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Tafel 4

Ge- Zug- Zugwiderstandskomponenten in 9, des

schwin- | wider- Gesamtwiderstandes

digkeit stand

[km/h] | (kg] Ry | Ra | Re | RF | Rm | Ry
5 1834 10,7 | 58,5 | 16,1 | 14,7 — 100
3 4398 6,7 | 69,3 3,3 | 20,7 — 100
5 719 19,6 | 40,0 7,2 | 33,2 — 100
5 152 — 56,0 9,8 | 34,2 — 100
5 427 51,4 | 31,3 6,8 3,0 7.5')| 100
5 439 63,1 | 23,3 5,4 5,0 3,2 100
3 465 43,0 | 40,3 4,5 | 10,5 1,7 100
4,6 953 97,1 — 2,3 0,6 —12) 100
5 870 13,0 | 69,0 5,2 | 12,8 —2) | 100
3,6 618 26,1 | 20,3 2,4 7,6 | 43,6 100

1) EinschlieBlich der Reibung in den Scheibenlagern von 5,7%.

*) Die Widerstinde Rg und R,; werden vom Drehmoment des Motors iiber-
wunden.

3) Die Reibung in den Lagern ist in Ry enthalten.

In Tafel 5 sind einige Koeffizienten und Versuchswerte
angefithrt.

Tafel 5
Marke - b h Kgq e(e)
der Maschine fem) [em]} [kg/em?]
5 35 22 0,28 400
1 50 60 1,013 712
21 420 8 0,086 81
20x 3 93x3 6 0,10 96
24 4 7 0,20 220
16x 2 3 6 0,25 230
8
1 5= 4 27 1,73 2820
— 480 — — = 517,68")
— 500 4 0,3 120

") Bei U = 1498 kg/ba und é&str — 1,69.

In den Schaubildern (Bild 1) sind die spezifischen Werte,
d. h. die auf eine Arbeitsbreite von einem Meter umgerechneten
Werte der Komponenten, als Funktionen der Geschwindigkeit
dargestellt, d. h.

R; R Rq
K="=/, K, =_""=/v), Kij=-2,
1= (@) e =5 () =
R R
Ke=—3. Kn=3

wobei B die Arbeitsbreite in in ist.

Maschinelle Grabenreinigung

Yon Dipl.-Ing. A. WICHA, Berlin-Leipzig

Die drei letzten Werte kénnen fir den Geschwindigkeits-
bereich von 3 bis 8 km/h als konstante Grofle angesehen werden,
die nicht von der Geschwindigkeit abhangen. -

Die Punkte in den Schaubildern sind Priifungswerte. Die
Abweichungen von den theoretischen Kurven betragen niemals
mehr als 4 9.

Zusammenfassung

Fir die einzelnen Gruppen der Maschinen und Gerdte haben
die Komponenten des Zugwiderstandes verschiedene spezifische
Werte.

7 bis 63% des gesamten Zugwiderstandes entfallen bei
Anhangemaschinen und -geriten auf den Rollwiderstand, béi
Anhidngemihdreschern erreicht der Rollwiderstand sogar 979%.
Diese Komponente hiangt in der Hauptsache vom Gewicht der
Maschine und der Bodenpressung durch das Fahrwerk ab. Der
Rollwiderstand kann durch Anwendung von Anbaugerdten und
bei schweren Anhangemaschinen (M&hdrescher, in geringerem
MaBe Drillmaschinen) durch Verwendung von Luftreifen um
etwa 30 bis 409 verringert werden.

Bei den Gerdaten zur Bodenbearbeitung, in erster Linie bei
den Eggen und Grubbern, kann durch Verbesserung der Arbeits-
flaichen der Zugwiderstand gesenkt werden, durch verschlei3-
feste Verchromung der Arbeitsflichen z. B. um 7 bis 99. Ein
weiterer Vorzug der Arbeitsflichen mit niedrigen Reibungs-
koeffizienten ist die Verbesserung der Bodenbearbeitung, und
zwar hauptsichlich infolge geringerer Bodenzerstiubung.

Fur solche Masclinen, wie die Riibenvollerntemaschine, bei
der ungefahr 409 des Zugwiderstandes auf die innere Reibung
(Rn) entfallt, hat die Vervollkommnung und Vereinfachung
der Getriebe eine besonders groBle Bedeutung. Dieses bezieht
sich auch auf die Flachserntemaschinen. Ein groBer Teil des
Zugwiderstandes (20 bis 70 %) entfallt auf den Formanderungs-
widerstand des zu bearbeitenden Stoffes. Die Vervollkommnung
der landwirtschaftlichen Maschinen und Gerite in dieser Be-
ziehung muB in einer wissenschaftlich begriindeten Entwicklung
der schneidenden und zerkleinernden Teile bestehen.

Die durchgefiihrten Untersuchungen erschopfen léangst nicht
den ganzen Fragenkomplex, enthillen jedoch die grole Bedeu-
tung der Herabminderung des Zugwiderstandes und zeigen '
zweckmiflige Wege zur energiesparenden Vervollkommnung der
landwirtschaftlichen Maschinen und Gerate.

Literatur

W. P. Gorjaischkin, Werke, Teil IV, Seljchosgis, 1940.

G.W. Wedenjapin, Mitteilungsblatt der Agrar-Wissenschaft,

sierung und Elektrifizierung* Nr. 3, 1941.

B.S. Swirshtschewski, Ausnutzung des Maschinen-Traktor-Parks, Scljchosgitsj, 1950.
AU 1605

Serie ,,Mechani-

DK 631.312.63:001.2

Die vom Ver[asser vorgetragene Konstruktion mit volievenden Arbeilswerkzeugen wird ohne Zweifel eine lebhafte
Diskussion auslosen. Alle intevessievien Lesev [inden weiteves Material zu diesem Thema im Aufsaiz ,,Der Gvaben-

pllug LKA-2" von Albjakow (Sowjetunion), der in unsevem ndchsten Heft erscheind.

Aligemeines

Wassergraben mit den verschiedensten Grabenprofilen und
Abmessungen dienen dazu, die Wasseriibermengen von den
landwirtschaftlichen Nutzbodenflichen abzuleiten. Eine gute
Wasserableitung ist jedoch nur dann zu erreichen, wenn der
Zustand des Wassergrabens einwandfrei ist. Eine dauernde
Uberwachung ist erforderlich, die evtl. notwendige Regulierung,
Raumung und Reinigung ist rechtzeitig vorzunehmen, da sich
durch Pflanzenwuchs, Verschlimmung und anderes mehr das
Profil, der benetzte Umfang, das Gefille und dadurch der
FluBwiderstand sehr stark &ndern.

Mechanische Grabenreinigung

Mit Hilfe von mechanischen Einrichtungen eine einwand-
freie Grabenregulierung, -reinigung und -rdumung durchzu-

Di¢ Redaktion

fihren, ist bis jetzt infolge der groBen und schweren Aufgaben-
stellung noch nicht moglich. Das ist darauf zurickzufithren,
dafl ungeeignete Prinzipien der mechanischen Einrichtungen
und unzulangliche Konstruktionen zur Anwendung gebracht
wurden. Erschwerend fur ‘die Problemstellung wirkt sich noch
der Uferbewuchs mit Baumen und Buschwerk aus.

Nachfolgend soll nun ein neues Maschinensystem nzher be-
schrieben werden, das fir eine mechanische Grabenreinigung in
Anwendung kommen soll.

Starker Pflanzenwuchs im Graben sowie eine Grabenprofil-
veranderung durch Bodenverlagerung missen mit Hilfe eines
Grabenriumgerites entfernt bzw. reguliert werden koénnen.
Das Gerat bzw. das Maschinenaggregat soll leicht und wen-
dig sein und unmittelbar durch einen Schlepper betitigt -
werden,
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Diese Aufgabe kann aber nur eine Maschine erfiillen, deren
Mechanismus absolut unempfindlich gegen jeden Pflanzenwuchs
“und feste Bodeneinlagerungen ist. AuBerdem soll in einem
Arbeitsgang die Grabenraumung und die Ablagerung der Raum-
masse auf das Grabenufer erfolgen. Auch eine weitgehende Va-
rilerung der Grabenquerschnittsfliche muf3 Beriicksichtigung
finden, wenn die universelle Anwendbarkeit eines Raumgerits
gewahrleistet sein soll.

Die Bilder 1, 2, 3, 4 und 5 zeigen ein Grabenrdumgerit mit
. mechanischen, planetenartig bewegten Spaten, das sowohl die
beiden Grabenbéschungen als auch die Grabensohle in einem
Arbeitsgang bearbeitet. Das giinstigste Grabenprofil ist das-
jenige, das bei einem bestimmten Boschungswinkel « und einer
bestimmten Grabensohlenbreite & einen Kreis mit dem Radius
R, = hydraulischer Radius einschlief3t.

7600

Antriebsleistung
Kot =25 PS

a) durch die kreisende Grundbewegung quer zur Lzngsbe-
wegung,

b) durch die pendelnde, zusétzliche Bewegung quer zur Lings-
bewegungsrichtung,

durch die pendelnde, zusatzliche Bewegung in der Lings-
bewegungsrichtung und

durch die Langsbewegung.

Die kreisende Grundbewegung wird durch den drehenden
Stern I eingeleitet, in dem drei Spatenschifte 2 drehbar gc-
lagert sind.

Die pendelnde, zusdtzliche Bewegung quer zur Lingsbewe-
gungsrichtung wird durch drei Paar exzentrisch gelagerter Pla-
netenzahnriader 3 und 4, die im Eingriff mit dem feststehenden
exzentrisch gelagerten Zentralzahnrad § stehen, erzielt.

Eine pendelnde, zusitzliche Bewegung der Spaten in der
Lingsbewegungsrichtung ist
erforderlich, um die Spaten-
bewegung iberhaupt zu er-
moglichen. Si€ kann nur er-
reicht werden, wenn die drei

c)

d)

1eskstehende Welle

- J58 Umin Paare Planetenzahnrider 3
0707 =773 und 4 und das Zentralzahn-
@ =By

rad é nicht parallel zueinander
gelagert werden, sondern ge-
neigt gerichtet zu einem ge-
meinsamen Polpunkt p liegen.

Die Langsbewegung der
Spaten wird durch einen
Schlepper oder einen motori-
sierten Wagen erreicht, auf
dem der gesamte Mechanis-
mus ruht.

Im  Geschwindigkeitsplan
(Bild 3) ist zeichnerisch der
Geschwindigkeitsverlauf dar-

i : Fabrhrichtung gestellt und rechnerisch ein-
| - i
T~ L s610m/h Vs Y. geragen;
J‘Mﬂrfll'l : i / '/ // Die Spatenvorlaufgeschwin -
L Gtk 4 W ————— digkeit in der untersten
—t—*:——;— —}——i—— N A // Stellung ist
——— { A v =18732 [mfs]
I T _ $ ] Dy / .
— —: I — E N S N % und die Spatenriicklaufge-
= + gra— < e
\ t § Sischung I (a‘)\ i// > schv‘l/mdxg'kelt in der obersten
N 3 L . N / //7”” , Stellung ist
Giansil” "W'@ ' (AgAtiaiz | - TR Y vy == 4,8332 [m/s].
AN A N-ilzas Grobenbrerfe 2250 (4) . [m/s)

Bild 1 und 2. Spatenmechanismus. Erlauterung unter Bild 4 und 5

Daraus ergibt sich die obere Grabenbreite B mit

1
B=b-{1+ —\ [m] (1)
tg e tga
und die Grabentiefe H mit
b
H= {m], (2)
2tg —
€2
der Kanalquerschnitt F ist nach Gleichung (1) und (2)
a 1
— H2.|Qtg — 1
F HAPg2+%J[m, (3)
der benetzte Kapalumfang U ist
1 o4
U=2H(m+tg§) [m]. (4)

Der gréBtmogliche Kanalquerschnitt F bei kleinstem, be-
netzten Grabenumfang U ergibt das giinstigste Grabenprofil.

Beschreibung der Grabenmaschine mit Planetenspaten
Spatengeschwindighkeit

In Bild 1 und 2 sind besonders die Grabwerkzeuge, drei
planetepartig bewegte Spaten dargestellt. Die Arbeitsfunktion
der Planetenspaten wird durch vier Bewegungsvorginge aus-
gel6st, und zwar

Die  Drehzah]
sternes ist
7 = 35,8 [U/min],

des Spaten-

der Radius des Spatenkurbelarmes

R =400 [mm];
die kreisende Spatengeschwindigkeit (Spitze) ist in der ober-
sten Stellung

w=v-(L—R)/R [m[s] ()
und in der untersten Stellung
: vg=1v-(L+ R)R [m/s], (6)
wenn die Drehkreuzgeschwindigkeit im Radius R
v=2 B ) @

und L die Spatenldnge in m ist.

Die pendelnde Spatengeschwindigkeit

(Spitze) ist in der
obersten Stellung .

vy=v-73-L/R-v} [m]s] (8)
und in der untersten Stellung
vg=v-7}-L/{R-73 [m/s], (9)
) kleinster exzentrischer Radius des Zahnradteilkreises,
¥, groBter exzentrischer Radius des Zahnradteilkreises.
Die Spatenriicklaufgeschwindigkeit (Spitze) ist
Up =, — 1y
,Av""é'l‘ v (L — R)
Ty == R-n — 7 {m/s], (10)
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A
die Spatenvorlaufgeschwindigkeit (Spitze) ist T~ 0758 U/min
R b3 é
ty = U5 — Ug f 2N 15
v.(L+R) wv-72-L : S cashere
1y = = s]. 11
Uy R R- ‘V% [m/ ] ( ) o $ &N %)
k.
Das Spatenblatt 6 ist kreisbogenférmig und gewdlbt aus- h ¢-’ 5
gebildet (Schnitt I-I1, Bild I). l_—j
Auf dem Spatenschaft 2 ist das Spatenblatt 6 auswechselbar o i
befestigt. < N
Bei einer Spatenzahl von 4 A AR A =ierky
t=3 ] \
U
und einer Spatenblattbreite T
b= 250 mm
ist der Maschinenvorschub je Umdrehung des Spatensternes]
S=b-1=0,25-3=0,75 [m]. (12) 4
Bei einer Drehzahl des Spatensternes I S
S
n = 35,8 [U/min] L \ F
. . . 7 S \
ist der Maschinenvorschub je Stunde 525 E < Yoty hm4 8332 N\
S;=5-n-60=0,75-35,8-60 = 1611 [m/h]. (13) ‘\ Y= T00832
Antriebsleistung \l ’
Wird ein mittlerer, spezifischer Bodenwiderstand von "
k=25 [kg/dm?] /
eingesetzt und ist die Aushubquerschnittfliche des Spatens o L /_I_.L_,p.”“]
=b-¢t [dm? ' 14 /S
fr=ibal [duf] (19) /%-4-%-1712 AR hg 51
b=25 [dm] V25 (R
=9 [dm] 2 Bild 8. Geschwindigkeitsplan der Planetenspaten in oberster und unterster Stellung
| [/ =25-4=10 [dm?], v=1,5r:1/s, u,=v(L[:R)/R, s = v-r4/R, /u,=uvr’,/R ..,/lkv‘=u.,nl
: : «LIR - 1%, =v- (L + R)R, =vn/R, vy=v-7r * Ty, Uy
dann wird der Spatenwxderstand v lr’, . 'L)R -‘;". Spaltenrﬁclﬁlaufgue.schwim'iligkeit 105 =uv, = vy ‘Spatlen-
P=/-k [kg] (15) vorlaufgeschwindigkeit vy = vy — v,

P=10-25=250 [kg].

Liegt der Angriffspunkt des Spatenwiderstandes P beispiels-
weise 200 mm entfernt von der Spatenspitze (Bild 3), so ist die
Spatengeschwindigkeit in unterster Stellung

vy = 3,484 [m/s].

Je Spaten ist eine theoretische Antriebsleistung von

vl

Nip = PS 16
Ntn n [PS] (18)
Nip = %Ol{—g"i&* =11,861 [PS]

erforderlich.

Da dauernd zwei Spaten im Eingriff stehen,
davon ein Spaten im Volleingriff, und der andere
Spaten im Teileingriff, so wird die gesamte
theoretische Antriebsleistung

Nen 21,5 Ny
Nin=1,5-11,61 = 17,4 [PS].

Bei einem mechanischen Wirkungsgrad"

(17) //

¢ Schwerpunktentfernung vom Triebrad auf der Grabenseite
in cm,

a Entfernung des Angriffspunktes des Spatenwiderstandes P
von der Bodenoberfliche in cm.

AuBerdem soll durch die Spatenarbeit jede Drehmomenten-
wirkung auf das Fahrzeug ausgeschaltet werden. Dies wird
erreicht, wenn der Spatenwiderstand P in der Richtungsebene
der Hinterachse des Fahrzeuges liegt (sieche Draufsicht Bild 5).

Der Auslegearm 8 ist schwenkbar eingerichtet, so da8 mit
verschiedenen Spatenlingen L verschiedene Grabenprofile her-
gestellt bzw. reguliert werden konnen.

B T E

<A\

77 0 e

= E

y = 0,70 N B
des Spatenmechanismus ist die effektive An- "I i
triebsleistung [AgAt62%
. Ntn
N= r [PS] (18)
17,4
N = 070 25 [PS]. armiger Ausleger,

Fahrzeughkonstruktion

In Bild 4 und 5 ist der schematische Aufbau der Graben-
maschine dargestellt. Auf dem Maschinenrahmen 7 ist der
vierarmige Ausleger &8 parallelgelenkig gelagert. Der Ausleger-
kopf tragt den Spatenmechanismus, und dieser wird durch die
Kettenziige 9 und 10 iiber das Getriebe 11 durch den Motor 12
angetrieben. Die Stabilitit der Maschine bei der Arbeit wird
erreicht, wenn

G-c=P-a.
G Maschinengewicht in kg,
P Spatenwiderstand in kg,

(19)

Bil: 4 und 5. Grabenmaschine mit Planetenspaten
I drehender Stern, 2 drei drehbar eingelagerte
Schifte, 3 und 4 exzentrisch gelagerte Planeten-
zahnrider, 5 exzentrisch gelagertes Zentralzahn-
rad, 6 Spatenblatt, 7 Maschinenrahmen, § vier-

\F E'_' ==

9 und 10 Kettenziige, (MA%23.5

11 Getriebe, 12 Motor

Bei der StraBenfahrt wird der Auslegearm hochgeklappt.
Beispielsweise kénnen Graben mit einer oberen Grabenbreite
bis zu 2250 mm und Grabentiefen bis zu 800 mm in einem
Arbeitsgang mittels einer Maschine bearbeitet werden. Die
Aushubmasse, wie Schlamm, Steine, Erde, Pflanzen und an-
deres mehr, wird von dem Spaten auf eine Uferseitenoberfliche
geworfen.

Grabenwiederherstellungskosten bzw. Grabenherstellungskosten
Da die Zapfwellenleistung fiir den Spatenmechanismus N
= 25 PS sein soll und fiir den Transport der Grabenmaschine
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eine Leistung von N; & 4 PS erforderlich ist, kann ein Schlepper
mit Ny = 40 PS Motorleistung als Antriebsaggregat vorge-
sehen werden.

Gesamtbetriebsdauer 15 Jahre zu je 500 h,
Anschaffungswert (AW) DM 20000

Betriebshosten je Stunde

10 kg Kraftstoff (Dieselsl) je DM 0,65 ............ DM 6,50
0.5 kg Motorendl je DM 2,50 ................... DM 125
0.2 kg Getriebedl je DM 2,20 ................... bM 1,10
I Traktorist (Stundenlohn) je DM 2,— ........ .. DM 2,—
Reparatur- u. Ersatzteile 109, vom AW ... ... ... DM 4,—
Abschreibungsanteil 62/,9% vom AW . ... ... ... .. DM 2,67
Gemeinkostenzuschlag 75% der Lohnkosten ..... DM 1.50
Die Zu- und Abfahrtskosten sowie die Kosten fir

die Zurichtung der Maschine in bezug auf die Mon-

tage anderer Spatenwerkzcuge sind im vorgenann-

ten Rechnungsgang nicht berticksichtigt, doch dirf-

ten diese Kosten den Anteil von 59 der oben er-
rechneten Kosten, = ... ... .. ................. DM 0,95
nicht ibersteigen.

Mithin Betriebskosten je Stunde ... .. [ DM 19,97

Da stindlich eine Grabenlinge von etwa 1600 m maschinell
reguliert wird, ist die H6he des Unkostenbetrages je m Graben-
lange 0,0125 DM/m.

Die H6he des Unkostenbetrages fiir eine Grabenherstellung
richtet sich nach der Gréfle des Maschineneinsatzes bzw. nach
der Anzahl der Arbeitsginge, da das Grabenprofil in vielen
Fillen ineinem Arbeitsgang nicht hergestellt werden kann und mit
einer Maschine eine Grabenstrecke einige Male mit verschie-
dener Aushubtiefe bearbeitet werden muB.

In diesem Falle stellt sich die Hohe des Unkostcnbetrages
auf das Zwei- bis Dreifache, also auf

0,025 bis 0,0375 DM/m.

Grofe des Maschineneinsatzes
Die noch zu entwissernden landwirtschaftlichen Nutzflaichen
setzen sich wie folgt zusammen:

Entwasserungsflache in 1000 ha
davon noch auszu-

insgesamt

fihren
Brandenburg ............... 522 o 262 N

Mecklenburg ................ 1163 870
SACHECHas & o 6 s e vo o W3 5 180 101
Sachsen-Anhalt 404 254
i ThOFINGEN s van vwn o s o s 4 224 | 155
2493 ’ 1642

1007, | 66%

L = =

Im Finfjahrplan sind
660000 ha

landwirtschaftliche Nutzflichen, die entwissert werden miissen,
vorgesehen, um die planmafBige Steigerung der Futterertrige
zu erreichen.

Eine iiberschligige Ermittlung der gesamten Grabenlinge
durch die Annahme des Verhiltniswertes

1 ha = 100 m Grabenlinge
crgibt eine gesamte Grabenlinge von
66000 km.

Dieser Zahlenwert diirfte in der Praxis noch gréfler sein,
doch soll vorerst mit Hilfe dieses Zahlenwertes die Grofie des
erforderlichen Maschinenparks ermittelt werden.

Bei einer effektiven Grabarbeitszeit von 300 h im Jahr
und einer Stundenleistung von 1600 m Grabenlinge miilten
zur Erfiilllung dieses Arbeitsprogramms durch vollmechanische
Mittel im Jahre 1955 75 Maschinen zum Einsatz kommen.
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Hackfruchternte 1954
Erfahrungen des Technischen Dienstes des VEB-BBG, Leipzig

Yon R. PECHACZEK, Leipzig

Die Hackfruchternte ist it dic schwerste Arbeit in der Landwirt-
schaft und «tellt an Mensch und Maschine die gréBten Anforderungen
insbesondere dadurch, daB3 sich die Erntebedingungen, je nach Boden-
art und Witterungsverhaltnissen, Jaufend verdndern und somit den
Maschineneinsatz beeinflussen odcr - je nach Konstruktion der
Reinigungselemente — den Maschineneinsatz sogar unniéglich machen.

Im Jahr 1954 war die Kartoffelernte infolge des anhaltend schlech-
ten Wetters besonders schwierig und beanspruchte alle Kartoffel-
erntemaschinen so stark, daf3 erhebliche Arbeitsstérungen sowic Aus-
falle an Maschinen auftraten.

Die Zuckerriibenernte dagegen konnte im allgemeinen auf Grund
der gunstigeren Witterungs- und trockenen Bodenverhiltnisse mit
geringeren Storungen und ohne groBen Maschinenausfall, auch bei
den komplizierteren Maschinen (Riibenvollerntemaschine, ,,Schatz-
graber'‘) eingebracht werden.

Wie verlief nun im letzten Herbst nach den Evfahrungen des Tech-
nischen Dienstes die Haekiruchternte, welche HilfsmaBnahmen wur-
den von seiten des Technischen Dienstes der Herstellerbetricbe der
Hackf{ruchteratcemaschinen vor und wihreud der Kampagne cugriffen,
wie war der Maschincncinsatz und welehe Mingel traten auf?

Minge! oder zu schwache Bauteile an den Erntemaschinen, Bau-
jahr 1933, wurden durch Umbauaktionen voin Technischen Dienst
des bztreffenden Herstellerbetricbes noch vor der Erntekampagne
1954 an den vorhandcnen Maschinen abgestellt und die Neuprodulk-
tion entsprechend verbessert. Weitere Erkenntnisse oder Verbessc-
rungen, Reparatur- und Einsatzhinweise wurden mittels Instruktions-
schreiben sowie durch die in fast allen Bezirken stationierten Instruls-
teure und Monteure laufend den einzelnen MTS und VEG ibarmittelt.

Der Technische Dienst wurde in allen Bazirken, besonders in den
Schwerpunkten, verstirkt und gleichzeitig — soweit vorhanden — mit
Werkstattwagen und Ersatzteilen sowie PKW und Motorradern aus-
geristet, um schnclle Hilfe zu leisten. Die Kollegen des Technischen
Dienstes standen zur planmiBigen Durchfithrung des Einsatzes iinmer
in Verbindung mit den Bezirksverwaltungen und Bezirkskontoren.

Zur Bawiltigung der Kartoffelernte standen den MTS, VEG und
LPG die Gerite ,,Schatzgrabar*t cin- und zweireihig, Schleuderrad-
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roder ,,Dobzln't sowie weitere Schleuderradroder alterer Bauart und
die Kartoffelvollerntemaschinen KOK-2 und KKR-2 zur Verfiigung.
Zur Kartoffelkrautbzwiiltigung wurde bei den MTS erstmalig der drci-
reihige Zapfwellenkrautschliger eingesetzt. Der Einsatz von Kar-
toffclerntemaschinen ist, wie bereits crwahnt, von den Boden- und
Witterungsverhiltnissen stark abhingig. Der Siebrostroder ,,Schatz-
griber’ hat, solange der Boden siebfihig war, gut gearbeitet und
wurde von den werktdtigen Bauern bevorzugt, weil die Auflesearbeit
weitgchend erleichtert wird (Bild 1 und 2). Jedoch stellten sich mit zu-
nchmender Bodenfeuchtigkeit und somit schlechter Absiebung vicle
Stérungen im Siebmechanismus cin, die nur unter Aufgebot groBer
Mengen von Ersatzteilen und Durchfithrung von Reparaturen be-
hoben werden konnten.

Vo Technischen Dienst wurde alles getan, um den Maschinencin-
satz sicherzustellen. Ein erschwerender Umstand jedoch war, daf3
die Ersatzteile oftinals nicht in der geniigenden Menge vorhanden
waren. Dabei mu3 bemerkt werden, daf die im Jahre 1953 am ,,Schatz-
griber 224 aufgetretenen Stdrungen durch Verbesserungen abge-
stellt waren und dafitr 1954 andere Brucherscheinungen auftraten.
Der Einsatz des ,,Schatzgrabers 210*° zeigte in verschiedenen Be-
zirken, wo man an Stelle der gelenkigen Siebaufhingung Holzfedern
cingebaut hatte, guten Erfolg, jedoch sind auch hier durch Fehlen von
Ersatztcilen Maschinenausfille zu verzeichnen.

Mit zunehmender Feuchtigkeit, besonders auf den bindigen Boden,
war cine Linsatzmoglichkeit auf Grund der hohen Belastung der
Siebe und des damit verbundenen hohen VerschleiBes nicht mehr ge-
geben, und die Gerdte mullten zur Seite gestellt werden.

Als Verbesserung am ,,Schatzgraber 224 hat sich dic Entfernung
des mittleren Schartragers und Krantriumers nach dem Vorschlag
der MTS Necken bewihrt. Diese M'T'S bautc acht Maschinen in dieser
Art um und errcichte eine zufriedenstellende Arbeit. Insbesondere
auf den Kartoffelfeldern mit Abweichungen in der genormten Reihen-
weite von 62,5 cm wirkte sich das durchgehende Schar vorteilhaft
aus.

Der Schleuderradroder ,,Débeln*‘ hat auch auf den schweren Béden,
wo der ,,Schatzgriber* nicht mehr eingesctzt werden konnte, noch



