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WSTEP

Strefa mnieczarnoziemu czyli strefa darniowo-bielicowa (wg. W. Wi-
liamsa) zajmuje znaczng cze$é terytorium Zwigzku Radzieckiego — od
zachodniej granicy Biatorusi do wybrzeza Morza Ochockiego na Dalekim
Wschodzie. Zgodnie z obliczeniami L. Prasolowa i N. Rozowa ogoblna jej
powierzchnia wynosi 11 520 tys. km?, z tego okolo 200 miIn ha stanowig
bagna i nadmiernie zawilgocone grunty mineralne (wedlug danych Rady
dla Badan Sit Wytworczych w Kraju A. N. ZSRR). Sg to olbrzymie
jeszcze nie wykorzystane mozliwosci rozwoju rolnictwa w Zwigzku Ra-
dzieckim.

W tej strefie skoncentrowane sg melioracje odwadniajgce i wszystkie
prace zwigzane z zagospodarowaniem zmeliorowanych terenéw. Najbar-
dziej intensywne roboty melioracyjne przeprowadza sie na Bialorusi, na
Litwie i Lotwie, jak réwniez w leningradzkim, moskiewskim i innych
obwodach RSFRR. Na tych terenach przewiduje si¢ w planie siedmio-
letnim przeprowadzenie odwodnienia i zagospodarowania bagien o po-
wierzchni okolo 4 mln ha, w tym okoto 1,5 mln ha odwadniania przy po-
mocy drenowania.

METODY MELIORACJI

W ZSRR zasadnicza metodg odwadniania gleb torfowo-bagiennych jest
obecnie rzadka sie¢ glebokich rowow otwartych w polgczeniu z réznego
rodzaju drenowaniem. Przy odwodnieniu nadmiernie zawilgoconych grun-
tow mineralnych stosuje si¢ takze sie¢ otwartych kanalow w polgczeniu
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z drenowaniem sgczkami ceramicznymi i drenowaniem krecim oraz za-
biegi agromelioracyjne takie jak uprawa zagonowa, orka w sklad, bruzdo-
wanie, profilowanie, kretowanie i poglebienie warstwy ornej.

ORGANIZACJA ROBOT

Roboty zwigzane z odwodnieniem i zagospodarowaniem gruntéw w stre-
fie nieczarnoziemnej wykonujg specjalne przedsigbiorstwa: maszynowo-
-melioracyjne stacje (MMS), lgkowo-melioracyjne stacje (LMS), melio-
racyjne grupy (RTS) i wyspecjalizowane stacje koparek. Wszystkie przed-
siebiorstwa sg samodzielnymi panstwowymi jednostkami prowadzonymi
na zasadach rozrachunku gospodarczego i prowadzgcymi roboty na pod-
stawie umoéw zawieranych z kolchozami i sowchozami.

Stacje te zatrudniajg od 100 do 150 wykwalifikowanych robotnikéw,
przewaznie obstugujgcych maszyny; na jednego robotnika przypada 12—
—18 KM, przecietnie 15 KM. Pozwala to na wykonanie robét o duzych
rozmiarach w stosunkowo kroétkich okresach czasu.

Do wykonania jednego rodzaju robét, na przyklad odwodnienia przy
pomocy drenowania, tworzy sie wyspecjalizowane brygady. Do wykonania
kilku rodzajéw roboét, na przyklad robot zwigzanych z odwodnieniem i za-
gospodarowaniem gruntéw, tworzy sie brygady kompleksowe. Doswiad-
czenie przodujgcych MMS i EMS wykazuje, ze wieksze osiggnigcia maja
wyspecjalizowane brygady.

Podstawa organizacji rob6t i zarzgdzania nimi sg nastepujgce zasad-
nicze czynniki:

1) dobre poznanie zadan gospodarczych kolchozéw i sowchozéw na te-
renie objetym dzialalnoscig stacji i wyplywajace stad potrzeby w kom-
pleksowych zabiegach melioracyjnych;

2) wlasciwy dobér i ustawienie kadr; zapewnienie im normalnych wa-
runkéw kulturalno-bytowych i organizacji wspoélzawodnictwa socjalis-
tycznego;

3) wlasciwe opracowania rocznych (sezonowych) planow,

4) wlasciwe zaopatrzenie brygad w srodki produkcji, zapewniajgce naj-
wiekszg wydajnos¢ pracy;

5) ciggle zaopatrywanie w materialy pedne, smary i czeSci zapasowe;

6) wlasciwie opracowany plan zabiegéw technicznych i zapewnienie
wykonania jego w ustalonym terminie; terminowe przeprowadzanie re-
montéw maszyn,; |

7) wlasciwie opracowana technologia wszystkich rodzajow robét;

8) wlasciwie zorganizowana rejestracja wykonanych robot;

9) kwalifikowane kierowanie wykonawstwem;

10) organizacja i systematyczne prowadzenie szkolenia kadr.
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Praktyka wykazala, ze systematyczne wprowadzanie w Zzycie réwno-
cze$nie wszystkich tych czynnikéw, przy Scistym ich wspoéldziataniu za-
pewnia pomyslne wykonanie planowanych zadan,

MECHANIZACJA ROBOT ODWADNIAJACYCH

W dawnej Rosji roboty melioracyjne wykonywano wylacznie recznie.
Obecnie dzieki znacznemu rozwojowi przemystu ciezkiego, zostala utwo-
rzona w ZSRR powazna materialno-techniczna baza obejmujgca réwniez
melioracje. W zasadzie zostala zakonczona mechanizacja wszystkich gtow-
nych robét zwigzanych z odwodnieniem i zagospodarowaniem gruntow.

Instytuty naukowo-badawcze w Scistej wspoélpracy z fabrykami i przed-
siebiorstwami budowlanymi (MMS i ELMS) opracowaly na podstawie
przyrodniczo-klimatycznych warunkéw, w poszczegoélnych czesSciach nie-
czarnoziemnej strefy, system maszyn zapewniajacych wykonawstwo robot
w zakresie odwodnienia i zagospodarowania zmeliorowanych gruntow.

Przy budowie sieci odwadniajgcych roboty ziemne wykonuje sig
glownie przy pomocy koparek, poglebiarek i plugéw do wyorywania
rowow. | |

Najbardziej rozpowszechnione sg koparki jednoczerpakowe ze zmien-
nym wyposazeniem (tab. 1). Stosowane sg one przy regulacji rzek — bu-
dowie gléwnych kanaléw, stawéw i zbiornikéw wodnych.

Przy oczyszczaniu rowow otwartych stosuje sie wieloczerpakowe ko-
parki czerpigce poprzecznie (EM-161 i EM-502) (tab. 2). Te dwa typy
koparek nie zapewniajg catkowitego rozwigzania problemu mechanizacji
rob6t oczyszczajgcych. Dlatego opracowanie wysokowydajnych, ekono-
micznych i zwrotnych maszyn oraz ich gléwnych czesci roboczych jest
obecnie jednym z powazniejszych problemoéw, rozwigzaniem ktérego zaj-
muje si¢ szereg instytutéw w kraju.

Koparke ET-142 uzywa sie wylacznie do kopania rowow drenarskich
(tab. 2).

Wydajnos¢ koparek zalezy od kategorii gruntu, od warunkéw w jakich
prowadzone sg roboty, jak np. czerpanie urobku spod wody, stosowanie
pomostow pod gasienice, roboty w zimie oraz w warunkach ograniczajg-
cych zwrotnoséé. Wszystkie te czynniki obnizaja wydajno$¢ maszyn i sg
uwzgledniane w normach przy pomocy specjalnych wspélczynnikow.

Ostatnio do regulacji rzek-odbiornikéw i oczyszczania kanatéw (wypel-
nionych wodg) zaczeto stosowaé coraz czesciej hydromechanizacje (tab. 3).
Wszechzwigzkowy Naukowo-Badawczy Instytut Hydrotechniki i Melio-
racji im. A. Kostiakowa opracowal szerég maszyn, ktére stosuje sie
w praktyce melioracyjnej, z dobrymi rezultatami,
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r \

j Tabela 2
Wieloczerpakowe koparki stosowane przy melicracjach odwadniajgcych
Typy
Charakterystycz JeanStka - - EM-142
yeiyeme dane MIETY | owocses | unowoeses. | (@0 kopania
i - rowkéw. dre-
narskich)
Pojemnoéé czerpaka litrow 16 i 8 50 16
Ilo§é czerpakéw szt. 8 13 13
Ciezar koparki t 8 21,6 11,2
Nacisk jednostkowy kg/cm? 0,25 0,46 0,37
Wymiary wykonywanych kanaléw:
a) glebokosé m do 1,5 2,5 1,4
b) szeroko$§¢ w gérze m do 3,6 do 5,6 0,4
c) szeroko$¢ w dole m 0,4 0,56 0,4
d) nachylenie skarp 1:0,5--1:1 1:1 pionowe
Wydajnosé m?/godaz. do 40 do 100 56 mb/godz.
Tabela 3
Poglebiarki ssgce stosowane w budownictwie melioracyjnym
j Typy
Charzkterystyczne dane Jedr'lostka' : : .
RSy ZU-3 PZU-4 PZU-8
Ilo§é pontondéw szt. 1 1 2
Wymiary pontonéw m 4,6X2,2X0,9 4,6X2,2X0,8 11,2X4X1,1
Zanurzenie pontonu m 0,45 0,25 0,60
Moc silnika KM 37 37 150
Wyposazenie wymienne wyposazenie
czerpakowe
ssak ssak ssak
Ilo§¢ weciggarek szt. 3 2 1
Spulchniacz typ — —_ frezowy
Potrzebna ilo§é pali szt. 2 2 2
Glebokoéé kopania od poziomu
wody
a) czerpakiem m 1,8 — —
b) ssakiem m 3 3 do 6
Odleglo$é transportu '
‘a) refuler m 300 200 600
b) hydromonitor m do 25 do 25 —
Predkos¢ samodzielnego porusza-
nia po wodzie km/godz. 10 11 —_
Ciezar t 3,5 2,5 30,0

Wydajnoéé (urobek) m¥/godz, 20 30 70,0
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L Tabela 4
Plugi do wyorywania otwartych rowéw odwadniajacych
Typy
Charakterystyczne Jednostka
dane miary KPR-700 KM-1000 KM-1400 LK-2
samobiezny | przyczepny przyczepny przyczepny

Przekrdj poprzeczny
rowu

a) szerokos¢ w dnie m 0,25 0,20 0,4 0,3

b) glebokost m 0,7 1,0 do 1 do 0,7

c) szeroko$¢ w gorze m 1,8 1,2 do 3,5 do 1,7

d) nachylenie skarp - 1:1 1:0,5 1:1 1:1
Wymiary plugéow

a) szerokosé m 3.0 2,2 4,5 2,9

b) wysokosé m 3,0 2,6 2.7 2,6

c) dilugosé

z ciggnikiem m 6,2 8,8 11,3 8

Ciezar ogoélny t 2,0 2,65 3,5 3,25
Trakcja ciggnik S-80 S-80 S-80 S-80
Ilosé ciggnikéw szt 1 2 2 2—3

Przy wykonaniu niewielkich sieci odwadniajgcych a takze przy odwod-
nieniu laséw stosowane sg plugi do wyorywania rowéw (tab. 4). Jednak
plugi te majg wiele niedociggnie¢: brak mechanizmu do regulacji spadku
podiuznego i nachylenia skarp, konieczno§¢ stosowania duzych sit pocig-
gowych (do 5 traktorow S-80). Obecnie prowadzi sie prace w celu zlikwi-
dowania tych niedociggniec.

Do wyréwnywania urobku ziemnego stosuje sie spycharki na traktorach
DT-54 i S-80.

MECHANIZACJA STOSOWANA PRZY ZAGOSPODAROWANIU
ZMELIOROWANYCH BAGIEN I GRUNTOW MINERALNYCH
NADMIERNIE ZAWILGOCONYCH

Przy zagospodarowaniu gruntéw zmeliorowanych w strefie nieczarno-
ziemnej s wykonywane nastepujace zabiegi:

1) karczowanie pni, wycinanie krzew6w i poszycia lesnego,

2) usuwanie kamieni,

3) wyrownywanie terenu,

4) orka, uprawa po orce, nawozenie i watowanie (w przypadku grunto-
wnego ulepszania),

5) Scinanie kep, frezowanie, nawozenie nawozami mineralnymi, ob-
siew trawami i walowanie (w przypadku powierzchniowego ulepszania 1gk
i pastwisk).
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Tabela 5
Maszyny stosowane do rob6t pomelioracyjnych
a) karczowniki
Nazwa i typ maszyny
Jedno- RATx eyl karczow- | karczow- | karczow-
z lemieszem | karczow- | . < .
Charakterystyczne dane stka uzbrojonym | nik KR-6 nik obro-nik — bro-|nik — bro-
miary W groty —— towy RK-]ll na BK-3 [na BK-2,1
D-210W samo- biezny p:zy- CEZZ:: cgzzi.
biesny czepny pny pny
Trakcja cigg- S-80 S-80 DT-54 S-80 DT-54
nik
Wyposazenie do stero-
wania —_ wyciggarka hydraul.-mechan.
Ciezar maszyny t 2,0 2,6 2,6 1,6 0,7
Najwieksze zaglebienie
zebow w gruncie cmy 40 70 30 30 37
Przecietna wydajnosé pni/ do 50 do 50 do 1,65 do 0,95
godz. ha ha
b) brony frezowe
Typ maszynly
Charakterystyczne dane Jedr_lostka
miary FB-1 FB-1,9
Szeroko$§¢ robocza m 1 1,9
Gleboko$é frezowania cm do 15 do 15
Srednica bebna cm 80 80
Gléwne cze$ci robocze
a) noze blotne szt. 76 120
b) noze proste szt. 76 120
Trakcja ciggnik DT-54 S-80
Wydajnos$é ha/godz. do 0,25 do 0,66
c) ptugi i brony
- o - o T_yp maszyny
Jednostka ciezka
Charakterystyczne dane .
miary PP-50 PKB-2 PKB-56 brona tale-
o4 rzZowa
BDT-2,2
Ilo§¢ nasad szt. 1 2 1
Szerokos$¢ robocza jednej
nasady cm 50 54 56 220
Najwiegksza gteboko$é orki cm 60 N30 25 25
Ciezar kg 1650 1500" 1275 1740
Trakcja ciggnik S-80 S-80 DT-54 DT-54
Wydajnosé ha/godz. 0,15 0,48 0,22 do 1,15
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c. d. tabeli 5
d) maszyny do drenowania kreciego

Typy maszyn

Jednostka| frezarka

Charakterystyczne dane - DDM-5 DWM-5 |5 KDM-2 DK-2 KDM-4
v S— samo- przy- przy- przy-
czep)r,xa biezny czepny czepny czepny
Trakcja ciagnik DT-54 S-80 DT-54 DT-54 DT-54
Gleboko$é¢ drenowania m 0,95 1,6 do 0,6 do 0,7 do 1,1
Czesé robocza — frez. frez. kret. kret. kret.
Ilos¢é drenéw wykonywa- 5,3
nych jednocze$nie szt. 1 1 lub 2 1 1
Wydajnosé m/ do 1250 do 1000 do 6000 do 4500 do 5000

zmiane

MMS i EMS posiadajg zespoly maszyn skompletowane odpowiednio do
wymienionych wyzej robot. Z kolei brygady zaopatrywane sa w maszyny
w zaleznoéci od charakteru prowadzonych przez nich robét.

Na przyklad w celu wykonania kompleksu robét dla zagospodarowania
odwodnionych bagien Polesia (BSRR), brygada robocza posiada nastepu-
jacy komplet maszyn:

1) karczowniki,

2) $cinacze krzewow,

3) grabie zaroslowe,

4) ptugi do przeorywania zagajnikow,

5) frezy blotne i brony talerzowe do uprawy po orce,

6) walce obcigzane wodas,

7) siewniki do nawozéw mineralnych,

8) siewniki do rozsiewu traw.

Charakterystyke niektérych z wymienionych maszyn podano w ta-
beli 5. | ‘

Obecnie sg szeroko rozpowszechnione trzy sposoby technologii pro
wadzenia rob6t przy Scinaniu krzewow:

1) mechaniczne usuwanie — karczowanie, Scinanie i wywoz poza gra-
nice terenu objetego zagospodarowaniem, '

2) przyorywanie,

3) niszczenie przy pomocy herbicydow i nastepnie usuniecie resztek
poza granice pola.

Najtrudniejszym problemem jest wycinanie gestych zarosli krzewias-
tych o wysokosci dochodzacej do 4—5 m. Zlikwidowanie ich przy stoso-
waniu karczowania i wywozu poza granice pola powoduje réownoczesne
zgarnianie goérnej warstwy préchnicznej i zubozenie gruntoéw przezna-
czonych do zagospodarowania.
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Z tego wzgledu przy zagospodarowywaniu duzych torfowisk staje sie
coraz bardziej powszechng metoda przyorywania krzewow. Jednak jeszcze
do dzisiaj nie wyjasniono kwestii celowosci i ekonomicznosei tej metody.
Stabo jest zbadana réwniez biologiczna strona tego zagadnienia. Doswiad-
czenia przeprowadzane przez WNIIGIM i Mieszczerskg Stacje Doswiad-
czalng wykazuja, ze w ciggu pierwszych lat uprawy, w przypadku
zaorywania krzewow uzyskuje sie nizsze plony niz w przypadku wyci-
nania i karczowania.

Ze wzgledu na duze znaczenie tego zagadnienia od 1959 r. prowadzimy
szereg badan w tym kierunku.

W celu gruntownej poprawy gruntéow, bardzo skuteczne jest $cinanie
krzewow przy pomocy specjalnych Scinaczy, wywoéz poza granice pola
i nastepnie zaorywanie i rozdrabnianie skib. X

Praktyka wykazala, Ze najlepiej prowadzi¢ Scinanie krzewoéw pdina
jesienig i zimg, gdy ziemia jest zmarznieta.

Sposéb chemicznego niszczenia zaro$li zostal juz do§wiadczalnie spraw-
dzony i zaczyna byé¢ szeroko stosowany w wykonawstwie. Sposob ten
jednak nie wyklucza stosowania maszyn. Zeschniete krzewy nalezy po-
czatkowo wylamaé a nastepnie przy pomocy grabi zaroslowych usungé
poza granice pola. ,

Powierzchniowe ulepszenie gk i pastwisk przeprowadza sie wedlug
schematu: $cinanie krzewéw i kep (roslinnych — przez frezowanie,
ziemnych — przy pomocy specjalnej brony), niekiedy drenowanie krecie,
nawozenie, podsiew traw i walowanie.

BADANIA NAUKOWE W ZAKRESIE MECHANIZACJI

Czerwcowe plenum KC KPZR (1959 r.) zajmowalo sie zagadnieniami
przyspieszenia postepu technicznego w przemysle i budownictwie. Po-
wzigte uchwaly dotyczyly réwniez pracownikéw nauki w dziedzinie
melioracji, zobowigzujgc ich do skonstruowania nowych, bardziej doskona-
tych i o duzej wydajnosci maszyn i narzedzi do kompleksowe] mechani-
zacji wszystkich pracochlonnych proceséw oraz ich automatyzacji.

Podstawowymi zadaniami w zakresie mechanizacji robét przy odwod-
nieniu i zagospodarowaniu gruntéw sa: pelna mechanizacja i automaty-
zacja robot drenarskich, udoskonalenie istniejagcych maszyn stosowanych
przy hydromechanizacji, usuwaniu krzakéw, kamieni a takze przy za-
gospodarowaniu zmeliorowanych gruntéw. Maszyny te pozwola na 1,5—
—2 krotne podniesienie wydajnosci pracy. *

W ubiegtym roku zostalo wynalezione urzadzenie do automatycznego
kierowania traktorem. Wynalazek ten zostal wysoko oceniony przez
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KC KPZR i premiera tow. Chruszczowa, jako nowy kierunek w rozwoju
i stosowaniu automatyzacji w rolnictwie.

Wiosng 1959 r. w miescie Krasnojarsku zespél specjalistow po raz
pierwszy zademonstrowal zdalne kierowanié przy pomocy radia trakto-
rem przeprowadzajacym orke. Obecnie przeprowadza sie badania w celu
zastosowania zdalnego kierowania nie tylko przy orce, ale i przy innych
robotach.

Praca przy obstudze traktora, spycharki, zgarniarki i koparki wymaga
jeszcze duzego wysitku i odbywa sie w trudnych warunkach (kurz, gaz,
podwyzszona temperatura i ciggle wstrzasy). Z tego wzgledu oczywista
jest potrzeba szerokiego wprowadzenia automatyzacji, telemechaniki
i kierowania maszynami przy pomocy radia.

Niezbedne jest zautomatyzowanie produkcji sgczkow ceramicznych
oraz wprowadzenie automatyzacji do samego procesu drenowania, jak
rowniez wprowadzenie na szerokg skale automatycznego kierowania sta-
- cjami pomp i innymi urzadzeniami wodnymi.

Szybkie tempo rozwoju melioracji hydrotechnicznych jest jednym ze
skladowych elementéw olbrzymich zadan budownictwa komunizmu, za-
pewniajgcych nie tylko ich wykonanie, ale i znaczne przekroczenie. Z tego
wzgledu wprowadzenie mechanizacji i automatyzacji jest jednym z glow-
nych zadan instytucji naukowo-badawczych zajmujacych sie problematyka
melioracyjng.

Z jakiego wzgledu prowadzi nasza partia uporczywa walke o postep
techniczny?

,,Nasza partia — jak mowi wezwanie czerwcowego plenum KC KPZR
— zawsze wykonuje to w imie poprawy zycia marodu, pomnozenia jego
bogactw materialnych i duchowych, w imie dalszego umocnienia potegi
socjalistycznej ojczyzny.

Nasza partia wykonuje to dlatego, azeby praca ludzi radzieckich byta
1zejszg i jeszcze bardziej wydajng’.



