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Verwendete Formeizeichen

A ... E Punkte der Bewegungsbahn des
Rubenaufnahmeelments (RAE)

A, mm  Amplitude : ’

f Hz  Frequenz

h, mm  Schwingungshéhe

l, mm Schwingungsiénge

2. Zur Kinematik

schwingender Riibenaufnahmeelemente
Nach Eggenmulier [2] beschreibt ein Werk-
zeug (hier das Aufnahmeelement) eine von
den  Schwingungsdaten charakterisierte

"Bahn, wenn es sich unter einem bestimmten

Der fur die Beurteilung der Schwingungs-
bahnen notwendige Werkzeughubwinkel B,,
berechnet sich nach folgender Gleichung:

cotB, = ::—"+ cote,

ve m/s Fahrgeschwindigkeit Winkel zur Fahrtrichtung geradlinig bewegt . wobei sich z, wie folgt errechnen l48t
i x-Koordinate am Werkzeugpunkt und die Geschwindigkeit iiber dieser Bewe- (Bild 2): o
Vi m/s x-Komponente der Arbeitsgeschwin-  gung einen sinusférmigen Verlauf hat. v
digkeit im Punkt C , Der Weg des Aufnahmeelements im Boden 2 =7————.
Ve  M/s y-Komponente der Arbeitsgeschwin- st eine schragliegende Sinusschwingung, kg B K0V
. digkeit im Punkt C vorausgesetzt, daB der Weg im Boden als
4 . gerha"n'sSCh“.""gungsmnge 2u Uberlagerung der geradlinigen Schwingbe- Anhand der Berechnungsgleichungen wur-
chwingungshohe i iniert  den fiir unterschiedlich gewshite Fahrge-
Zis z-Koordinate am Werkzeugpunkt wegung mit der Fahrbewegung definiert den .  Jowdile Fehrge
. Werkzeughubwinkel wird (Bild 2, Tafel 1). scthndngkelten in Abhéangigkeit von der
® Schwingungswinkel _ Amplitude, der Frequenz und dem am zur
w Winkelgeschwindigkeit Tafel 1. Definition der geometrischen GrdRen Verfiigung stehenden Versuchsstand ein-
der Schwingungsbahn stellbaren Schwingwinke! die Schwingungs-
Schwinglngs: ho=2 A sinq; bahnen des Aufnahmeelements ermittelt.
hohe h, b Um dgr Forderung ..... Férderung der Riiben
Schwingungs- v, auf eine Hohe h," [1] gerecht zu werden,
' l4nge |, L=7 wird der Bereich des Werkzeughubwinkels
Verhiltnis Schwingungs- % Bw zwischen B,, = 70...85° gewshlit. Dies ge-
lénge zu Schwingungs- ""2A°f_siw schieht unter Beachtung des Schwingungs-
héhe z, winkels ¢ und der Schwingungshéhe h,. Fir
1. Einflihrung Winkel- w = 2nf eine Fahrgeschwindigkeit von v; =25 m/s
Die weitere Entwicklung der Riibenerntema- geschwindig- ist aus den ermittelten Schwingungsbahnen
schinen ist hauptséchlich vom Entwicklungs- 53'“;(’ zu schluBfolgern, daR bei klein gewihlten
stand ihrer Arbeitselemente abhingig. Diese huf;;,f::gs tan B, = Y Amplituden (A, >6 mm) der Werkzeughub-
bestimmen u. a. Art und Menge des Durch- - V_°Z winkel B,, nicht im o. g. Bereich von 70 bis -
satzes. Die Senkung der auftretenden Verlu- cotp, =—=+ cot 85° liegt.
ste und Beschédigungen sowie des Schmutz- Anhand der theoretisch ermittelten Schwin-
besatzes sind ausschlaggebend fiir die Ent-
-chklt_mg der Arbeitselemente. ) . ) Somm T5mm Simm
Fur die Untersuchungen wurde ein schwin- a T Hz 75 Hz 75 Hz
gendes Rubenaufnahmeelement gewihlt. 7, 330mm 23 0mm 33.0mm
Abgeleitet aus der Gesamtfunktion der bei- B, ’ Agle TP AL B,
mengungsarmen Ribenaufnahme, die von
Jakob in [1] formuliert wurde, werden fol- 40| 77 % 79| 40 96 % 85| 40116 % 75
gende Teilfunktionen pnter Nichtberiicksich- ‘
tigung des Erkennens der Riben im Wuchs-
raum abgeleitet (Bild 1): -
- Z;?:tgize; (Uberwinden der 'Bmdungswn )| 85 b 76| «8|106 YF 90| 45| 127 % 80
— Trennen 2 (Herausldsen und Entmischen) ) .
— Fordern auf eine Hohe h,. )
50| 92 % 72| 50 11,5 QB -85| 50 | 136 % 86
1) Die Verdffentlichung entstand wihrend der T&-
tigkeit des Autors an der Martin-Luther-Universi-
tét Halle — Wittenberg 3 2
Bild 1. Gesamt- und Teilfunktionen der beimengungsarmen Riibenaufnahme 3
Bild 2. Geometrische GréBen der Schwingungsbahn z
Bild 3. Beispiele von theoretisch ermittelten Schwingungsbahnen eines Auf- WP
nahmeelements fir eine Fahrgeschwindigkeit v, = 2,5 m/s in Abh#n- I
gigkeit von A, fund ¢ %
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Bild 4. Schwingungshdhe h, in Abhingigkeit vom
Schwingungswinkel @ bei A, = 6...9 mm,
=75Hz
‘a A;=90m, b A,=75mm,
c Ay =6mm
Bild 5. Werkzeughubwinkel B, in Abhingigkeit
vom Schwingungswinkel @,
a) v, =2,5m/s, f=75Hz
b) vi=1,0m/s, f= 37,5 Hz;
a A,=90mm, b A;=75mm,
A c A=60mm, d A,=45mm,
e A, =30mm

gungsbahnen — ein Beispiel hierfir zeigt
Bild 3 — wurden die fir die durchzufiihren-
den praktischen Untersuchungen notwendi-
gen Betriebsparameter gewihlt.

Im Bild 4 wird die Schwingungshéhe hy in
Abhangigkeit vom mdglichen Schwmgungs
winkel ¢ dargestelit.

Die Schwingungslédnge I, steigt in Abhéngig-
keit von der Fahrgeschwindigkeit bei kon-
Stanter Frequenz an.

Der Werkzeughubwinkel ,, in Abhangigkeit
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vom Schwingungswinkel @ ist fir verschie-

dene Fahrgeschwindigkeiten v im Bild 5 zu

sehen.

im Ergebnis der durchgefiihrten Untersu-

chungen unter Praxisbedingungen kann ein-

geschétzt werden:

— Die Funktion des gewihlten Polderschars
wurde mit den theoretisch ermittelten Be-
triebsparametern nachgewiesen.

— Die Qualitatsparameter der Riibenauf-

nahme (Wurzelbruch, Wurzelbruchdurch- -~

messer, Hafterdebesatz nach dem Heraus-
18sen der Riiben aus dem Wuchsraum) lie-
gen unter den in den Agrotechnischen
Forderungen festgelegten Werten [3].

3. Zusammenfassung

Ausgehend von der Gesamtfunktion der bei-
menungsarmen Ribenaufnahme und ihren
Teilfunktionen werden:theoretische Betrach-
tungen zur Kinematik schwingender Riben-
aufnahmeelemente durchgefiihrt. Unter Pra-
xisbedingungen konnten die theoretisch er-
mittelten Betriebs- und Konstruktionsparame-
ter bestatigt werden.
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Bedienarmer Fertlgungsabschnltt fiir Baugruppen )

von Landmaschinen

Dipl.-Ing. L. Berger, KDT/Ing. H. Fischer, KDT, Kombinat Fortschritt Landmaschinen, VEB Landmaschinenbau Torgau

im VEB Landmaschinenbau Torgau werden
fir den in sozialistischer Gemeinschaftsar-
beit mit der UdSSR produzierten Riilbenrode-
lader 'KS-6 und dessen Varianten Baugrup-
pen hergestellt. Bestandteil der Baugruppe

Steilférderer ist der Mitnehmer (Bild 1). Auf-

grund der stabilen Stickzahl an Baugruppen
sind jahrlich 330000 Mitnehmer zu fertigen.
Dies erfordert den Einsatz moderner Techno-
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logien und hochproduktiver Anlagen. Mit

der Rationalisierung der Fertigung wurde zu--

erst in der SchweiBerei begonnen, indem

das MbL-SchweiBen (MbL magnetisch be--

wegter Lichtbogen) das MAG-Schweif3en ab-

-l6ste. Spater wurde die Einzelteilfertigung in .

die Rationalisierung einbezogen. Die Ent-
wicklung zum heutigen bedienarmen Ferti-
gungsabschnitt wird im folgenden erlautert.

2

Bild 1.
Bild 2.

Mitnehmer — Einzelteile und geschweift
Bedienarmer Fertigungsabschnitt zur Mit-
nehmerfingerfertigung;

1 Doppelhaspel, schwenkbar, MHD 250, 2
Abroll- und Richteinheit MAR250/1, 3 Vor-
schubeinrichtung, 4 Exzenterpresse
PAIB3A, 5 Abfailschere, 6 Ballenpresse, 7
Transportbdnder mit Wendevorrichtung, 8
Magazin fir Platinen, 9 Exzenterpresse
P63A, 10 automatische Biegeeinrichtung,
11 Transportbehélter
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