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J m folgenden wird eine Methode zur Bestimlllung der zwischen 
Schlepper und Gerät am Dreipunktanbau wirkenden resultieren· 
den Kraft beschrieben'). Bekanntlich müssen dazu die Größe, Lage 
und Richtung der einzelnen Komponenten der Resultierenden ge· 
messen und errechnet werden. Diese Methode ist für a lle Arten des 
üblichen Dreipunktanbaus mit regelnden (nach Zugwiderstand, 
Lage oder mit Tasträdern) und schwilllmenden Krafthebern an­
wendbar (aber nicht, wenn zusätzliche Hilfsfedern am oberen 
Lenker verwendet werden. Der Übersetzer). 

Die Methode basiert grundsätzlich auf der Messung der Kom­
ponenten der Kräfte, die in den Lenkern wirken, mit Hilfe von 
Dehnungsmeßstreifen (strain gauges), der Richtungen der Lenker 
und auf der analytisch-geometrischen Berechnung der gewünsch­
ten Resultierenden. 

Der Grund fiir die Entwicklung dieser Methode war die Notwendig­
keit fiir eine schnelle lind genaue Best immung der resultierenden 
Widerstandskraft bei wiederholten Feldversuchen. Die große Zahl 
der Varianten erschwert die Lösung des Problems. Die Richtungen 
und Größen der Komponenten wechseln während der Arbeit, und 
sie müssen außerdem gleichzeitig gemessen werden. Schließlich 
sind die einzelnen Größen zu ermitteln und zu berechnen. 

Die hier angegebene Methode kann schnell und leicht, ohne be­
sondere Änderung am Bchlepper, angewendet werden. Die Meß­
einrichtung kann an jeden Sch lepper in kurzer Zeit angebaut wer­
den, die Berechnungen lassen sich leicht durchführen mit Hilfe 
einer elektronischen Rechenmaschine (computer); dies ist beson­
ders vorteilhaft, wenn eine größere Reihe von Versuchen gemacht 
wird . In üblicher Weise können daraus Änderungen der Kräfte 
und der Achslasten am Schlepper bestimmt werden. 

Grundlagcn, Voraussdzungcn und Definitioncn 

Die zwischen Sch lepper und Anbaugerät wirkenden Kräfte werden 
mittels Dehnungsmeßstreifen gemessen, die auf den Lenkern des 
Dreipunktanbaus befestigt sind . Die \Vah l der Befes tigungsstell en 
erfolgt entsprechend den in den Lenkern wirkenden Kräften, deren 
Kenntnis vorausgesetzt werden kann. Bie können sich etwas än­
dern bei speziellen Ausführungen der AnJenkung oder des Re­
gelungssystel1ls, bleiben aber grundsätzlich dieselben. 

Die Lage des Schleppers ist durch das dreidimensionale J(o­
ordinatensystem definiert (Bi Id I) . Die drei Achsen werden fol­
gendermaßen bezeichnet: 

S-Achse die Hinterachse des Schleppers (in Faflrtrichtung ge­
sehen ist die Richtung nach rec hts positiv angenommen). 

L-Achse Längsachse des Schleppers in Höhe der S-Achse (die po­
sitive Richtung ist entgegengesetzt zur Fahrtrichtung). 

I) Die 1!:llt,wic klullg drr .\Iethodr hü e in 'l'eül (~in(,l ' Vorsr hllngsarbcit mi t d(,111 
Ti te l ,,::>t,lIdium der Kriifl.c behH PHHg(,1l auf den llt)(l<'n 1sm.('!::;", Doktorarbeit· 
\'on }). \Vor. ~' un te r der 1,e iLllng von .Prof. !:j. OnLowsK I . im Landmaschincn· 
Institut., l'ech nio n - bmeiinstit.ut o i TednlOlogy. 
nie ÜhCl'SCLz.ung filr den vorliegenden ]jcit.n\g wurde fr~t1 ndli("herwc i:;c VOll 
Herrn H. :;J.i.ALWBlT, Inst.it.lIt für :O;chlepperforschung, 1jm ullschweig ~ Völkenrotle, 
ange fe rtigt.. 
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V-Achse die Achse im Schnittpunkt der S- und L-Achsen und 
senkrecht zu beiden (als positiv wird im Gegel1Batz zu 
deutschen und englischen Veröffentlichungen die Rich c 

tung nach aufwärts bezeichnet). 

Die Skizze auf TI i I d 1 zeigt das Koordinatensystem, die Lage der 
Lenker und die Richtung der Projektion der Kräfte bezüglich der 
Ac:hsen. Die Richtung der Kräfte, die nicht parallel zu einer der 
Achsen verlaufen, werden als positiv bezeichnet, wenn ihre Rich­
tung mit der in Bild 1 angenommenen übereinstimmt. Die Rich­
tung der Winkel ist positiv bei Drehung gegen den Uhrzeigersinn, 
während die Momente bei Drehung im Uhrzeigersinn als positiv 
bezeichnet werden. 

IV 
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Fahrtrichtung Hinterräder des Schleppers 

-L 

C~_~) 
lI'hl 1: ~;'-helllutische l)ursll'!llIng der liriHte und Ihrer Richtungen beim 
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Jeder Punkt des Koordinatensystems ist durch seinen Abstand von 
den Achsenebenen gekennzeichnet: 

V Entfernung von der L8-Ebene 

L Entfernung von der V 8-Ebene 

8 Entfernung von der V L-Ebene. 

Alle Längen, Winkel und Kräfte in der V L-Ebene (Aufriß) sind 
mit "eins gestrichen", diejenigen der 8L-Ebene (Grundriß) mit 
"zwei gestrichen" gekennzeichnet. 

Die Kugelgelenke, mit denen die drei Lenker mit dem Gerät ver­
bunden sind, können nur axiale und tangentiale Kräfte aufnchmen, 
aber keine Biegemomente. 

Die zwei unteren Lenker A und B werden durch die Hubarme At 
und B, gehalten. Diese sind starr miteinander verbunden und 
werden durch den hydraulischen Kraftheber gehoben. Die unteren 
Lenker werden bekanntlich durch den Kraftheber "gehalten", das 
heißt, sie können sich nicht frei nach unten bewegen, jedoch nach 
oben unter Wirkung einer äußeren Kraft (bei Regelung). 

Die unteren Lenker A und B können in der Horizontal-Ebene 
gegen seitliche Kräfte durch die Ketten A. und B, abgestützt sein. 

Im folgenden wird als Anbaugerät ein rechts wendender Streich­
blech-Pflug gewählt. Die Kräfte werden dementsprechend an­
genommen. 

Während der Arbeit wirken Kräfte an den Enden der Lenker und 
an den Kupplungspunkten des Pfluges. Jede Kraft kann zerlegt 
werden in Komponenten, deren vektorielle Summe die resul­
tierende Widerstandskraft ergibt. Der obere Lenker C kann nur 
axiale Belastungen aufnehmen. Die auftretende Kraft während 
des Pflügens ist als Druckkraft angenommen (PI)' 

Im unteren rechten Lenker A wirkt während des Pflügens eine 
Kraft, die in folgende Komponenten zerlegt werden soll : 

1. Zugkraft p. 

2. Tangential-Kraft P" die parallel zur V-Achse auf das Ende des 
Lenkers (V.L,S,) drückt, entgegen der Haltekraft von A" Da­
durch entsteht ein Biegemoment M" das an einem bestimmten 
Punkt am Lenker A gemessen wird 

3. Wenn die Kette A,unter Spannung ist (der Pflug stützt sich am 
Schlepper in der Horizontalebene ab), wirkt ein anderes Biege­
moment, nämlich M a• Dadurch wird eine t angentiale Kom­
ponente p. parallel zur S-Achse hervorgerufen am Punkt 
V,L,8" das ebenfalls an einer bestimmten Stelle am Lenker A 
gemessen wird 

Der linke untere Lenker B wird durch eine Kraft mit folgenden 
Komponenten beansprucht: 

I I 

1. Zugkraft Pa 
2. Tangentialkraft P,. die am Kupplungspunkt (V.L.S.) wirkt, 

ähnlich wie P" und das Biegemoment }rI, hervorruft. das am 
Lenker B gemessen wird 

Bei dem vorliegenden Pflug unseres Beispieles soll keine Tan­
gentialkomponente am Lenker B in der Horizontalebene wirken. 
In bestimmten Fällen treten einige dieser Komponenten nicht auf 
und können deshalb bei der Rechnung unberücksichtigt bleiben. 

Die Größen der sechs oben genannten Komponenten der resul­
tierenden Widerstandskraft können beim Pflügen einzeln gemessen 
werden. Die ge messenen Größen sind: R" R,. Ra, M" M 2 und M •. 
hieraus können die Komponenten PI' P" Pa, P." P" Ps errechnet 
werden. Aus diesen Komponenten wiederum wird die resultierende 
Widerstandskraft Perhalten. 

Angaben zur ~IesSllng der Krärt.e 

Vor der Anbringung der Dehnmeßstreifen und ihrer Schaltung ist 
es notwendig, die auftretenden Kräfte abzuschätzen. Dies läßt sich 
auf Grund von Literaturangaben und Tastversllchen durchführen. 

Die "Meßstreifen liegen zusammengeschaltet in sechs ganzen 
WHEATsToNEschen Brücken, eine für jede Meßgröße. Die Be­
festigungsstellen sollen frei von Spannllngsspitzen sein (d. h. weit 
genug von Hohlkehlen, Bögen und Ecken entfernt) . Die einzig 
richtigen Befestigungsstellen sind also folgende : In der Mitte des 
Anschlusses beim oberen Lcnker und in der Mitte zwischen den 
Kupplungspunkten und den Hubstangen A, und B, der unteren 
Lenker A und B (siehe Bilder 2-4). 

Die Brücken BI' B, und B. messcn die Axialkräfte in den Lenkern. 
Zwei Streifen jeder Brücke messen die Hauptspannung der axialen 
Belastung, das heißt sie haben die Richtung der Längsachse der 
Lenker. Diese Meßstreifen sind in entgegengesetzten Zweigen der 
Brücke geschaltet. Die anderen zwei Meßstreifen sind als Tem­
peratur-Kompensatoren senkrecht zu den ersten aufgebracht. 
Hierdurch wird die Wirkung erhöht, die Verstärkung beträgt 
2(1 + 11-), wobei 11- die POISsoNsche Verhältniszahl ist . 

Um die Biegemomente zu messen (Brücken B" B. und B.), wer­
den die Meßstreifen in Paaren an beiden Seiten der Lenker be­
festigt. Diese Flächen stehen senkrecht zur Momentebene. Alle 
vier Meßstreifen jeder Brücke werden sowohl für die Kraftmessung 
als auch für die Kompensation der Temperatur bcnutzt. Die zwei 
Brücken unter Zug sind auf entgegengesetzte Zweige der Brücke 
geschaltet. In diesem Fall ist der Verstärkungsfak tor 4. 

Diese Anordnungen erlauben die Messung jeder Komponente für 
sich. Keine Brücke erhält Reaktionen von Kräften, die nicht für 
sie bestimmt sind. Die Art der Dehnmeßstreifen, ihr Widerstand, 
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Blldor 2-4: Schematische Darstellung <Ier Lnge dor \Yhentstoneschen Rrücken (B) o·n d .. D J,enl,orn d.·s J)reillllnl<tun~oues lind di .. '\noroln(lllg 
der MeOstrelfon (SO), gekennzeichnet durch Ihre Lilng'''('hsen 

Es werden gemessen in der Brü<:kc : 
B t - Kran R, im Lenker A B, - Kraft R, im Lcnkcr C 
ß'f, - jjiegclllo mcnt ilJ 2 im Lenker A BI. - Kraft Ra im Lcn)<er II 
B s - JlicgcmolOen t. Jl1 1 Im J,cnkcr A BI. - Hir.g:~llIoll1 e nt , 1.\1:! im Lenker B 
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ihr Meßfaktor und die Zahl für jede Brücke sind entsprechend der 
zu erwartenden Größe der Kräfte gewählt. 

Die Größe der Kräfte wird aus den ermittelten Spannungen 
Eichkurven bestimmt, die durch Eichung der Lenker in einer 
lVIaterialprüfmaschine erhalten wurden. 

Die analytische Ermittlung der Kräfte 

Aus der Größe der gemessenen Kräfte werden die Resultierenden 
berechnet, nachdem mit Hilfe der ana lytischen Geometrie die 
Richtungen der Lenker ermittelt wurden, und zwar durch Be­
rechnung der Lage der Anlenkpunkte der Lenker bezüglich des 
gewählten Koordinatensystems. Die Anlenkpunkte am Schlepper 
(V,L,S" V,L,Sa und V.L,S,) liegen fest, ihre Lage ka nn leicht 
durch übliche Methoden bestimmt werden. Die Kupplungspunkte 
am Pflug (V.L.S2, V.L.S. und V.L,S.) ändern ihre Lage während 
der Arbeit oder bei der Einstellung des Pfluges. 

Ihre Lage wird bestimmt durch Messung der Entfernungen der 
einzelnen Kupplungspunkte von drei beka nnten Punkten am 
Schlepper. Einer dieser Punkte kann der jeweilige Anlenkpunkt 
sein (die Entfernung ist also die Länge des Lenkers), während die 
zwei anderen beliebige Punkte a m Schlepperkörper sind (V ,L,S" 
V8L 8S . ). 

Die Länge der Lenker A und B (I. und la) sowie die Längen der 
Hebelarme des Biegemoments - bis a n die Meßstelle (I., l. , l,) -
sind konstant und können gemessen werden. Die folgenden Längen 
ä ndern sich und müssen bei der Feldarbeit gemessen werden. 

I, - Länge des oberen Lenkers C 

/, - Entfernung zwischen V.L.S. und V,L,S, 

18 - Entfernung zwischen V.L.S. und VaL8SB 

I. - Entfernung zwischen V.L.S, und V,L,S, 

110 - Entfernung zwischen V.L.S. und V.L.Ss 

111 - Entfernung zwischen V.L,S. und V,L,S, 

112 - Entfernung zwischen V 8L,S. und V 8L.S8 

Wenn man diese sich ändernden Entfernungen der Kupplungs­
punkte kennt, läßt sich jede Stellung des Pfluges in bezug auf das 
Koordinatensystem des Schleppers bestimmen. 

Zum Beispiel: 

li = (V.- VI)' + (L2-L,)2+ (S,-SI)2 (I) 

li = (V. - V,)2+ (L. - L , )2 + (S.-S,)2 (2) 

(3) 

Aus diesen Gleichungen wird die Lage von V.L,S2 bestimmt. Auf 
ä hnlichem Wege werden die Lagen von V.L;S. und V8L.S. ge­
funden. 

Die Projektionen der Winkel auf die Koordinatenebenen sind 
durch folgende Gleichungen zu berechnen: 

und 

V2 - V, 
tgtp; = L L 

. - 1 

S2 - S I 
tg tp;' = --;0-----::­

L 2 - L, ' 

(4) 

(5) 

wobei tp; - der Winkel zwischen der Projektion des oberen Len­
kers auf die Vertikalebene und der L-Achse sowie 

tp; - der Winkel zwischen der Projektion des oberen Len-
kers auf die Horizonta lebene und der L-Achse ist. 

Auf gleiche Weise werden die Winkel tp; , tp~, tp~ , tp~' [bezogen auf 
die Lenker A und B] ermittelt. 

Daraus können die Winkel zwischen den Lenkern und ihren Pro­
jektionen berechnet werden: 

tg tpl = tg tp; cos tp;' (6) 

tg tp2 = tg tp~ cos tp; , (7) 

wobei tp, - der Winkel zwischen dem oberen Lenker und seiner 
Projcktion a uf die Horizontalebene 

tp2 - der Winkel zwischen dem oberen Lenker und seiner 
Projektion auf die Vertikalebene sind. 
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Die Winkel tp" tp., tp., tp, für die unteren Lenker A und B 
können auf die gleiche Weise gefunden werden. 

Die Komponenten der resultierenden Widerstandskraft können 
auf Grund der gemessenen Reaktionen in den Lenkern unter Be­
rücksichtigung der errechneten Winkel und der gemessenen Ent­
fernung auf Grund folgender Gleichungen ermittelt werden : 

PI=R I • 

Da p. nur in der Vertikalebene wirkt, ist 

und 

, M2 
P.=P~ = --_· 

, I. cos tp, 

Pa = R,+ p. sin tp •. 

Da p. nur in der Vertikalebene wirkt, is t 

, MI 
P, = P 4 = -,----'--­

l. cos tpa 

Da p. nur in der Horizontalebene wirkt, ist 

und 

" Ma 
p. = P G = -c-----'-

18 cos tp. 

(8) 

(9) 

(10) 

(11) 

(12) 

(13) 

Die Projektionen dieser Komponenten auf die verschiedenen 
Ebenen sind : 

(14) 
und 

Pi' = PI COS tp2 . ( 15) 

P;, P;', P;, P;' werden in gleicher Weise berechnet. Die Kom­
ponenten der resultierenden Widerstandslinie sind dann: 

P L = Pi cos'Pi + P; costp; + P; costp;, (16) 

P v = Pi sintpi + P; sin'P; + P; sin'P~+ P~ + P~ (17) 

und 

(18) 

P L , Ps und P v liegen in Richtung der entsprechenden Achsen. 

Daraus ergeben sich die Größen der R esultierenden in der Vertikal­
und Horizontal-Ebene nach 

(19) 
und 

(20) 

Somit ist die Größe der gesamten resultierenden Widerstandskraft 
zwischen Schlepper und Pflug : 

P = vpr+ p~ -i- pr (21) 

und die Proj ektionen der Winkel : 

, P v 
tg<Xl = Ps in der Vertika lebene (22) 

und 

" Ps 
tg <X2 = -----p; in der Horizontalebene . (23) 

Die Richtungen der resultierenden Widerstandskraft sind dann 

(24) 
und 

(25) 

wobei <X I der Winkel zwischen der Resultierenden und ihrer Pro­
jektion auf die H orizontalebene und 

<X 2 der Winkel zwischen der R esultierenden und ihrer Projektion 
zur Vertikalebene ist. 

Weitere Einflüsse der Resultierenden im Koordinatensystem sind 
im folgenden genannt. Die Summe der Momente, hervorgerufen 
durch Kräfte parallel zur L-Achse in der Vertika lebene, bezogen 
auf den Sehnittpunkt der Achsen ist: 

EMLV = V.p,cos<pi+ V. p;costp;+ V8P;cos 'P; ' (26) 

Die Summe der Momente - hervorgerufen durch Kräfte parallel 
zur V-Achse in der Vertikalebene - bezogen auf den Schnittpunkt 
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der Achsen 

I MI' = L, P; sin q;; + L. P; sin <p; + Lu p~ sin <p; + L,)'., + L. p " 
(27) 

Die Summe der Momente, hervorgerufen durch Kräfte p:tra,lIel zur 
L-Aehse im Grundriß, bezogen a.uf den ~chnittpunkt der Achsen, ist 

L'1I1,.s = S,P~' cos'P~' + S,P;' cos'1';' + S,P;' C()sq:~'. (2H) 

Die ~urnrne der Momente, hervorgerufen von Kräften parallel 
zur S -Achse im Seitenriß, bczogen auf den ~ehnittpunkt der 
Achsen, ist 

IlIl s = L2 ";'s in q:~'+ L,P;;sin <p~' + L . " ;' s in rp;;' + L, "~'. (29 ) 

Daraus ergeben s ich die E ntfel'J1ungen dt'r ~ c: hnit.tpunkte der 
resul t ierenden ,\rid er~tandslinien auf der V-und S-Achse: 

(30) 

und 

D,trnit ist die resultierende Widerstandslinie in Größe, Richtung 
und Lage Will Schlepper best.immt. 

Diese Methode wurde mit E rfolg im Labor und au f dem Acker 
geprüft. 

Zusammcnfassung' 

Es wird cine 'Mcthode beschriebcn, mit der die zwischen Schlepper 
und Gerät 11m Dreipunktanbau wirkende resul t ierende K raft 
bestimmt werden ka nn . Zu diesem Zweck werden dic Komponen­
tcn der Kräfte, die in den Lenkern wirken. mit Hilfe von Dehnungs­
meßstreifen gemessen . Die Meßstreifen werdcn an besondcrs ge­
eigneten Bcfcstigungsstellen angebmcht. i\nschließend werden 
die.Richtungen der Lenker er rnittelt , indem die Lage der Anlenk­
punkte - bezogen auf das gewäh lte Koordinatensystem - nach 
den Methoden der ana lytischen Geomctrie berechnet wurde. Aus 
den auf diese Weise crmittelten Komponenten und Richtungen 
der Kräfte wird dann die zwischen l)ch lepper und Gerät wirkende 
Resul tierende bestimmt. 

ErprobllJlgslllcthodcu bci I,andmaschiuclI 

Am 22 . und 23. Oktober 1963 veranstaltete die VDI.Fachgruppe 
Landtechnik in Heidelbcrg eine Tagung über das Tltellm .. E r· 
probungsmethoden bei Landmaschinen". Über :~OO Teiinehlller 
- in der Hauptsache Konstrukteure und ] ngenieure aus der 
Landlllaschinen-I ndustrie - besucht.en diese Tagung. Die leb­
hafte Diskussion a ller Referat.e zeigte. daß mit den anges<:llllitt.enen 
Themen Probleme der Prax is a ngesprochen lI'urden . 

Alle Referate dieser Tagung werden in der .,Landtcchnischen 
Forschung" veröffentli cht. Das erste R eferat. erscheint im vor· 
liegenden H eft, vier weitere .Referate \I 'erden in Heft. J /ß4 ver· 
öft'entli cht, die restliehen Beiträge erscheinen in Heft 2/M. 

* 
OlleD·Ausschuß 
lür Natur\\'issens(~hartler, Ingcnieurc uud Tcchuikt~r 

E ine aus Experten der OßeD·Länder bestehende ad hoc·G ruppe 
des OECD·Ausschusses fiir Naturwissenschaftl er, Ingenieure und 
Techniker hot am 4. und 5. N'ovem ber 196a in Paris über das 
Thema "Ausbildung und Einsatz von Diplom.Ingenieuren" 
unter Leit ung von Bu ndesminister a. D. Prof. Dr .. ]ng. S. BALKE 
diskutiert. 

Ausführlich wurden insbesondere folgende Fragen erörtert: Nach· 
wuchsprobleme, zeitgerechte Hochsc hulausbi ldung. theoretische 
und praktische Fortbildung der im Beruf stehenden I ngen ieure, 
Finanzierung der Ausbildung nnd Wciterhildung. optim a les 
Verhältnis von Ingenieuren zu Technikern . Die von uer Gruppe 
gefaßten Entschlüsse sollen nach Bi lligung durch den gcnannten 
OßeD·Ausschuß den Hegierungen der einzelnen OI~CD-Ländcr 
a ls Empfehlungen vorgelegt werden. 

156 

Res'lIn~ 

Samuc L Odosu'!.:i and lJn?1. W o Ll : .. M w8uring th e Po rces 
?:n T h'/'ec·Point jl'/o1Lnlinu ". 

A 'II1 etlwd ';s described by u,I!1:ch the resulta.nt lorce ar.tina 'in t.he three· 
pO'int rnountinu bet /l.'een lraäor and ün-JIle'ment can be delenl/ined. 
For this pur'l)()se tlw components ol the lorces lIcting in the uuides 
(ac rn~aS'ured by m p'(lnS 01 extens-ion'7Iloosurina clwrt8. 'l'he cha:rts 
are. mounled (1./. wpecinUy suilable laslening points. Therealter the 
clirecl·ions 01 t.he guides are uscerla'ined by calculnt iny lhe position 
01 the 1'ivol(l[ points - related to the coordinate system clwsen -
according to the w ethods 01 the anaLylica.L ueollle/ry. From these corno 
ponents a.nd direcl-ions olthe 100'ces mefl sured in this u'ay the 'resul/ant 
acll:ng iJel?uen trad.or nnd impLelli ent. 'i,~ then däermined. 

Sa?llue L OrlO 'l.l' s l.:i et Dun WoLl: ( /~ a det enninali on d es 
101'ces a.gissant sur l 'a ttetag e tr ois po in t s.,) 

On deuil une methode qui pennet de detennine?' La lorce 'resuL· 
tnnle s'exeryllnt sur l'a.tt elage trois points en/,re le tmcteut et L'outiL. 
Pour ce laire . on mesure a l'aide de bandes d 'allongernent Les com,· 
posflnles des lorces qui sont. ap pli1luees a.u:c bras. On fixe Les b(uules 
d 'aLlonuement ü des points1'art.icuLieremenl apprapr·ies. ()n dc!termine 
ensuile Les dirertions des bra.s en calculant. d 'npre.s Les mBhodes 
de la geoudtr'ie analytique La position des points d 'a rlicu/at'ion en 
se relemnt (LU systeme de coordonnes choisi. J~es composa,ntes et Les 
diredions des lorces oblenues a:insi servent ä. deterlll inel' la resultante 
s'exel'l;nnl entre Le tracteur et l'outil. 

Sa1lluel ()rlow ski y f)an WoLl : «)J elenninacion de Lo s es· 
luerz08 q'ue se producen en In sus l' ensi6n en tr es pun/os .• ) 

Se describe un procedüniento gue puede servil' pur(t deterrninar el 
esluerzo gue se produce enlre eL trador y eL remoLgue en la suspensi on 
en lr~s punlos. PUl'({. eslo se miden lelS co 11'1 flonenles de los esluerzos 
que se producen en Ins bflrra.s de cond1J,rr.i6n !:On tiras para ensayos 
e:densometricos que se Man en punlos convenientes. A continuacion 
se caLcula La direcci6n de las barras de conducci6n, se caLcula la 
liosici6n de los puntos de acoplallliento - rele·r·ida aL sislema de 
coorclena.das corres]Jondienle - seylin los metod08 de La geometria. 
a.nalit-ica.. J)e lus componentp.s y de /a. direcci6n de los esjuerzos asi 
encont mdos se ca lcuLa entonces La 'l'esullnnte entre el tractor y eL 
1'emolque. 

Llludtcchnisehc Forschung Hert 1/64 
Zur Veröffentlichung im ersten H eft des Jahres 1964 (14. Jahr· 
gang) sind folgende Aufsätze vorgesehen: 

W ELSCHOF, G.: Festigkei tsberechnuugen im Landrnaschinenbau 
und deren Grem.en (VDI-Tagung Heidelberg) 

J(ERSTINO, G. : Technische Furmgebung an La.ndmaschinen 
(VDI.Tagun g H eidelberg) 

SCHÜTZ, W.: Der Betriebsfest igkeitsvenuch als Mittel zur ' Veiter­
entwicklung von Fahrzeugbautei len 
(VDI.Tagung H eidelberg) 

GRABHERR, A.: Ermittlung der Ü bertragungsfähigkeit von 
Schleppertriebwerken au f Prüfständen mit Lcistungskreisla llf 
(VDI-Tagllng H eidelberg) 

l)I{ALWElT, H.: F eldlll esslinge n der Kräfte an Schleppern mit 
Dreipunktanbau und regelnden Krafthebern 

HASSEBRA UC K, B.: Das Trennen von Korn· Häcksel- Gem ischen 
in Sichtern lllit senkrecht a ufsteigendem Luftstroll1 

BUSSE, \V.: Die Theorie a uf uem Gebiete des Verdichtens von 
Ha llllgut 

OEHRlNO, J .: Zur ÜberiapPullg bci Schleuder.Düngerstrellern 
Krw:HA1\N, J.: Weitere Anwend urJgsmögliehkeiten des Wl\hr­

scheinlichkeitspapiers III der Markt.forschung für Land­
lIlaschinen 

1lerichligung 

Tm Aufsatz von Dl'. agr. PETER·NrLS E VERs über das T hema 
,.Untersuchungen über den Einfluß der Bodenvorbereitung und 
Saateillbringung auf den Fe ldall fgallg von Zuckerrüben" 
(Heft 5/1963 der "Landtechnisc:hen Forschung" ) wurden in der 
Darstellung 7 zwei Bilder vertauscht, Das Bild rechts oben ist das 
llild 7d, das Bild rechts unten ist das Bild 7b. 

Landtcchnische Forschung 1a (1963) H. 6 




