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1 Einleitung und Aufgabenstellung

Das RMS (Raupen-Mechanisierungs-System) ist ein speziell fur die Falllinienbewirtschaftung im
Steillagenweinbau angepasstes Fahrzeug mit Bandlaufwerk und hydrostatischem Antrieb
(,hydrostatische Raupe®). Es ist mit einer Hangelwinde ausgestattet, welche der Sicherung bei der
Talfahrt und beim Halten dient, sowie bei der Bergfahrt die Steigfahigkeit der Raupe unterstiitzt.
Obwohl es kleine Raupen gibt, die von ihrer Ausstattung her den Raupen-Mechanisierungs-
Systemen zuzuordnen sind, wurden in diesem Vorhaben ausschlieRlich Untersuchungen an RMS-
Raupen Uber 44 kW Motorleistung vorgenommen. Diese Raupen bieten eine ergonomische
Sitzgelegenheit fur den Fahrer und ermdglichen somit einen langeren Arbeitseinsatz. Ebenso
bieten sie eine genormte Dreipunkthydraulik mit Zapfwelle zum Betreiben von (blichen
Dreipunktanbaugeraten. Dies sind die Raupenmechanisierungssysteme, die seit den letzten
Jahren, vor allem an der Mosel, sowohl bei Lohnunternehmen, als auch in gréReren Weingitern
zunehmend eingesetzt werden.

Zum Einsatz von Raupenmechanisierungssystemen in Weinbergsparzellen mit bergseitiger
WegeerschlieBung wird in der Regel ein Tragerfahrzeug (Anhanger) mit hydraulischer Kipp- oder
Klapppritsche verwendet. Das Tragerfahrzeug ist sowohl zum Transport der Raupe mit
Anbaugeraten, als auch fir den Transport von Spritz- oder Dingemitteln geeignet. Das
Tragerfahrzeug dient auch als Anschlagpunkt fir das Seil der Hangelwinde.

Damit im Ein-Mann-Verfahren gearbeitet werden kann, wird das Tragerfahrzeug mittels
eines Traktors, der mit einer Fernsteuerung ausgerustet ist, gezogen. Im Arbeitseinsatz kann der
RMS-Fahrer von der Raupe aus das Gespann zur nachsten Zeile vorfahren.

In Weinbergen, die keine bergseitige WegeerschlieBung haben, kénnen einige RMS auch an
stationéren Einrichtungen (z. B. Schiene mit Laufkatze) befestigt werden.

Somit steht fur alle Steillagenflachen mit ausreichender Gassenweite von mindestens 1,6 m
und Drahtrahmenerziehung, die bergseitig durch einen ausreichend breiten und tragfahigen Weg
erschlossen sind, oder Uber eine stationdaren Vorrichtung zum Seilanschlag verfligen, ein
Mechanisierungssystem zur Verfiigung. Das RMS kann somit zur Erledigung samtlicher maschinell
durchfiihrbarer Arbeiten eingesetzt werden.

Die rasante Entwicklung der RMS-Technik im Steillagenweinbau in den letzten 5 Jahren und
das dichte Netz von Lohnunternehmen an der Mosel, hat dazu beigetragen, dass eine Vielzahl von
Weinbaubetrieben die Madglichkeit haben, mittels RMS, fast die gleichen
Mechanisierungsmdoglichkeiten wie im Direktzug zu nutzen. Dies fihrt neben einer hdheren
Schlagkraft im Vergleich zu den bisher eingesetzten Maschinen und Geraten (SMS und Seilzug)
auch zu einer wesentlich héheren Sicherheit im Arbeitseinsatz.

Zum einen konnte durch die Einfihrung der maschinellen Rebpflanzung im Steilhang die
Erstellung von Neuanlagen wesentlich erleichtert werden. Und zum anderen bietet das RMS
erstmalig die Moglichkeit einer rationellen Uberbetrieblichen Bewirtschaftung von Steillagenflachen.
Hier sind vor allem die qualitatsférdernden MalRnhahmen der Laubbehandlung und eine gute
Applikationsqualitat beim Pflanzenschutz zu nennen. Somit hat die RMS-Technologie dazu
beigetragen, dass weiterhin Steillagenflachen bewirtschaftet werden, die mit bisherigen
Bewirtschaftungsverfahren keine Zukunft hatten.

Die starke Nachfrage nach RMS und den entsprechenden Tragerfahrzeugen hat dazu
gefuhrt, dass wahrend der Laufzeit dieses Vorhabens die Firmen ANDREOLI und NIKO ihr
Angebot jeweils um einen neuen Raupentyp erweiterten. Folglich waren an diesen Raupen die
Untersuchungen nicht in vollem Umfang durchzufiihren. Gleiches gilt auch fir die Anbieter von
Tragerfahrzeugen fir das RMS. Hier hat die Firma PIESPORTER LANDMASCHINEN ebenfalls
zwei Tragerfahrzeuge konzipiert und speziell fir den Einsatz von schmaleren Raupen (ohne
Hangelwinde) ein Tragerfahrzeug mit integrierter Winde entwickelt. Darliber hinaus hat die Firma
CARL HOFFMANN fir die von Ihnen vertriebene Andreoli Raupe einen Aufbautraubenvollernter
entwickelt, der in den Versuchseinsatzen 2011 und 2012 durch eine gute Ernteleistung Uberzeugen
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konnte. Da diese Erntemaschine mit der Andreoli Raupe UT 80 evo, im Einsatz eine Masse von
etwa 4000 kg erreicht, wurden auch mit dieser Maschinenkombination Zugmessungen im
praktischen Einsatz vorgenommen, um Aufschluss Uber die auftretenden Zugkréfte zu erhalten.

Obwohl das RMS durch die Verbindung von Bandlaufwerken und Hangelwinden an den
Raupenfahrzeugen bereits eine sehr hohe Sicherheit bietet, hat die Implementierung der
Sicherheitsaspekte nicht immer mit der rasanten Entwicklung der Technologie Schritt gehalten.
Bedingt durch die stark unterschiedlichen Bauarten von RMS und den Tragerfahrzeugen ist davon
auszugehen, dass hier auch Kombinationen zum Einsatz kommen, die den geforderten
Sicherheitsvorschriften nicht in allen Punkten gerecht werden. Aufgabe dieses Vorhabens war es,
die Massen der eingesetzten RMS und RMS-Tragerfahrzeuge zu ermitteln, die auftretenden
Zugkréfte in der Praxis oder unter praxistiblichen Bedingungen zu messen und die Standfestigkeit
der verschiedenen Tréagerfahrzeuge zu prifen. Als Ergebnis sollen mdgliche Defizite im Einsatz der
RMS-Technik aufgezeigt werden und Infos zu den rechtlichen Anforderungen fir den RMS-Einsatz
gegeben werden.
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2 Begriffsbestimmung nach LSV-Information

Die zunehmende Vielfalt an neuen Maschinen- und Geratevariationen zur Mechanisierung der
Steillagen erfordert, durch die unterschiedlichen Anforderungen an Sicherheitseinrichtungen und
Beschrankungen im Einsatz, je nach eingesetzter Maschine, eine klare Definition der Systeme,
bzw. Systemkomponenten.

LSV-Informationen sind Zusammenstellungen oder Konkretisierungen von Inhalten aus:

. staatlichen Arbeitsschutzvorschriften und/oder
. Unfallverhiitungsvorschriften und/oder

o technischen Spezifikationen und/oder

. den Erfahrungen aus der Praventionsarbeit.

LSV-Informationen richten sich in erster Linie an den Unternehmer und sollen ihnm Hilfestellung bei
der Umsetzung seiner Pflichten aus staatlichen  Arbeitsschutzvorschriften  oder
berufsgenossenschaftlichen Vorschriften fiir Sicherheit und Gesundheitsschutz geben sowie Wege
aufzeigen, wie Arbeitsunfalle, Berufskrankheiten und Gesundheitsgefahren vermieden werden
kénnen.

Der Unternehmer kann bei Beachtung der LSV-Information davon ausgehen, dass er die in
den Unfallverhitungsvorschriften geforderten Schutzziele erreicht.

2.1 Begriffsbestimmung

Steillagenmechanisierungssysteme (SMS) bestehen aus einem Tragerfahrzeug (selbstfahrend
oder gezogen) mit Winde und einem Geréatetrager, die in Steillagen eingesetzt werden.

Raupenmechanisierungssysteme (RMS) werden im Direktzug und als Grundgerat fir
Anbaugerate in der Steillage von Weinbergsanlagen eingesetzt.

Raupenmechanisierungssysteme mit Hangelwinde werden zusatzlich durch ein Seil gesichert.
Die Seilwinde ist an der Raupe angebaut und der Anschlagpunkt befindet sich oberhalb der
Rebzeile (z.B. an einem Tragerfahrzeug).

Tragerfahrzeuge fir SMS und RMS sind in der Regel selbstfahrende oder von einer lof
Zugmaschine gezogene Tieflader, die oberhalb der Zeile abgestellt werden. Selbstfahrende
Tragerfahrzeuge kénnen mittels einer Fernsteuerung bis zur néchsten Zeile vorgefahren werden,
ohne dass der Bediener den Fahrersitz des Geratetragers verlassen muss.

Funkferngesteuerte Raupenmechanisierungssysteme werden von Personen, die in der Regel
auf dem Weg oberhalb der Zeile stehen, mit einer Fernbedienung gesteuert.
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2.2 Uberwachung und Prifung

Der Unternehmer hat Art, Umfang und Fristen erforderlicher Prifungen der Arbeitsmittel zu
ermitteln. Bei diesen Prufungen sollen sicherheitstechnische Mangel systematisch erkannt und
abgestellt werden.

Art, Umfang und Fristen der nachstehend aufgefiihrten Prifungen sind bisherige Praxis und

entsprechen den Regeln der Technik:

Die SMS und RMS sind vor der ersten Inbetriebnahme, ansonsten mindestens einmal
jahrlich, durch eine beféhigte Person zu prifen. Darliber hinaus sind sie entsprechend den
Einsatzbedingungen und den betrieblichen Verhéltnissen nach Bedarf zu prufen. Die
Prufergebnisse sind zu dokumentieren und mindestens bis zur nachsten Prifung
aufzubewahren.

Der Bediener hat vor Einsatzbeginn eine Funktionsprifung durchzufiihren und insbesondere
die Betriebs- und Feststelloremse, die Notbremseinrichtung, die Winde, die
Arbeitswerkzeuge, die Lenkung, Die Funkfernsteuerung, die Zugseile und die
Anschlagpunkte auf augenfallige Mangel zu Uberprifen.
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3 Material und Methoden

3.1 Durchfuhrung von Wagungen an Raupenmechanisierungssystemen

An den RMS Typen Geier 60TLY, Geier 85TLY, Andreoli UT 80 evo, Andreoli UT 100 evo, Niko
HRS 90 und Niko HRS 70 wurden folgende Untersuchungen durchgefihrt:

1. Ermittlung der Leermassen der RMS und

2. der Gewichtsverteilung auf die vordere und hintere Bandlaufwerkshélfte in der Waagerechten.

Soweit verfliigbar, wurden diese Messungen auch mit verschiedenen An- bzw.
Aufbaugeraten durchgefihrt. Hierzu wurden auf ebener Flache die Raupen auf 2 Paletten mit
gleichem Abstand vom vorderen und hinteren Laufwerksende platziert und mittels 2
Hubwagenwaagen (max. 2,5 t) wurde die Masse und Gewichtsverteilung ohne Fahrer ermittelt.

Abb.1: Ermittlung der Raupenmasse und der Gewichtsverteilung

Hinten
hydr. Aushebung
A\ o An-Aufbaugerite

Vorne

Seileinlauf
der Hangelwinde

Abb. 2: Definition von Vorn und Hinten bei RMS-Raupen

Zu den Bezeichnungen ,Vorn“ und ,Hinten“ gilt die folgende Erklarung. Da die RMS meist
Uber einen Drehsitz verfigen und die Arbeiten sowohl in Vorwérts- als in Rickwartsfahrt verrichtet
werden gilt: Vorn befindet sich der Seileinlauf der Hangelwinde. Dementsprechend wird bei der
Vorwartsfahrt (bergauf) das Seil aufgespult, bei der Rickwartsfahrt (bergab) abgelegt. Hinten
befindet sich die Dreipunktaushebung bzw. der Anbauraum fir Aufbaugeréate.
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3.2 Untersuchung der Windenzug- und Bremskrafte an unterschiedlichen
Raupentypen

Abb. 3: Ermittlung der Zugkrafte der Hangelwinden verschiedener RMS bei unterschiedlicher
Potentiometereinstellung; links Zugmessung mit frei hangendem Dynamometer; rechts bedingt
durch den Seilanschlag unterhalb der Kipppritsche lag das Messgerat bei den Zugmessungen auf
der Pritsche auf.

Die Messungen der Windenzug- und Bremskréfte bei unterschiedlicher Einstellung des
Potentiometers der verschiedenen RMS erfolgte unter praxisiblichen Bedingungen in
Weinbergssteillagen mit einem Dynamometer. Da die Zugbelastung mit frei schwebendem, oder
nur leicht auf dem Boden aufliegendem Dynamometer meist zu starken Drehbewegungen des
Seils fuhrte, wurden zum Schutz zwei Hartholzplatten am Messgerat befestigt. Die unterschiedlich
positionierten Seilanschlagpunkte an den verschiedenen RMS-Trégerfahrzeugen ermdglichten
nicht immer einen Zug mit frei hangendem Dynamometer. Um die Messdifferenzen durch die
auftretenden Querkrafte zu ermitteln, wurden an einem Tragerfahrzeug, das sowohl die
Zugmessungen im freien Zug, als auch bei Auflage des Dynamometers ermdglichte, vergleichende
Messungen vorgenommen.

Abb. 4: Durchfihrung der Zugmessungen und Ermittlung der Differenz durch Querkréafte im freien
Zug (links) und bei Auflage des Dynamometers auf der Kipppritsche (rechts)
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3.3  Durchfihrung von Wagungen an RMS-Tragerfahrzeugen

Weiterhin wurden an den nachfolgend aufgefuihrten Tragerfahrzeugen sowohl in leerem, als auch
in beladenem Zustand (mit Raupe und An- bzw. Aufbaugeréaten), Messungen der Radlasten und
der Stiitzlast an der Zugdse vorgenommen.

. Eigenbau 1 mit einseitiger Kipppritsche

. Eigenbau 2 mit einseitiger Kipppritsche

. KMS-RINKLIN mit einseitiger Kipppritsche

. BENDER mit einseitiger Kipppritsche

o HOFFMANN mit Drehkipppritsche

o KMS-RINKLIN mit Drehkipppritsche

. DURMATEC mit Drehklapppritsche

o PIESPORTER LANDMASCHINEN mit einseitiger Kipppritsche
. PIESPORTER LANDMASCHINEN mit Drehkipppritsche

Die Wagungen erfolgten auf ebener Flache. Zur Ermittlung der Radlast wurden die Rader
auf Paletten gefahren und mittels Hubwaagen angehoben. Die Messung der Aufliegelast erfolgte
mittels einer Palettenwaage, die unter der Zugdse platziert wurde (Abb. 5 links), oder mittels eines
Gabelstaplers und Dynamometer, welches mittels 2 Rundschlingen an der Zugdse und den
Gabelzinken befestigt wurde (Abb. 5 rechts).

Abb. 5: Ermittlung der Anhangemasse und der Stiitzlast an der Zugése mittels Handhubwaagen
und Palettenwaage (links) bzw. Dynamometer (rechts)

11
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3.4 Untersuchung der Standfestigkeit verschiedener RMS-Tragerfahrzeuge

Die Messung der Standfestigkeit der unterschiedlichen Tragerfahrzeuge wurde mittels der RMS-
Raupen Geier 60TLY, Geier 85TLY und Andreoli UT 100evo durchgefiihrt. Soweit moglich, wurden
die jeweils im praktischen Einsatz befindlichen Systeme (RMS und dazu gehoriges
Trégerfahrzeug) untersucht. Da zurzeit keine Niko-RMS an der Mosel im Einsatz sind, kamen
diese Raupentypen bei den Untersuchungen nicht zum Einsatz. Die Messungen mit den Geier-
RMS-Raupen erfolgten tber feste Zugpunkte am Rahmen. So konnte sowohl die statische Zugkraft
der Raupe bei Talfahrt, als auch durch ruckweise Zugbelastung die dynamische Zugkraft, die auf
das Tragerfahrzeug wirkt, simuliert werden. Bedingt durch Witterungseinflisse (Nasse) und dem
daraus auftretendem Schlupf, der zu einem Abfallen der Zugbelastung flihrte, wurden bei einigen
Messungen nur die maximalen Werte bei dynamischer Belastung ermittelt. Mit dem Andreoli-RMS
waren nur Messungen Uber die Seilwinde mdoglich, da diese RMS-Raupen keinen festen
Anschlagpunkt aufweisen. Somit war hier eine Ermittlung der in der Praxis potentiell auftretenden
maximalen Zugkréfte und die Zugbelastung der Tragerfahrzeuge bis zu der vom Hersteller
geforderten Zugbelastung von 49 kN am Seilanschlag nicht mdglich.

Abb. 6: Die Messung der Standfestigkeit der unterschiedlichen RMS-Tragerfahrzeuge erfolgte bei
Verwendung von Geier-Raupen 60TLY (links) und 85TLY (rechts) durch Seilbefestigung am
Rahmen der Raupe.

Abb. 7: Die Messung der Standfestigkeit des Hoffmann RMS-Tragerfahrzeugs erfolgte mit der
Andreoli RMS-Raupe UT 100evo. Hierbei war nur ein Zug tUber die Winde mdoglich.

12
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Abb. 8: Die Abstiitzung des Hoffmann RMS-Tragerfahrzeugs erfolgte durch eine Stahlplatte an der
Kante der Drehpritsche und zwei zusétzliche hydraulische Sporne

13
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4 Technische Daten der untersuchten RMS und Ergebnisse
eigener Messungen

Untersucht wurden Raupen mit Hangelwinde, deren Zugleistung uber Potentiometer bzw.
mechanische Ventile regelbar ist, mit einer Motorleistung von >44 kW, die eine ergonomische
Aufsitzmdoglichkeit fir die Bedienungsperson boten und Uber einen genormten Dreipunktanbau
mit Zapfwelle zur Verwendung von ublichen Dreipunktanbaugeraten verfugten. Das RMS Geier
70 TLY stand fur die Untersuchungen nicht zur Verfigung. Da diese Raupe jedoch mit
Ausnahme der Motorleistung baugleich mit der Geier TLY 85 ist, sind nur unerhebliche
Abweichungen zu den Messwerten der Geier TLY 85 zu erwarten.

Die Ergebnisse unserer Wagungen zeigten bei allen RMS-Typen erhebliche Differenzen
zu den Herstellerangaben der Leermasse. Nach Rucksprache mit den Herstellern bzw.
Vertriebsfirmen liegt dies an der Art der Gewichtsangabe, welche oft das Gewicht der
Hangelwinden nicht mit einbezieht. Zum Teil sind auch in den Angaben die erforderlichen
Betriebsstoffe wie Diesel, Hydraulik-/Motorél und Kihlwasser nicht in den Massenangaben
einbezogen. Weiterhin wurden auch Differenzen zu den Angaben der Bedienungsanleitung,
Prospektangaben und Typenschildern an der Raupe festgestellt. Diese stark abweichenden
Angaben sind aus Sicherheitsgrinden nicht akzeptabel, da sie fur den Anwender irrefiihrend
sind, das Unfallrisiko erhdhen und unter Umstadnden beim Transport auf Anhangern auch die
Verkehrssicherheit beeintrachtigen konnen (Stitz-/Nutzlast). In diesem Punkt wére es
winschenswert, diese Angaben klnftig nach einheitlichem Schema bekannt zu machen. Die
Angaben sollten denen fir StraRenfahrzeuge entsprechen (ISO 1176, Richtlinie EG 92/21,
Richtlinie 95/48EG): z. B. RMS-Raupe inkl. Hangelwinde mit 90 % Kraftstofftankfillung und
100 % mit anderen Flussigkeiten gefillten Systemen (Kihlwasser, Motor- und Hydraulikél)
inkl. Bordwerkzeug und Fahrer (75 kg). Dariiber hinaus sollten auch die Angaben zu den
Massen der jeweiligen Anbauvorrichtungen, wie hydraulische Dreipunktaushebung oder
Multifunktionsarm ersichtlich sein.
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Tab. 1: Technische Daten der untersuchten RMS (Herstellerangaben)

Hersteller Geier Geier Andreoli | Andreoli Niko Niko
UT 80 evo |UT 100evo| HRS 90 HRS 70
Typbezeichnung 60 TLY 85 TLY Hangel- Hangel- Hangel- Hangel-
winde winde winde winde
Position der frontseitig | frontseitig | frontseitig | frontseitig Zentral vorn iiber
Hangelwinde vor dem vor dem vor dem vor dem unter Sitz | Fahrwerk
Fahrwerk | Fahrwerk | Fahrwerk | Fahrwerk
it'nag?eei'l"r‘]’?ndgegﬂnsatz 70% 100% 70%" 70%" 70% k. A.
Drehung Sitz 180° 180° 180° starr 180° 180°
Motorfabrikat YANMAR | YANMAR VM VM YANMAR | YANMAR
zylinder/cem/T 411995/~ | 4/3300T | 4/3000/T Irf{g&%%; 413300/T | 4/3300/-
Leistung [KW/PS] 44/60 63/86 60/81 70/95 65/88 51,5/70
Fahrwerksléange [cm] 193,5 193,5 217 212,5 210 180
Stltzrollen 5 gefedert | 5 gefedert 466:::1\/60': d 6 pendelnd | 6 gefedert | 4 gefedert
Raupenbreite [cm] 25 25 32 32 30 23 (25)
Lénge [cm]
ohne Hebewerk 250 257 312 322 260 215
Hubkraft [kg] k. A 600 600 600 450 450
Breite [cm] 110 110 122 127 110 88 (108)
Leergewicht” [kg] 1286 1605 2200 k. A. 1990% 1450%
Zugkraft der Winde
kN 1,7-7,8 1,47-8,47 | bis 13,73 | bis 13,73 | 1,47-9,31 | 1,47-9,31
kg 180-800 150-850 bis 1400 bis 1400 150-950 150-950
Bremskraft [kg] 1100 1100 k. A. k. A. k. A. k. A
Seillange [m] max. 150 | max. 210 | max. 150 | max. 150 | max. 150 | max. 150
Seil @ [mm] 8,5 8,5 8,0 8,0 6,0 6,0
Seilbruchlast
kN 79 79 68,38 68,38 42 42
t 8,055 8,055 6,934 6,934 4,283 4,283
Mindestabstitzung
am Seilanschlag
kN/ 17,65 17,65 49,03 49,03 k. A. k. A
kg 1800 1800 5000 5000

D Angabe Vertriebsfirma.
ohne Hebewerk.
k. A. = keine Angabe

)

Tab. 2: Ermittelte Massen der Raupen und Gewichtsverteilung auf dem Laufwerk

Angabe Hersteller, Vertriebsfirma; ohne Hebewerk & ohne Fahrer. ¥ Angabe ohne Winde und

Hersteller Geier Geier Andreoli Andreoli Niko Niko
UT 80 evo | UT 100evo | HRS 90 HRS 70

Typbezeichnung 60 TLY 85 TLY Hangel- Hangel- Hangel- Hangel-

winde winde winde winde

Leergewicht [kg]” 1552 1822 2503 etwa 2700 2410 17217

Gewichtsverteilung nicht

vorn/hinten [%] 86/14 87/13 91,5/8,5 messbar® 73/27 k. M.

Gewicht mit 1676 1941 2681 k. M. 2602 1877?

Hebewerk

% vorn/hinten 74/26 75/25 88/12 k. M 61/39 k. M.

Gewicht mit 1726 k. M. k. M. K. M. 2582 1930

Sprihgeréat leer

% vorn/hinten 74/26 -/- -/- -/- 63/37 59/41

Gewicht mit

Drefvorrichtung k. M. k. M. k. M. 3160 k.M. k. M.

und Uberzeilen-

laubschneider

% vorn/hinten -/- -/- -/- 72/28 -/- -/-

D' wagung mit Hangelwinde; ohne Hebewerk & ohne Fahrer. * Errechnet laut Herstellerangabe.
3)Wegen Uberschreitung der zulassigen Wagelast von 2500 kg auf der vorderen Waage.
k. M. = keine Messung durchgefihrt
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5 Wagedaten und Ergebnisse der durchgefiihrten Zugmessungen an
den Hangelwinden

Zur besseren Ubersicht sind nachfolgend an den Seitenansichten der RMS weitere Angaben
aufgefuhrt. Es handelt sich hier um die Hohe und die Aufstandslange des Bandlaufwerks,
sowie die Zugpunkthéhe der Hangelwinde. Zwischen den einzelnen RMS-Raupenfabrikaten
gibt es groRe Unterschiede in der Zugpunkththe und dem Uberstand des Seileinlaufs iiber das
Laufwerk. Diese Punkte sind jedoch zusammen mit der L&nge des Laufwerks
ausschlaggebend fur die auftretenden Gewichtsverlagerungen bei hohen Zug-/Bremskraften
der Winde. Wie aus Abbildung 9 ersichtlich wird, fuhrt ein niedriger Zugpunkt unterhalb der
Laufwerksmitte beim Einsatz von schweren Anbaugerédten zu einer deutlichen Entlastung des
vorderen Laufwerkbereichs. Bei einer hohen Zugkraft an einem Zugpunkt oberhalb der
Laufwerksmitte hingegen wird der vordere Laufwerksbereich sehr stark belastet (Abb. 10).
Unterstutzt werden die Effekte der Gewichtsverlagerung durch die unterschiedlichen
Raupenschwerpunkte, die je nach Bauart der Raupe oder der an- bzw. aufgebauten Gerate
stark variieren kénnen.

Abb. 9: Bei der Talfahrt mit ausgehobener Easy-Plant-Pflanzmaschine wird das Gewicht auf den
hinteren Laufwerksbereich verlagert.

"ﬂt:'L
= e - AN et . . -
Abb. 10: Beim Auftreten einer groBen Zugkraft an einem hohen Zugpunkt, wie hier durch die
Zugunterstitzung durch einen Schlepper mit Forstwinde kommt es zu einer Gewichtsverlagerung

auf den vorderen Laufwerksbereich.
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Diese Gewichtsverlagerungen filhren neben einer hohen Belastung des jeweiligen
Laufwerkbereichs auch zu einer verminderten Antriebsleistung bzw. Bremswirkung. Beim Einsatz
von sehr hohen und schweren An-/Aufbaugerdten wie Steillagenernteaggregaten oder
mehrzeiligen Pflanzenschutzgeraten, welche den Schwerpunkt der RMS-Raupen negativ
beeinflussen, fiihrt ein hoher Zugpunkt in Verbindung mit einem langen Laufwerk zu einer héheren
Betriebssicherheit (Abb. 11).

Abb. 11: Der hohe Zugpunkt der Andreoli-RMS-Hangelwinde erhéht die Belastung des vorderen
Laufwerkbereichs und ermdglicht dadurch den Einsatz von sehr schweren An-/Aufbaugeraten.

Die Messung der Hohe des Bandlaufwerks bezieht sich auf das hintere Antriebs- bzw.
vordere Umlenkrad. Bei den Geierraupen ist durch die Laufwerksfederung zwischen be- oder
entlastetem Zustand ein beachtlicher Hohenunterschied zu verzeichnen. Somit sind gewisse
Abweichungen von den ermittelten MaRen und Massen, bedingt durch Anderungen der
Konstruktion, unterschiedliche Seillangen, Abrieb der Gummiraupen, der Tankinhalte und durch
Verschmutzung der Raupen, unvermeidbar. Die Massenangaben beziehen sich auf das
Betriebsgewicht, das heil3t einschlie3lich Kahlflissigkeit, Schmiermittel, Kraftstoff, und Werkzeug,
jedoch ohne Fahrer. Eine Ausnahme wurde bei der Angabe der Geier 85TLY mit der
Rebenpflanzmaschine ,Easy-Plant® gemacht. Hier wurde das Gewicht auch inkl. einem Fahrer und
2 Arbeitskraften auf der Pflanzmaschine ermittelt, um Aufschluss Uber die Gewichtverteilung bei
der Talfahrt mit ausgehobener Maschine, zu erhalten. Die Wagungen mit Dreipunktgeraten
zeigten, dass diese in abgelassenem Zustand (Arbeitsstellung) nur einen minimalen Einfluss auf
die Gewichtsverteilung haben. Im ausgehobenen Zustand kommt es jedoch je nach Bauart und
Masse der Raupe und des Geréts zu teilweise erheblichen Gewichtsverlagerungen.

Die Zugmessungen an den Hangelwinden der Raupenmechanisierungssysteme wurden
unter praxisiblichen Bedingungen im Steilhang durchgefuhrt. Fir die Einstellung des
Potentiometers der Hangelwinden geben die Hersteller unterschiedliche Empfehlungen an.
Wahrend die Geier-Raupen einen Drehschalter mit 8 Stufen aufweisen, welche einen fast linearen
Zugkraftanstieg bis zum Max.-Wert ermdglichen, sind an beiden Andreoli Raupen und der Niko
HRS90 Drehschalter mit Einstellmdglichkeiten von 10-100 % eingebaut, welche jedoch keinen
proportionalen Zugkraftanstieg zum %-Wert gewahrleisten und nur begrenzt genutzt werden sollen.
Laut Angaben der Firma Andreoli ist die maximale Stellung des Potentiometers mit 40%
angegeben, was laut unseren Messungen einer Zugkraft von 12 bis 16 kN (etwa 70 % bis 80 %
des Max-Werts) entspricht. Niko empfiehlt eine Einstellung auf 30 %. Dies bedeutet eine Zugkraft
von 6 bis 8 kN und liegt nach unseren Messungen bei etwa 90 % des ermittelten Maximalwerts.
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Bei allen untersuchten Geier und Andreoli-Raupen, sowie der Niko HRS 90 zeigten die Messungen
bei gleicher Einstellung bei der Talfahrt stets deutlich héhere Zugkrafte als bei der Bergfahrt. Die
Niko HRS 70 verfugt tber 2 mechanische Ventile fur die getrennte Zugkrafteinstellung der Berg-
und Talfahrt. Sie befinden sich unter der Motorhaube und werden mittels eines Werkzeugs
(Inbusschlussel) eingestellt. Da keine reproduzierbare Einstellhilfe vorhanden ist, wird die
Einstellung der Zugkrafte bei der Inbetriebnahme durch den Hersteller vorgenommen und sollte nur
in Ausnahmefallen nach Ricksprache mit dem Hersteller verandert werden.

Abb. 12: Einstellung der Windenzugkraft Uber Potentiometer; links Geier, Mitte Andreoli (Niko HRS 90
ist ahnlich), rechts Niko HRS 70 bei gedffneter Motorhaube (Einstellmdglichkeit fir Tal- und Bergfahrt
Uber zwei getrennte Regelventile
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5.1 GEIER 60TLY

Die Geier 60TLY war die erste Raupe, die als RMS bezeichnet werden konnte. Mit dieser
Raupe und einem Eigenbau-Tragerfahrzeug mit Fernfahreinrichtung, wurde durch ein
Lohnunternehmen an der Mosel erstmals diese Kombination als Arbeitsverfahren mit hoher
Schlagkraft in die Praxis eingefiihrt. Es handelt sich bei der 60TLY um eine relativ kompakte
und ,leichte* RMS-Raupe, die neben den ublichen Dreipunkt-Gerdten auch mit einer ganzen
Reihe von Spezialgeraten der Firma Geier ausgeristet werden kann.

GEIERGOTLY

e R . Hangelwinde

Héhe Lauf-
werk 35 cm

Abb. 13: Seitenansicht der Geier 60TLY. Die frontseitig vor dem Bandlaufwerk angebaute
Hangelwinde fuhrt in der Ausstattung mit Hebewerk ohne Anbaugerate zu der Gewichtsverteilung
von 74 % vorn und 26 % hinten

Tab. 3: Wagedaten Geier 60TLY

Gewicht
vorn |  hinten | Summe V/H Gerategewicht

kg % kg
Ohne Zubehor 1327 224 1551 86/ 14 -
AT 1237 439 1676 74126 125
Hebewerk
Multifunk- 1381 454 1835 75/ 25 283
tionsarm
Multifunkt. &
Entlauber 1129 802 1931 58/42 377
ausgefahren
3-Punkt Mulcher) 394 346 1745 80/ 20 .
abgelassen
3-Punkt Mulcher| 5, 819 1971 58 / 42 205
ausgehoben
3-Punkt
Kreiselegge 1216 496 1712 71/29 -
abgelassen
3-Punkt
Kreiselegge 923 1152 2075 44 ] 56 399
ausgehoben
Aufbau- 1279 447 1726 7426 174
sprihgerat leer
Aufbau-
Sprihgerat 3001 1351 673 2024 67 /33 472
Kompost- 1137 1011 2148 53/ 47 597"
streuer leer

T Mit Stitzwalze.
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Ergebnisse der Zugmessungen an der Geier 60TLY

=-=0==Min. Bergab —— Max. Bergab

—&— Max. Bergauf Min. It. Herst.

=<==Min. Bergauf

Max. It. Herst.

14

12

10

Zugkraft [kN]
o))

gewahlte Stufe am Potentiometer

Bremskraft

Abb. 14: Darstellung der an der Geierraupe 60TLY ermittelten Zugkrafte und der Bremskraft mit

angebautem Mulcher bei 40-50 % Inklination.

Wie ersichtlich, verlaufen die Linien der Zugkréafte Gber den gesamten Bereich gleichm&Rig
ansteigend. Samtliche Messwerte lagen auch im Bereich der Herstellerangaben. Lediglich die
Maximalwerte bei der Fahrt Bergab und der Wert der Bremskraft lagen etwas hoher. Die

Differenzen zwischen Minimal- und Maximalwerten waren mit etwa 10% sehr gering.

10,00

9,00

8,00

7,00

6,00
5,00

4,00

Zugkraft in kN

—o—Bergauf

—=— Bergab

3,00
2,00

1,00

0,00

Sekunden

Abb. 15: Verlauf der Zugkrafte bei Bergab- und Bergauffahrt beim Einsatz der Geierraupe 60TLY in
Extremsteigung (Inklination 81 %). Der Einsatz erfolgte bei maximaler Einstellung des Potentiometers
(8). Beide Linien zeigen einen parallelen Verlauf, wobei die Messwerte bei Talfahrt etwa 1,5-2 kN héher

lagen.
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—e—Hohendifferenz m —A—Berbab Zugkraft in kN ——Bergauf Zugkraft in kN
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Abb. 16: Verlauf der Zugkrafte bei Bergab- und Bergauffahrt beim Einsatz der Geierraupe 60TLY
zum Traubentransport mit Hubstapler und 550Itr. Butte bei einer Steigung bis 56 %. Hier waren bei
der Potentiometerstellung 4 gleichm&Rig verlaufende Zugkréfte bei der Bergfahrt (griin, Butte voll)
und Talfahrt (rot; Bitte leer) zu verzeichnen

—e—Hohendifferenz m —aA—Bergab Zugkraft in kN —#—Bergauf Zugkraft in kN

Verstellung des
Potentiometers bei 8

der Bergfahrt
46 8 /
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Stock

Abb. 17: Bei einer Steigung lber 60 % stieg bei Bergauffahrt der Zugkraftbedarf der Geier 60TLY
mit Hubstapler stark an. Dies lag an dem hohen Gewicht des Dreipunktstaplers und der vollen
Bitte (Gesamtgewicht etwa 600-700 kg), welches zur einer starken Gewichtsverlagerung zur
Heckseite fuhrte und das vordere Laufwerk entlastete. Der geringe Kontakt des Laufwerks zum
Boden fuhrte bei niedriger Potentiometerstellung zum Schlupf der Gummiraupen und erforderte bei
der Bergfahrt die maximale Zugkraft der Hangelwinde
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5.2 GEIER 85TLY

Die Geier Raupen 85TLY und 70TLY sind 2 baugleiche Nachfolgemodelle der Geier 60TLY, die
sich durch leistungsfahigere Motoren mit gré3erem Hubraum, mit und ohne Turboaufladung, sowie
einem Uberarbeiteten flacheren Frontdesign, vom Vorgangermodell unterscheiden. Weiterhin
verfiigen diese Raupen Uber eine computergesteuerte Seilwinde mit Zugkraftanzeige und deutlich
gréRBerer Seilaufnahme, etwa 10% hoherer Zugkraft und einer rund 300 kg hoheren
Maschinenmasse. Die Hangelwinde weist auch eine Sicherheitseinrichtung auf, welche bei einer
Uberschreitung der Zugbelastung von 11,77 kN (1200 kg), z. B. beim Verklemmen des Drahtseils
auf der Winde, eine Abschaltung des Fahrantriebs bewirkt. Hierdurch werden Spitzenbelastungen
an den Seilanschlagpunkten (Tragerfahrzeug oder Schiene) ausgeschlossen und die
Betriebssicherheit wird wesentlich erhéht.

Hangelwinde

Abb. 18: Seitenansicht der Geier 85TLY mit Dreipunkthebewerk und Herbizidspritzeinrichtung. Da
die Bauweise &hnlich der 60TLY ist, weist die 85TLY in der gleichen Ausstattung mit Hebewerk
ohne Anbaugerate eine fast identische Gewichtsverteilung von 75 % vorn und 25 % hinten auf. Wie
auf der Abbildung ersichtlich, verfugt die Geier 85TLY uber eine sehr straffe Laufwerksfederung,
die bei geringer Heckbelastung in der Ebene das hintere Laufwerk vom Boden abhebt.
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Tab. 4: Wagedaten GEIER 85TLY

Gewicht
vorn | hinten | Summe V/H Gerategewicht

kg % kg
Ohne Zubehor 1598 264 1822 87/13 -
RS st 1461 480 1941 75125 119
Hebewerk
3-Punkt Mulcher ) 45g 478 1936 75/25 .
abgelassen
3-Punkt Mulcher
ausgehoben 1253 1033 2286 55/45 345
Mulcher
Herbizidspritze.mit 1476 613 2089 71/29 -
120 | abgelassen
S g o 1526 431 1957 78122 -
egge abgelassen
3-Punkt Kreisel- 1243 1011 2054 55/45 313
egge ausgehoben
3-Punkt
e 1236 1074 2310 54/46 369
ausgehoben
ohne Personen
3-Punkt
Pflanzmaschine 1)
Fahrer und 2 AK 1104 1459 2563 43/57 542
ausgehoben

T Inkl. 2 AK zum Pflanzen.

Ergebnisse der Zugmessungen an der GEIER 85TLY

--0=-=-Min. Bergab —o— Max. Bergab -<==-Min. Bergauf
—&— Max. Bergauf Min. It. Herst. Max. It. Herst.
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gewahlte Stufe am Potentiometer Q;‘Q

Abb. 19: Bei den Zugkraftmessungen an der Geier 86TLY ohne Anbaugerat bei 50-55 % Inklination
lagen die Min.-Werte im Bereich der Herstellerangaben, die Max.-Werte hingegen lagen deutlich hdher.
Diese hoheren Werte sind auf kurzzeitige Spitzenbelastungen beim Anfahren zurtickzufiihren. Wéhrend
der Fahrt Bergab und Bergauf waren hingegen nur sehr geringe Zugkraftschwankungen zu
verzeichnen. Der Zugkraftanstieg der Geier 85TLY verlief bei den Messungen linear tUber die 8
Potentiometerstufen.  Somit ist bei unterschiedlichen Einsatzbedingungen eine gute
Einstellungsmdglichkeit gegeben. Der Vergleich der Messwerte zwischen der Zugkraftanzeige an der
Raupe und dem Dynamometer ergab etwa 10-15 % hoéhere Zugkraftwerte am Dynamometer.
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5.3 Andreoli UT 80 evo

Bei der UT 80 evo handelt es sich um eine Raupe der Firma Andreoli, die optional, durch Anbau
einer BOSCH-REXROTH Hangelwinde, zum RMS ausgerustet werden kann. Sie ist sehr stabil
gebaut und weist daher auch eine relativ hohe Masse auf. Bedingt durch die Nachristung der
Hangelwinde ist die UT80evo im Leerzustand im Hinblick auf die Gewichtsverteilung sehr
frontlastig. Durch den relativ hohen Zugpunkt und die hohe Zugleistung der Hangelwinde wird die
Frontlast weiter erhdht. Durch diese Eigenschaften sind die Andreoli Raupen UT 80 und UT 100 fur
den Einsatz von schweren Arbeitsgerdten wie Pflanzmaschine, Uberzeilenspriihgerat,
Kompoststreuer und Steillagenvollernter bestens geeignet.

Andreoli UT 80 evo

Héhe
Lauf-
werk
52cm

Hangelwinde

Abb. 20: Seitenansicht der Andreoli UT80evo. Durch die frontseitig weit herausragende
Hangelwinde weist diese Raupe mit Hebewerk ohne Anbaugeréte eine Gewichtsverteilung 88%
vorn und 12 % hinten auf.

Tab. 5: Wagedaten Andreoli UT 80 evo

Gewicht
vorn | hinten | Summe V/H Gerategewicht

kg % kg
Ohne Zubehor 2289 214 2503 91,5/8,5
DAt EHPITLE 2385 348 2681 88/12 178
Hebewerk
S-Punkt Mulcher | 555 263 2618 90/10
abgelassen
R AIERED 1808 1235 3043 59/41 362
ausgehoben
3-Punkt
Kreiselegge 1773 1315 3088 57/43 407
ausgehoben
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Ergebnisse der Zugmessungen an der Andreoli UT 80 evo
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Abb. 21: Darstellung der an der Andreoli UT 80 evo mit Traubenernter ermittelten Zugkréafte bei
35 % Inklination und der Bremskraft, sowie der empfohlenen maximalen Zugkrafteinstellung von

40% (rote Linie).
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Abb. 22: Darstellung der an der Andreoli UT 80 evo ermittelten Zugkrafte mit aufgebautem
Steillagenvollernter, im praktischen Einsatz bei einer Inklination von 55-58 %. Die rote Linie zeigt die
Zugkraftschwankungen bei der Talfahrt (Ernte) tGber die Zeitachse von 155 Sekunden. Die griine Linie
stellt die Zugkréfte bei der Bergauffahrt dar. Da bei der Leerfahrt eine hthere Geschwindigkeit erreicht
wird, dauerte die Fahrt nur 63 Sekunden. Die blaue Linie entspricht der griinen Linie, die hier allerdings
gespiegelt und gestreckt wurde. Sie zeigt die Zugkraftwerte bei der Bergfahrt in dem jeweiligen
Gelandebereich der Talfahrt und kann somit mit der roten Linie verglichen werden. Beide Linien
verlaufen fast parallel zueinander. Der Zugkraftanstieg in der rechten Bildhalfte ist durch die groRRere
Steigung im der unteren Zeilenhdlfte zu erklaren. Bei den Zugkraftmessungen waren kaum

Abweichungen zwischen den Min.- und Max.-Werten zu verzeichnen.
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5.4 Andreoli UT 100 evo

Eine RMS-Raupe dieses Typs ist seit 2012 in einem Lohnunternehmen an der Mosel im
praktischen Einsatz. Die Bauweise ist weitestgehend &hnlich der UT80evo. Unterschiede bestehen
in der rund 10 kW hoheren Motorleistung, dem Laufwerk, welches je Seite drei Doppelpendelrollen
aufweist und dem festen Sitz mit Uberrollrahmen. Bedingt durch die hohe Belastung auf der
vorderen Laufwerkshalfte wurde bei der Wagung im Leerzustand die Masse von 2500 kg auf der
vorderen Laufwerkshélfte Uberschritten. Da die verwendeten Handhubwaagen fur max. 2500 kg
ausgelegt sind, konnte die Messung der Gewichtsverteilung nicht, wie bei den anderen
Raupentypen, erfolgen.

Andreoli UT 100 evo

Hdhe
Lauf-
werk
60 cm

Abb. 23: Seitenansicht der Andreoli UT100evo ohne Dreipunkthebewerk. Deutlich erkennbar ist die
Frontlastigkeit, die ohne An- Aufbaugerate das hintere Laufwerk vom Boden abhebt. Hierdurch ist
diese RMS Raupe hervorragend fur den Einsatz von schweren Arbeitsgeraten geeignet

Tab. 6: Wagedaten Andreoli UT 100 evo

Gewicht
vorn | hinten | Summe V/H Gerategewicht
kg % kg
Ohne Zubehor - etwa 2700 -

Mit Drehplatte und 2264 896 3160 72/28 =
doppelseitigem
Laubschneider

26



ATW-Bericht 177

Abb. 24: Andreoli UT100evo mit Uberzeilenspriihgeréat (2 Radialgeblase fiir 4 Teilbreiten) und 500l
Brihbehalter

Ergebnisse der Zugmessungen an der Andreoli UT 100 evo
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gewahlte Stufe am Potentiometer Q

Abb. 25: Darstellung der an der Andreoli UT 100 evo mit Uberzeilenlaubschneider ermittelten
Zugkrafte und der Bremskraft bei 50-55 % Inklination. Ahnlich wie bei der UT 80 evo ist ein
gleichmaRiger Zugkraftanstieg mit rel. geringen Min.-/Max.-Wertschwankungen Uber die
Potentiometerstufen ersichtlich. Bei der empfohlenen Potentiometereinstellung von 40 % lag die
Zugkraft mit 12 kN wesentlich niedriger als bei der UT 80 evo. Die Bremskraft der Winde hingegen
war mit knapp 23 kN fast identisch mit der Bremskraft der UT 80 evo.
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5.5 NIKO HRS 90

Die NIKO HRS 90 unterscheidet sich in ihrer Bauart grundsatzlich von den bereits aufgeflhrten
RMS-Raupen der Firmen Geier und Andreoli. Zum einen ist der Drehsitz nicht frontseitig, sondern
mittig Uber dem Fahrwerk positioniert, zum anderen ist auch die Hangelwinde zentral zwischen den
Bandlaufwerken untergebracht. Hierdurch ist der Raum fur Aufbaugerate im Vergleich zu den
Geier und Andreoli Raupen kleiner. Diese Bauweise fuhrt dazu, dass die HRS90 ohne Geréate vorn
etwa 15-25% weniger Masse aufweist als die Geier und Andreoli Raupen und im Aussehen eher
den konventinellen Raupen mit mechanischem Fahrantrieb gleicht. Durch diese eher klassische
Bauweise, mit gleichmé&Riger Gewichtsverteilung, kann diese Raupe im Gegensatz zu den anderen
RMS-Raupen, auch in Hang- und Steillagen ohne Hangelwindenbetrieb zur Talfahrt eingesetzt
werden. Die Zugkraft der Hangelwinde mit dem Maximalwert von 9 kN bei Talfahrt ist etwa
vergleichbar mit der Geier 60TLY. Die Seildimensionierung ist mit 6 mm @ und einer
Mindestbruchlast von 42 kN, im Vergleich zu den Geier und Andreoli Raupen wesentlich geringer.

NIKO HRS 90

Abb. 26: Seitenansicht der NIKO HRS90 mit Dreipunkthebewerk. Bedingt durch die zentrale
Anordnung der Winde und dem kurzen Uberbau der Motorhaube tiber das Bandlaufwerk, zeigt
diese Raupe mit Hebewerk ohne Geréte eine relativ ausgeglichene Gewichtsverteilung von 61%
vorn und 39% hinten.

Tab. 7: Wagedaten NIKO HRS 90

Gewicht
vorn | hinten | Summe V/H Geréategewicht

kg % kg
Ohne Zubehor 1748 662 2410 73/27 -
Mit 3-Punkt 1588 1015 2603 62/38 193
Hebewerk
3-Punkt Mulcher 1533 1090 2623 58/42 -
abgelassen
3-Punkt Mulcher 865 2148 3013 29/71 411
ausgehoben
Aufbausprihgerat 1624 958 2582 63/37 172
leer
Aufbauspriihgerat 1510 1368 2878 52/48 468
300
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Ergebnisse der Zugmessungen an der NIKO HRS 90

=-o==-Min. Bergab —o— Max. Bergab =<==-Min. Bergauf —— Max. Bergauf

Zugkraft [kN]

10 % 20 % @ 40 % 50% 60% 70 % Bremskraft

gewahlte Stufe am Potentiometer

Abb. 27: Darstellung der ermittelten Zugkréafte und der Bremskraft der NIKO HRS90 bei 50-55 %
Inklination und unterschiedlichen Einstellungen der Winde. Bei unseren Messungen zeigten sich
vor allem bei der Bergfahrt ab 30% relativ groRe Differenzen zwischen den Min und Max-Werten.
Die empfohlene Zugkrafteinstellung von 30% liegt nur knapp unter den ermittelten Maximalwerten,
da Uber 40% kein nennenswerter Anstieg der Zugkraft mehr zu verzeichnen war.
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5.6 NIKO HRS 70

Mit der HRS 70 bietet Niko seit Mitte 2012 eine RMS-Raupe in sehr kompakter Bauweise an, die
auch in alteren Rebanlagen mit Gassenweiten ab 1,40 m eingesetzt werden kann. Im Vergleich zur
HRS 90 ist sie 45 cm kirzer und in der Version mit 88 cm AuRenbreite auch 22 cm schmaler. Die
Wéagungen wurden im Sommer 2012 im Anschluss an eine Maschinenvorfihrung an dieser Raupe
vorgenommen und konnten daher nur in der Ausfihrung mit Spriihgerat erfolgen. Fir die
Bearbeitung von alteren Steillagenweinbergen, mit Gassenweiten unter 1,60 m, dirfte diese Raupe
in der schmalen Ausfiihrung eine interessante Alternative sein. Vom Aufbau her ist die HRS 70
ahnlich der HRS 90. Der Sitz befindet sich zentral iber dem Bandlaufwerk und die Hangelwinde ist
Uber dem Motor unter der Haube eingebaut. Eine weitere Besonderheit ist die optional erhaltliche
Funksteuerung der Raupe.

NIKO HRS 70

Hohe Lauf- ~
werk 35 cm

Abb. 28: Seitenansicht der NIKO HRS 70 mit 200 | Aufbauspriihgerat. Die Gewichtsverteilung ist
ahnlich der der NIKO HRS 90 und lag bei unseren Messungen mit leerem Spruhgeréat bei 59% vorn
und 41% hinten, bei vollem Behélter bei 51% vorn und 49% hinten und somit ausgeglichen.
Bedingt durch die kurze Bauweise verfugt die NIKO HRS 70 nur Uber einen kurzen Anbauraum fur
Aufbaugerate und Dreipunkthebevorrichtung.

Tab. 8: Wagedaten Niko HRS70 (schmale Ausfiihrung mit 88 cm Breite)

Gewicht
vorn | hinten | Summe V/H Geréategewicht

kg % kg
Ohne Zubehér 17217 -
Mit 3-Punkt 1877" 1562
Hebewerk
Aufbausprithgerat 1132 798 1930 59/41 209?
leer
Aufbauspriihgerat 1078 1042 2120 51/49 -
200 |

T Berechnet.
2 Laut Herstellerangaben.
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Ergebnisse der Zugmessungen an der NIKO HRS 70

—e—Max. Bergab —a—Max. Bergauf

Zugkraft in kN

gewahlte Stufe am Potentiometer )

Abb. 29: Darstellung der ermittelten Zugkréafte bei Berg- und Talfahrt sowie der Bremskraft der
NIKO HRS 70 bei 60-65 % Inklination und angebautem Aufbauspriihgerat. Die Angaben 1a bis 4a
zeigen die ermittelten Zugkréfte bei Bergfahrt (Aufspulen) bei unterschiedlichen Einstellungen am
Regelventil ,Bergauffahrt®, das Regelventil fir die ,Bergabfahrt” blieb in der die gleichen
Einstellung. Bei den Messungen 5b bis 7b blieb die Einstellung des Regelventils fur die
,Bergauffahrt” in gleicher Stellung. Hier wurde eine Verstellung des Regelventils fur die Bergabfahrt
(Abspulen) vorgenommen. Wie ersichtlich, sind die maximalen Zugkrafte und die Bremskraft
vergleichbar mit den Werten der NIKO HRS 90.
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6 Beschreibung der untersuchten RMS-Tréagerfahrzeuge

Die untersuchten RMS-Tragerfahrzeuge weisen, ahnlich wie die Raupen-
mechanisierungssysteme, sehr gro3e Unterschiede in Ihrer Bauart und Fahrzeugmasse auf.
Waren die ersten Tragerfahrzeuge nur mit einer einseitig, in Fahrtrichtung rechts neigbaren
Kipppritsche ausgestattet, welche stets eine Anfahrt von der linken oberen Parzellenseite erfordert,
so werden heute zunehmend Tragerfahrzeuge mit Drehpritschen ausgerustet, die nach rechts oder
links gedreht werden kénnen. Somit wird die Anfahrtsrichtung zur Parzelle nicht mehr vorgegeben
und die Wege- und Ristzeiten kénnen reduziert werden. Da die Einsatzbedingungen in den
Weinbaubetrieben sehr unterschiedlich sind, werden die RMS-Tragerfahrzeuge oft, den
Kundenwiinschen entsprechend, mit unterschiedlichen Mal3en und Ausstattungen, gefertigt.

Abb. 30: RMS-Tragerfahrzeug mit Staufachern fir Werkzeug und Dieseltankanlage zum Betanken
der RMS-Raupe unter der Kipppritsche.

‘, o g T e s 1 T N ol
.‘.1&&.;&* RS e A e : )_”‘?:-3_ R
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Abb. 31: Die Abstitzung der Kipppritsche erfolgt beim KMS-Rinklin-Tragerfahrzeug durch zwei in
der Hohe verstellbare Stutzen (Pfeil)

Die Stutzwirkung der RMS-Tréagerfahrzeuge beruht auf deren Leermasse in Verbindung mit
entsprechenden Bereifungen, sowie unterschiedlichen Stutzvorrichtungen der Fahrzeuge. Alle
untersuchten RMS-Tragerfahrzeuge mit einseitig kippbaren Pritschen wiesen jeweils zwei
héhenverstellbare oder starre Stiitzen an der Kipppritsche auf.

Die Stutzvorrichtungen der drehbaren Kipp- und Klapppritschen unterscheiden sich je nach
Zugbelastung durch das eingesetzte RMS sehr stark. Wahrend zum Betrieb von RMS mit
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geringeren Massen und Windenzugleistungen die Stitzwirkung auf dem Absenken der Drehkipp-
oder -klapppritsche auf die Fahrbahn, bzw. den Fahrbahnrand erfolgt (Abb. 32, 33), sind fir RMS
mit hohen Massen und Windenzugleistungen zusétzliche Einrichtungen in Form von hydraulischen
Stltzen oder Spornen erforderlich, um die nétige Stitzwirkung zu gewahrleisten (Abb. 34, 35).

o o
£ 71‘*

Abb. 32: Beim Durmatec RMS-Tragerfahrzeug Abb. 33: Die Abstitzung der Drehkipppritsche
wird die Drehklapppritsche zur Abstlitzung am beim Tréagerfahrzeug der Firma Piesporter
Wegrand in den Boden gedriickt Landmaschinen erfolgt durch Auflage der
Drehkipppritsche auf den Weg bzw. Wegrand

>

X5 s LA i Sl
Abb. 35: Die Abstiitzung der Drehkipppritsche
Drehkipppritsche  stitzt sich  Uber die beim Tragerfahrzeug der Firma Carl Hoffmann
Drehkipppritsche ab und verfugt zusatzlich beruht auf einer breiten Kante am Ende der
Uber beidseitige  hydraulische  Stitzen Pritsche, die am Wegrand in den Boden
zwischen Kipppritsche und Achse gedrickt wird und zwei hydraulischen Spornen

Abb. 4: Das

Insgesamt wurden an 10 RMS-Tragerfahrzeugen Wagungen zur Ermittlung der Rad- und
Stutzlast vorgenommen. Da die zwei Bender RMS-Tragerfahrzeuge bei den Wagungen nur
minimale Unterschiede aufwiesen, wurden hier die Zugmessungen nur an dem schmalen
Tragerfahrzeug vorgenommen.

Bei zwei Tragerfahrzeugen handelte es sich um Eigenbauten von Lohnunternehmen. Die 8
anderen Tragerfahrzeuge wurden von Fahrzeugbaufirmen hergestellt. Die 10 untersuchten
Tragerfahrzeuge unterschieden sich zum Teil wesentlich in den Dimensionen, der Masse, der
Anordnung und Arbeitsstellung der Auffahrpritschen, der Art der Abstitzung, den Vorrichtungen
zum Anschlag des Zugseils der Hangelwinde und der Platzierung der Transportpritschen. Wéahrend
neun der untersuchten Tragerfahrzeuge als Einachsanhanger gefertigt wurden und zum Teil mit
einer Luftfederung ausgestattet waren, wies das Tréagerfahrzeug der Firma Durmatec eine
Tridemachse mit Einzelradaufhdangung auf. Bei den Wé&gungen der Rad- und Stitzlast an der
Zugose, waren je nach Bauart des Tragerfahrzeugs und des Raupentyps, der im Einsatz war, zum
Teil groBe Unterschiede zu verzeichnen. Wie bei den Wa&gungen festgestellt wurde, hat die
Parkposition der Raupe auf dem Tragerfahrzeug einen groRen Einfluss auf die Stutzlast. Wahrend
die Parkstellung auf den Tragerfahrzeugen mit tiefer liegender Kipppritsche durch den hinteren
Anfahrpunkt an der Transportpritsche bestimmt wird und so immer eine gleiche Parkposition

33



ATW-Bericht 177

eingenommen wird (Abb. 38), ist dies bei den Tragerfahrzeugen, deren Transportpritsche sich auf
gleicher Hohe wie die (Dreh-) Kipppritsche befindet, nur dann gegeben, wenn hier ein fester
Anfahrpunkt vorhanden ist, der die Parkposition nach vorn begrenzt (Abb. 44 ).

Bei Tragerfahrzeugen mit frontseitiger Transportplattform wird die Stitzlast an der Zugose
zusatzlich durch die Beladung erhdht. Dagegen erfolgt bei RMS-Tragerfahrzeugen mit einer hinter
der Achse platzierten Transportpritsche durch die Beladung eine Entlastung an der Zugdse.
Bedingt durch die sehr unterschiedlichen zuldssigen Stitzlasten an den Anhéngekupplungen der
Schlepper und den Zugodsen der Tragerfahrzeuge, welche auch durch die jeweilige
Fahrgeschwindigkeit des Gespanns variieren kénnen, gilt es der Stitzlast bei der Anschaffung und
beim Einsatz von Tragerfahrzeugen eine besondere Beachtung zu schenken.

i '

Abb. 38: Die Abstufung von der Transport- zur Kipppritsche dient als fester Anfahrpunkt in der
Transportstellung
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7 Ansicht der verschiedenen RMS-Trégerfahrzeuge, Wagedaten
und Ergebnisse der durchgefiihrten Zugmessungen bzgl. der
Stitzwirkung

Die Wagungen wurden an den nachfolgenden RMS-Tragerfahrzeugen, sowohl in leerem, als auch

in beladenem Zustand, vorgenommen. Hierbei befand sich ein RMS mit An- oder Aufbaugerat auf

der Kipppritsche, die Transportpritsche war nicht belastet.

Die Zugmessungen zur Ermittlung der Stitzwirkung wurden an dem KMS-Rinklin-
Tragerfahrzeug mit Kipppritsche, dem Eigenbau 1 und Eigenbau 2, den Hoffmann-, Bender- und
den Piesporter Landmaschinen-RMS-Tragerfahrzeugen, auf der gleichen Flache in Bernkastel-
Kues vorgenommen. Die Inklination der Parzelle betrug 50-55%.

Soweit mdglich, wurden zu den Zugtests an den Tragerfahrzeugen, die jeweils mit diesen
Trégerfahrzeugen eingesetzten RMS-Typen, eingesetzt.

Aus organisatorischen Griinden mussten die Messungen an dem Durmatec- und dem KMS-
Rinklin-Tragerfahrzeug mit Drehpritsche in Piesport, bei Steigungen von 55-60%, durchgefiihrt
werden. Als Fahrbahn, auf der die Tragerfahrzeuge bei der Messung standen, waren an allen
Orten Teerwege mit Seitenstreifen aus verdichtetem Schotter und Erdreich mit niedrigem
Pflanzenbewuchs. Wie die Ergebnisse zeigen, weisen mit Ausnahme des DURMATEC-RMS-
Tréagerfahrzeugs, die von Fahrzeugbaufirmen gebauten Tragerfahrzeuge deutlich hohere
Fahrzeugmassen auf, als die Eigenbauten. Die Stutzwirkung (Zugkraft beim Verrutschen des
Tragerfahrzeugs) lag, auch bei nasser Fahrbahn, bei allen Tragerfahrzeugen, tber der max.
Zugkraft der Hangelwinden der damit eingesetzten Raupenmechanisierungssysteme. Lediglich
beim Zug mit festem Anschlagpunkt an dem RMS, wobei deutlich h6here Zugkréfte auftraten, war
die Standfestigkeit bei den Tragerfahrzeugen Eigenbau 1 und 2 nicht mehr gewahrleistet.
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7.1

Abb. 39: Eigenbau 1 — RMS-Tragerfahrzeug in kompakter Bauweise mit Transportplateau fir
Betriebsmittel hinter der Fahrzeugachse. Der Seilanschlag befindet sich unterhalb der
Kipppritsche.

Tab. 10: Wagedaten des Tragerfahrzeugs Eigenbau 1

Stitzlast an

Rechtes Rad Linkes Rad . Summe
Zugobse
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug 714 633 460 1807
leer
Tragerfahrzeug mit
Geier 85TLY ohne 1412 1351 1255 4018

Hebewerk mit
Aufbaustapler

Ergebnisse der Zugmessungen am Tragerfahrzeug Eigenbau 1

Messort: Bernkastel-Kues, Steilhang mit 50-55% Inklination
Wegezustand: Teerweg, nass

Zugmaschine: Geier 85TLY mit Aufbaustapler, Maschinenmasse 2211kg
Zugkraft statisch: 20,45 kN/2085 kg Tragerfahrzeug verschoben um 10 cm

Zugkraft dynamisch: 23,34 kN/2380 kg Tragerfahrzeug verschoben um 30 cm

Obwohl das Tragerfahrzeug bei dem Zugtest verrutschte war eine Stitzwirkung von 20,45 kN zu
verzeichnen. Dieser Wert liegt 14% uber der von der Firma Geier fur die Raupen 60TLY und
85TLY geforderten 17,65 kN (1800 kg) Mindeststiitzlast am Seilanschlag.
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7.2 RMS-Tragerfahrzeug Eigenbau 2

Abb. 40: Eigenbau 2 — RMS-Tragerfahrzeug in besonders leichter und kompakter Bauweise ohne
Transportspritsche. Der Seilanschlag befindet sich seitlich an der Kipppritsche.

Tab. 11: Wagedaten des Tragerfahrzeugs Eigenbau 2

Rechtes Rad Linkes Rad StUtZIe.l.St an Summe
Zugose

Nettogewicht in kg

Tragerfahrzeug

314 351 394 1059
leer
Tragerfahrzeug mit
Geier 60TLY mit 818 1090 838 2746
Mulcher

Ergebnisse der Zugmessungen am Tragerfahrzeug Eigenbau 2

Messort: Bernkastel-Kues, Steilhang mit 50-55% Inklination
Wegezustand: Teerweg, nass

Zugmaschine: Geier 60TLY mit Anbaustapler, Maschinenmasse 2023 kg
Zugkraft statisch: 11,87 kN/1210kg Tragerfahrzeug verschoben um 20cm
Zugkraft statisch: 16,52 kN/1685kg Tréagerfahrzeug verschoben um 40cm
Zugkraft statisch: 18,78 kN/1915kg Tréagerfahrzeug verschoben um >50cm

Auf Grund der geringen Masse des Tragerfahrzeugs und der kurzen Distanz zwischen Zugpunkt
und Achse kam es auf nasser Fahrbahn bereits bei einer Zugkraft von 11,87 kN zur Instabilitat und
die erforderliche Mindeststitzlast von 17,65 kN (1800 kg) wurde nicht erreicht. MalRBnahmen zur
Verbesserung der Standsicherheit sind dringend erforderlich!
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7.3 KMS-Rinklin RMS-Tragerfahrzeug mit Kipppritsche

o
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Abb. 41: KMS-Rinklin RMS-Tragerfahrzeug mit einseitiger Kipppritsche auf gleicher Hohe wie die
Transportpritsche. Der Seilanschlag befindet sich unter der Kipppritsche

Tab. 12: Wagedaten des KMS-Rinklin-Tragerfahrzeugs

Stutzlast an

Rechtes Rad Linkes Rad ) Summe
Zugose
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug 810 783 561 2154
leer
Tragerfahrzeug mit
Geier 60TLY mit 1245 1414 1479 4138

Aufbauspriihgerat
inkl. 300 | Wasser

Ergebnisse der Zugmessungen am KMS-Rinklin-Trégerfahrzeug

Messort: Bernkastel-Kues, Steilhang mit 50-55% Inklination
Wegezustand: Teerweg, nass

Zugmaschine: Geier 60TLY mit Anbaustapler, Maschinenmasse 2023kg
Zugkraft statisch: 17,70 kN/1805 kg Tragerfahrzeug verschoben um 0 cm

Zugkraft dynamisch: 23,19 kN/2365 kg Tragerfahrzeug verschoben um 0 cm
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7.4 Bender RMS-Tragerfahrzeug, schmale Ausfiihrung

Abb. 42: Bender RMS-Tragerfahrzeug tiefer Kipppritsche. Der Seilanschlag befindet sich an der
Kipppritschenkante.

Tab. 13: Wagedaten des Bender-Tragerfahrzeugs

Rechtes Rad Linkes Rad StUtZI?St an Summe
Zugobse
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug.
leer mit 200 | 916 871 358 2145
Diesel
Tragerfahrzeug mit
Geier 60TLY mit 1754 1653 1032 4439
Kreiselegge

Ergebnisse der Zugmessungen am Bender-Tragerfahrzeug

Messort: Bernkastel-Kues, Steilhang mit 50-55% Inklination
Wegezustand: Teerweg, trocken

Zugmaschine: Geier 85TLY mit Anbaustapler, Maschinenmasse 2280kg
Zugkraft statisch: 24,27 kN/2475 kg Tréagerfahrzeug verschoben um 0 cm

Zugkraft dynamisch: 29,32 kN/2990 kg Tragerfahrzeug verschoben um 5 cm bei
jeder Ruckbelastung
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7.5 Hoffmann RMS-Tragerfahrzeug mit Drehpritsche

Abb. 43: Hoffmann RMS-Tragerfahrzeug mit Drehkipppritsche und zwei hydraulischen Spornen zur
Abstitzung. Der Seilanschlag befindet sich auf der Oberseite der Kipppritsche.

Tab. 14: Wagedaten des Hoffmann Tragerfahrzeugs

Stitzlast an

Rechtes Rad Linkes Rad . Summe
Zugose
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug. 939 786 543 2268
leer
Tragerfahrzeug mit
Andreoliund 2195 2327 934 5456
Kreiselegge

Ergebnisse der Zugmessungen am Hoffmann Trégerfahrzeug

Messort: Bernkastel-Kues, Steilhang mit 50-55% Inklination

Wegezustand: Teerweg, trocken, 2 hydraulische Sporne neben Fahrbahn in den
Boden gesetzt

Zugmaschine: Andreoli 100evo mit Laubschneider, Maschinenmasse 3160kg

Zugkraft statisch: 22,75 kN/2320 kg Tréagerfahrzeug verschoben um 0 cm

Zugkraft dynamisch:  Da kein fester Anschlagpunkt an Raupe vorhanden war, konnte die
Zugmessung nur Uber die Hangelwinde durchgefuhrt werden
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7.6  KMS-Rinklin-RMS-Tragerfahrzeug mit Drehpritsche

ast

3

Abb. 44: Das KMS-Rinklin-RMS-Tragerfahrzeug mit einer Drehpritsche auf Hohe der Transport-
pritsche war mit einer Lange von 6,38 m und 3,2 t Masse das mit Abstand grofite und schwerste
RMS-Tragerfahrzeug, das getestet wurde. Das Tragerfahrzeug verfugt Uber einen verstellbaren
Uberfahrschutz mit unterschiedlichen Anschlagpunkten fiir das Seil der Hangelwinde.

Tab. 15: Wagedaten des KMS-Rinklin-Tragerfahrzeugs

Stutzlast an

Rechtes Rad Linkes Rad i Summe
Zugobse
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug. 1201 1255 733 3189
leer
Tragerfahrzeug mit
Geier 85TLY mit 1977 2028 1640 5645
Mulchgeréat

Ergebnisse der Zugmessungen am KMS-Rinklin-Tragerfahrzeug

Messort: Piesport, Steilhang mit 58% Inklination

Wegezustand: Teerweg, nass

Zugmaschine: Geier 85TLY mit Mulchgerat, Maschinenmasse 2456 kg
Zugkraft statisch: keine Messung

Zugkraft dynamisch: 30,50 kN/3110 kg Tragerfahrzeug verschoben um 0 cm
Bei der Messung war die Stiitze nicht ausgefahren!

Dieses Tragerfahrzeug dient auch zum Einsatz einer Andreoli UT80evo, die tUber 700 kg mehr
Masse aufweist als die 85TLY. Hierbei ist je nach Parkposition ohne Zuladung auf der Pritsche mit
einer grenzwertigen Stitzlast von etwa 2000 kg an der Zugdse zu rechnen.
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7.7 DURMATEC RMS-Tragerfahrzeug mit Drehklapppritsche

zu den anderen RMS-Tragerfahrzeugen bleibt die drehbare Pritsche Uber der Tridemachse immer
in der Waagerechten. Nur der hintere Teil wird in Betriebsstellung hydraulisch heruntergeklappt
und dient zur Abstitzung. Dies hat jedoch zur Folge, dass bei den Auf-/Abfahrten auf/vom
Anhanger ein Kipppunkt Uberfahren werden muss (Abb 46). Wenn auf der vorderen Plattform kein
Material transportiert wird, ruht das Gewicht von Raupe und Gerat fast vollstdndig auf den 6
Radern und die Aufliegelast ist sehr niedrig.

Tab. 16: Wagedaten des DURMATEC Tragerfahrzeugs

Stutzlast an

Rechte Seite Linke Seite i Summe
Zugobse
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug. 729 751 30 1510
leer
Tragerfahrzeug mit
Geier 60TLY mit
Mulcher und 1819 1821 0 3640
Herbizidspritz-
einrichtung

Ergebnisse der Zugmessungen am DURMATEC Tréagerfahrzeug

Messort: Piesport, Steilhang mit 55-60% Inklination
Wegezustand: Teerweg, nass (leichter Schneefall)
Zugmaschine: Geier TLY mit Mulchgerat und Herbizidspritze (leer),

Maschinenmasse 2130 kg
Zugkraft dynamisch: 21,97 kN/2240 kg Tragerfahrzeug verschoben um 0 cm
Zugkraft statisch bei angehobener Klapppritsche: 14,32 kN/1460 kg Tragerfahrzeug verschoben
um 50 cm
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Abb. 47: RMS-Tragerfahrzeug der Firma Piesporter Landmaschinen mit tief liegender Kipppritsche.

Tab. 17: Wagedaten des Piesporter Landmaschinen-Tragerfahrzeugs

Rechtes Rad Linkes Rad StUtZI?St an Summe
Zugose
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug.
leer mit 130 | 831 779 680 2290
Diesel
Tragerfahrzeug mit
Geier 60TLY mit 1602 1615 1280 4497
Kreiselegge

Ergebnisse der Zugmessungen am Piesporter Landmaschinen-Tragerfahrzeugs

Messort: Bernkastel-Kues, Steilhang mit 50-55% Inklination
Wegezustand: Teerweg, trocken

Zugmaschine: Geier 60TLY mit Anbaustapler, Maschinenmasse 2023kg
Zugkraft statisch: keine Messung

Zugkraft dynamisch: 23,73 kN/2420 kg Tragerfahrzeug verschoben um 0 cm
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7.9 Piesporter Landmaschinen-RMS-Tragerfahrzeug mit Drehpritsche

Abb. 48: RMS-Tragerfahrzeug der Firma Piesporter Landmaschinen mit Drehpritsche auf Héhe der
Transportplattform.

Tab. 18: Wéagedaten des Piesporter Landmaschinen-Tragerfahrzeugs

Stutzlast an

Rechtes Rad Linkes Rad i Summe
Zugose
Nettogewicht in kg
Tragerfahrzeug. 815 789 600 2204
leer
Tragerfahrzeug mit
Geier 60TLY mit 1474 1353 1405 4232

Anbaustapler

Ergebnisse der Zugmessungen am Piesporter Landmaschinen-Tragerfahrzeug

Messort: Bernkastel-Kues, Steilhang mit 50-55% Inklination
Wegezustand: Teerweg, trocken

Zugmaschine: Geier 60TLY mit Anbaustapler, Maschinenmasse 2023kg
Zugkraft statisch: keine Messung

Zugkraft dynamisch: 23,93 kN/2440 kg Tragerfahrzeug verschoben um 0 cm
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8 Untersuchungen der auftretenden Zugkrafte an unterschiedlichen
Anschlagpunkten des Zugseils der Hangelwinde

Da die verschiedenen RMS-Tragerfahrzeuge unterschiedliche Seilanschlagpunkte aufweisen,
waren die Zugkraftmessungen an einigen RMS-Trégerfahrzeugen nicht im Zug mit frei hangendem
Dynamometer méglich. Um die bei aufliegendem Zugmessgerat auftretenden Abweichungen durch
Querkrafte zu ermitteln, wurden an einem RMS-Trégerfahrzeug, an dem verschiedene
Seilanschlagpunkte vorhanden waren, vergleichende Messungen im praktischen Einsatz
durchgefiihrt.

Als Zugmaschine diente eine Geier 60TLY mit angebautem Dreipunktstapler und einer
Masse von 2023 kg. Das Zugseil wurde fest am Rahmen der Raupe befestigt, sodass hier die
hdchstmogliche Zugbelastung ermittelt werden konnte. Die Untersuchungen wurden in einer
begriinten Rebanlage mit einer Inklination von 45% durchgefuhrt.

Abb. 49: Zugkraftmessung mit aufliegender Zugmesseinrichtung. Der Anschlag des Zugseils liegt
unterhalb der Kipppritsche. Das Zugseil wird in engem Radius (etwa 4 cm) um die Pritschenkante
gefuhrt.

Abb. 50: Zugkraftmessung mit frei hangender Zugmesseinrichtung. Der Anschlag des Zugseils
befindet sich an einer ausziehbaren Vorrichtung, die auch als Uberfahrschutz dient und mehrere
Anschlagpunkte in unterschiedlicher Hohe aufweist.
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Wie aus den Abbildungen 49 und 50 ersichtlich, war beim Zug mit frei hangendem
Dynamometer lediglich eine um 1,08 kN (<5%) hohere Zugkraft als bei aufliegendem
Dynamometer zu verzeichnen. Unter der normalen Zugbelastung beim Einsatz der Hangelwinde
durfte hierdurch kein wesentlicher Einfluss auf die Standsicherheit des Tragerfahrzeugs vorliegen.
Durch die Befestigung des Zugseils an einem hoheren Anschlagpunkt am Uberfahrschutz
(Abb. 54) wird der Zugwinkel verringert, sodass fiur RMS mit hohem Zugpunkt der Seilwinde
(Andreoli) beim Befahren der Pritsche ein besserer Zug ermdglicht wird. RMS mit tiefem Seileinlauf
erfordern einen niedrigen Anschlagpunkt. Bei geringer Distanz zwischen RMS-Tragerfahrzeug und
Rebanlage ist es beim Einsatz von langen Anbaugeraten unter Umstanden erforderlich, beim
Umsetzen, bis an die Kante der Kipppritsche zu fahren. Hier erweisen sich ein ausfahrbarer
Uberfahrschutz (Abb. 54) oder ein verschiebbarer Anschlagpunkt (Abb. 53) als bessere
Alternativen zu den festen Anschlagpunkten an der Kipppritsche.

Abb. 52: RMS-Tragerfahrzeug mit Anschlag- Abb. 51: RMS-Tragerfahrzeug mit Anschlag-

punkt unter der Kipppritsche fir Raupen mit punkt auf der Kipppritsche. Bei Raupen mit

tiefem Seileinlauf. hohem Zugpunkt entsteht ein ungunstiger
Zugwinkel

Abb. 54: RMS-Tragerfahrzeug mit hydrau- Abb. 53: RMS-Tragerfahrzeug mit Uberfahr-

lisch ausfahrbarem Seilanschlagpunkt schutz, einstellbarem  Anfahrpunkt  zur
Bestimmung der Parkposition und in der H6he
variablen Seilanschlagpunkten
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9 Diskussion der Ergebnisse
9.1 Raupenmassen und Gewichtsverteilung

Die Ergebnisse der Wagungen der verschiedenen Raupenmechanisierungssysteme zeigten, dass
die Angaben der Hersteller zum Teil grol3e Abweichungen zu den tatsachlichen Raupenmassen
aufwiesen. Durch die unterschiedlichen Bauarten und Leistungsklassen von 44 bis 70 kW
variierten die Massen der Raupen (Leermassen inkl. Dreipunkthebevorrichtung) von etwa 1,7 bis
2,9 t. Bei der Gewichtverteilung zeigten die Raupen mit frontseitig angebauten Hangelwinden
(Andreoli und Geier) stets eine hohe Frontlastigkeit, sodass diese Raupen nur im Windenbetrieb
eingesetzt werden sollten. Ein Einsatz ohne Winde im Steilhang mit diesen Raupen fihrt,
besonders beim Einsatz von Aufbaugeraten, zu einer extrem ungunstigen Gewichtsverteilung. Die
Raupen neigen dadurch bei ungiinstigen Fahrbahnbedingungen und zunehmender Steigung zur
Drift und neben dem Risiko des Abrutschens entsteht, durch die ungleichmaRige
Fahrwerksbelastung, eine starke Bodenverdichtung, welche Fahrspuren verursacht und die
Erosionsgefahr stark erhoht. Die NIKO HRS90 hingegen eignet sich aufgrund der wesentlich
gleichmaRigeren Gewichtsverteilung und dem langen Laufwerk in Hanglagen auch zum Einsatz
ohne Hangelwinde.

Abb. 55: Bei der Talfahrt mit Andreoli- oder Abb. 56: Beim Einsatz der RMS im
Geier-RMS-Raupen ohne  Hangelwinden- Hangelwindenbetrieb ist stets eine gleich-
betrieb kommt es vor allem in Verbindung mit maRige Gewichtsverteilung gegeben. Somit ist
Aufbaugeraten zZu einer ungunstigen der neben der hohen Sicherheit im Einsatz
Gewichtsverlagerung auf den vorderen auch ein Boden schonendes Befahren der
Laufwerksbereich Rebanlagen méglich
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9.2 Zugkrafte der RMS Raupen

Wie in Abbildung 57 ersichtlich, weisen die Raupenmechanisierungssysteme grof3e Unterschiede
in den gemessenen Windenzugkraften auf. Wéhrend die NIKO und Geier-Raupen in ihren
Maximalwerten zwischen 6 und 10 kN lagen, zeigten die Andreoli RMS mit 15-20 kN deutlich
hohere Werte. Bei den gemessenen Bremskraften sind die Unterschiede noch gréfRer. Folglich
stellen die einzelnen RMS-Fabrikate sehr unterschiedliche Anforderungen an die Standfestigkeit

der RMS-Tragerfahrzeuge.

UT80 Max. Bergab UT80 Max. Bergauf
—a— UT100evo Max. Bergauf --©=--85TLY Max. Bergab
TLY60 Max. Bergab TLY60 Max. Bergauf
—&— NIKO HRS90 Max. Bergauf =g NIKO HRS70 Max. Bergab

Il empf. max. Zugkraft

24

====-UT100evo Max. Bergab
—@— 85 TLY Max. Bergauf
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Abb. 57: Zugkraftkennlinien der untersuchten RMS-Raupen bei Berg- und Talfahrt bei

unterschiedlichen Einstellungen der Winde
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9.3 Bauarten, Leergewichte und Stiutzlasten von RMS-Tragerfahrzeugen
Die untersuchten RMS-Tragerfahrzeuge unterscheiden sich erheblich in ihrer GréRe,
Fahrzeugmasse und Arbeitsweise. Die Fahrzeuglange der untersuchten Tragerfahrzeuge reichte
von 380 cm his 635 cm. Noch grof3er waren die Unterschiede in den Fahrzeugmassen. Wahrend
das leichteste Tragerfahrzeug ,nur‘ 1059 kg wog, brachte das Schwerste 3189 kg auf die Waage.
Obwohl die untersuchten RMS-Tragerfahrzeuge seitens ihres zuléssigen Gesamtgewichts
ausreichende Werte aufwiesen, zeigten die Messungen der Stiitzlast an der Zugose, im beladenen
Zustand (RMS mit Gerat) sehr unterschiedliche Werte, die von 0 kg beim Durmatec-
Tréagerfahrzeug mit Tridemachse bis 1640 kg beim KMS-Rinklin-Tragerfahrzeug reichten. Bedingt
durch eine Zuladung von Material auf den Transportpritschen sind je nach Bauart der Fahrzeuge
weitere Lastverlagerungen auf die Achse oder Zugdse moglich und Uberschreitungen der
zulédssigen Achs- und Stitzlasten kdnnen auftreten. Folglich kommt bei der Wahl eines
Tragerfahrzeugs neben der Achslast auch der Stitzlast eine besondere Bedeutung zu. Sowohl der
Zugschlepper, als auch das Tréagerfahrzeug missen eine ausreichende Dimensionierung der
Anhangekupplung und Zugdse aufweisen, um die im Einsatz auftretende Last am Kupplungspunkt
aufzunehmen. Weiterhin ist auch die zuldssige Geschwindigkeit des Gespanns zu beachten. Da
die Stutzlasten der Anhangekupplungen und die Zugdsen je nach Ausfihrung (25 km/h oder
40 km/h) variieren, sind hier die Angaben an dem Typenschildern bzw. die im Fahrzeugbrief/
-schein des Schleppers und des Tragerfahrzeugs zu beachten.

In der Praxis ist zu beobachten, dass die Weiterentwicklung der Raupen-
mechanisierungssysteme auch mit einer Gewichtszunahme der RMS und der Arbeitsgerate
verbunden ist. Dieser Trend durfte sich auch in der Zukunft fortsetzen. Da man bei RMS-
Tréagerfahrzeugen eine langere Nutzungsdauer als bei RMS-Raupen unterstellt, sollte bei der
Anschaffung auf eine Sicherheitsreserve in der Dimensionierung geachtet werden.

Unseres Erachtens sollten alle Raupenmechanisierungssysteme, an der Frontseite, einen
festen Anschlagpunkt aufweisen, der in Notsituationen, die Sicherung bzw. Bergung der Raupe
und die Prufung der Stltzwirkung der Trégerfahrzeuge erméglicht.
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9.4 Zugmessungen an RMS-Tragerfahrzeugen
Bei den im Rahmen des Forschungsvorhabens durchgefiihrten Messungen wurden folgende
maximale Zugkréafte fur die untersuchten Raupen ermittelt:
. GEIER 60TLY Zug Uber festen Punkt 24,27 kN / 2475 kg
o GEIER 85TLY Zug Uber festen Punkt 30,50 kN / 3110 kg
. Andreoli UT80/-UT100 Zug Uber Winde (Bremskraft) 22,75 kN /2320 kg

In der Abbildung 58 sind samtliche Werte der an den verschiedenen RMS-
Trégerfahrzeugen durchgefiihrten Messungen ersichtlich. Die blauen Saulen zeigen die jeweilige
Leermasse der RMS-Tragerfahrzeuge in kg. Die roten Quadrate mit weiBem X zeigen die
Bremskraft (hochster Zugkraftwert an der Hangelwinde) der bei den Untersuchungen verwendeten
RMS-Raupe. Die griinen Punkte zeigen die maximale Zugkraft, die am jeweiligen Tragerfahrzeug
gemessen wurde, ohne dass das Fahrzeug verrutschte. Fur die Trégerfahrzeuge, die bei den
Zugmessungen nicht bis zur Hochstbelastung stabil waren, sind die Zugkraftwerte, die beim
Beginn des Verrutschens gemessen wurden, als gelber Punkt mit rotem Rand aufgefiihrt. Die
schwarze Linie mit den X-Markierungen zeigt den errechneten Faktor der Leermasse der
Tragerfahrzeuge zur maximalen Zugbelastung bzw. dem Punkt der auftretenden Instabilitat der
Trégerfahrzeuge.

—3Anhanger- X Bremskraft der @ max. Zugkraft bzw. ey ok tOr
masse kg Raupe in kg O kritischer Punkt in kg
trockene Fahrbahn  [N]nasse Fahrbahn
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Abb. 58: Ubersicht der ermittelten Werte der Zugmessung an RMS-Tragerfahrzeugen. Zum
besseren Verstandnis sind die Zugkraftwerte in dieser Grafik nicht in KN sondern in kg dargestellt.

Wie ersichtlich, zeigte das kleinste und leichteste RMS-Trégerfahrzeug Eigenbau 2, dass die
Zugkraft mit Auftreten der Instabilitdét auf nassen Untergrund bei dem 1,14-fachen Wert der der
Leermasse des Tragerfahrzeugs lag und somit identisch ist mit der Bremskraft der Geier 60TLY.
Die vom RMS-Hersteller geforderte Mindeststutzlast von 17,65 kN (1800 kg) wurde nicht erreicht
und folglich ist keine Sicherheitsreserve vorhanden. Um die erforderliche Stitzwirkung zu
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erreichen, sollte eine Umrlstung des Tragerfahrzeugs erfolgen. Das RMS-Tragerfahrzeug
Eigenbau 1, das deutlich schwerer war, zeigte unter gleichen Bedingungen ebenfalls bei einer
Zugbelastung der 1,15-fachen Anhéngerleermasse eine Instabilitdt. Im Gegensatz zu dem
Tragerfahrzeug Eigenbau 2 lag diese jedoch mit 2085 kg (20,45 kN) deutlich tber der vom RMS-
Hersteller geforderten Zugbelastung von 1800 kg. Das dritte RMS-Tragerfahrzeug (Bender,
schmale Ausfuhrung) zeigte unter der statischen Belastung von 2475 kg (24,27 kN) keine
Anzeichen von Instabilitat. Bei einer dynamischen Zugbelastung von 2990 kg Zugkraft wurde erst
eine leichte Instabilitat festgestellt. Der mit 1,39 deutlich hoéhere Faktor der
Tréagerfahrzeugleermasse bei auftretender Instabilitat ist auf die geanderten Bedingungen
(trockene Fahrbahn) zuriickzufiihren. Da bei den zwei KMS-Rinklin-, den zwei Piesporter
Landmaschinen- und dem Hoffmann-Tragerfahrzeug nur max. Zugkrafte mit einem Faktor von
<1,12 auftraten, kam es bei den Untersuchungen nicht zum Verrutschen dieser Fahrzeuge.

Eine besonders gute Stitzwirkung trotz rel. geringer Leermasse zeigte der Anhanger von
Durmatec. Auf Grund der Tridemachse und dem niedrigen Zugpunkt zeigte er bereits ohne
Abstiitzung durch die Klapppritsche auf nasser Fahrbahn eine Stitzwirkung bis 14,32 kN/ 1460 kg.
Mit abgesenkter Klapppritsche war auch bei der maximalen Zugbelastung von 21,97 kN/ 2240 kg
keine Instabilitdt zu beobachten und so wurde hier ein Faktor >1,48 verzeichnet.

Da die Stutzwirkung von RMS-Trégerfahrzeugen von einer ganzen Reihe von Einflissen
unterliegt, die sich z. T. auch wahrend des Arbeitseinsatzes andern kdnnen, wie tatséchliche
Masse des Tragerfahrzeugs (Beladung Spritzwasser, Dinger), Witterung (trocken, Regen, Frost),
Verschmutzung von Wegen, Grinbewuchs an Stralenbanketten und auf unbefestigten Wegen,
talseitig geneigte Wege, Fahrzeugbereifung usw. konnen die ermittelten Daten nur als
Anhaltspunkt angesehen werden.

In jedem Fall sind die Angaben der RMS-Hersteller und RMS-Trégerfahrzeughersteller zu
beachten.
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10 Anforderungen zum sicheren Betrieb von Raupenmechanisierungs-
systemen

Raupenmechanisierungssysteme und RMS-Tragerfahrzeuge missen eine Vielzahl von
sicherheitstechnischen Anforderungen erfiillen. So haben die Hersteller neben den Vorgaben der
Maschinenrichtlinie und den stralRenverkehrsrechtlichen Vorschriften auch eine Reihe von
Vorschriften zur Sicherheit und zum Gesundheitsschutz einzuhalten.

Letztere sind auch von den Eigentimern/Besitzern und Fahrern dieser Maschinen zu
beachten. Da in diesen Punkten zum Teil noch Defizite bei den Herstellerfirmen und den
Maschinenbesitzern bestehen, wurden unter 10.1 bis 10.8 einschlagige Anforderungen und
Vorschriften aufgefihrt.

10.1 Allgemeine sicherheitstechnische Anforderungen und Maflinahmen
zum RMS-Einsatzes

RMS-Gespanne sind komplexe Maschinensysteme. Den hierbei einsatzbedingt grundsétzlich
auftretenden Risiken, wie zum Beispiel: Umsturz des Fahrzeuges, Absturz von Personen sowie
unkontrollierte Fahrsituationen durch Seilriss, sind technisch und/oder organisatorisch zu
begegnen.

Beim Einsatz solcher Systeme missen MalRnahmen getroffen werden, welche die Sicherheit
und Gesundheit der Fahrer gewéhrleisten und eine angemessene Uberwachung sicherstellen.
Fristen fur die Prufung der Arbeitsmittel sind im Rahmen einer Gefahrdungsbeurteilung durch den
Unternehmer zu ermitteln.

Raupenmechanisierungssysteme dirfen nur bestimmungsgemal betrieben werden. Die
Betriebsanleitung des Herstellers ist zu beriicksichtigen. Der bestimmungsgeméafRe Betrieb ist in
einer Betriebsanweisung festzulegen. Die Betriebsanweisung muss dem Fahrer zuganglich sein.

Mit der Bedienung von RMS dirfen nur geeignete und fir diesen Arbeitseinsatz besonders
unterwiesene Maschinenfihrer beauftragt werden.

Insbesondere ist darauf zu achten, dass...

. das Tragerfahrzeug standsicher abgestellt wird.

. Raupenfahrzeuge nur mit angemessener Geschwindigkeit verfahren werden.

. das Fahrerriickhaltesystem funktionsfahig ist und benutzt wird.

. nur Weinberganlagen befahren werden, deren Absturzstellen (z. B. Weinbergmauern und

Steilbdschungen) mit Schutzvorrichtungen gegen Absturz gesichert sind.
Anforderungen an Rebanlagen nach der Unfallverhitungsvorschrift, Vorschriften fir Sicherheit und
Gesundheitsschutz (VSG) 2.5 "Weinberganlagen™

"Der Unternehmer muss sicherstellen, dass Direktzuganlagen an Mauern oder
Steilbéschungen ab 1 m Hohe Absturzsicherungen fir Fahrzeuge haben". Steilbéschungen sind
um mehr als 45° geneigte Hanglagen. Als Absturzsicherungen sind z. B. Leitplanken oder vor
Bdschungskanten erhéhte Erdwalle anzusehen.

Ausnahme: RMS mit Hangelwinden dirfen auch in Weinberganlagen ohne Absturzsicherung
an Weinbergmauern oder Steilbdschungen eingesetzt werden, wenn bei Ausfall eines der
beiden Sicherungssysteme (Fahrantrieb oder Hangelwinde) ein sicheres Anhalten méglich ist
und die Gefahrdungsbeurteilung ergeben hat, dass unter Berlcksichtigung der besonderen
Verhéltnisse in der Weinbergsanlage (z. B. Gelandeform, Breite des Vorgewendes,
Tragfahigkeit des Bodens, Sichtverhaltnisse) ein entsprechender Einsatz durchgefiihrt werden
kann.

53



ATW-Bericht 177

funkferngesteuerte Raupenmechanisierungssysteme dirfen nur eingesetzt werden, wenn
sichergestellt ist, dass die Bedienperson ausreichend Sicht auf den Einsatzbereich des
Fahrzeugs hat. (Bemerkung: Insbesondere beim Wechsel in die néchste Zeile ist dies in der
Regel nicht gegeben. Gegebenenfalls ist die Verbesserung der Sicht durch zuséatzliche
MaRnahmen, wie z. B. ein Kamerasystem, zu gewahrleisten.)

der Unternehmer Art, Umfang und Fristen erforderlicher Priifungen der Arbeitsmittel, durch
befahigte Personen, ermittelt hat. Bei diesen Prufungen sollen sicherheitstechnische Mangel
systematisch erkannt und abgestellt werden. Die Priifungsergebnisse sind zu dokumentieren
und vom Arbeitgeber mindestens bis zur nachsten Priifung aufzubewahren.

nur Arbeitsmittel verwendet oder zur Verfiigung gestellt werden, die fur die am Arbeitsplatz
gegebenen Bedingungen geeignet sind und bei deren bestimmungsgemaler Verwendung
die Sicherheit und der Gesundheitsschutz der Versicherten gewéhrleistet sind.

AulRerdem sind vor jedem taglichen Einsatz durch die Bedienperson inshesondere die Funktion der
Betriebs- und Feststelloremse, der Notbremseinrichtung, der Winde, der Arbeitswerkzeuge, der
Lenkung und der Funkfernsteuerung sowie der Zustand der Zugseile zu prifen. Vor Beginn von
StralRenfahrten ist durch den Fahrzeugfiihrer die erforderliche Betriebsbereitschaft herzustellen
(Ladungssicherung, Kennzeichnung u. a.).

10.2 Anforderungen an RMS-Raupen nach Maschinenrichtlinie 2006/42/EG

Der Hersteller der Fahrzeuge hat durch eine Konformitétserklarung und das CE-Zeichen an

der Maschine bestédtigt, dass diese den Anforderungen von Anhang 1 der

Maschinenrichtlinie 2006/42/EG entspricht.

Der Fahrantrieb ist mit einer Bedieneinrichtung ohne Selbsthaltung (Totmannschaltung)

ausgerustet.

Bei Fahrzeugen mit aufsitzendem Fahrer ist ein Fahrerrickhaltesystem vorhanden.

Systeme mit Funkfernsteuerung fur den Fahrantrieb

- werden bei Funkausfall oder Funkstérung automatisch stillgesetzt

- sind mit einer Bedieneinrichtung ohne Selbsthaltung (Totmannschaltung) ausgeristet

- und erftllen die Anforderungen der Richtlinie 1999/5/EG (Richtlinie tber Funkanlagen und
Telekommunikationsendeinrichtungen).

10.3 Anforderungen an RMS-Trégerfahrzeuge

10.3.1 Anforderungen nach Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
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Der Hersteller der Tragerfahrzeuge hat durch eine Konformitatserklarung und das CE-
Zeichen an der Maschine zu bestatigen, dass diese den Anforderungen von Anhang 1 der
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG entspricht. Das Tragerfahrzeug ist im Sinne der
Maschinenrichtlinie als Maschine zu betrachten, weil es mit mindestens einem
Antriebssystem, von denen mindestens eines beweglich ist, ausgestattet ist.

Die maximale Belastung des Anschlagpunkts fur das Windenseil ist in unmittelbarer Nahe
sichtbar, leserlich und dauerhaft anzubringen.

Der Hersteller hat fir das Tragerfahrzeug eine Betriebsanleitung mitzuliefern.
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10.3.2 Anforderungen nach den stral3enverkehrsrechtlichen Vorschriften

Bei Einsatz der Fahrzeuge im 6ffentlichen StralRenverkehr hat der Hersteller des Tragerfahrzeuges
alle ausrustungsrelevanten verkehrsrechtlichen Bestimmungen zu beachten.
Hierzu gehoren insbesondere:
o das Stral’enverkehrsgesetz (StVG)
. die Fahrzeug-Zulassungsverordnung (FZV) und
. die StralRenverkehrs-Zulassungs-Ordnung (StVZO)

10.4 Einhaltung der Anforderungen nach den stral3enverkehrsrechtlichen
Vorschriften beim Betrieb des RMS-Tragerfahrzeugs auf offentlichen
Stral3en

Der Unternehmer sowie der Fahrzeugfuhrer tragen die Verantwortung dafir,

. dass sich die Fahrzeuge, den Vorschriften entsprechend in einem einwandfreien
technischen Zustand befinden,

. dass das zulassige Gesamtgewicht der einzelnen Fahrzeuge nicht Gberschritten wird,

. dass die zulassige Anhangestitzlast nicht Uberschritten wird und

o dass die Ladung vorschriftsmafig gesichert ist.

Insbesondere haben der Unternehmer und der Fahrzeugfiihrer die verkehrsrechtlichen
Vorschriften einzuhalten. Hierzu gehdren:
. das StralRenverkehrsgesetz (StVG),
. die StraRenverkehrs-Ordnung (StVO)
. die Fahrerlaubnis-Verordnung (FeV)
o die Fahrzeug-Zulassungsverordnung (FZV) und
. die StraRenverkehrs-Zulassungs-Ordnung (StVZO).

10.5 Anforderungen an ferngesteuerte Verfahreinrichtungen fur Zugfahrzeuge

Bei Einsatz von ferngesteuerten Verfahreinrichtungen fir Zugfahrzeuge ist darauf zu achten, dass
die einschlagigen Richtlinien wie z.B. Maschinenrichtlinie, Telekommunikationsrichtlinie und
weitere Richtlinien eingehalten werden. Eine entsprechende Einzelbetriebserlaubnis fir den
StraRenverkehr ist erforderlich.

10.6 Hinweise zu Windenseilen und Seilendverbindungen

Grundlegende Anforderungen sind der Betriebsanleitung zu entnehmen.

10.6.1 Windenseile

Der Unternehmer muss sicherstellen, dass sich das Windenseil stets in einem einwandfreien
technischen Zustand befindet. Insbesondere ist hierbei DIN 15020 Blatt 2 "Grundséatze fur
Seiltriebe”, "Uberwachung im Gebrauch”, zu beachten. Windenseile sind durch die Bedienperson
vor jedem Einsatz auf einwandfreien technischen Zustand zu prifen. Bei Seilerneuerung durfen
nur vom Windenhersteller freigegebene Typen von Windenseilen aufgelegt werden. Angaben sind
der Bedienungsanleitung zu entnehmen. Das Auflegen neuer Windenseile hat durch Fachpersonal
zu erfolgen. Dabei sind die Herstellerangaben zu beachten.
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10.6.2 Seilendverbindungen

Hierzu zahlen Pressklemmen, Asymmetrische Seilschlésser, Symmetrische Seilschlésser und
Seilendverbindungen mit Seilklemmen. Bei notwendiger Seilerneuerung kénnen neue Seile mit
einer normgerecht verpressten Seilendverbindung geliefert werden. Ist eine Erneuerung der
Seilendverbindung durch Bruch, Verschleil3, Einklrzung oder Ersatz des Seiles erforderlich, so
bestehen hierzu folgende normgerechte Méglichkeiten.

Seilkausche mit Pressklemme als Seilendverbindung
Der Unternehmer muss sicherstellen, dass Seilkauschen nach DIN EN 13411-1 verwendet werden.
Die Verpressung der Seilendverbindung muss DIN EN 13411-3 entsprechen.

Abb. 59: Seilkausche mit Pressklemme

Jede Pressklemme muss mit ihrer GréBe und mit dem Namen oder Kennzeichen des
Herstellers gekennzeichnet sein. Bei Pressklemmen fur Seile unter 8 mm Durchmesser, darf die
Kennzeichnung auf der Verpackung angebracht sein.

Asymmetrisches Seilschloss als Seilendverbindung

Der Unternehmer muss sicherstellen, dass bei Verwendung eines asymmetrischen Seilschlosses
die Herstellung DIN EN 13411-6 entspricht. Asymmetrische Seilschlésser missen eine
Baumusterprifung haben und dementsprechend gekennzeichnet sein.

Symmetrisches Seilschloss als Seilendverbindung

Der Unternehmer muss sicherstellen, dass bei Verwendung eines symmetrischen Seilschlosses
die Herstellung DIN EN 13411-7 entspricht. Symmetrische Seilschldsser missen eine
Baumusterprifung haben und dementsprechend gekennzeichnet sein.

Seilklemmen als Seilendverbindung
Nach DIN EN 13411-5 durfen Drahtseilklemmen bei Seilendverbindungen nur fir einmalige
Hebevorgange verwendet werden. Der Einsatz ist nur zur Bergung aus dem Gelande nach
Seildefekt zulassig). Die Herstellung hat durch eine sachkundige Person unter Berlcksichtigung
der entsprechenden Sicherheitsfaktoren zu erfolgen.

Der Unternehmer muss sicherstellen, dass bei Herstellung der Seilendverbindung die
verwendeten Drahtseilklemmen mit U-formigem Klemmbugel der DIN EN 13411-5 entsprechen.
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Abb. 60: Seilendverbindungen mit Drahtseilklemmen sind fir den ordnungsgemafen Einsatz von
Raupenmechanisierungssystemen nicht zuléssig

Achtung: Nach DIN EN 13411-5 dirfen Drahtseilklemmen bei Seilendverbindungen nur fr
einmalige Hebevorgange verwendet werden. Die Herstellung hat durch eine sachkundige
Person unter Berticksichtigung der entsprechenden Sicherheitsfaktoren zu erfolgen.

10.7 Anschlagmittel

Verwendung von Schékel, Lasthaken und anderen Anschlagmitteln.

Das Zugseil der Raupe wird in der Regel mit Schékel, Lasthaken und anderen geeigneten
Anschlagmittel mit dem Tréagerfahrzeug verbunden. Die Anschlagmittel miissen den einschlagigen
Normen entsprechen und kennzeichnet sein. Schékel mussen den Anforderungen nach DIN EN
13889 genugen. Selbstverriegelnde Lasthaken missen nach DIN EN 1677-3 ausgefihrt sein. Des
Weiteren sind Anschlagmittel so zu wahlen, dass sie den zu erwartenden Zugkréaften unter allen
Betriebsbedingungen sicher standhalten.

10.8 Regeln und Informationen (nicht abschlieRend)

e ISO 1176, Richtlinie EG 92/21, Richtlinie 95/48EG

e Richtlinie 2006/42/EG (Maschinenrichtlinie),

e Betriebssicherheitsverordnung (BetrSichV),

e Allgemeine Vorschriften fur Sicherheit und Gesundheitsschutz der SVLFG (VSG 1.1),
e Vorschriften fur Sicherheit und Gesundheitsschutz "Weinberganlagen" der SVLFG

e (VSG 2.5),
e Vorschriften fiir Sicherheit und Gesundheitsschutz "Technische Arbeitsmittel" der SVLFG
(VSG 3.1),

e Richtlinie 1999/5/EG (Richtlinie Uber Funkanlagen und Telekommunikations-
endeinrichtungen),

e BGV D8 Winden Hub und Zuggerate

e EN 14492-1:2006+A1:2009 Krane - Kraftgetriebene Winden und Hubwerke - Teil 1:
Kraftgetriebene Winden

e StralRenverkehrsgesetz (StVG)

e Fahrzeug-Zulassungsverordnung (FZV)
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e StralRenverkehrs-Zulassungs- Ordnung (StVZO)

e StralRenverkehrs-Ordnung (StVO)

e Fahrererlaubnis-Verordnung (FeV)

e DIN 15 020 Blatt 2 "Grundsatze fiir Seiltriebe", "Uberwachung im Gebrauch"
e DIN EN 13411-1 Endverbindungen fur Drahtseile aus Stahldraht - Sicherheit -
e "Kauschen flir Anschlagseile aus Stahldrahtseilen"

e DIN EN 13411-3 Endverbindungen fur Drahtseile aus Stahldraht - Sicherheit -
e "Pressklemmen und Verpressen"

e DIN EN 13411-5 Endverbindungen fur Drahtseile aus Stahldraht - Sicherheit -
e '"Drahtseilklemmen mit U-férmigem Klemmbdgel"

e DIN EN 13411-6 Endverbindungen fur Drahtseile aus Stahldraht - Sicherheit -
e "Asymmetrische Seilschlésser"

e DIN EN 13411-7 Endverbindungen fiir Drahtseile aus Stahldraht - Sicherheit -
e "Symmetrische Seilschlésser"

e DIN EN 13889 "Geschmiedete Schéakel fiir allgemeine Hebezwecke" - Sicherheit -
e DIN EN 1677-3 Einzelteile fur Anschlagmittel - Sicherheit -

e "Geschmiedete, selbstverriegelnde Haken"
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11  Zusammenfassung

Die verschiedenen RMS-Fabrikate unterscheiden sich sehr stark in ihrer Leistung den MaRen, den
Leermassen und der Bauart. So weisen die Fabrikate Andreoli und Geier mit den frontseitig
angebauten Hangelwinden stets eine hohe Frontlastigkeit auf, sodass diese Raupen nur im
Windenbetrieb eingesetzt werden sollten. Ein Einsatz ohne Hangelwinde fuhrt bei der Talfahrt mit
diesen RMS zu einer sehr unginstigen Gewichtsverteilung. Folglich neigen diese dadurch bei
unginstigen Fahrbahnbedingungen und zunehmender Steigung zur Drift und in den Fahrspuren
kommt es zu einer starken Bodenverdichtung. Fir den Einsatz ohne Hangelwinde ist lediglich die
NIKO HRS90 aufgrund der gleichméafligen Gewichtsverteilung und dem langen Laufwerk geeignet.

Bedingt durch die unterschiedlichen Massen der RMS weisen diese auch groRRe
Unterschiede in ihren Windenzugkraften auf. NIKO- und Geier-RMS zeigten bei den Messungen
ahnliche Maximalwerte, die zwischen 6 bis 12 kN lagen. Die Andreoli-RMS erreichten mit 15-20 kN
deutlich héhere Zugkréafte.

Folglich stellen die RMS-Fabrikate im Einsatz auch sehr unterschiedliche Anforderungen an
die Stltzleistung der RMS-Tragerfahrzeuge. Wie bei den Raupenmechanisierungssystemen gab
es auch bei den untersuchten RMS-Tragerfahrzeugen grof3e Unterschiede in der Bauart, den
Maf3en und Fahrzeugmassen und deren Stitzwirkungen.

Bei den Wagungen wurden an der Zugdse zum Teil Stitzlasten, die nur knapp unter der
zuldssigen Stitzlast des Tragerfahrzeugs oder Zugschleppers lagen, festgestellt. Folglich kommt
der Stitzlast bei der Wahl eines Tragerfahrzeugs eine besondere Bedeutung zu. Sie muss sowohl
fur den Zugschlepper, als auch fur das RMS-Tragerfahrzeug ausreichend bemessen sein.

Die Ergebnisse der Messungen zeigten, dass neben der Fahrzeugmasse auch der Zustand
der Fahrbahn, einen groRRen Einfluss auf die Stutzwirkung der Tragerfahrzeuge hat. Mit den zur
Verfugung stehenden RMS-Raupen konnten nur max. Zugkréafte von 22-30,5 kN erzeugt werden.
Somit konnte die fur die Andreoli-Raupen laut Bedienungsanleitung erforderliche Mindeststitzlast
am Tragerfahrzeug von 49 kN nicht Gberprift werden.

Bei den Zugmessungen zur Stiitzwirkung der RMS-Tragerfahrzeuge wurde festgestellt, dass
bei den Messungen, bei denen die max. Zugkraft der eingesetzten Raupe unterhalb des 1,11-
fachen Werts der Tragerfahrzeugmasse lag, auf Teerwegen, unabhdngig vom Zustand der
Fahrbahn (nass/trocken), immer eine ausreichende Stutzwirkung gegeben war.

Bei den zwei leichtesten RMS-Tragerfahrzeugen mit seitlicher Kipppritsche kam es auf
nasser Fahrbahn, ab einer Zugkraft des 1,14-fachen der RMS-Tragerfahrzeugmasse, zur
Instabilitat. Auf trockener Fahrbahn lag der Wert beim Auftreten der Instabilitéat bei einer Zugkraft
der 1,39-fachen Tragerfahrzeugmasse.

Eine besonders gute Stutzwirkung zeigte, trotz rel. geringer Leermasse, das RMS-
Tragerfahrzeug von der Firma Durmatec. Auf Grund der Tridemachse, dem niedrigen
Anschlagpunkt des Zugseils und einer sehr wirksamen Abstiitzung durch die Klapppritsche, wurde
auf nassem Teerweg eine Stutzwirkung der 1,48-fachen Trégerfahrzeugmasse erreicht ohne dass
Anzeichen einer Instabilitat auftraten.

Da die Stutzwirkung der RMS-Tragerfahrzeuge nicht nur durch deren Leermasse bestimmt
wird, sondern einer Reihe anderer Einflisse unterliegt, kénnen die aufgezeigten Werte nur als
Anhaltspunkt betrachtet werden. In jedem Fall sind die Anforderungen der RMS- und RMS-
Tragerfahrzeughersteller sowie die Vorschriften der SVLFG zu beachten.
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Veroffentlichungen zum Thema Weinbau
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Kuratorium fiir Technik und Bauwesen in der Landwirtschaft

Jung, R.; Schiissler, C.
Alternative Verpackungsformen fiir Wein

2014, 132 S., 12 € (Best.-Nr. 41168)

Im vorliegenden ATW-Bericht wurde das Lagerverhalten von Weinen beim Einsatz unter-
schiedlicher Verpackungssysteme und deren Eignung zur Weinlagerung iiber einen
bestimmten Zeitraum untersucht. Dabei wird auf Verpackungen wie Glasflaschen,
PET-Flaschen, Bag-in-Box Behilter sowie auf das derzeit neuartige Verpackungssystem
KeyKeg eingegangen.

ATW Ernst Weinmann et al.
LYY Vergleich technischer Entwicklungen bei Heftsystemen im Weinbau

2014, 25 S., 8 € (Best.-Nr. 41174)

Dieser ATW-Bericht vergleicht neue technische Entwicklungen bei Heftsystemen sowie
etablierte Systeme hinsichtlich verbesserter Arbeitswirtschaft bei mindestens
gleicher Heftqualitidt und gleichen oder niedrigeren Kosten fiir das Heftsystem.

ATW Hans-Peter Schwarz et al.
LYY Be- und Entliiftungsverfahren von Kellern und Gebiduden

2014, 33 S., 8 € (Best.-Nr. 41176)

Bei der Neuerstellung oder Sanierung von Weinkellern kann durch Nutzung von Be- und
Entliiftungsverfahren entscheidender Einfluss auf die Weinqualitit, den Arbeitsschutz

und die Schimmelbildung genommen werden. Dieser ATW-Bericht stellt die aktuellen bau-
physikalischen Grundlagen sowie den Stand der Technik und der Forschung vor.
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Be- und Entliftung von Kellern und Geb

B KTBL gl

Weinbau und Kellerwirtschaft

2013, 15. Auflage, 124 S., 24 €, ISBN 978-3-941583-76-4 (Best.-Nr. 19512)

Die Datensammlung umfasst die Materialkosten und den Arbeitszeitbedarf fiir Neu-,
Jung- und Ertragsanlagen in Steil-, Direktzug- sowie Terrassenlagen. Sie bietet umfang-

reiche Daten fiir den Maschineneinsatz im Weinberg und in der Kellerwirtschaft ein-
schlieBlich der Gebdudekosten.
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Kuratorium fiir Technik und Bauwesen in der Landwirtschaft

Jung, R.; SchiiBler, C.
Methoden der Sauerstoffmessung in Wein

Pt 2013, 32 S., 9 €, ISBN 978-3-941583-74-0 (Best.-Nr. 40099)

Sauerstoffmessung in Wein

Rainer Jung, Christoph Schafler

In diesem Heft werden die praxistauglichen Methoden zur aktiven Kontrolle des
Sauerstoffgehaltes und der Sauerstoffaufnahme beschrieben. Fiir jeden Kellermeister
eine unverzichtbare Informationsquelle.

Walg, 0.
Technik der Weinbergsbegriinung - Teil 2

2013, 12 S., 7 € (Best.-Nr. 42111)

Aufgrund der Mechanisierung der Weinbergsarbeiten hat sich in den letzten Jahrzehnten
die Begriinung der Weinberge durchgesetzt, da begriinte Boden besser befahrbar sind. Aber
auch der Schutz von Boden und Umwelt sowie die Rebengesundheit waren Griinde auf diese
Bewirtschaftungsart umzustellen. Allerdings steht die Sorge der Winzer um die Weinqualitit
der Umstellung auf Begriinung entgegen. Die Erfahrungen der vergangenen Jahre zeigten,
dass im Interesse der Rebengesundheit und der Weinqualitdt auch den Standortbedingungen
Rechnung getragen werden sollte. Diese erlauben nur in wenigen Regionen ein starres Sys-
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tem der Bodenbewirtschaftung. Die technischen Moglichkeiten der Bewuchsstéorung werden
im KTBL Arbeitsblatt 111 ,Technik der Weinbergbegriinung - Teil 2“ erldutert.

e icreL Walg, O.
Entblitterungstechnik im Weinbau
2013, 8 S., 5 € (Best.-Nr. 42109)

Vor dem Hintergrund eines qualititsorientierten und zunehmend auch umweltorientierten
Weinbaus ist eine Teilentbldtterung der Traubenzone fiir viele Winzer mittlerweile zu einer
StandardmaBnahme geworden. Mit der Entfernung von Bléttern aus der Traubenzone zum
geeigneten Zeitpunkt kénnen bestimmte Weininhaltsstoffe sowie die Gesundheit der Trau-
ben positiv beeinflusst werden. Zusétzlich ergeben sich Arbeitserleichterungen in Anlagen,
die spater ausgediinnt bzw. mit der Hand gelesen werden. Auch ist in frithen Entwicklungs-

stadien eine gewisse Ertragsreduzierung und Traubenauflockerung moglich. Hiufig wird das
Entblattern noch manuell durchgefiihrt und ist damit eine arbeitsintensive ZusatzmaBnah-
me. Das zunehmende Interesse der Winzer an einer Entlaubung der Traubenzone hat in den
letzten Jahren zu einer beachtlichen technischen Entwicklung im Bereich der Gerétesysteme
. gefiihrt.
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