Verwendete Formelzeichen

C N Seitenkraft am Reifen (d.h. cornering force)

F N Triebkraft des Reifens

I kgm? Trigheitsmoment des Knickschleppers beziiglich
der vertikalen Drehachse durch den Schwerpunkt

K Schlupfkonstante aus der Zugkraft-Schlupf-Kurve

P N AufBenkraft (Zugkraft)

R N Rollwiderstand am Reifen

T N Gesamtumfangskraft

W N Summe der statischen Achslasten des Knick-
schleppers

W, N dynamische Achslast des Knickschlepper-Vorder-
teils

W, N dynamische Achslast des Knickschlepper-Hinter-
teils

AW, N Achslastveranderung

AW, N seitliche Radlastverdnderung

a Verhiltnis der statischen Achslast des Vorderteils
zuW

b Verhiltnis der statischen Achslast des Hinterteils
zuW

¢ Verhiltnis von 1 zum Achsabstand l¢ + 1

d¢g m Abstand zwischen Vorderreifenmittelpunkt und
y-Achse

d, m halbe hintere Spurweite

d, m Abstand zwischen Zugpunkt und y-Achse

d, m Abstand zwischen Hinterreifenmittelpunkt und
y-Achse

d, m halbe vordere Spurweite

h, m Schwerpunktshohe

hy, m Zugmaulhohe

i Schlupf

ig Anfangsschlupf, wenn P =0

l. m Abstand zwischen Vorderachsmittelpunkt und
x-Achse

lf m Abstand zwischen Vorderachsmittelpunkt und
Knickpunkt

ly m Abstand zwischen linkem Vorderreifenmittelpunkt
und x-Achse

ly m Abstand zwischen rechtem Vorderreifenmittel-
punkt und x-Achse

l, m Abstand zwischen Hinterachsmittelpunkt und
x-Achse

I, m Abstand zwischen Zugpunkt und x-Achse

I, m Abstand zwischen Hinterachsmittelpunkt und
Knickpunkt

ly m Abstand zwischen linkem Hinterreifenmittelpunkt
und x-Achse

l, m Abstand zwischen rechtem Hinterreifenmittelpunkt
und x-Achse

r m Abstand zwischen Vorder- und Hinterachsmittel-
punkt

m kg Masse des Knickschleppers einschlieSlich des
Fahrers

pg m Abstand zwischen Hinterachsmittelpunkt und Zug-
punkt

t s Zeit

v m/s Geschwindigkeit des Schwerpunkts

a rad Abweichungswinkel der Hinterteilmittellinie von
der y-Achse

5 rad Schriglaufwinkel

By rad Schréglaufwinkelkonstante

Y rad Abweichungswinkel der Vorderteilmittellinie von
der y-Achse

8 rad Knickwinkel

0 rad Zugwinkel

M Reibungsbeiwert oder Triebkraftbeiwert
P Rollwiderstandsbeiwert

w rad/s  Winkelgeschwindigkeit um den Schwerpunkt
Indizes

f Vorder-

1 links

r Hinter- oder rechts

1 links

2 rechts
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Automatisierte Versorgung und Kontrolle von Aufzucht- und

Mastkalbern
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Aus den Arbeiten des Sonderforschungsbereiches 141 “’Produktionstechniken der Rinderhaltung’’ an der TU Miinchen-Weihenstephan
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Trankedosierautomaten lassen mit Hilfe eines Identifizie-
rungssystems und eines Fiitterungscomputers die indivi-
duelle Zuteilung der Tranke sowie die Kontrolle der Ver-
zehrsmengen zu. In einer Versuchsanlage wird der Ein-

*) Dr. H. Pirkelmann, Dr. H. Stanzel u. Ing. grad. F. Wendling sind
Mitarbeiter an der Bayerischen Landesanstalt und am Institut fiir
Landtechnik (Direktor: Prof. Dr. H.L. Wenner) der TU Miinchen.
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fluR verschiedener Fiitterungsprogramme auf das Tier-
verhalten untersucht. Die automatische Erfassung der
Tiergewichte im Trankestand ergibt eine zusatzliche
Mdglichkeit der Tierkontrolle. Die gewonnenen Daten
verbessern die Information iiber das Einzeltier und die-
nen als Basis fiir die Erarbeitung eines prozeRgesteuerten
Systems der Kalberhaltung.
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1. Einleitung

Die individuelle Versorgung und kontinuierliche Uberwachung der
einzelnen Tiere ist eine zwingende Forderung fiir eine erfolgreiche
Kilberhaltung. Mit zunehmender Bestandsgrofe wird die intensi-
ve Betreuung erschwert und mit einem erhéhten Arbeitsaufwand
belastet. Hier erschlieit die Elektronik neue Moglichkeiten, mehr
Information vom Einzeltier zu bekommen und mit weniger Ar-
beitszeit eine gezielte Versorgung durchzufiihren.

An der Landtechnik Weihenstephan werden seit mehreren Jahren
Untersuchungen zu dieser Thematik durchgefithrt [1]. Eine neue
Versuchsreihe hat das Ziel, die Fiitterungsprogramme der bekann-
ten Trinkedosierungsautomaten zu verbessern, das Kraftfutter in
das Versorgungssystem einzubeziehen und eine automatische Tier-
gewichtskontrolle zu erméoglichen.

2. Versuchsanlage

Die dazu erforderliche Versuchsanlage, Bild 1, ist auf dem Staats-
gut Diirnast installiert. Sie besteht aus folgenden Einheiten:
— einem Identifizierungs- (Tiererkennungs-) System
— einem Tridnkeautomaten
— einer Wagebriicke im Trankestand
— einem Kraftfutterautomaten
— einem Mikrocomputersystem (Prozessor), Bild 2, zur Tier-
erkennung, zur Steuerung des Trinkeautomaten mit einem
tierindividuell anwihlbaren Trinkeprogramm, zur Registrie-
rung der Verweildauer im Trinke- und Kraftfutterstand, zur
Speicherung der Verzehrsmengen an Milchpulver und Kraft-
futter und zur Aufzeichnung der Kilbergewichte.
— einem Personal-Computer (PC) als zentralem Betriebsrech-
ner, der in unserer Anlage nur zur Langzeitspeicherung der
Gewichts- und Verhaltensdaten diente.

Die im Stall installierten Anlagenteile haben folgenden Aufbau:
Das Identifizierungssystem wurde von der Abruffiitterung
zur Kraftfutterzuteilung an Milchkithe iibernommen. Die Tiere
tragen Halsbander mit elektronisch lesbaren Kennzeichen (Trans-
pondern). Trinkestand und Kraftfutterstand sind am Eingang mit
Ringantennen versehen, die das ankommende Tier erkennen und
seine Identitdt an den Prozessor melden.

Lentraler

. Betriebs-

Milch- computer
pulver  Wasser

Boiler

- Trdnke-
—— < steverung

Der serienmidflige Trankeautomat, Bild 3, besteht aus Milch-
pulverdosierer, Wasserdurchlauferhitzer und Mischgefifl, das
gleichzeitig zur Portionierung dient. Die Tranke wird bei Anforde-
rung durch ein Tier in Portionen frisch zubereitet, wobei eine Ab-
laufsteuerung iiber einstellbare Zeiten bzw. den Wasserdruck das
Mischungsverhiltnis bestimmt. Dieser Trinkeautomat steht auf
dem Gang vor der Kilberbucht und ist iiber einen 1 m langen
Schlauch mit dem Sauger verbunden, der am Trankestand befe-
stigt ist. Die Anzahl der Tridnkeportionen wird tierindividuell im
Prozessor eingegeben. Die Eingabe selbst kann fiir das Einzeltier
oder bei gleicher Sollmenge fiir eine Tiergruppe vorgenommen
werden. Auch die Trinkezeiten sind tierindividuell vorzuwihlen,
so daf fiir die gleiche Tiergruppe an einem Automaten unter-
schiedliche Trinkezeiten moglich sind. Die Trinkeaufnahme wird
als wichtige Tierkontrolle am Prozessor iiberwacht, der auch die
insgesamt verbrauchte Milchmenge pro Tier speichert. Zur Gewin-
nung von Verhaltensdaten werden zusitzlich von jedem Besuch
die Anfangs- und Endzeit registriert und zur Speicherung an den
PC weitergegeben.

Der Trinkestand ist als Wagebriicke fiir 250 kg bis max. 300 kg
(MeBibereich 300 kg, d = 0,1 kg) ausgebildet, Bild 4. Er bietet
Platz fiir Tiere im Gewicht von 50—250 kg, wobei zur Anpassung
an die Korpergrofie die Seitenwénde des Standes in der Breite und
die Saugerhalterung in Léangsrichtung verstellbar sind. Die Wige-
briicke besteht aus einem oberen und einem unteren Profileisen-
rahmen, die iiber vier Wigezellen in Form von Biegestiben mitein-
ander verbunden sind. Zur Ausschaltung von Drehmomenten und
Horizontalkriften, die das Wageergebnis verfilschen wiirden, sind
vier Schwingmetalle eingefiigt, die eine Horizontalauslenkung von
max. 5 mm zulassen. Die Wigezellen bilden ein lastproportionales
elektrisches Signal, das in einem DMS-Verstirker normiert wird.

Krattiutter Bild 2. Prozefrechner zur Steue-
rung der Funktionsabldufe und
Personal-Computer zur Daten-

speicherung.

Tier-
kennung

oI
Waage
Auto
Tara

(]

Wigebricke

j

Bild 1. Blockschaltbild der prozef3gesteuerten Triinke- und Kraftfutterversorgung fiir Kilber.
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Bild 3. Anordnung des Trinkeautomaten und Trinkestandes.

Bild 4. Trinkestand mit Wiegeplattform, verstellbaren Seitenwin-
den, Identifizierungsrahmen und Sauger an der Vorderseite.

Zur Uberwachung der Waage und fiir den manuellen Betrieb ist
ein numerisches Anzeigegerdt eingebaut. Die Gewichtsanzeige
kann iiber eine Parallelschnittstelle vom Rechner gelesen werden,
wobei alle 400 ms ein MefSwert ankommt. Die Tarierung der Waa-
ge erfolgt manuell per Knopfdruck im Anzeigegerit oder iiber den
Rechner. Die Tarierung iiber den Rechner ist wiederum wahlweise
durch eine Funktionseingabe iiber die Tastatur oder automatisch,
wenn ein iiber 20 s stabiler Wert unter Null oder zwischen O und
25 kg angezeigt wird, moglich.

Der Kraftfutterautomat, Bild 5, besteht aus einem Vorrats-
trichter und einer FrefRschale. Er ist auf drei Biegestiben gelagert,
die ein lastproportionales Signal erzeugen (Mefbereich 100 kg,

d =50 g). Ein Gleichspannungsverstirker normiert das Signal, ein
A/D-Wandler formt daraus die numerische Information, die iiber
eine serielle Schnittstelle zum Rechner gelangt. Der Rechner er-
mittelt zu jedem Tierbesuch das Anfangs- und Endgewicht des
Kraftfutterbehilters und speichert hier nur die Differenzwerte des
ad libitum aufgenommenen Kraftfutters. Die Vorgabe einer Soll-
menge ist in dieser Ausfilhrung nicht vorgesehen.

Grundl. Landtechnik Bd. 35 (1985) Nr. 3

=

Bild 5. Kraftfutterautomat mit Vorratsbehélter und Fref3schale
auf Biegestdben zur Feststellung der Verzehrsmengen.

3. Versuchsergebnisse

Die bislang mit dieser Versuchsanlage gewonnenen Ergebnisse be-
ziehen sich auf das Tierverhalten bei der Futteraufnahme und die
automatische Kontrolle der tiglichen Gewichtszunahmen. Die
Gruppe bestand aus 26 Kilbern, die mit einem Durchschnittsge-
wicht von 84,4 kg aufgestallt wurden.

Der Milchaustauscher wurde mit einer Konzentration von 100 g/!
nach einem vorgegebenen Trinkeplan mit 3—6 //Tag verabreicht.
Fiir 9 Kilber waren 4; fiir 17 Tiere 2 Trinkezeiten vorgegeben.
Eine Ubertragung von Restmengen innerhalb des Tages und bis
zur halben Sollmenge auf den nichsten Tag war moglich.

Nach einer iiblichen Eingewohnungsphase erfolgte nahezu immer
ein vollstindiger Abruf der Tranke. Im Gruppenmittel waren die
iiber den Rechner erfafiten Belegzeiten des Trinkestandes zu-
nichst unregelmafig iiber den Tag verteilt, Bild 6, oben. Mit zu-
nehmender Dauer der Untersuchung ergab sich zumindest wihrend
des Tages eine gleichmifBigere und nahezu vollige Auslastung
(Bild 6, unten). Auffallend ist, dal im Gegensatz zu frilheren Be-
obachtungen auch wihrend der Nachtstunden der Trinkestand
noch relativ haufig aufgesucht wurde. Nur zwischen 4 und 5 Uhr
herrschte weitgehend Stallruhe. Die Belegzeiten sind aber immer
nur zu einem geringen Anteil mit der Trinkeaufnahme ausgefiillt.
Die meiste Zeit waren die Kélber mit Blindsaugen am Nuckel be-
schiftigt. -

Uber die Vorgabe der Trinkzeiten 1aft sich der Besuchsrhythmus
beeinflussen. Die 17 Tiere mit 2 Trinkzeiten zeigen im Mittel eine
gleichmafigere Belegung des Trinkestandes als die 9 Tiere mit 4
Trinkeperioden, Bild 7. Zu den Startzeiten der jeweiligen Trinke-
perioden um 6.00 und 14.00 Uhr sowie insbesondere bei 4 Trén-
keperioden um 6.00, 10.00, 14.00 und 20.00 Uhr ist immer eine
erhohte Belegdichte zu registrieren. Insgesamt zeigt die Gruppe
der Tiere mit 4 Triankeperioden eine lingere Belegzeit, eine hiufi-
gere Besuchsfrequenz und eine groflere Streuung der Mittelwerte
als die Gruppe mit 2 Trinkzeiten. Da die effektive Trinkzeit gleich
ist, erhoht eine grofiere Trinkefrequenz somit die zusétzlichen
Leerzeiten.

3.1 Bedeutung der Saugdauer

Die Lidnge der Saugdauer ist unter 2 Aspekten zu sehen. Einerseits
bestimmt die Linge der Saugdauer pro Kalb die mogliche Besatz-
dichte am Automat. Je schneller der Trankestand wieder verlassen
wird, desto mehr Kilber konnen versorgt werden und umso wirt-
schaftlicher ist eine Anlage zu gestalten. Andererseits hat ein Kalb
ein natiirliches Saugbediirfnis, das von mehreren Verhaltensfor-
schern mit 3 bis 6 Saugperioden zu durchschnittlich 10 min ange-
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6.9.84

60 geben wird und mit zunehmendem Alter ab-
min nimmt [2, 3, 4]. Dies bedeutet, daf} bei der
£ 50 schnellen Trinkeaufnahme in 1-2 min ein Saug-
5 defizit entsteht, das zum unerwiinschten Schein-
é 0 saugen an Stalleinrichtungen oder anderen Kil-
@ bern mit der Folge der Bildung von Haarbillen
g 30 sowie von Entziindungen und Infektionen an
o den besaugten Korperteilen fithrt. Eine ldngere
=y Betitigung am Nuckel ist aus dieser Sicht daher
- durchaus erwiinscht.
101 Andererseits konnte selbst bei sehr langen, iiber
) die angegebenen Durchschnittsspannen weit hin-

0123 405 6 78810 11213105 1617 181320 U 23 ausgehenden Saugzeiten beim Verlassen des
Trinkestandes ein gegenseitiges Besaugen im
Wartebereich des Trinkestandes festgestellt wer-
den, so dafl weitere Mafinahmen gegen das Schein-
saugen erforderlich erscheinen. Eine Moglichkeit

i 15.9 84 der Abhilfe stellt die Verlingerung der Triankeauf-

nahme durch Reduzierung der Trinkgeschwindig-
,,m'" keit dar. Die Trinkgeschwindigkeit steigt mit zu-
] % nehmendem Alter an und hingt sehr stark vom
2 Querschnitt der Saugleitung ab, Bild 8. Im Laufe
au der Trinkeperiode sollte daher nach der Einge-
B wohnungsphase die lichte-Weite des Saugschlauchs
S 301 bis auf 3—4 mm verengt werden, so daf3 gerade
aé noch ein stérungsfreier Durchflufl gewihrleistet
= 204 ist. Durch die dadurch bedingte grofiere Anstren-
gung bei der Trinkeaufnahme ist ein stirkerer Ab-
101 bau des Saugtriebes zu erwarten.
n S Se8EE f:% 5 @m %

001 23 L 5 6 7 8 910 1 12131, 15161718 1320 U 23

Standzeit Trinkzet

Bild 6. Trink- und Standzeit von Kilbern im Trinkedosierautoma-
ten bei und nach der Eingewohnung; (2 bzw. 4 Trinkezeiten,

27 Kilber pro Sauger).

2

v/ 2 Trankzeiten

T Start

@ X §

£ ™ TStandzeit

[}

8 o [imn 3,4 17,20

I Besuche | 5,6 | 2,39

)

511 o
£ s %
i o’
"_ on . 3 B

L 5 6 7 8 9 10 11 12 13 1415 16 17 18 19 20 21 Uhr 23
. L Trdnkzeiten
1 _ Start Start Start Start
X s r — r

min
Standzeit

34 [min] 11,5 123,19
Besuche| 7,5 | 3,12

Trink- u. Standzeit je Kalb
1

001 2 3 L 5 6 7 8 9 1011 1213 1L 15 16 17 1818
Trinkzeit Standzeit

20 21 Uhr 23

Bild 7. Mittlere Trink- und Standzeit je Kalb im Trinkedosierautomaten bei unterschiedlicher Zahl der Trinkzeiten.
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Bild 8. Mittlere Trinkgeschwindigkeit von Kilbern bei verschie-
denem Durchmesser der Saugleitung (n = 8).

Andererseits ist nur ein langsames Abklingen der beim Saugen iib-
lichen Erregungsphase gegeben, solange der Nuckel benutzt wer-
den kann. Der Nuckel miifite daher unbedingt nach einer gewissen
Saugzeit weggezogen oder abgedeckt werden, Bild 9. Die erhohte
Bereitschaft zur Futteraufnahme unmittelbar nach dem Saugen
fordert das Anlernen zum Fressen von Kraftfutter, das dazu be-
reits im Trinkestand angeboten werden sollte.

_Wegziehen des Saugers

Fuhrungs -
-— gestinge
~[————{} Hubzylinder{ - —
Sauger-
— et — — — — — 7

.

300mm

Milch-
schlauch

|- Sauger-
halterung

Abdecken des Saugers

\*‘.\‘: H— Saugerhalterung

Milchschlauch

300mm

Bild 9. Méglichkeiten fiir die Begrenzung der Saugzeiten im Trén-
keautomaten.
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3.2 Erfahrungen mit dem Kraftfutterautomaten

Bei der gegebenen Besatzdichte von 27 Kilbern pro Fref3stelle war
die Gewohnung an den am Futtertisch aufgestellten Kraftfutter-
automaten sehr schwer. Nur wenige Kilber holten regelmafig
Kraftfutter ab. Die Folge war bei dem sehr knapp bemessenen
Trinkeangebot, daf sich die Tiere zum Teil nur sehr schlecht ent-
wickelten und innerhalb der Gruppe stark auseinanderwuchsen.
Der Futterautomat wurde daher nach kurzer Zeit abgebaut und
das Kraftfutter in der Krippe den im Fref3gitter fixierten Kélbern
vorgelegt.

Der Automat soll in einem spéteren Versuch unter verdnderten
Einsatzbedingungen nochmals in den Versuch genommen werden.
Die Kenntnis der individuellen Kraftfutterverzehrsmenge wiirde
namlich in einem prozefigesteuerten System eine wesentlich exak-
tere Bemessung der Trinkemenge zulassen.

3.3 Automatische Gewichtserfassung

Eine Kontrolle der Kilberentwicklung ist iiber die laufende Regi-
strierung des Korpergewichtes moglich. Bei mittleren Aufenthalts-
zeiten von 30—40 min — allerdings in einer weiten Streubreite
von 10—-90 min — im Identifizierungsbereich des Trinkestandes
und 150 Mewerten pro Minute waren tiglich fiir jedes Kalb sehr
viele Mefidaten verfiigbar. Die Qualitit der erfafiten Daten ist ab-
hingig vom Verhalten des Kalbes auf der Wigeplattform und even-
tuellen Beeinflussungen durch nachdringende Tiere. Wenn die Kil-
ber ruhig stehen, verursachen sie nur eine geringe Streuung der
Mefdaten, Bild 10. Unter ungiinstigeren Bedingungen weisen die
Mefiwerte dagegen einen grofien Schwankungsbereich auf, wie auf
der rechten Bildhilfte zu erkennen ist.

Die Klassierung der MefRwerte zeigt, dafd eine Konzentration der
Daten in einem engen Bereich vorliegt, Bild 11. Um Verfilschun-
gen durch Extremwerte zu vermeiden, wurde zur Bestimmung des
aktuellen Korpergewichtes nicht das Mittel aller Mewerte heran-
gezogen, sondern aus selektierten Werten ein Referenzwert gebil-
det. Er wird zum ersten Mal bei der Aufstallung nach dem Wiegen
der Tiere in den Rechner eingegeben. Zur Bildung des Tageswertes
und gleichzeitig des neuen Referenzwertes fiir den nichsten Tag
werden nur Werte verwendet, die max. * 3 % vom Referenzwert
des vorhergehenden Tages abweichen. Um den Zuwachs der Tiere
besser beriicksichtigen zu konnen, wird die Spanne des Referenz-
bereiches zusitzlich um einen festen Betrag, bislang 600 g, nach
oben erweitert. Aus je 10 Einzelwerten wird ein Mittelwert, und
aus je 10 Mittelwerten der Referenzwert gebildet. In einer ersten
Fassung wurde aus den ersten 10 Mittelwerten, die oft schon am
Anfang des Tages entstanden, der Referenzwert errechnet. Da alle
nachfolgenden Daten keine Beriicksichtigung fanden, lag der Refe-
renzwert gegeniiber Kontrollwiegungen meist zu niedrig. Nach
dem jetzigen Programm werden alle tiglich anfallenden Daten ver-
wertet, indem der aktuell gebildete Mittelwert jeweils den altesten
Wert verdringt. Je nach Qualitdt der Daten unterscheidet sich der
Referenzwert unterschiedlich stark vom Mittelwert und je nach
Zuwachs ergibt sich ein entsprechend grofier Abstand zwischen

2 aufeinanderfolgenden Referenzwerten, Bild 11 und Bild 12.

Aus den tdglichen Gewichtswerten 14t sich — wie an einigen
ausgewihlten Beispielen dargestellt — die Entwicklung der Ein-
zeltiere oder der gesamten Gruppe ablesen, Bild 13. Zu Kontroll-
wiegungen ergab sich eine recht gute Ubereinstimmung, wobei zu
beriicksichtigen ist, dafl auch die mit einer einmaligen Wiegung ge-
wonnenen Vergleichswerte zufillig sind und mit der biologischen
Streuung der Tiergewichte iiber den Tagesablauf belastet sind. Ins-
gesamt erscheinen die Referenzwerte ausreichend zuverldssig, um
das Wachstum der Kilber kontrollieren und eine darauf bezogene
Futterration anbieten zu kdnnen.
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Bild 10. Beispiel fiir die Verteilung der erfafiten Gewichtswerte von Kalb 5 iiber einen Tag.
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Bild 11. Haufigkeitsverteilung der erfaiten Gewichtswerte von

Kalb 5 (26.8.84) mit Mittel- und Referenzwerten.
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Bild 12. Hiufigkeitsverteilung der Gewichtswerte von Kalb 17 mit
Angabe von Mittel- und Referenzwerten. (Gegeniiber Bild 11 ver-
. dnderte Mafistabe der Achsen).
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Bild 13. Automatisch erfaBte Gewichtsdaten von Aufzuchtkilbern ~ Schrifttum
im Trinkestand und Ergebnis einer Kontrollwiegung. [ 1] Pirkelmann, H.: Trinkedosierautomaten fiir die Kilber-
haltung.

4. Zusammenfassende Wertung

Die bisherigen Erfahrungen mit einem Triankedosierautomaten
und einer automatischen Wigebriicke zeigen, daf® mit Hilfe elek-
tronischer Gerite eine individuelle, tiergerechte Versorgung und
Wachstumskontrolle moglich ist. In weiteren Ausbaustufen ist
eine Vernetzung der beiden Bereiche Zuwachsrate und Rationsbe-
messung zu einem geschlossenen System der Prozefisteuerung vor-
gesehen. Anzustreben sind zusitzlich weitere Informationen iiber
das Tier, wobei der Korpertemperatur eine vorrangige Stellung
zukommt.

Landtechnik Bd. 36 (1981) H. 7/8, S. 368/72.
Kittner, M. u. H. Kurz: Ein Beitrag zur Frage des Verhaltens

der Kilber unter besonderer Beriicksichtigung des Schein-
saugens.

Archiv fiir Tierzucht Bd. 10 (1967) Nr. 1, S. 41/60.

[ 3] Riese, G., G. Klee u. H.H. Sambraus: Das Verhalten von
Kilbern in verschiedenen Haltungsformen.
Dtsch. Tierdrztliche Wochenschrift Bd. 84 (1984) Nr. 10,

(2]

S.373/412.
[4] Scheurmann, E.: Ursachen und Verhiitung des gegenseitigen
Besaugens bei Kilbern.

Tierdrztliche Praxis Bd. 2 (1974) Nr. 2, S. 389/94.

Ausziige aus wichtigen Patent-Auslegeschriften

Int. C1.2: A 01 D 43/08
Auslegeschrift 19 19 237
Anmeldetag: 16.4.69
Bekanntmachungstag: 23.5.79

Maishéacksler
Anmelder: Alois Pottinger oHG, Grieskirchen (Osterreich)

Die Erfindung betrifft einen Maishéicksler, der mittels eines hinter einem
Schlepper an dessen Dreipunktanbauvorrichtung anbringbaren Tragbalkens
an den Schlepper anbaubar ist, wobei am Ende des Tragbalkens eine in
einem Gehiuse angeordnete, als Scheibenmesserrad mit parallel zur Fahrt-
richtung liegender Messerwelle ausgebildete Schneidvorrichtung angebracht
ist, der ein seitlich unmittelbar neben dem Hinterrad des Schleppers ange-
ordnetes Maisgebifl vorgeschaltet ist, dadurch gekennzeichnet, daB das
Scheibenmesserrad-Gehiuse (3) zu einem kastenférmigen, den Tragbalken
bildenden Quertriger (2) verlingert ist und dal das Scheibenmesserrad (6)
teilweise innerhalb der Hinterradspur des Schleppers (1) liegt und das Mais-
gebifd (9) ausschlieBlich am Scheibenmesserrad-Gehduse (3) abgestiitzt ist.
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