i:i ng ige Schncckf'nwalzen (I) 
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Problematik der RUbennachsammelgeräte 
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nild 2. Nicht erfaßlc Höhe x in o/u vom DllrclHn('sser d deI' Sc hnecken
walze ; a für e ingängige ·Schneckcnwalz('n (giins li gS LCJ' B(~r('ich 
"u l'-'T = 5 ... 6) , b für dopprlgi.ingigc SclHI1'(' I,cnw a!zen (gün
s ligsl e I' Bereich "u /vT = 2 ... 3) 

oder, wenn die Schnec ken walze "i (' ht Im Winkel von 90° 
zur Fahrtrichtung s teht: 

"R = "u + --. "T 

nie resulticl'ende Geschwindigkeit" R soll G m/s nicht über
steigen, da die Rüben oder Ka rtoffeln da nn zerschlagen und 
fortges chleudert werden. Der Steigullgs wink~11X der Schnek
ken wi nd 11 ng, be triig t : 

h [0] t<ln a =-~ 
nd 

Es bedeuten: h Gnnghöhe (Steigung) [!TI] 
Die Schrägstellung der Schnec kenwal/'e soll diesen Winkel 
nicht übersteigen, da sonst ein Unters chnitt entsteht, der 
sich nachteilig aLlf die Seitenförderung auswirkt .. Die Ge
schwindigkeit "a, mit der theoretisch die Rüben in achsirtlcr 
Richtung gefördert werden , betrügt : 

I'a=h.n8 [m/s] 

Die in die Formel eingegangene Steigung h soll aus kine
matisch en und energetischen Gründen bei eingängigen 
Schnecken nicht unter 0,4 m lind bei doppelgä ng~gen 
Schnecken nicht unter 0,8 gewühlt wel'den, da einerseits 
die Größe der Rüben berü cksichtigt werden muß, anderer
seits die erforderliche Antriebsleist ung steigt, je mehr 
Windungen im Eingriff sind. Die elurrh die ni cht konstante 
Arbeitstiefe entstehende und in Bild 1 darges tellte nicht 
el'faßte Höhe x entspricht der Mindestarbcitstide des Ge-

Bild 3 . Antrieb der Schneckcnwnlze nm Gel'ü t " Protzen" 
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Bild 4. Nachsa mmelger5t "Arnmelshain" 

rätes. In Bild 2 ist die Größe.1: 111 Ahhängigkeit vom Ver
hältnis Vu/VT dargestellt. 

2. Das Gerät "Protzen" 
Technische Dalen 

Flächenle istung 0,52 hu/h 
Arbeitsbreite 2,5 m 
Arbeitsgeschwindigkei t "T max 3,46 km/ h 
Antrieb l\Jo torzapfwelle v o rn 
überselzungsvel'hältnis i j ,5 
Schneckenw ulze ndreh zn hl n.s (i s-J 
UmfungsgeschwindiglH'it "u 9,45 m/s 
SChrögsteUung ~O " 
Ste jgungswinke l a 8 15° 
Steigung h 0:25 m 
Windungszahl 13 
Schnecl{cnwnl7.f'lldurchrnC'ss('r d 0,5 In 

Preis 1280 MDN 

Der konstrul<tive Aufball, insbesondere die Vielzahl kom
plizierter Zinken, wirkt sich ungünstig auf Herstellung, 
Preisgestaltung und 'Vartung des Gerätes aus . Der Antrieb 
durch Gelenkwelle (Bild 3) hat sich schon bei den Geräten 
der RTS Brumberg nicht bewährt und man sollte überlegen, 
ob eine andere Lösung zwecl<mäßiger ist. Um die Arbeits
breite von 2,5 m einzuhalten, ergibt sich durch die Schräg
stellung um 30° eine relativ lange Schnecl<enwalze. Durch 
die große Länge ("'" 3,00 m) macht sich ein großer Rohr
durchmesser für die Welle erforderlich , so daß der Tiefgang 
des Gerätes zur Erfassung von Bodenunebenheiten und 
Spuren bei dem vorhandenen Durchmesser d = 0,5 m nur 
gering sein kann. Da die "Vindung einen Steigungswinl<el 
IX = 8, 15° besi.tzt, entsteht durch die Schrägstellung von 30° 
ein Unterschnitt von - 21,75°. 

-' Das Übersetzungsverhältnis i = 1,5 bewirkt die hohe Um
fangsges chwindigkeit Vu der Zinken, so da ß man in der 
Bodenebene mit Relativgeschwindigkeiten bis zu 11 m /s 
rechnen kann. Diese Geschwindigkeiten sind die Ursache 
fü r das Zerschlagen der Rüben und für die Notwendigkeit 
des Schutzes an der Vorderseite der Sclmeckenwalze. Das 
Verhä ltnis Vu/V T is t zu gt'oß, aber selbst wenn man bis 
auf V,,/VT = 6 l,e runtergeh en würde (Dild 2), würde die 
Umfangsgeschwilldigl<eit etwas klein er werden; die Fahr-
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Bild 5 
Cesamtnachsumm el· 
kos l en je ha; a bei 
Schwadabstand Sm. 
b bei Schw.d
absU:lOd 10 In 

geschwindigkeit und damit die FlächenIeistung könnte man 
jedoch nicht erhöhen. Daraus geht hervor, da ß die eingängige 
Schneckenwalze ungeeignet ist und man mit ihr keine hohen 
Leistungen erzielen kann. 

3. Das Gerät .. Ammeishain" 
Technische Dalen 

Fläche nle is tung 
Arbeit sbre ite 
Arbeilsgcschwindigkeit ~ T 
Antrieb 
Übersetzungsve rhältnis i 
SchneckenweJJe ndreh'l.u hl Jl.s 
U lnfangsgeschwindigkeit (.Pu 
Schrägstellung der Schneck e 

S te igungswink e l a 
Steigung h 
\Vindungszahl 
Gangzahl 
Schneckenwellendurchtnesser d 
Preis 

1,00 ha/ h 
2,5 In 
mal<. 6, 20 km / h 
MOlorzapfwelle vorn 
<'1,225 
2 138-' 
3',Gl m/s 
0" 
(im Scriengcl'iit: 6°) 
2G,3" 
0,84 m 
3 
2 
D,5 l1 rn 
1100 MD N 

Das Gerät (Bild 4) wurde nach einer gründlichen Analyse 
einer eingängigen Schneckenwalze konstruier t . Es ist wie 
dn s Gerät "Protzen" als Zwischenachsgerät ausgelegt, jedoch 
findet hier das Vielfachgerät P 320 als hydraulische Aushebe
vorrichtung Verwendung. Der Antrieb erfolgt über 11'10tor
zapfwelle vorn, Gelenkwelle, Kegelradgetriebe, Ge triebe
welle, Ke ttengetriebe und Kupplung zur gegenlä ufig nr
bettenden Schneckenwalze. Form und Anbringung der 
Zinken wurden wesentlich rationeller gelöst, so daß m all mit 
geringem Vcrschleiß und niedrigen Wartungskos ten rechnen 
darf. Bei der kinematischen Entwicklllng wurde von einem 
Verhältnis I'U/VT = 2,1 und einer Fahrgeschwindigl<eit von 
PT = 6,2 km/ h a usgegangen. 
Die Relativgeschwindigkeit v R dcr Zinkcn in der Bodenebene 
is t nach Bild 1 und 2 wesentlich günstiger als bei der ein
gängigen Schnecke. Infolge der günstigen Festlegung det· 
Geschwindigkciten in der Bodenebene läßt sich eine hohe 
F lächenleistung erziel en. Nach der E rpl'Obung des Versu chs
musters waren I<einerlei Schäden festzustellen, obwohl 
versuchsweise Steine bis zu einer Masse von 8 kg geschwadet 
wurden . Dieses Gerät ist für das Schwaden von Rüben, 
Kartoffeln und Steinen anwendbar und wurde in die Ma
schinenkctte "Rübcnanball" des VED BBG Leipzig a ufge
nommen. 

4. Wirtschaftlichkeit der Geräte 
Es sind grundsä tzlich vier Arbeitsgänge erforderlich: 
1. Gt'ubbern, RS 14/36 mit Grubber 
2. Schwaden R S 09 mit Nachsammelgerät 
3. Laden RS 14./36 mit Lader 
t, . Transport, .· RS 01/~0 mit I-länger 

Die Kos ten der Arbeitsgänge Laden und Transport si nd von 
eier aufzunehmenden Schwadlänge und da met von der Ar
beitsweise beim Schwuden abhängig. Aus Bild 5 ist e rsicht
lich, daß die Gesamtnaehsammellwsten je ha um etwa 
38 MDN sinken , wenn der Schwadabstand von 5 auf 10 In 

erhöht wird. 
Wirtsch a ftlich keitsberechn ungen haben ergeben , daß bei 
einem Hektarertrag von 250 dt mit dem Gerät "Ammels
hain" bei 4. % (Schwadabst a nd 10 m) und bei 6 % (Schwad
abstand 5 m) auf dem Feld verbleibender Rüben I(os ten
aus gleich erz ielt wird. 

5. Schlußfolgerung 
Nach der Untersuchung det' in MarkIdeeberg a usgestellten 
Nachsa mmelgeräte muß man feststell en, daß es unökono
misch ist, an der Entwicklung vet'schiedener N achsammel
geräte weiterzuarbeiten. Da das Nachsa mmelget'ä t grund
sätzlich als Übergangslösung zu betrachten ist und in 
einigen Jahren nicht mehr erforderli ch sein wird, sollte man 
nicht an verschiedenen S teilen für verschiedene Get'ätc 
Entwicklungskosten ausschütten. Die Landwirtschaft sollte 
sich a uf das in der RTS Ammelshain gebaute Gerät Typ 
"Amrnelshain" s tützen. Dieses Geriit ist kinematisch gut 
entwickelt, solide konstruiert und weis t ci ne hohe \Virtsehaft
lichkeit und Funktionstüchtig-keit auf. A 6191 
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