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EINLEITUNG ERGEBNISSE & DISKUSSION
Zuckerriben gehoren in Deutschland zu den Das Fahren in der CS-Variante erhodht die No. of wheel passes
. . . . .o 1 3 5 7 9 headland
Kulturen mit der hdchsten Befahrungsinten- insgesamt befahrene Flache um 25 %. Im 2 :4 :6 :8 : .
sitat. Um Mehrfachuberrollungen mit schwe- Gegenzug werden etwa 20 % der Flache bei
ren Radlasten zu vermeiden, konnen die wCS mehr als dreimal Uberfahren, wahrend es
Erntemaschinen ihre Hinterachsen parallel zur bei CS nur 12 % sind (Abb. 2). Die Ergebnisse
Fahrtrichtung versetzen - der sog. Hundegang zeigen, dass es keine signifikanten
(CS). Dadurch wird die Last auf eine grof3ere Unterschiede in der Verteilung der
Flache verteilt, was aber auch bedeutet, dass Bodendeformation zwischen CS und wCS gibt
mehr Flache auf dem Feld Uberfahren wird (Abb. 3). Im Allgemeinen bestimmt der
(Abb. 2). In dieser Studie wurde untersucht, ob Feuchtigkeitsgehalt des Bodens das Ausmal3
CS einen signifikanten Unterschied in der der Deformation. Bei feuchten bis sehr
Bodenverformung im Vergleich zum Verkehr feuchten Bedingungen (ca. 35 - 37 Vol-%)
ohne Hundegang (wCS) aufweist. erreicht die erste Uberrollung bereits einen so Abb. 2: Anzahl an Uberrollungen im Kernfeld wihrend der
Zuckerribenernte. Oben: ohne die Verwendung des Hundeganges
work process variant (wCS). Unten: mit Verwendung des Hundeganges
soil moisture
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Abb. 1: Skizze des Workflows zur Modellierung der raumlichen Bodendeformation unter Berlcksichtigung der Mehrfach- 3 T T
Uberrollung und unterschiedlichen Bodenfeuchtegehalten o
METHODIK 80 -
Die 3-achsige Erntemaschine hatte eine hohen Grad an Bodendeformation, dass er in + + 20 cm depth
maximale Radlast von ca. 10 Mg. FiTraM (Au- der Praxis vermieden werden sollte. Bei o  —— —
gustin et al. 2019,2023) wurde verwendet, um trockenen Boden (ca. 24-30 Vol.-%) treten bei
. . . . -5 -
die Radspuren des Roders einmal mit und keiner der Varianten Bodendeformationen im I _x
einmal ohne Hundegang zu modellieren (Abb. Unterboden auf (50 cm nicht dargestellt). _ T 1
1). Fir die Ermittlung der Bodensetzung und Zwischen 31 und 34 Vol.-% gibt es ebenfalls < 15 -
Bodenverformung wurde ein Ansatz von keine signifikanten Unterschiede zwischen £ L.
. . 1 1 ey
Lorenz et al. (in prep.) verwendet. Die em- den beiden Verkehrsvarianten. = 1
° ° ° [X) ° ° ° m -25-
pirischen Gleichungen bericksichtigen die An- Zusammenfassend kann davon ausgegangen T
zahl der Uberrollungen. Wir analysierten drei werden, dass ein Reifen des Ribenroders 0 T
Tiefen (20, 35 und 50 cm). Die verwendeten bereits so schwer ist, dass es kaum einen o R
: : L + 4 cm dep
Feuchtigkeitsgehalte betrugen 24, 30, 35 und Unterschied macht, ob die Maschine in CS 1
37 Vol-% (F24-F37), was etwa pF 3,5, pF 3,0, fahrt oder nicht. Auf3erdem wird bei der wCs- 37 F3s 24 F30
- i Variante weniger Flache uberfahren. Abb. 3: Vergleich der Verteilung der Bodendeformation fiir CS und
pF 2’2 2’5 und pF 1’8 entsprlcht. 5 wCS in 20 und 35 cm Tiefe und unterschiedlichen Feuchtegehalten
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