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Bild 8 und 9. Diagramme zur BestilTll11Un; de r .\[n'}l :' Itl e des \Vidcrstancles; gegeJl 
\\"endung 

z um Schni ttpunkt mit der Ordinatenachse und legt aus diesem 
punkt eine Gerade paralle l d e r Abszissenachse. so wird das all
gemeine Mo men t ]I!., geteilt in da s veränder liche Moment d es 
Widerstandes der Triebräde r gegen Wendung - M; und das 
kon stan te Momen t des W idcrs tandl's d e r Lagerräder - Jl1:' 
(entsprec hend der gegebenen Belastung d e r Vorderachse). 

Die Änder ung der Größe Y.1 bei dClw;elben Halbmesser eier 
\-\' endung gestattet eine grafische Darstellun g eier Abhängig
I'eit des Momcntes :\[8 von Y A. Di e Strec ke LI c harakterisiert 
cli ~ Fehler der Ve rsu che (Bi ld I). Soweit j ede m Punkt auch ein 
bes timmter \Nert Y n en t spricllt. I"lnll man auch die vVerte 
_\l ',a ls bekannt aus Bild 6 ansehen. Diesc \\'ntc ;1[; muß man 
nach un ten von der I( u rve d es a llgemeine n Momen tes N[s ab
tragen; die Kurve ßß, durch die Endpunkte der nach unten 
abgetragenen ;VI; gelegt, stellt g l'aliseh die Anderung des Mo-

m entes des Widerstandes der Laufräder gegen Wendung dar. 
in Abhängigkeit von der senkrechten Belastung. 

Die Versuche müssen für eine Reihe von Wendeha lbmessern 
R' durchgeführt we rden. beginnend mit dem kleinsten Halb
messe r R;"in' der durch die Konstruktion der Lenkvorrich
tung zu lässig is t. Die Diagramme in Bild 8 und 9 geben die Mög
lichkeit. nach bekann tem (Y .1)0 und (Y n)o bei W endungen nach 
gegebenem Halbmesser (R'. in Bild 8) die Mom ente des Wider
standes gegen Wendung zu bestimmen. 

(Msh = (i\![;h + (i11;'h . 

Die Abhängigkeit Nm" = <PI (Y.1) wird erm ittelt durch Ziehen 
des Schleppers an der vorderen Brücl< e in Richtung senkrecht 
zu se ine r L ä ngsachse. Wenn bekan n t sind: Y A . Y n und die 
waagerechte I<raft des Gerätewiderstand es Px . die um den 
B etrag z zur Seite von der Symmetrieebene des Sc hleppers 
verrückt ist - so wird die Bedingung d er standsicheren gerad
lin igen Bewegung des Aggregates ausgedrück t durc h : 

P x . z :?: ;\{.,. 

' ,Venn diese' Bp.dingung nicht erfüllt ist . so kann di e ge rad
linigc Bewegung durch Steuern dc r Vo rd errä der ei ngehalte n 
we rden. Die Stand festigkeit wird gestört. wenn : 

Pr' Z > 11[8 + NIllax .( cosa, 

wird. 

Dic c rh a ltenen Schlußfolgerungen lasscn sich <tu f el en Fa ll 
der B ewegung des Schleppers längs oder qu er e in es Hanges 
anw cnd en. nur sind in diesem Falle die Trägh eitskräfte zu be
rü cksic htigen. .·\ U 1292 

Schemata und Parameter von hydraulischen Mechanismen für die 
Handhabung von landwirtschaftlichen Anbaugeräten. Teil 11 

Von D~ A. TSCHUDAKOW, lIIoskull 1) DI< 62 I.'! : 6:11 : 3 

11. Analyse der Allsllutzungsmöglichkeitcll der hy(lnmlischclI 
lUechanismcIl fiir die Rcgulicrung der Jlodcnbearbcitullgstiefe 

Für die Regulierung der Bodenb ea rbeitungsti efe sind folgende 
Methoden in Anwendung: 

1. Die l<raftmethode. bei d er die Bodellbearbeitungstiele 
durch die Kräfte gehalten wird, di e auf die Arbeitsorgane des 
Gerätes einw irken . 

2 die Höhenmethode. hi er wird di e Tiefe d e r Bodenbearbei
tung du rch en tsprechende Ein st ellu ng der S tü tzräder des An
hä ngegerä tes reguliert. 

3. die Positionsme thode. bei de r die S t e llun g (Posit ion) des 
Geräte rahm ens durch die jewei lige Stell ung des Sc hleppers be
stimmt wird. 

4. elie verschiedenen Varian ten der kombinierten R eg ulie
rung. wen n die notwendige Tiefe der Bodenbearbeitung durch 
die Gesamt\Vi rkung zweier verschi edene r Method en erreicht 
wird. entw eder durch die Positions- und Hölr enmethode oder 
die Positions- und Kraftmethode. 

Aus diese m überblick der verschiede nst en Schemata von 
hydraulischen Mechanismen folgt. daß fiir die R eguli e rung der 
Bearbeitungstiefe im Boden der Kraftregulator des Hydraulik
mec hanismus und das Position s- (Stell-) System ei e r Handhabung 
ausgenutzt werden können. Jed e dieser Method en kann ent
weder unabhängig oder in l{ombinationen mit diesen oder jenen 
Einrichtungen . die auf den Geräten mon ti e rt sind. für die 
HeguJierung der Bodenbearbeitungs ti e fe angewendet werden. 
Es bleibt nun zu untersuchen . welche Anwendungssphäre des 
Kraftregulators e ines hydraulischen Mechanismus möglich ist. 
Dazu müssen wir im e inzelnen analysie ren . in welchem Maße 
der zu regu lierende Parameter - der im gegebenen Syste m an-

I) M eXaJll1aal.{!tll 11 ::J.'1CI'TPIl41Hlill~HJl C~)n;Ha.l1HCnplCC[\Üro ceJtbClwro X03ß t1C1'ßa 
(Mechanisierung und ElektrifizierUilg der Land\\'irt sc haft) Moskau (I953) Nr, 5, 
S.3 bis 14; überse tzer: G. Jur)·. 

gewende t wird - in der Lage ist. eine gute Qualität in d~ r Re

gulierun g bei den verschiedenen landwirtschaftlic hen j\'rbeits
vorgängen zu li e fe rn. 

Dabei könn en die Kräfte. die auf die Feder des Regulators 
wirl< en, gleic h de m Nominalwert p .. eg sein. d e r durc h die ge 
gebene Abstimmung festgeste llt wurde. und de r ihm entspre
chende Zugwiders tand des Gerätes gleich eiern Nominalwert Rr . 

Zwischen ihnen gibt ~s fo lgende Abhängigkeit (Bild 6) 

RJ;Y - R1JX 
P reg - - --_....:....-

b 

R,,(\' - x tg Q) 

b 
(I) 

In dieser Gleichung sind: Ny die resultierende Vertikall<raft. 
die auf das Gerät wirkt; 

Q der Neigungswinkel zur Horizontalen der resultierenden 
Kräfte Ures = R", + Ry ; 

x. 1'. b die I(raftarme. die in dem Schema gezeig t werden . 
\Vir benenn en den Grad der Ungleichmäßigkeiten des Zug

widerstandes des Gerä.tes beim Kraftregulator du rch das " er
hältnis: 

08 = 2 ~:x (2) 

dabei ist LI Rx die Verände· 
rung eies Zug\\' ide rs tandes d es 
Gerätes zur positiven o der 
negativen Seite (p lus oder 
minus) von de m aufgestellten 
Nominalwert. Sie is t not
wendig. um beim Regulator 
eine Reaktion he rvorzurufen. 

Bild 6. Abh;ingigk::i l zwischen Zug\\'lder· 
stand und ;\'ominalwer t 
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Wir benennen durc h !1 F reg die Veränderung der Kraft des 
Zusammenpressens der Regulatorfeder, die im Resultat die 
Veränderung des Zugwiderstandes des Gerätes auf die Größe 
LI Rz erhalten wird. Indem wir annehmen, daß im Prozeß der 
Regulierung die auf das Gerät wirkende. resultierende äußere 
Kraft ihre Richtung behält - die durch den Winkel e ihrer 
Neigung zum Horizontalen - kann folgende Beziehung aufge
stellt werden: 

(R" +,1 Rx)y - (Ra; +,1 R,,) tg e" 
F reg + F reg = b • 

Subtrahieren wir aus der eben aufgestellten Gleichung die 
Gleichung (1), so erhalten wir: 

LlR",(y-xtg6) 
LI F reg = b 

hierbei ist: 

J Ro; = Ll F reg . 

i (I - ~ t g 0) 
Setzen wir den erhaltenen Wer t ,1 Rz in die Gleichung (2) ein, 
SD erhalten wir: 

Ci , _ 2 Ll F reg 

,- Rz t (I - ;: tg e)' (3) 

Analysieren wir die Gleichung (3), so sehen \\'ir, daß der Grad 
der Ungleichmäßigkeit des Zugwiderst.andes des Gerätes beim 
K raftregula tor von folgenden Fak toren ab hängt: 

1. Von der Konstruktion des Regulators. In der Gleichung (3) 
wird die Abhängigkeit durch das Glied LI F reg zum Aus
druck gebracht, das den Grad de r Unempfindlichkeit des Re
gulators charakterisiert. Wenn nicht ersetzbare Federn oder 
irgendwelche anderen überträger des hydraulischen Mech.anis
mus verwendet werden, so ist die Größe ,1 FreI!, für einen ge
gebenen Regulator eine Konstante, die ihren Wert unabhängig 
von d~m Zweck des Anhängegerätes, seiner Arbeit und Kon
struktion behält . 

. 2. Von dem Zugwiderstand der Maschine. Je größer der durch 
den Regulator festgestellte Nominal-Zugwiderstand Rz ist, 
desto geringer ist un ter anderen gleichen Verhältnissen der 
Grad de r Ungleichmäßigkeit des Zugwiderstandes. Umge
kehrt, bei Ausführung leichter Arbeiten. die keine großen Zug
kräfte erfordern, erhöht sich der Grad de r Ungleichmäßigkeit. 

3. Von der l<taftcharakteristik der auszuführenden land
wirtschaftlichen Arbeit und von den konstruktiven Parametern 
des Anhängege rätes. In der Gleichung (3) wird der Einfluß der 
genannten Faktoren durch folgendes Gleichungsglied dar
gestellt: 

'- 1 - - tge . l' ( x ) 
b Y 

Je kleiner das Glied ~ tg e ist, des to besser ist die Qualität der 
. y . 

Regulierung. Deshalb gibt der Kraftregulator dann die besten 
Resultate, wenn die resultierende äußere K raft, die au f das 
Gerät wirkt, eine geringe Neigung zur Horizontalen au slöst und 

x 
die Beziehung - recht klein ist. Einen gewissen Einfluß auf die 

y 

Qualität der Regulierung kann auch die Beziehung i haben. 

Daraus folgt, daß der I<raftregulator des hydraulischen 
\'lechanismus in erster Linie beim Pflügen angewendet wird, 
wobei die Zugwiderstände bedeutend sind, dagegen der Win
kel e nicht groß ist. Mit de r Vergrößerung der Anzahl der Pflug-

. x 
körper wächst jedoch auch die Beziehung -, was sich auf die 

y 
Qualität der Regulierung negativ auswirl,en muß. Die Arbeit 
des Kraftregulators wurde darauf praktisch überprüft und er
gab bis zu drei Pflugkörpern befriedigende Resultate. Vier- und 
iünfscharige Pflüge mit Kraftregulatoren wurden nicht unter
such t. 

Annehmbare Resultate wurden auch in einigen Fällen bei de r 
Anwendung des Kraftregulators im hydraulischen Mechanismus 
des Kultivators, 'der bei geringer Breite eine tiefe Lockerung 
vornimmt, erhalten. Bei anderen Kultivierungsarten dagegen, 
die eine geringere Beatbeitungstiefe haben und höhere Forde
rungen an eine Gleichmäßigkeit der Bearbeitungstiefe stellen, 
erwies sich die Qualität der Regulierung, die von dem Kraft
regulator des hydraulischen Mechanismus geliefert wurde, als 
ungenügend. 

Untersuchen wir jetzt, welche Ausnutzungsmöglichkeiten das 
Positions- (Stell-) System der Handhabung des hydraulischen 
Mechanismus für die Regulierung der Bodenbearbeitungstiefe 
bietet. 

In der e infachsten Form kann die Stellhandhabung für die 
Hegulierung der Bearbeitungstiefe des Bodens bei solchen An
hängegeräten angewendet werden, deren Arbeitsorgane starr 
am Rahmen befestigt sind. Indem wir die Lage des Rahmens 
durch die Höhe verände rn , verändern wir in diesem Falle den 
Tiefgang der Arbeitsorgane. Während der Arbeitszeit nimmt 
das Gerät in Abhängigkeit von der eingestellten Bearbeitungs
tiefe diese oder jene fixierte Stellung zum Gestell des Schle p
pers ein. Die Festlegung des A rbeitsgerätes geschieht einseitig. 
Sie beschränkt zwar ein Senken des Arbeitsgerätes, aber nicht 
das "aus der Bearbe itungstiefe kommen" durch irgendein 
Hindernis im Doden. 

Die Versuch e ergaben , daß in der betrachte ten For m die 
Stellhandhabung für die Regulierung nur einen sehr einge
schränkten Anwendungsbereich haben kann. Sie kann nur bei 
geringer Ausladung der Arbeitsorgane des Arbeitsgerätes in 
bezug auf die Antriebsachse des Schleppers und bei geringer 
Breite der Schare des Gerätes angewende t werden, und oben
drein nur bei solchen Arbeitsgängen, die keine allzu große Ge
nauigk eit der Bearbeitungstiefe erfordern. Bei Arbeitsgängen, 
wie etwa das Pflügen, ist eine solche Methode nicht g(:eignet. 
Zur Zeit gehen die ge prüften Schare des Kultivators, wenn der 
Schlepper auf dem Furchenkamm oder einer beliebigen anderen 
Erhöhung fährt, entweder außerordentlich flach oder umgekehrt . 
wenn die vorderen Räder in eine Höhlung kommen, geraten si<, 
aus der erforderlichen Tiefe. Die Querschwankungen des Sc hlep
pers schufen. ~ine Unregelmäßigkeit im Tiefgang der rechten 
und linken Schare des Kultivators. Effektiver kann das Stell
system als Bestandteil eine r kombinierten Regulierung der 
Bodenbearbeitu ngstiefe ausgen u tzt werden. 

Eine de r möglichen Varianten dieses kombinie rten Syste m;; 
wird in Bild 7 gezeigt. Hier sind die Arbeitsorgane beweglich 
am Rahmen d des 'Gerätes bei den einzelnen Sektionen mit 
Hilfe von Parallelogrammen c befestigt, Im Bild wird eine 
der Sektionen b gezeigt. Jede Sektion hat ihr eigenes Unter 
stü tzungsrad a. das die Tiefe des Einsinkens de r Arbeits
organe in den Boden beschränkt. Der Rahmen des Gerätes 
wird an den Schlepper mit Hilfe der üblichen Anhängeeinrich
tung befestigt. Die Stellung des Rahmens in de r Höhe kann 
durch den hydraulischen Mechanismus mit Hilfe der Stellhand
habung verändert werden. Das korrigierende Einwirken auf 
die Tiefe der Bodenbearbeitung, das sich in der Veränderung der 
Höhenstellung des Geräte rahmens zeigt, besteht in der "N-

Bild 7. Eine du möglichen Varianten des kombinierte![ Sy~terns 
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minderung der B elas tu ng a u f die Stii tzräder der Sek tionen. 
Dies hat bei der Arbeit auf lockerem Boden Bedeutung , wenn 
das Geleise. das durc h di e Räder zustande kommt, ziemlich 
bedeutend und außerde m un einhe itlich auf den verschiedenen 
Teilen des Schlages is t; di es ents teht durch die unterschiedlich e 
Bodenauflockerung a u f d e m F eld e . Indem man das Stellsystem 
d<'r Handhab ung des hy drauli sch en Mechanismus ausnutzt, 
l,anll man le icht solc he S te llungen des Rahmens zusamm en
, teIl en, \\'o be i d ie L; nte rstüt zllngs räder auf dem Felde laufen 
und weniger ti e fe Fahrrinn e n zie hen . 

Nun läßt s ic h auc h e rmitte ln. \\' em die vertil,ale R eaktion 
des Bodens Y k au f die Unte rs tützungs räder des Anhänge
gerätes gle ich is t und wovon s ie abhängt. Dazu s tellen wir e in e 
Glei chung d C's G le ichgewichtes des Gerätes auf, ausgedrü c kt 
durch die Kräfte Q und F. die, wie in Bild 7 gezeigt \\'ird . auf . 
die Glied er d es P a rallelog ramm s ge richtet sind. Indem \\'ir d en 
r~ollwiderstand d er Unte rs tützungs räder vernachlässigen , s te l
len \Vi r die Gle ichungen d e r Pro je ktion all f die Achse X und 
die A('hse Y auf. 

EX = F cos YJ - Q COS VJ + R,. = O. 
l' Y = F s in 'I' - Q sin 'I' + Ry - Yk = O. 

wobei: 

hierbei is t 'I' de r Neigungs wink el der Glieder der Anhängeein
richtung zllr H o ri zontalen . Man nimmt an - wie dies ge wö hnlich 
bei de n Geräten d e r bes proche nen Art vorkommt - daß d ie 
Glieder von de r Hori 7.ontalen nach unten gen eigt s ind . Dies 
wird durch die gelenkige Verbindung am Schle ppe r he rvor
geru fen. 

Indem wir in diese ( ; Ie ichung an Stelle von Q - F d en W ert : 

Rx Q-F= -
cos 'I' 

aus der oberen G leic hung e insetzen. erhalten WH: 

(4) 

Auf diese Art ände rn wir, indem die Höhe der Stellung d es 
Rahmens ve rändert wird, den Neigungswinkel 'I' des Parallelo 
grammschenk els und regulie ren dadurch die Belastung auf die 
Stü tzräder. 

Bei eine r andere n Variante der Ausnutzung d es S t ellsyste ms 
der Handhabung des hydraulischen Mec hanismus für die Regu 
lierung d e r B odenbearbeitungstiefe werden , wie au ch be i de r 
vorherge henden Art , die Arbeitsorgane beweglich am Rahmen 
des Gerätes be i d en einzelnen Sektionen befes tigt . Die Unte r 
stützungs rä der fehlen, die Bearbeitungstiefe wird ~urc h die 
Spannung der Druc kfeder a gegeben und korrigiert durc h die 
Veränderung d er H ö he der ·Rahmenstellung b des Gerätes. 

Wenn wir die S umm e der Projektionen der äußeren Kräfte 
auf die vertikale Ac hse. die auf die Sel(tion wirken, gle ic h Null 
setzen, e rhalte n wir folg ende Gleichung des Gleic hgewic htes 
der Se ktionen: 

hierbei ist R y die summarische vertikale K raft, di e gl e ich dem 
Gewich t d e r Se ktion en und der gleichwirk enden ve rtikalen 
R eaktion en d es Bode ns is t . die auf die Arbeitsorgan e de r Sek
tion e in wirk en und ppe~ die K raft der Spannung der Dru c k ' 
fed e r. Ände rn wi r je lz t die Stellung des Rahm ens des 'G erätes 
im Ve rg le ic h zu se in e r urs prünglichen "Ein s te llun g. Die Gle ic h 
gewic htsverhä ltnisse d e r Sektion werden bei d e r ne uen S te llung 
de r Rahm en fo lgende Form haben: 

R y + p'ped = I( + tg '1"" 

Die B enennungen s ind in dieser Gleichung die gleichen ge
blieben wie in d e r vorhe rgehenden. Das Zeich en' weis t auf di e 
Ände rung der Zahlenwerte einer Reihe von Param et e rn bei 
ein er Vers tellung des Rahmens hin. Es wird angenomm e n, 
daß die Kraft Ry ihren vorherigen Wert behalten hat. 

E rse t zen wir hie rin den Wert aus der ' "o rh erge henden G le i
chung , so e rhalten wir: 

wO bei : 

R~ tg '1" = Ry tg 'I' - (Pf~d - Pf"'d) 

R:c tg'P - L1 Pf,ed , 

, tg 'I' 
Rx=Rx ---, 

tg '1" 

j PJ,,'d 
- - - -

t g 'I" " 
(5) 

J li e rin ist L1 PF ,,' die Größe, um di e d e r l!r uc k de r F eder 
beim U ms t elle n d es Rahmens sich änd erte. 

ß e im Aufzu g d es Rahmens, eintre te nd in G leic hung (7) , wird 
das Ve rhältnis tgy': tg'l" um die Einh eit ge ringer, UIlI die s ic h 
dabei d e r Neigungswin "eI d e r Paralle lograll1 mschen kel zu r 
H o ri zonta len vergrößert . Die Diffe ren z L1 Ppoo hat in diesem 
F alle e inen positiv en Wert , weil s ich die S pa nnve rhältnisse de r 
r ed e r be im Aufzug des Rahmens ve rringe rn . Im E rge bnis ruft 
d e r Aufzug d es Rahmens eine Vermind e rung des Zugwider 
stand es d es G erätes hervor und hat e in e Verminde rung des 
Tie fganges seiner Arbeitsorgane zur Folge. Analog dazu ergibt 
s ich, daß s ich beim Senken de~Rahmcns d er Tie fgang der 
Arbeitsorgane vergrößert. 

Au s dem Dargelegten folgt. daß die S t elle in rich tung hau pt
sä chli ch als eines der Bestandteile e in e r kombinie rten Methode 
zur R egulierung der Bodenbearbeitungstie fe a usgenutzt wer
den kann. Sie sollte auf diese W eise b e i Hac kkultivatoren und 
a nderen Arbeitsgeräten mit beweglich befes tigten Arbeits
o rg anen Anwendung finden. .~u '421 

(S('r luß i" Hdt 2 195~) 

Die Technik in dr.r polnischen Landwirtschaft!) 

Der polnische Volksslaat macht bet rächlli che Anslrengungen , um 
die sozialislische Landwirlschaft. Polens auch lechnisch so zu vervoll
kommnen, daß die großen Mögli chkeiten der Produkliollssteigerung 
in kürzester Zeil ausgeschöpfl und rea lisi erl werden können. Die pol
nische Industrie vergrößert deshalb ihre Produkti on VOll Landmaschi
nen in jedem Jahr.. In raschem Tempo verbessert sich die Versorgung 
(l er Dörfer mit den wichtigsten ~Iaschinen und Gerälen. Das stete 
Tempo dieser steigenden 13eli eferun g lä ßt sich durch folgende Zahlen 
besonders veranschaulichen: 

195[ UJ52 195:1 

I. Schl epper (umgercchne t auf 15 PS) :11,8 38,8 45,7 

2. Drillmaschinen (1,5 und :l m ) . . .. G, .'; 8 ,0 11,2 

:1. Kartoffel knltlll'ger:;te G,;; 1,9 9 .) ," 
(all es in 1000 Stück) 

Die schnelle Entwi cklnng einer einhe imischen Landmaschinenproduk
tion und dic s teigenden Aufwendungen des Staa tes für eine schnelle 
ulld umfassende Mechanisierung der Landwirtschaft ges tatteten es, 
im Jahre 195:1 runt! 612000 Maschinen unet Geräte, 6800 Acker
schlepper und :1000 s tati onäre E lektro, und \ 'erbrenllungsmotoren 
in di e Staatlichen Güter, Maschinen, \lnd Tra l;torenstationen, Land
wirtschaftliche Genosscnschaften und an Einzelbauern 7.\1 liefern. 

Im Jahre 195:1 l;onnte durch s taa tli che Inves titionen die Zahl der 
c1el;trifizierten Dorfgemeinden auf H 000 erhöht werden. Die Tat
sache, daß innerhalb eines Jahres Elektroenergie in 28 mal soviel 
Dörfern zngefüh;"l werden konnte als im kapi ta li s tischen Polen in den 
J ahren von 191ö bis 19:39, demons lriert für sich allein, wie tatkräftig 
tier Volksslaat große Mittel für die Elektrifi zierung der Landwirt
sc haft "nfge,,"endet hat. Zugle ich mit der Eleklrifizierung ver"rößert 
s ich auch s lündi g die Versorgun g de r Dörfer 111 i t ei nem vielfältigeIl 
Sortiment an Ele ktroapparaten und ele ktri schen Einri chtungen, di e 
1';-"" di e mechan is iert e Innenwirtschaft lind a ll eh fi;r die Haushalle he
stimmt sind. 

Allen dieselT Tatsachen is t es zu verdanken, da ll di e Entwi cklung 
der ~lec hallis i erull g in de r polnischen Landwirtschaft sehr schnell 
voranschreitel. Die dadurch erhöhte Arbei tsproduktivit,it der Land 
wirts<:haftshetriebe hat schon je tzl 2 \1 bedeutende n Steigerungen der 
Erträge geführt. Sic ges talle t anßerde m die Arbei t der 13auNn uncl 
Traktoristen leichter und ergieb ige r . "~I( t54 8 

J} Polnischer \Virtschaftsdienst Ber!in ( 10.j:3 ) V , l\ r. 11, S.6. 




