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Streszczenie

Przyczepy zbieraj¹ce s¹ wa¿nym elementem technologii produkcji zielonek. S¹ one stosowane do zbioru zielonek na siano,
sianokiszonki, a tak¿e jako maszyny do zadawania paszy. W artykule przedstawiono rozwi¹zania konstrukcyjne zespo³ów
roboczych do przygotowania zielonek dla ró¿nych form konserwacji.

przyczepa zbieraj¹ca, zespo³y robocze, charakterystyka technicznaS³owa kluczowe:

ROZWI¥ZANIA KONSTRUKCYJNE
NOWOCZESNYCH

PRZYCZEP ZBIERAJ¥CYCH. Czêœæ 1.
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Wstêp

Celem artyku³u jest przedstawienie drogi rozwoju
konstrukcji przyczep zbieraj¹cych. Rozwój techniki rolniczej
zmierza m.in. w takim kierunku, aby do obs³ugi agregatu
ci¹gnik-maszyna robocza by³a zatrudniona tylko jedna osoba -
operator. Dotyczy to g³ównie zbioru produktów objêtoœcio-
wych - s³omy i siana. Tendencja taka wyst¹pi³a ju¿ na pocz¹tku
XX wieku, zw³aszcza w Stanach ZjednoczonychAP, Kanadzie,
a w latach 30. równie¿ w krajach europejskich. Z tego to okresu
datuj¹ siê pierwsze próby budowy maszyn „samoza³a-
dowuj¹cych siê” [4, 5, 8]. Pierwsz¹ próbê konstrukcji takiej
maszyny podj¹³ Amerykanin Underwood, który uzyska³
w 1917 roku patent na maszynê do zbioru z pola zbo¿a,
snopków oraz bel sprasowanej s³omy [4, 8]. Równie¿
w Europie od lat 30. ubieg³ego stulecia podejmowano próby
budowy takich maszyn. Dopiero w 1960 roku Ernst Weichel
przedstawi³ na wystawie w Kolonii maszynê (rys. 1), która by³a
kombinacj¹ urz¹dzenia podbieraj¹cego, ³aduj¹cego,
gromadz¹cego oraz transportuj¹cego, i okreœli³ j¹ jako
przyczepê gromadz¹c¹ paszê [5, 8].

W kolejnych latach pojawiaj¹ siê równolegle bardziej
szczegó³owe analizy budowy przyczep zbieraj¹cych, a tak¿e
¿yczenia u¿ytkowników podzia³u tych maszyn na dwie klasy

objêtoœci: 15-20 m do zielonki oraz 20-30 m do s³omy i siana.
Podkreœla siê przydatnoœæ tych maszyn w gospodarstwach
farmerskich oraz mo¿liwoœæ zast¹pienia przez nie sieczkarni
polowej [1].

Budowane obecnie przyczepy zbieraj¹ce sk³adaj¹ siê z tych
samych zespo³ów, z których skonstruowana by³a pierwsza

Rys. 1. Przyczepa zbieraj¹ca Weichela [8]
Fig. 1. Weichel's self-loading trailer [8]
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maszyna Weichela, lecz rozwi¹zania konstrukcyjne tych zespo-
³ów s¹ bardzo nowoczesne. Zespo³ami tymi s¹: podbieracz
z urz¹dzeniem ³aduj¹co-tn¹cym, nadwozie, podwozie, napêdy
zespo³ów roboczych, automatyka i sterowanie.

W przyczepach zbieraj¹cych stosowane s¹ dwa typy
podbieraczy: pchany i ci¹gniony. Oba typy podbieraczy maj¹
wady i zalety, a ich udzia³ w ogólnej produkcji tych maszyn jest
prawie równy [7]. Na rys. 2 przedstawiono oba typy
podbieraczy: pchany ROTO firmy Metaltech (rys. 2a) i ci¹-
gniony RAPIDE firmy Schuitemaker (rys. 2b).

G³ównym elementem roboczym podbieraczy s¹ sprê¿yste
palce przymocowane do rurowych lub w kszta³cie litery
U belek osadzonych w tarczach o 5, 6, a nawet o 8 rzêdach pal-
ców, o szerokoœciach roboczych od 1,7 do 2,36 m. Przyk³adem
jest przyczepa SUPERLARGE firmy Pöttinger W maszynach
tej firmy podbieracze s¹ zawieszone przegubowo na ramionach
noœnych, które umo¿liwiaj¹ wychylanie siê zespo³u o 180 mm,
co zapewnia idealne kopiowanie nierównoœci i precyzyjne
prowadzenie po powierzchni pola (rys. 3).

Podbieracz z urz¹dzeniem ³aduj¹co-tn¹cym

Rys. 2. Typy podbieraczy przyczep zbieraj¹cych: a) pchany,
b) ci¹gniony
Fig. 2. Types of pick-up attachment: a) pushed, b) trailed

Rys. 3. Wychylny podbieracz firmy P  ttinger [10]
Fig. 3 (inclinative) pick-up attachment of P  ttinger [10]

ö
ö

�ród³o: opracowanie w³asne na podst. [10] /
Source: own work based on [10]
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Ze wzglêdu na sposób ruchu belek palcowych podbieracze
mog¹ byæ sterowane (z torem krzywkowym) lub niesterowane.
Coraz czêœciej producenci stosuj¹ podbieracze niesterowane,
co redukuje w nich liczbê ruchomych czêœci, dziêki czemu s¹
one bardziej niezawodne, mniej podatne na zu¿ycie, cichsze
i nie wymagaj¹ specjalnej konserwacji. Pozwala to tak¿e na
zwiêkszenie prêdkoœci obrotowej o 30%, w wyniku czego
nastêpuje „efekt rzutu” materia³u na rotor, co poprawia przepu-
stowoœæ podbierania i zwiêksza wydajnoœæ maszyny.

W przyczepach zbieraj¹cych ZX 430, 470 i 560 firmy
Krone stosowany jest bezkrzywkowy podbieracz

. Istotn¹ zmian¹ rozwi¹zania konstrukcyjnego tego
podbieracza jest to, ¿e nie ma on tarcz, do których przymo-
cowane s¹ belki z osadzonymi na nich palcami, jak to jest
stosowane we wszystkich podbieraczach. Jego zespó³ roboczy
sk³ada siê z u³o¿yskowanego pe³nego bêbna napêdzanego
hydraulicznie, do którego na obwodzie przymocowane s¹
uchwyty dla podwójnych sprê¿ystych palców usytuowanych
w kszta³cie litery „W” wzd³u¿ pobocznicy (rys. 4). Takie usy-
tuowanie palców zapewnia ci¹g³y przep³yw zielonki do zespo-
³u ³aduj¹cego. Równie¿ inni producenci stosuj¹ tego typu roz-
wi¹zania usytuowania palców w podbieraczach (Strautmann).

Pickup
EasyFlow

Rys.4. Podbieracz bezkrzywkowy z bêbnem palcowym Pickup
EasyFlow firmy Krone [10]
Fig. 4. Pick-up attachment with Pickup EasyFlow fingers drum
of Krone [10]

Rys. 5. Zespó³ podbieraj¹cy z rolk¹ CFS stosowany w przy-
czepach firmy Strautmann: 1 - spiralnie ustawione palce,
2 - system wydajnego roz³adunku, 3 - zespó³ laduj¹co-rozdra-
bniaj¹cy
Fig. 5. Pick-up unit with CFS roll used in self-loading trailers of
Strautmann

W przyczepach zbieraj¹cych firmy Strautmann (rys. 5),
w zale¿noœci od modelu maszyny, stosowane s¹ podbieracze
pchane o szerokoœci od 1,7 do 2,0 m. S¹ to zespo³y nieste-
rowane o 5 lub 6 rzêdach spiralnie ustawionych palców (1).
W maszynach tej firmy (oprócz modelu Vitesse) za podbie-
raczem zastosowane s¹ rolki CFS - system wydajnego za³a-
dunku (2). Dziêki napawaniu przeciwbie¿nego uzwojenia
podebrany w¹ski, a zwarty pokos rolki rozprowadzaj¹ na ca³¹
szerokoœæ robocz¹ zespo³u ³aduj¹co-rozdrabniaj¹cego (3).

�ród³o: opracowanie w³asne na podst. [10] /
Source: own work based on [10]

W wiêkszoœci podbieraczy (rys. 6), w przedniej jego czêœci,
jest umieszczony nienapêdzany, obrotowy dociskacz rolkowy
(3), o wielobocznym przekroju. Jego zadaniem jest dociskanie
wysokiego pokosu do podbieracza w celu p³ynnego przep³ywu
zbieranej masy. Jego zastosowanie jest szczególnie korzystne,
przy zbiorze krótkiej lub podsuszonej zielonki, gdy¿ przy du¿ej
prêdkoœci obrotowej podbieracza mog¹ powstawaæ straty
materia³u. Niekiedy za rolk¹ dociskow¹ umieszczona jest
odbojnica. Podbieracze zarówno pchane jak i ci¹gnione s¹
zawieszone przegubowo na ramionach noœnych (4) i tocz¹ siê
na dwóch ko³ach podporowych (1) (pneumatycznych lub
stalowych) kopiuj¹cych pod³o¿e. Przy du¿ej szerokoœci
roboczej podbieracza i jego du¿ej masie oprócz bocznych kó³
podporowych stosowane s¹ rolki lub bliŸniacze ko³a kopiuj¹ce
(2) umieszczone za podbieraczem.

Rys. 6. Usytuowanie kó³ podporowych podbieracza w
przyczepie Jumbo Combiline firmy Pöttinger [10]: 1 - ko³a
podporowa, 2 - bliŸniacze ko³a kopiuj¹ce, 3 - dociskacz
rolkowy, 4 - ramiona noœne
Fig. 6. Locations of supporting wheels of pick-up in self-
loading trailers Jumbo Combiline of Pöttinger [10]

Jednym z najwa¿niejszych i najistotniejszych zespo³ów ro-
boczych przyczep zbieraj¹cych jest ³adowacz. W pocz¹tko-
wym etapie budowy tych maszyn stosowano 5 podstawowych
typów ³adowacza [2, 6]. Jego zadaniem by³o zebranie materia³u
z podbieracza i wt³oczenie go do skrzyni przez kana³ w prze-
dniej czêœci pod³ogi. Ale ju¿ kilka lat po rozpoczêciu produkcji
przyczep zbieraj¹cych, wraz z rozszerzeniem ich zastosowañ
do zbioru zielonek na kiszonki, zachodzi³a potrzeba ciêcia
wt³aczanych do skrzyni materia³ów. Pierwsz¹ konstrukcj¹
urz¹dzenia tn¹cego, zastosowanego w przyczepach zbieraj¹-
cych, by³ mechanizm opatentowany w 1964 roku przez Ahlera
dla firmy Kemper (patent RFN 1.197.665) [8]. Stosowane
urz¹dzenia ³aduj¹ce wspó³pracowa³y z pojedynczymi no¿ami
jako samodzielne pary tn¹ce. Niektórzy producenci (firma
Steyr) stosowali mechanizm tn¹cy w postaci krótkich podwój-
nych listew no¿owych, umieszczonych nad kana³em. Prowa-
dzone badania wykazywa³y bardzo nierównomierny przebieg
momentów obrotowych [8]. Ponadto ze wzglêdów konstruk-
cyjnych oraz ma³¹ moc stosowanych do ich napêdu ci¹gników
liczba par tn¹cych by³a ograniczona. Równie¿ w krajowych
przyczepach zbieraj¹cych wprowadzano zespo³y tn¹ce [3].

Obecnie we wszystkich przyczepach zbieraj¹cych
podebrany przez podbieracz materia³ jest przemieszczany
w strefê dzia³ania rotorowego ³adowacza. S¹ to bêbny o du¿ych
œrednicach (880 mm przyczepa MX firmy Krone), sk³adaj¹ce
siê od 5 do 8 ustawionych spiralnie rzêdów podwójnych
krawêdzi przeciwtn¹cych (przyczepa Carex firmy Bergmann).
Na rys. 7a przedstawiono rotor tn¹cy z modelu Quantum firmy
Claas. Zadaniem bêbna jest przemieszczenie materia³u z pod-
bieracza do skrzyni, a jednoczeœnie, w zale¿noœci od potrzeby,
pociêcie go na wymagan¹ d³ugoœæ. Bêben wspó³pracuje z ram¹
(belk¹) no¿ow¹, w której mo¿na umieœciæ nawet do 43 no¿y, co



umo¿liwia uzyskanie teoretycznej d³ugoœci zielonki
wynosz¹cej 43 mm (RAPID 6600 firmy Schuitemaker).
Spotyka siê równie¿ rotory z palcami ustawionymi w kszta³cie
litery „V” (przyczepy firmy Kverneland - rys. 7b).

W modelu Royal firmy Bergmann rozdzielono proces
ciêcia i ³adowania zielonki do skrzyni (rys. 8). W dolnej czêœci
zespo³u umieszczony jest czterorzêdowy rotor tn¹cy (1), który
wspó³pracuje z zespo³em no¿y (3) i przekazuje materia³ w stre-
fê dzia³ania dwurzêdowego rotora ³aduj¹cego (2). Prêdkoœci
obrotowe obu rotorów s¹ tak do siebie dostosowane, ¿e podczas
„przekazywania” materia³u nie nastêpuje jego rozluŸnianie ani
zagêszczanie. Rotor ³aduj¹cy przesuwa pociêty materia³ do
skrzyni ³adunkowej. Zastosowanie dwóch rotorów spowodo-
wa³o, ¿e pociêta zielonka jest za³adowywana do skrzyni
przyczepy bez koniecznoœci obni¿enia przedniej czêœci
pod³ogi. Rozdzielenie tych procesów pozwoli³o na zmniej-
szenie zapotrzebowania na moc.

W przyczepach firmy Schuitemaker zasada pracy
rotorowego zespo³u ³aduj¹co-tn¹cego jest odmienna od
przedstawionych poprzednio systemów (rys. 9). Podebrany
przez ci¹gniony podbieracz materia³ dostaje siê w zasiêg
palców rotora, który przemieszcza go do skrzyni, kieruj¹c go
przez kana³, znajduj¹cy siê z przodu rotora. Producent

Rys. 7. Rotory tn¹ce przyczep zbieraj¹cych [10]
Fig. 7. Cutting rotors of self- loading trailers [10]

Rys. 8. Zespó³ tn¹cy i ³aduj¹cy w przyczepie Royal firmy
Bergmann: 1 - czterorzêdowy rotor tn¹cy, 2 - dwurzêdowy rotor
³aduj¹cy, 3 - zespó³ no¿y
Fig. 8. Cutting and loading unit in a self- loading trailer of
Royal of Bergmann

�ród³o: opracowanie w³asne na podst. [10] /
Source: own work based on [10]

informuje, ¿e konstrukcja œciany przedniej
pozwala na zmniejszenie poboru mocy i bardzo dobry przep³yw
materia³u do wnêtrza skrzyni.

Niektórzy producenci, stosuj¹cy zaawansowane rozwi¹za-
nia techniczne zespo³ów roboczych, maj¹ w swoich modelach
ró¿ne systemy do automatycznego ostrzenia no¿y (m.in.
P  ttinger, Krone).

W niektórych maszynach firmy P  ttinger (rys. 11a) stoso-
wane s¹ systemy umo¿liwiaj¹ce ostrzenie no¿y
bezpoœrednio w przyczepie (model Jumbo Combiline).
(1) ostrzy no¿e pojedynczo przesuwaj¹c siê kolejno wzd³u¿
belki no¿owej (2). Firma ta ma w opcji zestawy no¿y
bliŸniaczych TWINBLADE.

RapidStream

Rys. 9. Schemat pracy zespo³u ³aduj¹cego w przyczepach
zbieraj¹cych firm Schuitemaker
Fig. 9. Scheme of working loading unit in a self- loading trailers
of Schuitemaker

Rys. 10. Belka no¿owa stosowana w przyczepach firmy
Metaltech [10]
Fig. 10. Cutting beam used in a self-loading trailers of
Metaltech [10]

Autocut,
Autocut

ö

ö
ö

Zespo³y no¿y tn¹cych s¹ osadzane na belce no¿owej, która
jest wysuwana hydraulicznie z rotora i odchylana na zewn¹trz
o 90° w celu ustawienia liczby no¿y w zale¿noœci od potrzebnej
d³ugoœci ciêcia (rys. 10). W zespo³ach tn¹cych stosowane s¹
no¿e o gruboœci 10 lub 12 mm (P  ttinger Jumbo Combiline),
wykonywane z hartowanej stali narzêdziowej i z wyt³oczonym
fa³dowanym szlifem gwarantuj¹cym dok³adne ciêcie. W nie-
których przyczepach s¹ stosowane no¿e ostrzone z obu stron
(firma Schuitemaker). Natomiast firma Strautmann oferuje
zespó³ tn¹cy z no¿ami o podwójnym ostrzu, co przed³u¿a ich
¿ywotnoœæ.

�ród³o: opracowanie w³asne na podst. [10] /
Source: own work based on [10]
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W maszynach firmy Krone (rys. 11b) do ostrzenia no¿y
zastosowano automatyczne urz¹dzenie , które sk³a-
da siê z obracaj¹cego siê wa³u ze sprê¿ynowymi tarczami
ostrz¹cymi (1). Ostrzy ono jednoczeœnie ca³y komplet no¿y
w stanie zmontowanym. Urz¹dzenie to jest zbudowane z wa³u
wyposa¿onego w obracaj¹ce siê sprê¿ynowe œciernice wachla-
rzowe (2) usytuowane nad zespo³em no¿y. W celu ostrzenia
no¿y zespó³ tn¹cy jest odchylany w bok.

We wszystkich przyczepach stosowane s¹ systemy indywi-
dualnego zabezpieczenia no¿y przed uszkodzeniem, w przy-

SpeedSharp

Rys. 11. Systemy ostrzenia no¿y w przyczepach zbieraj¹cych:
a) system Autocut firmy P  ttinger, b) system SpeedSharp firmy
Krone
Fig. 11. Systems of sharpening of cutting tools in self- loading
trailers: P  ttinger system, Krone system

ö

ö

�ród³o: opracowanie w³asne na podst. [10] /
Source: own work based on [10]

padku dostania siê cia³a obcego do zespo³u tn¹cego.
W czêœci drugiej opracowania przedstawiona zostanie

droga rozwoju konstrukcji nadwozi, podwozi, napêdów
zespo³ów roboczych, automatyki i sterowania.

ö

ö
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CONSTRUCTION SOLUTIONS OF MODERN SELF-LOADING TRAILERS. Part 1.

Summary

Self-loading trailers are an important element in the technology of green forage production. They are used for hay harvest, hay-
silage, as well as machines for feed distribution. The paper presents constructions of working units for preparing green forage for
various forms of conservations.

: self-loading trailers, working units, technical characteristicsKey words
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