
plu.s importante a un tracteur dont la production brute est elevee et qui 
desirent reauire la main·d'oeuvre exigent un tracteur puissant etant 
donne qu'elles doivent utiliser des machines qui assurent une recolte 
completement meconisee et qui acquierent un tracteur puissant. 
L'exploitation nwyenne a un tracteur choisira par consequent un 
tracteur de 24 C V tandis que l' exploitation plu.s importante a un 
tracteur employera un tracteur d'environ 35 C V. 

L'exploitation a deux tracteurs a besoin, d'une part, d'un tracteur 
d'environ 35 C V qui fournit un efjort de traction et une puissance 
ilevee permetlant l' utilisation de machines de rltcolte tres grandes et 
d'autre part, d'un tracteur de preparation et d'entretien de 15 a 18 C V 
ou de 24 CV analogues aux types utilises dans l'exploitation a un 
tracteur. L' exploitation a trois tracteurs et plu.s exige en supplement 
un tracteU" tres lourd d' environ 45 a 60 C V en meme temps que les 
diOerents types de tracteurs utilises dans les exploitations mentionnees 
plu.s haut. Les constructions speciales comme par exemple les trac· 
leurs a haute vitesse de marche, a qual re raues nwtrices et a chenilles 
trouvent leur emploi dans des conditions particulieres a cOte des 
tracteurs mentionnes. 

Günther Stellen: «La racionalizaci on del trabajo en la 
empresa agricola.» 

El rapido desarroUo tecnico y las condiciones de la bolsa de tralJajo 
han provocado un cambio profundo en la apreciacidn del valor de 
la meconizacidn de la agricultura. Dado el alza ininterrumpido de 
los jomales, la redll.ccidn de los gastas dependera cada vez mas del 
numero reducido de operarios y det empleo de elementas tecnicos, 
por lo que la indu.stria se vera obligada a lener muy en cuenta las 
necesidades de los agricultares que trataran de hacer frente a esta 
situaci6n. La tendencia al empleo de mriquinas que requieran una 
sola persona para sn manejo, al empleo de maquinas que sirvan 
para ejecular varios trabajos y que al mis17W tiempo hagan el trabajo 
lIWS fricil Y mris comodo, se acent1/arä cada vez mas. Estas exigen· 
cias queda,n cumplidas solamente por 1m numero bastante reducido 

Art ur Seilert: 

de las maquinaB hoy en 'MO, por lo que el interes de los falJricantes 
debia concentrarse sobre estas. Al igual de lo que sucede en el mercado 
de tractares, se preve tamhien una reduccidn notable de modelos en 
el mercado de mriquinas agricolas que hoy presenta un surtido de 
modelos excesivo. 
Entre las maquinas que contribuyen a la mecanizacidn de la agl·icul· 
tura, el tractar debidamente construido hace el papel mris importante. 
Las condiciones que se exigen al tractar, dependen en primer l11{Pl' 
del esfuerzo de traccidn y de impulsion que necesite la empres8a, de 
acuerdo con el area en explotacidn y del vol1lmen de la cosecha. 
Segun el numero de tractores que la empresa requiera, hasta se puede 
hablar de empresas con uno, dos, tres 0 mris tractares. Las empresas 
monotractar a su vez pueden subdividirse segun el numero de brazos 
que forzosamente tengan que ocupar 0 cuyo numero sea suceptible 
a reduccidn, la super(icie sujeta a explotacidn y el volumen de la 
cosecha. Para la pequena empresa monotractar con numero fijo de 
trabajadores, rendimiento bntto '/'educido que, en consecuencia, no 
permitira el empleo del tractar en numerosos trabajos, 1m tractar 
de 15 a 18 C V puede resultar su(iciente. Las empresas monotractar 
de mediana 0 de mayor importancia, de rendimienta bruta elevado 
y que permitan la despedida de un numero n/ayor de trabajadores 
que puedan su.stit1tirse por lIuiquinas cosechadoras, requieren 1m 
tractar mris potente, ya que estas cosechadoras exiginin potencias 
determi1ULdas. La empresa monotractor de mediana importancia 
probablemente necesitara un lractar de apr. 24 C V, mientras que las 
empresas de mayor importancia ya necesitaran 1m modelo de apr. 
35 C V. En las empl'esas con 2 tractores se necesitara por una pa'rte 
nn tractar potente de apr. 35 C V con peso correspondiente, para 
traccidn e impulsidn de maquinas cosechado'/'as grandes. Adelnas 
les hara falta un tractar de 15 a 18 C V 0 de 24 C V, segun el caso, 
para los trabajos de cultivo, La empresa de lres 0 mris tractores 
necesitara ademris un tractar pesado de 45 a 60 C V que pueda com· 
binarse con las maquinas citadas para empresas mas peqltenas. 
Ademas de es/,os modelos hay que cital' los nwdelos para fines 
especiales, conw vehiculos de marcha rapida, tractores con implllsidn 
a las Cl/atro rlledas y tractores oruga. 

Der neue hydraulische Kraftheher des Fordson Dexta-Schleppers 
und sein Vergleich mit anderen Systemen 

Institut für Schlepperforschung, Braunschu:eig. Välkenrode 

Über den neuen Ferguson.Kraftheber FE 35 und den John Deere· 
520·Kraftheber ist auf Grund eingehender Untersuchungen bereits 
berichtet worden [I]. Anschließend wurde die Hydraulik des 
Fordson Dexta·Schleppers untersucht. 

Angaben über den Schlepper 

Motarleistung: 32 PS bei Drehzahl 2000 U/min. Die Zapfwellen. 
drehzahl beträgt 536 U/min bei einer Motordrehzahl von 
1550 Ujmin und 690 Ujmin bei 2000 Ujmin 

Gewichte (gewogen): Betriebsfertig (mit Kraftstoff, Öl und Wasser 
= 71 kg), ohne Fahrer, ohne Zusatzgewichte = 1470 kg 
Vordemchslast: 605 kg 
Hintemchslast: 865 kg 

Zusatzgewichte: Vorn je Rad = 45 kg, ergibt für die Vorderachse 
zusammen = 90 kg; hinten je Rad = 3 Gewichte je 36 kg, 
ergibt für die Hinterachse zusammen 216 kg 

Bild 1: Lage der Lenker bel der Fordsoll IJexla-lIydraullk 
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Zu.satzbelastung durch WasserfüUung der T'riebräder: Bei Bereifung 
10-28 90 kg je Reifen bei reinem Wasser oder 110 kg bei Wasser 
mit Frostschutzmittel; bei Bereifung 11-28 125 kg beziehungs· 
weise 150 kg je Reifen 

Radstand: 1840 rum 

Reifen: Vorderrad 4,00-19 
Triebrad 10-28 

Geschwindigkeiten: Der Schlepper hat ein Sechsganggetriebe. Nach 
den Angaben aus dem englischen Prospekt betragen die Fahr· 
geschwindigkeiten ohne Schlupf bei Triebradreifen 10-28 und 
bei Motordrehzahl 2000 Ujmin = 2,7·5,9·7,7·9,7·16,5 und 
27,0 km/h 

Die Lage der Lenker bei Ausgangsstellung und größtem Hub der 
Hydraulik sind aus Bild I ersichtlich. 

Hydraulikpumpe und Arbeitszylinder 

Die Zahnradpumpe, ausgebildet als Flanschpumpe, liegt im Ge· 
triebegehäuse; ihr Antrieb ist von der Zapfwelle vor ihrer Klauen· 
kupplung abgenommen. Sie wird mit Betätigung der Fahrkupp. 
lung ausgeschaltet. Der Fordson Dexta·Schlepper kann auch mit 
Getriebe· und Motorzapfwelle und Doppelkupplung geliefert wer· 
den; dann ist der Antrieb der Hydraulikpumpe unabhängig von 
der Fahrkllpplung. Die Antriebsdrehzahl der Pumpe ist 1350 Ujmin 
bei einer Motordrehzahl von 2000 U/min. 
Das Getriebeöl wird auch für die HydraulikanIage verwendet. 

Es wird vorgeschrieben: 
bei Außentemperaturen über 32°C Getriebeöl nach SAE 140 
bei Außentemperaturen zwischen 32°C und -12°C Getriebeöl nach 

SAE 90 
bei Außentemperaturen unter -12°C Getriebeöl nach SAE 80 
bei Außentemperaturen unter -23°C Getriebeöl nach 80 Mild EP 

+ 10% Petroleum 
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Das Getriebegehäuse einschließlich Hydraulikanlage faßt 13 I Öl. 
Die Fördermenge der Hydraulikpumpe beträgt nach Firmenangabe 
21,5ljmin bei einer Antriebsdrehzahl von 1350 Ujmin und einem 
Förderdruck von 0 atü. Das Überdruckventil in der Pumpe tritt 
in Tätigkeit bei einem Höchstdruck von 168 atü. Vorhanden ist 
eine Anschlußleitung für Lader und andere Geräte mit einseitig 
wirkendem Arbeitszylinder. Die Bedienung dieser AnSChlußgeräte 
erfolgt über den Handhebel des Krafthebers. Auf Wunsch kann 
der Anschluß auch in einer Sonderausführung geliefert werden, 
bei welcher über einen separaten Handhebel doppelt wirkende 
Arbeitszylinder beschickt werden können. Das Öl wird über ein 
großmaschiges Filter angesaugt, außerdem befindet sich noch ein 
großes Ölfilter im Rücklauf. Im Ölsumpf ist noch ein Magnetfilter 
angebracht. Der Innendurchmesser der Saugleitung beträgt 15 mm, 
derjenige für die Druckleitung 13 mm. 

Der Durchmesser des einseitig wirkenden Arbeitszylinders ist 
76,2 mm groß, der Hub 118,9 mm. Das rechnerische Arbeitsver­
mögen beträgt bei 168 atü Abblasedruck des überdruckventils 
840 mkg. 

Arbeitsweise 

Die Hydraulik ist dadurch gekennzeichnet, daß man die Alter­
native zwischen einer" Qualitrol" und einer "Position Control" 
bei nur einem Handhebel hat. "Qualitrol" bedeutet Regelung nach 
Zugwiderstand (Z. W.), beim Ferguson-System mit "DraftControl" 
bezeichnet. "Position Control" bedeutet Einstellen und Halten 
einer bestimmten Lage des Anbaugeräts zum Schlepper. Im Prin­
zip liegt hier gegenüber der neuen Ferguson-Hydraulik FE 35 und 
der John Deere-Hydraulik nichts Neues vor, jedoch sind teilweise 
neue Wege in der Ausführung gegangen worden . 

Es handelt sich wie bei dem früher untersuchten F erguson­
System [1] um die beiden nebeneinander wirkenden Systeme A 
und B, aber mit dem Unterschied, daß nur ein Handhebel als 
Steuerhebel für beide Systeme vorhanden ist. Auch die John 
Deere-Hydraulik [1] hat einen Handhebel und zwei Systeme A 
und B, die aber nicht nebeneinander, sondern überdeckt arbeiten. 
Welches System nun bei der Fordson Dexta-Hydraulik zur Wir­
kung kommen soll, wird durch die Stellung eines zweiten unter 
dem Handhebelliegenden "Wählhebels" bestimmt. 

Wird " Qualitrol" gewählt (Bild 2), dann liegt dieser Hebel senk­
recht nach unten, bei "Position Control" (B i I d 3) liegt er waag­
recht. Wenn Zusatzgeräte, wie zum Beispiel Arbeitszylinder für 
Lader angeschlossen sind, dann muß der Wählerhebel auf" Quali­
trol"-Stellung stehen. Diese Zusatzgeräte werden durch den glei­
chen Handhebel wie der Kraftheber bedient; wenn mit ihnen ge­
arbeitet wird , ist der Hubzylinder abgeschaltet. 

Beim Ferguson-Kraftheber wird über einen Steuerschieber die 
Saugseite der Pumpe gesteuert, beim Dexta-Kraftheber jedoch , 
wie beim John Deere, die Druckseite (Bild 4). ImSteuergehäuse 
befinden sich zwei Schieber : der Steuerschieber (St l ), der über 
ein Gestänge an den Handhebel angelenkt ist und über ihn auf 
Heben (H), Senken(S) oder Neutral (N) eingestellt wird und ein 
Servoschieber (St,), der von ihm über den Öldruck gesteuert wird. 
Die Feder Fp drückt ständig den Steuerschieber St l nach auswärts ; 
sie hat die Aufgabe, den Formschluß zu erhalten. Der Steuer­
schieber St, wird beim Pflügen - unabhängig von der Stellung 
des Handhebels - in seiner Lage verändert, bei" Qualitrol" durch 
das Zusammendrücken der Regelfelder durch die Druckkräfte im 
oberen Lenker, bei "Position Control" durch eine mechanische 
Rückführung über eine Nocke auf der Hubwelle. 

Der Steuerschieber St, hat drei Stellungen. Befindet sich der 
Schieber in der Mittellage, wie in Bild 4 gezeichnet, so ist der 
Servoschieber St2 nach rechts gedrückt worden und das Öl konnte 
von der Pumpe frei zum Ölsumpf austreten. Soll das Gerät ge­
hoben werden, dann wird der Steuerschieber St l durch den Hand­
hebel nach rechts geschoben. Der Servoschieber St, wird durch den 
vor dem großen Kolben sich aufbauenden Öldruck nach links ge­
drückt, der Rückfluß des Öles abgesperrt, es öffnet das Rück­
schlagventil R, und das Drucköl erhält Zugang zum Arbeitszylin­
der. Dieser Vorgang hat ein verhältnismäßig ruckartiges Anheben 
zur Folge_ Soll das Gerät abgesenkt werden, dann wird über den 
Handhebel der Steuerschieber St l ganz nach links herausgedrückt, 
der Druck vor dem großen Kolben des Servoschiebers wird ab­
gebaut, er wird nach rechts geschoben, so daß der neutrale Öl kreis-
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IIl1d 5: Die uu~gebßute lIydruullk, Wllhlhebol uuf "Qußlltrol", Hund-
hebel n.uf "Senkell'-

1 ~ Handhcbel, 2 ~ überiragungsgCsLiill~e Will ~ieuersc"icbcr SI" 3 ~ SLcucr­
scliit>bf r 5t), "" = Wiihthcbcl . 5 = Vcrbind\lnJ2~gestü llar. zu 4: und 6. 6 = Knacke. 
7 ~ übcrlragungSgesiiingc, 8 ~ Arbeilszy lillller, () ~ Rcge1fcldcr, 10 ~ Hubarlll , 

12 ~ lWrkfiihrkurvc, 13 = ltiickfiihrs tifL 

ßlld 6: m., ousgebauie Hydraulik, Wilhlhollc l uuf "l'osltlon tontro1", 
Huntlhcbe.l auf "Heben" 
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lauf hergestellt ist. Das im Arbeitszylinder befindliche öl tritt 
durch den vom Steuyrschicber St l freigegebenen Kanal zuriick in 
den Ölsumpf. 

Am Ende der Rücklaufleitung befindet sich ein Ölfilter 1", mit 
Rückschlagventil. Dadurch wird im Ölsystem dauernd ein geringer 
Öldruck aufrecht erhalten, der für das einwandfreie Arbeiten des 
Servoschiebers St2 notwendig ist. Bild 5 und 6 zeigen Auf· 
lIahmen der ausgebauten Hydraulik zum besseren Verständnis 
der Bilder 2 und 3. 
Wie bei I1l1en regelnden Hydrauliken werden die während der 
Arbeit der Anbaugeräte im Boden a uftretenden D r u e kkräfte im 
oberen Lenker auf eine Regelfeder übertragen, wobei der obere 
Lenker an 2wei Punkten 0, oder 0, angelenkt werden kann (Bild 
7). Die Hegelfeder hat einen Außendurchmesser von 60 mm, eine 
Federstärke von 16 mm, 6 '/2 federnde Windungen, eine unge· 
spannte Länge von 142 mm. Bei Anlenkllng in O2 wird bei gleiche,' 
Druckkraft. im oberen Lenker die Wirkkraft auf die Regelfeder 
entsprechend den Hebela rmen vel'größert; damit wird ein großer 
oder kleiner Federweg erzielt, der sich wiederum in einer Bewegung 
vom Steuerschieber St l und damit durch mehr oder weniger großes 
Freigeben der 8tcuerkanten auswirkt. Für Arbeitsgeräte mit 
großem Zugwiderstand wird Anlenkung 0, und für solche mit ge· 
ringem dieAnlenkung in 0. empfohlen. Die Regelung wird empfind­
licher, wenn in O2 angelenkt wird. Bei welligem Gelände soll An· 
len kung 0. genommen werden, um die Arbeitstiefe des Gerätes 
an das Gelände möglichst gut anzupassen. Bei im oberen Lenker 
auftretendcn und sich ändernden Zugkräften ist keine Regelung 
der Arbeitstiefe, wie zum Beispiel bei der neuen Ferguson-Hydrau­
lik, möglich. 

Die Kennlinie der Regelfeder bei Be- und Entlastung auf der Prüf­
maschine und im eingebauten Zustand ist aus Bild 7 ersichtlich. 
Durch die starke Hysterese der eingebau ten Feder ist eine nicht 
unerhebliche Kraftänderung im oberen Lenker erforderlich, bis 
wieder eine Änderung des Federweges und damit eine Verschie­
bung des Steuerschiebers St, eintritt (bei unveränderlich stehen­
dem Handhebel). Als Beispiel : Bei Anlenkung O2 und ('iner Druck­
kraft im oberen Lenker von etwa 800 kg muß eine Entlastung 
der Feder um 115 kg, bei Anlenkllng 0, und einer Druckkraft von 
etwa 1300 kg eine solche um 200 kg eintreten, bevor der Steuer­
schieber St, aus seiner neutralen Lage heraus in die Senkstellung 
gebracht wird. Diese Abnahme von .10 bis zum Ansprechen der 
Regelung der Hydraulik ist um so beträchtlicher, je größer die Ar­
beitstiefe des Gerätes, beziehungsweise die Druckkraft im oberen 
Lenker ist. 

Für die Erklärung der Wirkungsweise des Steuermechanismus 
muß noch darauf hingewiesen werden, daß in der Verbindung des 
Übertragungsgestänges (2) zum Steuerschieber (3) (B i I d 8 und 9) 
cin Spiel (maximal 18 mm) vorgesehen ist. Das hat zur Folge, 
daß bei Einstellung "Qualitrol" und wenn die Regelfeder (9) 
nicht belastet ist, der Handhebel erst ei nen Winkel von 100 0 

durchfahren muß, bis der Hubarm (10) anfängt, sich zu heben. 
Bei Einstellung "Position Control" hingegen wird durch Ein­
schalten des Übertragungsgestänges (7) das Spiel am Steuer­
schieber (St,) auf Null verringert, und dann entspricht bei un­
bell1steter Hegelfeder jeder Lage des Handhebels eine ganz be· 
stimmte Hubarm- und damit GerätesteIlung. Die Rückführung 
des 8teuerschiebers St, erfolgt über die Rückführkurve 12 (Bi I d 9). 
Bei genügend belasteter Regelfeder hingegen ist das Spiel am 
Gestänge zum Steuerschieber beseitigt, sowohl bei "Qualitrol" 
a ls auch bei "Position Control". Die "Position Control" wird dann 

ßlld 0: Fordson De'tl~-H~'drnullk, J)ursiellung des Itegelmechonlsmus bei 
"Position Controf" 
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überspielt, sie wird zur " QualitroJ", auch wenn der Wählhcbcl 
auf "Position Control" steht. 

Ergebnisse der Laborversuche 

Die Laborvcrsuche dienten dazu, dic Wirkungsweise der Hydrau­
lik noch vollends zu klären. 

t-lystem A-" Qualitrol", Regelung nach Zugwiderstands­
änderung 

1. Regelfeder ist unbelastet; im oberen Lenker wirkten 
weder Zug- noch Druckkräfte. Die unteren Lenker waren belas­
stet mit 50 kg. Der Handhebel wurde nun von 122° um je 10° nach 
aufwärts bewegt lind die HubarmsteIlung ermittelt. Im Stell­
bereich des Bedienhebels von 122° bis 22° erfolgte keine Hub­
bewegung. Dagegen wurden in jeder Stellung zwischen 22° bis zu 
0° die Hubarme bis zum Anschlag ausgehoben. Je näher der 
Hebel an 0° herankam, desto größer war die Hubgeschwindig­
keit. Oberhalb 22° ist Schwimmstellung der Hubarme nach 
beiden Seiten gegeben, von 22° bis 0° ist Bewegung der Hubarme 
nur nach H.ichtung Heben möglich. Bei einer Belastung der unteren 
Lenker von 300 kg verhält sich die Hydraulik genau wie bei einer 
Belastung von 50 kg. 

2. Die Regelfeder wurde belastet bei Anlenkung in O2 von 
50 zu 50 kg bis 700 kg, (entsprechend bei 0, etwa 1200 kg) und 
der Handhebel so weit in Richtung Heben verschoben, bis der 
Hubarm begann, sich zu bewegen. Diese Stellung des Handhebels 
wurde festgehalten. Dann wurde der Handhebel so weit wieder 
zurückgenommen, bis der Hubarm begann, sich zu senken; diese 
Stellung wurde ebenfalls fixiert. Die unteren Lenker waren mit 
50 kg belastet. Das Ergebnis zeigt Bi I d 10. Der Beginn des 
Hebens erfolgte sehr rasch, das Senken erfolgte langsam. 

Daran anschließend wurde ein zweiter Versuch durchgeführt: Bei 
einer bestimmten Stellung des H(llldhebels wurde die Belastung 
der Regelfeder erhöht, bis ein Anheben der Hubarme eintrat. 
Danach wurde entlastet, bis das Absenken der Hubarme erfolgte. 
Die unteren Lenker waren wieder mit 50 kg belastet. Auch hier 
wurde rasches Anheben und langsames Absenken festgestellt. Je 
größer die Belastung der Regelfeder, desto größer mußte wiederum 
die Entlastung sein , bis die Hubarme anfingen, sich zu senken. 
Bei 715 kg zum Beispiel beträgt die Belastung etwa 160 kg; bei 
350 kg etwa 80 kg. 

System B-"Position Control", Einstellen und Halten 
ein er bes timm ten Lage des An bauge rä tes zum Sch lep per 

1. Die Regelfeder war unbelastet. Die unteren Lenker waren 
mit 50 kg und später mit 300 kg belastet worden. Der Motor 
wurde mit verschiedenen Drehzahlen gefahren, um den Einfluß 
der Fördermenge der Pumpe kennenzulernen. Der Handhebel 
wurde von Stellung 122° aus um je 5° nach Richtung Heben be­
wegt und die jeweilige Lage der Hubarme ermittelt. Ein Anheben 
der Hubarme begann erst bei HebelsteIlung 102°; ab 102° war 
zwischen HebelsteIlung und HubarmsteIlung etwa eine lineare 
Abhängigkeit festzustellen (B i I d 11), ab ctwa 22° bis 0° 
HebelsteIlung trat keine Hubbewegung mehr ein. 

Die Größe der Belastung der unteren Lenker sowie die Motor­
und damit Pumpendrehzahl hatten keinen wesentlichen Einfluß 
auf den Verlauf der Kurve. Zwischen Heben und Senken wurde 
kein großer Unterschied beobachtet. Zu jeder Stellung des Hand­
hebels gehörte eine ganz bestimmte Stellung der Hubarme und 
damit der unteren Lenker. 

2. Regelfeder wurde belastet wie bei dem Versuch mit System 
r\ "Qualitrol" . Das Verhalten bei "Position Control" war das 
gleiche wie bei" Qualitrol", wenn die Regelfeder genügend hoch 
belastet ist. Die Hubarme begannen anzuheben, sobald der Druck 
auf die Regelfeder, je naeh Stellung des Handhebels, einen be­
stimmten Wert überschreitet. Bei Verringerung des Druckes 
au f d ie Regel feder tra tein Ab sen k en de rH u barme n ich t 
ein. Die Hubarme blieben in (kr Stellung st<?hen, die vom Hand­
hcbel vorgegeben war. 

Zusammenfassend läßt sich anhane! der Laborvcrsuche sagen, da.ß 
bei "Qua.litrol" ein beachtlicher t-lpielraum (der mit zunehmender 
Arbeitstiefe größer wird) bei den Kräften im oberen Lenker be-

Ln.ndtechnische Forschung 9 (19.59) H. 2 

steht, bevor die Regelung anspricht. Das bedeutet die nicht so­
fortige Änderung der eingestellten Arbeitstiefe bei Änderung des 
Zugwiderstandes. Wenn die Regelung anspricht, dann erfolgt 
rasches Anheben und langsames Absenken des Gerätes. Bei 
"Position Control" bleibt die Lage des Anbaugerätes zum Schlep­
per entsprechend der Stellung des Handhebels nur dann erhalten, 
wenn der Druck im oberen Lenker, das heißt auf die Regelfeder, 
eine bestimmte Größe nicht überschreitet. Der Druck kann um 
so größer sein, je weiter der Handhebel auf Tiefe eingestellt ist. 
Dabei spielt noch eine Rolle, ob der obere Lenker in 0, oder O2 

angelenkt ist. Beim Überschreiten einer bestimmten Größe wird 
die "Position Control" in ihrer Wirkung dann zur "Qualitrol" , 
regelt also nach Zugwiderstand, jedoch nur bei Zunahme des 
Druckes im oberen Lenker. Bei Abnahme bleibt das Anbaugerät 
in seiner Lage stehen. Das ist zum Beispiel beim Pflügen in 
ebenen, trockenen, sandigen Böden wichtig, um ein Absacken 
dcs Pfluges zu verhindern. 
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Ergebnisse der Feldversuche 

Mit dem Schlepper mit angebauten Zweischl1rbeetpflügen wurden 
Versuche auf ebenen und welligen Äckern verschiedener Bodenart 
angestellt, um den Einfluß des Pfluggewichtes, des Bodens, der 
Furchentiefe und der Pflug form auf die Kraft im oberen Lenker 
und die Reaktion des Regelsystems festzustellen. Alle Versuche 
wurden im zweiten Gang durchgeführt, der einer schlupflosen 
Geschwindigkeit von 5,9 km/h entspricht. Gemessen wurden Ar­
beitstiefe, Arbeitsbreite, die Bewegungen der unteren Lenker zum 
Schlepper und der Federweg der Regelfeder während der Arbeit. 
Der obere Lenker war stets in O2 angelenkt. Ausgehend vom Druck 
auf die Regelfeder wurde graphisch die Kraft im oberen Lenker 
ermittelt (Zugkräfte in der Regelfeder konnten nicht festgestellt 
werden). 
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Untersuchungen auf ebenem Ackcr 

1. Einfluß des Pfluggewichtes auf die Kräfte im oberen Lenker 
Geptlügt wurde mit einem Ferguson-Zweischarbeetpllug mit einem 
Gewicht von 165 kg auf mittlercm und leichtem Boden. Durch 
Zusatzgewichte wurde das Gewicht bis auf 320kg erhöht. Nach 
Bild 12 nimmt die Drnckkraft im oberen Lenker bei gleicher 
PIIllgtiefe, wic zu crwarten war, mit zunehmendem Pfiuggewicht 
ab; sie kann bei geringeren Pllugtiefen und leichtem Boden null 
werden und sogar negative Werte annehmen. Die Ergebnisse der 
Feldversuche decken sich mit noch unveröffentlichten theorc­
tischcn Untersuchungen von SKALWEIT. 

2. Einfluß des Bodens nuf die Kräfte im oberen Lenker 

Vcrwendet wurde wiedcr dcr Ferguson-Zwcischarbeetpfiug mit 
165 kg Gewicht. Der Pllugwiderstand der Böden, auf welchcn dic 
Untersuchungen dur<.:hgeführt wurden. ist gemessen worden. Bei 
einem Fllrchenqllcrschnitt von etwa 2 X 6 = 12 dm" lagen die 
Drücke im oberen Lenker zwischen 10 kg bei etwa 40 kg/dm' und 
900 kg bci etwa 80 kg/dm 2 spczifischem Ptlugwiderstand (Bi Id 13) 
Beachtlich hoch liegen die Schwankungcn innerhalb des gleichen 
Bodens; sie betragen etwa ± 20 bis 25%, bezogen auf den Mittel­
wcrt. Es ist, wciterhin ersichtlich, daß bei kleinem spezifischem 
PIIllgwiderstand, etwa 30 kg(dm', die Kraft 0 im oberen Lenker 
null oder sogar negativ werden kann. Wird nach Bild 13 eine 
Änderung des spczifischen Pllugwidcrstandes von 1:2 (40:80kg 
je dm') angenommen, dann ändcrt sich die Kraft im oberen Lenker 
im Verhältnis von etwa 1:4. 
Aufcinem andcren Schlag mit stark welligem Boden wurden 
mittlere spezifische Ptlugwiderstände mit der Zugvorri<.:htung nach 
MEYER [2J auf 25 m zwischen 40 und übel' 120 kg/dm' gemcssen 
(B i I d 14). Bei einer Anderung dcs Bodcn widerstandes im Verhältnis 
1: 3 ergibt sich nach obigem eine Änderung des Druckes im oberen 
Lenker von etwa 1: 6. Der Druck liegt mit in der Größenordnung 
bis zu 1200 kg. Die Folge ist, wenn vom Fahrer nicht eingegriffen 
wird, cin Flachergchcn des Plluges in einem solchcn Maße, daß 
er sich im schweren Boden nicht mehr halten kann. 
Bei lockerem Sandboden war dic Tiefe von 20 cm bei Regelung 
na<.:h Zugwidcrstand nicht einzuhalten, da der Pllug tiefer einsank 
und die Triebräder erheblichen Schlupf bekamen. Bei "Position 
Control" wal' cine Pllugtiefc von ctwa 20 cm bei dicsen Bodcnver· 
hält nissen einwandfrei zu halten. Ferner wurde bei "Qualitrol"­
Stcllung mit, cinem Untergrundlockercr 50 bis 55cm tief gearbeitet, 
die Driickc auf die Rcgelfclder schwanktcn zwischcn 600 und 
1100 kg. 

:3, Einfluß der Furchtentiefe 

Aus der großen Zahl der Feldversuchc sind drei Versuche heraus· 
gegriffen, die ein Bild über Furchcnticfe, Bcwegung der unteren 
Lenker und Belastung der Regelfelder bei mittlerem, ebenem 
Boden vermittcln. Ins Auge fallcn bei Bild 15 die großen Schwan­
kungen in der Belastung der Rcgelfelder von 0 bis 700 kg, die 
Bewegung der unteren Lenker, obwohl die mittleren Abweichungen 
der Furchentiefe innerhalb der Grenzen ± 10% liegen. 
In Bild 16 wird bei "Qualitrol", Einstellung von Hand, die 
Ptlugticfe geändert von 23 auf 16 cm und dann wieder auf 26 cm. 
Die Drücke in der Regelfeder gehen bci 16 cm Tiefe bis auf null 
zurück. 
Eine augenfällige Relation zwischen Furchenquerschnitt, Druck 
in der Regelfcder lind Bewegung der unteren Lenker besteht nicht 
(Bild 17). 

Landtechnische Forschung 9 (1959) H. 2 



Der Einfluß der Furchentiefe a llf die Kraft im oberen Lenker 
zeigt B i ld 18 a ls Ergebnis zahlreicher Feldversuche mit dem Zwei­
scharbeetpflug von Fergllson. Es ist eindeutig zu erkennen, daß 
man bei leichten Böden bei g leichem Pfluggewicht nur unterhalb 
eines gewissen Horizontes arbeiten kann, während die Regelung 
bei schweren Böden eher anspricht. 

cm 

18nr--,--,---,--.---.--.---,--,---~ 

4. Einfluß der Pflug/orm 

Es standen für diese Versuche zwei Zweischarbeetpfliige ZUl' Ver­
fiigung mit einem Semidigger-K örper (Wa lzenform) und einem 
Digger-Körper (Schraubenform). Wenn der Einfluß des Pflug­
gewichtes noch berücksicht igt wird, läßt sich ein Einfluß der 
Pflugform auf die Kra ft im oberen Lenker nicht fests tellen 
(Bild 19). 
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Bei den Pflugversuchen in sta rk welligem Gelände (Hangncig ung 
in Fahrtrichtung zwischen +6 und - 18%) mit einem Zweischar­
beetpflug (165 kg) zeig ten sich bei flacher " Quali t rol " -Einstellung 
Tiefenabweichungen zwischen 8 und1 2 cm bei tragfä higem Boden. 
Bei wenig tragfähigem Boden lagen die Abweichungen zwischen 
10 und 17 em; die R.egelung sprach hier bei Bergaufwärtsfahren 
nicht rasch genug an. Bei Schwimmstellung und a. ngebautem 
Flihrungsrad wurden Tiefenabweiehllngen von 8 bis 12 cm erzielt. 
Bei einiger Übung konnte bei " P osition Control " mit einem gleich 
guten E rgebnis gepfliigt werden. 
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Bei der a lten Ferguson-Hydraulik spricht dic Regclung auf Druck 
im oberen Lenker sofort an, wenn der Zllgwiderstand sich ändert. 
Die Folge ist cine rasc he Vergrößerung oder Verringerung der 
Arbeitstiefe bei veränd erlichem Bodcn- beziehungsweise Pflug­
widerstand. Zu große Verringerung bedeutet dann einen Verlust 
an Arbeitstiefe, obwohl viellcicht die Zugfähigkeit des Schleppers 
ausreichen würde, um eine gewünschte Arbeitstiefe auch bei zu­
nehmendem 13odenwiderstu,nd zu ha. lten. Ist die Grcnze der Zug­
fähigkeit des Schleppers (bei großen Arbeitstiefen) erreicht, dann 
ist eine Vcrringerung der Arbeitstiefe erwünscht, 11m zu großen 
Schlupf odcr sogar Festfahren des Bchleppcrs zu verhindern. Zu 
starke Vergrößerung der Arbeitstiefe ist oft ackerba ulieh nicht 
erwünscht. 
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Diese allgcmein bekannten N,tchteile der alten Regelhydmulik 
sind bei den drei untersuchten H ydra1lliken: Ferguson FR 35, 
J ohn Deere 520 und Fordson Dexta mehr oder weniger eingeengt, 
jedoch nicht vollständig beseitigt (T a fe I 1). Die techIlisehen 
Mittel sind jedoch verschieden. Bei a llen drei Bauarten läßt sich 
das Bemühen des Konstrukteurs el'kennen, die Reaktionsgeschwin­
digkeit der R egelung bei wnehmendem Zugwiderstand zu be­
einflussen , dera rt, daß d ie Tiefe weniger a bnimmt, als der Zug­
widerst andsänderung entspricht; bei abnehmendem Zugwider­
stand hingcgen soll die }{,egelung langsamcr oder ga r nicht a n­
sprechen, so daß die Ticfe kurzzeit ig oder ga nz erha lten bleibt. 

200 ~---+----~----+-~~--~~,~~ 

100 

o 

Trtrel 1: Vergleich verschiedener hydraulischer Regelkraftheber 

I FCl'gllson FE 35 J ohn Dce re ;)~w F ortl son Dcx til. 

12 
Furchentiefe 

l \cc illftu K"i Un g: (1 (' 1' H~g{'i ll ng 
nach ZlIgwicl crst and 

c!Llrch Anlf'llkling <ICH oheren 
LCIlkc ('s an vier 
\ 'crschicdcllCIl Punktpll 

dllrch A nlf'llkllll g (]Ps o ue re n 
Lenker~ an zwe i 
'·ersdliecl ellrll Pllnkl (, f1 

llegelllng be i Zup: 
i IH oueren Lenker 

Ansprechen d er Ilcgr lu ug ue i 

ja 

s teigend em ZlIgwid crs land l"a , l. = rasch 
- ------ ---- ---------

Ansprechen drr Hegellln!! uc i 
full end em ZlI gwid ersl an,1 

Arucit.stirfe 
h~i glci chmiißin:cm 
Z,lIgw idcrsf,an(l 
uc i ungie ichllliiBi gc1l1 
Zugw idel'5tand 

fa. t = rasc h 
slo \\' ~- la ngsn m 

fas t gle ichllliißj g 

unglt' jdllHli ß ig 

nein 

je nach A nh'nkllng 
drs oberen Lenkers 

langsam 

fast, glrichilliinig 

nein 

Qualilr,,1 - raseh 
(Position - msrh) 

_ (Position - niehl) 

I 

qllillitrol ::: lang:sam 

I f;\.~t, gh.' i(·hmii lJ ig 

mehr oder welligcr glt'ichllliißig unglcirhlll ii ßi g 

Einstellung d er Lage d es I - --- -
Gerätes zum Schl e jJpe l' d urch zwei He hel durch einen lIeuel <lmoh zwei Hehel 
(Position Contro!) I I 

1 __ s c_l_m_'i_m_n_'s_t_el_1U_n_g _ _ ___ 1 ja ja . ---- in 

n elas tung d er Tri ebachse a utomatisch so hoch , wi ees di c senkrecht.en K rärtc(Gewicht und Dodenkrüfl e am P Hug) zul~ssen 

Landtechnische Forschung 9 (1959) H. 2 

16 20 cm 21. 

JIIIt! 17 (obon) : Zwel­
SI ·. hllrpllu~ (:lOi; kg ) In 
Sr h\V l llllu s t cllllu~ mit 
F ü hrllu!':8rud be l Fordson 
Jl e xtn-Hydraullk 

Bild 18 (Mltto): Einfluß 
des BOlltms und drr 
Furc he lltlcfe tl-uf die fünft 
o 1111 ob e ron Lenker 

Bild 19 (unten): Einfluß 
d~r I'fllI!':forlll IIlIf di e 
J':'lIft 0 Im oberen Lenkor 

39 



Talel 2: Vergleich versclliedener Krarthebersysteme 

Kraftheber 

System 

Arbeitstiefe: 
Oberfläche noden 
eben gleichmäßig 
eben ungleichmäßig 
wellig gleiehmiißig 
wellig llngleichmiißig 

mit SchwimmsteIlung 
ohne I mit 

Einricht.ung zur Aehslasterhöhllng 

1 I 
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ungleichmällig 

2 
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3 
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mehr 0<1. wen. gicichlll. 
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regelnd nach 
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A'lcichmiißig 
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glcjehmiil.\ig 

fast gleichmiißil( I 
--- -----1--------· --- - - '-'- - - _.-. - -

I 
durch Steuernng maximale nelastung 

der Triebachse wiihrend 
des Pflügens 

im allgemeinen 
nicht erreichhar von Hand erreichhar I'rreichh'u 

--- ---------- ------1·- . , 

erreichhar 

um geringsten ---I größer als bei Syst.em 1 ~roll-
abnebmend mit kleiner als bei I'infolge llngleiehmiilligcr 
steigendem ZugwIderstand System 3 A,rbeitstiefc) 

Fliichenleisl ung grüß er als hei System 2, 
klciHC'[ als hei System 3 

(infolge gleichmiilliger Arbei l.stiefe 

Bei Ferguson FE 35 wird das durch die Vorwahl "fast" = schnell 
oder "slow" = langsam, bei John Deere 520 und Fordson Dexta 
durch das Übersetzungsverhältnis der Kraft im oberen Lenker 
erreicht. 
Die Möglichkeit, die Reaktionsgeschwindigkeit der Regelung zu 
variieren, wird ausgenutzt, um bei kurzweIligen Unebenheiten die 
Genauigkeit der Tiefenhaltung zu verbessern. Die Tiefe ändert 
sich nämlich, wenn die Regelung zu träge ist. 
Eine Regelung auf Zug im oberen Lenker ist nur bei der Ferguson 
FE 35 Hydraulik möglich. Bei den beiden anderen Hydrauliken 
kann jedoch durch Einbau eines zusätzlichen unteren Lenkers 
(bei Trennung des Anbaugestänges am unteren Koppelpunkt) 
weitgehendst verhindert werden, daß Zugkräfte im oberen Lenkel' 
auftreten (siehe Bauart "Goldammer 2 F" des Rabewerkes Hein­
rich Clausing). 
Die Belastung der Triebachse erreicht jeweils den maximalen Wert, 
bestimmt durch das Gewicht des Pfluges, durch die senkrechten 
llodenkräfte und durch das die Vorderachse entlaste~de Moment. 
Die Sohlenkräfte sind bei allen drei Bauarten sehr gering oder null. 
Der John Deere-Schlepper hat durch seinen verhältnismäßig 
schweren Pflug und durch seine verhältnismäßig hohen statischen 
Achslasten hohe zusätzliche Belastungen der Triebachse aufzu­
weisen, auch beim Zwei schar pflug. Bei allen drei Regelhydrnu­
liken ist Schwimmstellung des Pfluges möglich. 

Bei einem Vergleich der in Deutschland zur Zeit üblichen Kraft­
heberbauarten und der Konstruktionen, die sich noch in der Ent· 
wicklung befinden, müssen die Forderungen des Landwirts nil' 
die Bewertung der einzelnen Konstruktionen maßgebend sein, 
Die Landwirtschaft fordert: befriedigende Pflugarbeit und be­
friedigende Pflugleistung. 
Die erste Forderung bedeutet: Einhaltung der gewünschten Lage 
des Pfluges zur Bodenoberfläche unter Zubilligung von Ab­
weichungen nach oben und unten von etwa 10%. Diese zulässige 
Abweichung sollte von der mittleren Tiefe aus gerechnet werden. 
Ein solcher Tolera,nzbereich kann aber nur bei einer Schwankung 
des spezifischen Pflug widerstandes im Verhältnis von etwa 1: 2 
auf demselben Schlag gelten; ferner nur für eine 75%-Streullng, 
das heißt 25% können außerhalb liegen, 
Die zweite Forderung bedeutet: ausreichende Hinterachsbe­
lastung des Schleppers während der Arbeit, um den gewünschten 
Furchenquerschnitt bei noch zulässigem Schlupf zu erzielen und 
um damit höchstmögliche Flächenleistung -- bezogen auf die 
Motorleistung -- zu erreichen. 
Als Voraussetzung für das Einhalten einer annähernd gleich­
mäßigen Tiefe bei richtigem Sitz des Pfluges muß die Resul­
tierende (aus Pfluggewicht und Bodenkräften ohne Sohlendruck) 
oberhalb des Führungspunktes verlaufen. 
In Tafel 2 sind die Kraftheber in nichtregelnde (mit Schwimm­
stellung) und regelnde eingeteilt. Insgesamt sind es vier Systeme. 
die hier zur Diskussion stehen, wobei es durchaus möglich ist, daß 
es schon andere Lösungen gibt. 
System 1 und 2 sind die zur Zeit in Deutschland üblichen und 
erprobten Systeme, wobei System 2 erst seit etwa drei Jahren an­
gewandt wird und sich in der Praxis bewährt hat. Es ist damit zu 
rechnen, daß es noch von mehr Firmen verwendet wird, als es bis­
her der Fall war. 
System 3 wird durch die Kraftheberbauarten von Ferguson, Forel­
son Dexta, John Deere und anderen repräsentiert. 
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Bei I)ystem 4 sind verschiedene Lösungen denkbar; es ist als 
Wunsch sehr naheliegend, jedoch erst neuerdings bekannt ge­
worden. Seine Beurteilung nach Tafel 2 gründet sich allein auf 
Überlcgungen, die auf Erkcnntnissen und Erfahrungen mit den 
drei anderen Systemen beruhen. 
Eine Untersuchung der geometrischen Verhältnise der regelnden 
Kraftheber mit den Lenkern des Dreipunktanbaues soll später 
erfolgen. 

Zusammenfassung 

In Fortsetzung eines friiheren Berichtes iiber die hydraulischen 
Kraftheber vom Ferguson FE :35·Schlepper und John Deere­
Schlepper 520 wird über Labor- und Feldversuche mit der neuen 
Hydraulik des Fordson Dexta-Schleppers berichtet. Die Labor­
versuche dienten dazu. grundsätzliche Fragen der Wirkungsweise 
der Fordson Dexta-Regelhydraulik bei den Alternat.ivsystemen 
., Qualitrol" oder "Position Control" zu klären und die Grenzen 
ihrer \Virkungsweise aufzuzeichnen. Die Versuche auf ebenen und 
welligen Äckern wurden angestellt., um den Einfluß des Pflug­
gewichtes, des Bodens, der Furchentiefe und der Pflugform allf 
die Kräfte im oberen Lenker des Dreipunktanba,ues bei dem 
regelnden Kraftheber bei einer gleichen Geschwindigkeit VOll 

5,5 bis 6 km/h festzustellen. 
Zum Schluß werden die drei untersuchten Hydrauliken nach Zug­
widerstandgregelung aneinander gegenübergestellt und ein Ver­
gleich mit den zur Zeit in Deutschland üblichen Kraftheberkon­
strnktionen und mit Konstruktionen, die noch in Entwicklung 
sind, durchgeführt, wobei ihre Vor- und ~achteile für die prak­
tische Landwirtschaft herausgestellt werden. Der Verfasser ver­
tritt die Ansicht, daß das Ziel eine auf gleiche Arbeitstiefe regclncie 
Hydraulik sein sollte. 
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Resllme 
Artur Sei/trt: "1'he lVew Hydranl ic Lilting System as 
/(,sed in the Fordson ])exta 1'ractor and a Comparison 
thereo/ with other System!>." 
In contimudion 01 a previo1l8 report on the hydraulie lilti71fl systems 
01 the F ergu.son FE 3:) 1'ractor (l.nd the John Deere 520 1'raetor, this 
re port inve8tigates the new hydraulie system 01 the Fordson Dexta 
Traetor. Tats made in the laboratory and in the lield are reported on. 
'l'he laboralory tests were initiated to investigate details in the opera­
tion 01 the Fordson Drxta hydraulie system a8 compared with thr 
nlternative "Qlwlitrol" and "Position Control" systems and tu 
determine Ihe limits 01 their elleethe operation. l'rials over /lat and 
nndulating /iclds u-ere co.rried 0111 tor the purpo8e 0/ determini71fl thp. 
in/llLence 0/ certain /acwrs such as the weight 0/ tILe plough, the nature 
0/ the soil, the depth 0/ the lurrow and the shape 01 the ploughshare, 
upon the /orces acting on the lippe I' guide bar 01 the three·point Sl/.Spen-
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sian system with the regulati7l{J power li/ter at a uni/orm speed 0/ 
5.5-6 km/ho 
In conclusion , the three hydraulic systems were compared with each 
other in respect to their resistance to traction control capacities and a 
comparision made with present.daydesigns o/similar mechanisms in 
Germany. Designs still "on the drawing board" were also considered 
in this connection. The advantages and disadvantages 0/ the vari01tS 
systems /rom the stand point 0/ the practical/armer are evaluated. The 
anthor is 0/ lhe opinion that the target 0/ all designs should be a 
regular, uni/orm deptJl 0/ cut assU1·ed by suitable hydraulic regulati7l{J 
mechanisms. 

Artur Sei/ert : "Le nouveau relevag e hydraulique du trac­
te1tr Fordson - De xta et sa comparaison avec les autres 
systemes." 
Faisant suite a un article precedent consacre aux relevages hydrauli­
ques des tracteurs Ferguson FE 35 et John Deere 520, l'etude 
presente s' occupe des essais en laboratoire et .~ur le terrain entrepris 
avec le nouveau relevage hydraulique d1t tracteur Fordson Dexta. 
Les essais de laboratoire ont servi a eclaircir les principes /onda­
mentaux de /onctionnement du relevage hydraulique a1ttomatique 
Fordson Dexta avec ses systemes alternati/s « Qualitrol» alt « Position 
Gontrol" et a determiner les limites de leur /onctionnement. Les 
essais avec le relevage automatique, 81tr des terrains plats et accidentes, 
ont eti entrepris afin de connattre l'influence du poids de la charrue, 
de la constitution du sol, de la pr%ndwr de labour et de la forme 
de la charrue sur les el/orts transmis au bras superieur de l' aUelage 
trois points, en se deplayant a une vitesse uni/orme de 5,5-6 km/ho 

Enfin, l'auteur /ait, d'une part, 1tne comparaison des elforts resi­
stants releves 81tr les trois systemes hydrauliques etudies et, d'autre 
part, une comparaison de ces systbnes avec les canstntctians de 

Hans Helmut Coenenberg: 

relevage actuellement realisees ou etudiees en Allemagne, en mon­
trant leurs avantages et leurs inconvenients reciproques dans la 
pratique agricole. L'auteur pense que l'evolution doit etre orientee 
vers un relevage hydraulique assurant une pro/ondeur de travail 
uni/orme. 

Artur Seifert: «EI n1teVO elevador hidraulico dei tractor 
Fordson-Dexta y su comparacion con otros sistemas.» 

A mpliando un articulo publicado con anterioridad sobre los elevado­
res hidraulicos de los tractores Ferguson FE 35 y John Deere 520, 
se da en el articulo presente un in/orme sobre ensayos hechos, asi 
en el laboratorio como en el campo, de la nueva instalacion hidrau­
lica dei tractor Fordson Dexta. Los ensayos de laboratorio sirvieron 
para aclarar algunos puntos fundam entales para el /uncionamiento 
de la regulacion de la hidraulica dei Fordson Dexta en los sistemas 
«Qualitrol » y «Position Gontrol» y para establecer los limites de 
/uncionamiento de los misl1Ws. Los ensayos hechos en el campo que 
se hicieron en terreno llano y en terreno ondulado, sirvieron para 
establecer las influencias que eiercen el peso dei arado, las condi­
ciones dei terreno, la pro/ttndidad dei surco y la /orma dei arado 
en los es/uerws sobre el 'JYunto aUo de la 81tspensi On en tres puntos 
en el elevador regulador, siendo la velocidad de marcha invariable­
mente de 5,5-6 km/hora. 

Se comparan a continuacion los tres sistemas hidraulicos ensayados 
con reBpecto a la resistencia a la tracciOn, asi COI1W con otros sistemas 
de uso corriente en Alemania y con otros que ahora se estlin des­
arrollando, haciendose resaltar las ventaias q1te cada sistema o/rece 
a la agricultura practica. EI autor opina que el proposito principal 
que debe perseguirse es ez de canseguir una hidrriulica que regule la 
pro/undidad de arado, asegurando una pro/undidad de mrco uni­
forme. 

Aktuelle Zapfwellenprobleme 

Institut /ür Schlepper/orschung, Braunschu:eig- Välkenrode 

Es wird heute zunehmend erforderlich, vielerlei landwirtschaft­
liche Arbeitsgeräte und Maschinen oder Wagen vom Schlepper aus 
über die Za.pfwelle anzutreiben. Die verschiedenartigen techno­
logischen Auswirkungen derartiger Leistungsü bertragungen hatten 
aber zur Folge, daß die Antriebserfordernisse und -möglichkeiten 
von jedem Beteiligten aus einem anderen Sichtwinkel heraus be­
urteilt und diskutiert wurden. Das hat leider auch zu Argumen­
tationen geführt, die sachlich kaum haltbar sind. 

Es empfieht sich st.attdessen, streng zwischen den landtechnischen 
Anforderungen an den Geräte- oder Maschinenbetrieb und den 
technischen Möglichkeiten zu ihrer Erfüllung zu unterscheiden. 
Diese getrennten Komplexe sind außerdem noch, wie es in folgen­
dem versucht wird, in Einzelfmgen zu unterteilen. 

1. Die Zaplwellen-Antriebsarten und ihre Bezeichnung~n 

Landwirtschaftliche Geräte oder . Maschinen benötigen, von ge­
wissen Ausnahmen abgesehen, eine möglichst konstante Antriebs­
drehzahl. Meistens ist dabei erwünscht, mit bereits auf volle Be­
triebsdrehzahl gebrachtem Gerät anfahren und auch vorüber­
gehend anhalten zu können. Diesen Anforderungen sollen diekon­
struktiv zum Teil sehr verschiedenen Bauarten der Motorzapf­
welle gerecht werden. 

Daneben gibt es als einfachste Antriebsart die Getriebezapf­
welle. Diese liefert zwar auch eine konstante Antriebsdrehzahl, 
läuft aber erst beim Anfahren des Schleppers an und bleibt beim 
_-\uskuppeln wieder stehen. 

öchließlich kann auch ein wegabhängiger Antrieb, zum Beispiel 
für Drillmaschinen oder Triebachswagen heutiger Konstruktion, 
gefordert werden. Mit Ausnahme des letzteren werden dabei aber 
nur geringfügige Leistungen benötigt, die man ohne weiteres von 
einem Laufrad abnehmen könnte. Auf die Leistungsübertragung 
zu Triebachsanhängern heutiger Konstruktion ist dagegen die 
Wegzapfwell e abgestellt. 

Die vorstehend verwendeten Bezeichnungen [1] für die Zapfwellen­
Antriebsarten entsprechen dem Normvorschlag für die Begriffs­
bestimmungen. Sie haben zweifellos den Vorteil, kurz die Antriebs­
arten der Zapfwelle anzugeben und prägnant zu sein, so daß die 
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bei a nderen Formulierungen leicht möglichen Verwechslungen aus­
geschlossen sind . Sie heben sich damit klar und scharf umrissen 
von dem geradezu verwirrenden 'vV ust früherer und anderer Be· 
zeichnungen ab. Der Normvorschlag wurde nach seinem Be­
kanntwerden aber zum Teil auch recht zerpflückt; kürzere und 
prägnantere Ausdrücke konnte man ihm jedoch nicht gegenüber­
stellen, wie auch die Zusammenfassung und Diskussion von 
KRUPP [2] darlegte. 

Eine ähnliche Prägnanz zeichnet übrigens den Begriff "Moped" 
aus, der als Phantasiewort durch ein Preisausschreiben entstanden 
ist und dank eifriger Publikation sehr schnell sämtliche anderen 
Bezeichnungen zu verdrängen vermochte, obgleich er sachlich fast 
nichts Konkretes aussagt. Langatmige Bezeichnungen mögen noch 
so richtig sein; sie werden sich aber nicht durchsetzen können. 
Deshalb sind die Bezeichnungen des Normvorschlages bislang am 
zweckmäßigsten. 

2. Konstruktive Lösungen des Zaplwellenantriebs 

Die Verzweigung der Motorleistung auf den Fahrantrieb und die 
Zapfwelle läßt sich konstruktiv auch für die einzelnen Antriebs­
arten noch recht verschieden ausfiihren, wie Bild 1 mit zwei 
speziellen Lösungen für die Motorzapfwelle zeigt. Die zu a ) 
skizzierte Bauart mit Doppelkuppl ung kommt dabei durch die 
angewendete Folgeschaltung der Betätigung mit einem Pedal aus. 
Diezu b) gezeigte Ausführung mit Haupt- und Fahrkupplung 
gestattet dagegen die Anordnung getrennter Betätigungen. (Beim 
]<'ahren mit der Hauptkupplung allein entspricht die Antriebsart 
derjenigen der Getriebezapfwelle.) 

Es dürfte ratsam sein, die Hauptkupplung in üblicher Weise 
mittels Pedal und die Fahrkupplung durch einen Handhebel zu 
betätigen . Die vereinzelt ausgeführte Anordnung zweier Kupp­
lungspeda le nebeneinander ist ungünstiger, weil es dann nicht 
möglich ist, nach dem Ausrücken einer Kupplung unverzüglich 
auch die andere zu lösen. Das kann aber erforderlich sein, um 
Getriebeverspannungen zwischen Fahrantrieb und Maschine mit 
der Fahrkupplung aufheben oder nach dem Anhalten auch das 
Gerät stillsetzen zu können. Die bei amerikanischen Schleppern 
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