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Bestimmung der beim Dreipunktanbau wirkenden Krifte
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Im folgenden wird eine Methode zur Bestimmung der zwischen
Schlepper und Gerit am Dreipunktanbau wirkenden resultieren-
den Kraft beschrieben'). Bekanntlich miissen dazu die Grole, Lage
und Richtung der einzelnen Komponenten der Resultierenden ge-
messen und errechnet werden. Diese Methode ist fiir alle Arten des
iiblichen Dreipunktanbaus mit regelnden (nach Zugwiderstand,
Lage oder mit Tastradern) und schwiinmenden Krafthebern an-
wendbar (aber nicht, wenn zusatzliche Hilfsfedern am oberen
Lenker verwendet werden. Der Ubersetzer).

Die Methode basiert grundsatzlich auf der Messung der Kom-
ponenten der Krifte, die in den Lenkern wirken, mit Hilfe von
DehnungsmeBstreifen (strain gauges), der Richtungen der Lenker
und auf der analytisch-geometrischen Berechnung der gewiinsch-
ten Resultierenden.

Der Grund fiir die Entwicklung dieser Methode war die Notwendig-
keit fiir eine schnelle und genaue Bestimmnung der resultierenden
Widerstandskraft bei wiederholten I'eldversuchen. Die groBe Zahl
der Varianten erschwert die Losung des Problems. Die Richtungen
und Grofen der Komponenten wechseln wahrend der Arbeit, und
sie miissen auBerdem gleichzeitig gemessen werden. SchlieB3lich
sind die einzelnen Groflen zu ermitteln und zu berechnen.

Die hier angegebene Methode kann schnell und leicht, ohne be-
sondere Anderung am Schlepper, angewendet werden. Die Me8-
einrichtung kann an jeden Schlepper in kurzer Zeit angebaut wer-
den, die Berechnungen lassen sich leicht durchfithren mit Hilfe
einer elektronischen Rechenmaschine (computer); dies ist beson-
ders vorteilhaft, wenn eine groBere Reihe von Versuchen gemacht
wird. In iiblicher Weise konnen daraus Anderungen der Krafte
und der Achslasten am Schlepper bestimmt werden.

Grundiagen, Yoraussetzungen und Definitionen

Die zwischen Schlepper und Anbaugerit wirkenden Krifte werden
mittels DehnungsmeBstreifen gemessen, die auf den Lenkern des
Dreipunktanbaus befestigt sind. Die Wahl der Befestigungsstellen
erfolgt entsprechend den in den Lenkern wirkenden Kriften, deren
Kenntnis vorausgesetzt werden kann. Sie konnen sich etwas én-
dern bei speziellen Ausfithrungen der Anlenkung oder des Re-
gelungssystenis, bleiben aber grundsitzlich diesclben.

Die Lage des Schleppers ist durch das dreidimensionale Ko-
ordinatensystem definiert (Bild 1). Die drei Achsen werden fol-
gendermaflen bezeichnet:

S-Achse die Hinterachse des Schleppers (in Fahrtrichtung ge-

sehen ist die Richtung nach rechts positiv angenommen).
L-Achse Lingsachse des Schleppers in Hohe der S-Achse (die po-

sitive Richtung ist entgegengesctzt zur Fahrtrichtung).

1y Die Lntwicklung der Methode ist ein Teil ciner Forsehungsarbeit mit demn
Titel ,,Studium der Kriifte beim PRitgen auf den Baden Isracls, Doktorarbeit
von D. WOLF unter der Leitung von Prof. 5. ORLOWSKI, im Landmaschinen-
Institut, Technion — lIsrael Institut of Technology.

Die Ubersetzung fitr den vorliegenden Beitrag wurde freundlicherweise von
Herrn H. SKALWEILT, Institut fiir Schlepperforschung, Braunschweig-Volkenrode,
angefertigt.
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V-Achse die Achse im Schnittpunkt der S- und L-Achsen und
senkrecht zu beiden (als positiv wird im Gegensatz zu
deutschen und englischen Veroffentlichungen die Rich-
tung nach aufwirts bezeichnet).

Die Skizze auf Bild 1 zeigt das Koordinatensystem, die Lage der
Lenker und die Richtung der Projektion der Krafte beziiglich der
Achsen. Die Richtung der Kréfte, die nicht parallel zu einer der
Achsen verlaufen, werden als positiv bezeichnet, wenn ihre Rich-
tung mit der in Bild 1 angenommenen iibereinstimmt. Die Rich-
tung der Winkel ist positiv bei Drehung gegen den Uhrzeigersinn,
withrend die Momente bei Drehung im Uhrzeigersinn als positiv
bezeichnet werden.
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Bild 1: Schematische Darstellung der Kritfte und threr Richtungen beim
Dreipunktanbau
A, B, C — Lenker
Ay, By— Hubarme
Ay By — Seitenbegrenzungsketten
S

V, L,

Vily S; Anlenkpunkte am Schlepper
VoL S |

VoL, S: |

Ve Lg Sy Kupplungspunkte am Gerit
Vel S |
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Jeder Punkt des Koordinatensystems ist durch seinen Abstand von
den Achsenebenen gekennzeichnet:

V Entfernung von der LS-Ebene
L Entfernung von der VS-Ebene
S Entfernung von der VL-Ebene.

Alle Langen, Winkel und Kréfte in der VL-Ebene (Aufri) sind
mit ,,eins gestrichen*’, diejenigen der SL-Ebene (Grundrif3) mit
,»zwei gestrichen‘’ gekennzeichnet.

Die Kugelgelenke, mit denen die drei Lenker mit dem Gerat ver-
bunden sind, kénnen nur axiale und tangentiale Krafte aufnchmen,
aber keine Biegemomente.

Die zwei unteren Lenker A und B werden durch die Hubarme A,
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
heiBt, sie kénnen sich nicht frei nach unten bewegen, jedoch nach
oben unter Wirkung einer auBeren Kraft (bei Regelung).

Die unteren Lenker A und B kénnen in der Horizontal-Ebene
gegen seitliche Krifte durch die Ketten A, und B, abgestiitzt sein.

Im folgenden wird als Anbaugerit ein rechts wendender Streich-
blech-Pflug gewiihlt. Die Krafte werden dementsprechend an-
genommen.

Wihrend der Arbeit wirken Krifte 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 wahrend
des Pfliigens ist als Druckkraft angenommen (P,).

Im unteren rechten Lenker A wirkt wihrend des Pfliigens 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;) driickt, entgegen der Haltekraft von A,. Da-
durch entsteht ein Biegemoment 31, das an einem bestimmten
Punkt am Lenker A gemessen wird

3. Wenndie Kette A,unter Spannung ist (der Pflug stiitzt sich am
Schlepper in der Horizontalebene ab), wirkt ein anderes Biege-
moment, nimlich 3/;. Dadurch wird eine tangentiale Kom-
ponente P, parallel zur S-Achse hervorgerufen am Punkt
ViLS;, das ebenfalls an einer bestimmten Stelle am Lenker A
gemessen wird

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

1. Zugkraft P,

2. Tangentialkraft P;, die am Kupplungspunkt (VsLeSs) wirkt,
ghnlich wie P,, und das Biegemoment M, 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 Fillen treten einige dieser Komponenten nicht auf
und kénnen deshalb bei der Rechnung unberiicksichtigt bleiben.

Die GroBlen der sechs oben genannten Komponenten der resul-
tierenden Widerstandskraft kénnen beim Pfliigen einzeln gemessen
werden. Die gemessenen GroBcen sind: Ry, R,, Ry, M,, M, und M,
hieraus konnen die Komponenten P,, P,, P;, P,, Ps, P, errechnet
werden. Aus diesen Komponenten wiederum wird die resultierende
Widerstandskraft P erhalten.

Angaben zur Messung der Kriifte

Vor der Anbringung der DehnmeBstreifen und ihrer Schaltung ist
es notwendig, die auftretenden Krifte abzuschétzen. Dies laBt sich
auf Grund von Literaturangaben und Tastversuchen durchfiihren.

Die MeBstreifen liegen zusammiengeschaltet in sechs ganzen
WhEearsTONEschen Briicken, eine fir jede MeBgroBe. Die Be-
festigungsstellen sollen frei von Spannungsspitzen sein (d. h. weit
genug von Hohlkehlen, Bogen und Ecken entfernt). Die einzig
richtigen Befestigungsstellen sind also folgende: In der Mitte des
Anschlusses beim oberen Lenker und in der Mitte zwischen den
Kupplungspunkten und den Hubstangen A, und B, der unteren
Lenker A und B (siehe Bilder 2—4).

Die Briicken B,, B, und B; messcn die Axialkrifte in den Lenkern.
Zwei Streifen jeder Briicke messen die Hauptspannung der axialen
Belastung, das hei3t sie haben die Richtung der Lingsachse der
Lenker. Diese MeBstreifen sind in entgegengesetzten Zweigen der
Briicke geschaltet. Die anderen zwei MeBstreifen sind als Tem-
peratur-Kompensatoren senkrecht zu den ersten aufgebracht.
Hierdurch wird die Wirkung erhoht, die Verstirkung betragt
2(1 4+ u), wobei u die Porssonsche Verhaltniszahl ist.

Um die Biegemomente zu messen (Bricken B,, B, und ), wer-
den die MeBstreifen in Paaren an beiden Seiten der Lenker be-
festigt. Diese Fliachen stehen senkrecht zur Momentebene. Alle
vier MeBstreifen jeder Briicke werden sowohl fiir die Kraftmessung
als auch fiir die Kompensation der Temperatur benutzt. Die zwei
Briicken unter Zug sind auf entgegengesetzte Zweige der Briicke
geschaltet. In diesem Fall ist der Verstarkungsfaktor 4.

Diese Anordnungen erlauben die Messung jeder Komponente fiir
sich. Keine Briicke erhilt Reaktionen von Kriften, die nicht fiir
sie bestimmt sind. Die Art der Dehnme@streifen, ihr Widerstand,
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Bilder 2—4: Schematische Darstollung der Lage dor Wheatstoneschen Briicken (B) an den Lenkorn des Dreipunktanbaues und die Anordnung
der MeBstrelfon (SG), gekennzelchnet durch fhre Litngsachsen

Es werden gemessen in der Briicke:

B; — Kraft R, im Lenker A
B, — Biegemoment M, im Lenker A
By — Bicgemowment M, im Lenker A
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B, — Kraft R, im Lenker C
By — Kraft R; im Lenker B
Bs — Biegemoment M, im Lenker BB
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ihr Meffaktor und die Zahl fiir jede Briicke sind entsprechend der
zu erwartenden Grofle der Krafte gewihlt.

Die Grofle der Krifte wird aus den ermittelten Spannungen
Eichkurven bestimmt, die durch Eichung der Lenker in einer
Materialpriifmaschine erhalten wurden.

Die analytische Ermittlung der Krifte

Aus der Grofle der gemessenen Krafte werden die Resultierenden
berechnet, nachdem mit Hilfe der analytischen Geometrie die
Richtungen der Lenker ermittelt wurden, und zwar durch Be-
rechnung der Lage der Anlenkpunkte der Lenker beziiglich des
gewahlten Koordinatensystems. Die Anlenkpunkte am Schlepper
(ViLyS,, ViLgS; und V,L,S,) liegen fest, ihre Lage kann leicht
durch tibliche Methoden bestimmt werden. Die Kupplungspunkte
am Pflug (V,L,8,, VLS, und VgLgS,) dndern ihre Lage wihrend
der Arbeit oder bei der Kinstellung des Pfluges.

Ihre Lage wird bestimmt durch Messung der Entfernungen der
einzelnen Kupplungspunkte von drei bekannten Punkten am
Schlepper. Einer dieser Punkte kann der jeweilige Anlenkpunkt
sein (die Entfernung ist also die Lénge des Lenkers), wihrend die
zwei anderen beliebige Punkte am Schlepperkérper sind (V,L,S;,
VeLgSy).

Die Liange der Lenker A und B (/, und [;) sowie die Langen der
Hebelarme des Biegemoments — bis an die MeBstelle (I,, I, l;) —
sind konstant und konnen gemessen werden. Die folgenden Léingen
indern sich und miissen bei der Feldarbeit gemessen werden.

I, — Lange des oberen Lenkers C

1, — Entfernung zwischen V,L,S, und V,L.S;
I — Entfernung zwischen V,L,S; und Vg LgS,
I, — Entfernung zwischen V,LS; und V,L,S,
l,o, — Entfernung zwischen V,LyS; und VgLgS,
l,, — Entfernung zwischen VLS, und V,L,S,
l,, — Entfernung zwischen V¢LeS; und V LgSy

Wenn man diese sich 4ndernden Entfernungen der Kupplungs-
punkte kennt, laBt sich jede Stellung des Pfluges in bezug auf das
Koordinatensystem des Schleppers bestimmen.

Zum Beispiel:

lf =(V,— V,))*+ (Ly— Ly)*+ (Sz_‘Sl)2 (1)
2= (V,— V)24 (Ly— L;)*+ (S, — S7)* @)
B=(Vo— Ve)*+ (Ly— Lg)*+ (S,— Se)? ()

Aus diesen Gleichungen wird die Lage von V,L,S, bestimmt. Auf
ahnlichem Wege werden die Lagen von V;L,S; und VLS, ge-
funden.

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

. VeV
tggr = Lo L, (4)
und
. 88, )
tgp. = L,— LT: (5)

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

@, — der Winkel zwischen der Projektion des oberen Len-
kers auf die Horizontalebene und der L-Achse ist.

Auf gleiche Weise werden die Winkel @3, ¢{, @5, @5 [bezogen auf
die Lenker A und B] ermittelt.

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

tg @, = tg @y cos @y (6)
tg @, = tg @y cos gy, (M

wobei g, — der Winkel zwischen dem oberen Lenker und seiner
Projcktion auf die Horizontalebene

@, — der Winkel zwischen dem oberen Lenker und seiner
Projektion auf die Vertikalebene sind.
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Die Winkel @, @, @;, @ fiir die unteren Lenker A und B
konnen auf die gleiche Weise gefunden werden.

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

P =R,. (8)
Da P; nur in der Vertikalebene wirkt, ist
P p M,
. 5 ls €08 @, (9)
und
P,= Ry+ P;sing;. (10)
Da P, nur in der Vertikalebene wirkt, ist
P,=P, M,
AT Licosg, (n
Da P, nur in der Horizontalebene wirkt, ist
Py= Py = 2
§T 08T L cos g, 2
und
P,= R,+ P,;sing;4 Pgsing,. (13)

Die Projektionen dieser Komponenten auf die verschiedenen
Ebenen sind:

P, = P,cosg, (14)
und

Py = P,cosp,. (15)

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

P, = P| cosp; + P, cosg;+ P; cosg;, (16)
Py = Py sing] + P; sing; + Pj sing; + Pi+ P (17)
und

Pg= Py singy + Py singi+ Pysingy 4+ Pg . (18)

P,, Pgund Py liegen in Richtung der entsprechenden Achsen.

Daraus ergeben sich die Gréfien der Resultierenden in der Vertikal-
und Horizontal-Ebene nach
Py=|Pi+ P} (19)
und -
PSL=VP%+P:ZS' (20)
Somit ist die Grofe der gesamten resultierenden Widerstandskraft
zwischen Schlepper und Pflug:

P=|P,+ Py + P (21)
und die Projektionen der Winkel:
. Py :
tgoy = p. M der Vertikalebene (22)
s
und
. Ps .
tgay = 5~ in der Horizontalebene . (23)
L
Die Richtungen der resultierenden Widerstandskraft sind dann
tga, = tga) cosuy (24)
und
tga, = tgoy cosa, , (25)

wobei «, der Winkel zwischen der Resultierenden und ihrer Pro-
jektion auf die Horizontalebene und

«, der Winkel zwischen der Resultierenden und ihrer Projektion
zur Vertikalebene ist.

Weitere Einfliisse der Resultierenden im Koordinatensystem sind
im folgenden genannt. Die Summe der Momente, hervorgerufen
durch Krafte parallel zur L-Achse in der Vertikalebene, bezogen

auf den Schnittpunkt der Achsen ist:
EMyy= VyP cosgy+ VyPycospy+ VePicosps. (26)

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

XM, = L,Pising, + L;Pysingy + LyPysing; + L,P,+ LgPg

(27)

Die Summe der Momente, hervorgerufen durch Krifte parallel zur

L-Achse im GrundriB, bezogen auf den Schnittpunkt der Achsen, ist

M= S;Py cosgy -+ S, P] cos gy + S Py cosgs . (28)

Dic Summe der Momente, hervorgerufen von Kraften parallel

zur S-Achse im ScitenriB, bezogen auf den Schnittpunkt der
Achsen, ist

EMg= L,Pysingy+ L, Py singy-|- LyPy singpg + L,Pg . (29)

Daraus ergeben sich die Entfernungen der Schnittpunkte der

resultierenden Widerstandslinien auf der V- und S-Achse:

ZMy+ XMy
P — Pl

A

(30)

und

M s+ ZMg
P, ’

Damit ist die resultierende Widerstandslinie in GroBe, Richtung
und Lage zuni Schlepper bestinunt.

(31)

Dp =

Diese Methode wurde mit Erfolg im Labor und auf dem Acker
gepriift.

Zusammenfassung

Es wird cine Mcthode beschrieben, mit der die zwischen Schlepper
und Gerdt am Dreipunktanbau wirkende resultierende Kraft
bestimmt werden kann. Zu diesem Zweck werden dic Komponen-
ten der Krafte, die in den Lenkern wirken, mit Hilfe von Dehnungs-
meBstreifen gemessen. Die MeBstreifen werden an besonders ge-
eigneten Befestigungsstellen angebracht. AnschlieBfend werden
die Richtungen der Lenker ermittelt, indem dic Lage der Anlenk-
pur;kte — bezogen auf das gewihlte Koordinatensystem — nach
den Methoden der analytischen Geometrie berechnet wurde. Aus
den auf diese Weise crmittelten Komponenten und Richtungen
der Krifte wird dann die zwischen Schlepper und Gerét wirkende
Resultierende bestimmt.

Résumné

Samuel Orloswki and Dan Wolf: “Measuring the Forces
tn Three-Point Mounting™.

A method is described by which the resultant force acting in the three-
point mounting between lractor and implement can be delermined.
For this purpose the components of the forces acting in the guides
are measured by means of exlension-measuring charls. The charis
are mounled at specially switable fastening points. Thereafter the
directions of the guides are uscertained by calculating the position
of the pivotal points — related to the coordinale systen chosen —
according lo the methods of the analytical geometry. From these com-
ponents and directions of the forces measured in thiswaythe resultant
acting belween lractor and implement is then delermined.

Samuel Orlowski et Dan Wolf: «La détermination des
forces agissant sur Uattelage [rois poinlsy

On décrit une méthode qui permet de déterminer la force resul-
tonte s’exer¢ant sur Uatlelage trois points entre le tracteur el Uoutil.
Pour ce fuire. on mesure a Uaide de bandes d’allongement les com-
posanles des forces qui sonl appliquées aux bras. On five les bandes
d’allongement a des points particuliérement appropriés. On délermine
ensuile les directions des bras en calculant d’aprés les méthodes
de la géométrie analylique la posilion des points d'arliculation en
se référant aw systéme de coordonnés choisi. Les composantes et les
direclions des forces oblenues winsi servenl « déterminer la résultante
s'exerganl entre le traclewr el outil.

Samuel Orlowski y Dan Wolf: «Determinacion de los es-
fuerzos que se producen en la suspension en tres puntos.n

Se describe un procedimiento que puede servir para determinar el
esfuerzo que se produce enlre el tractor y el remolgue en la suspension
en tres puntos. Para eslo se miden las com ponentes de los esfuerzos
que se producen en las barras de conduccion con tiras para ensayos
extensométricos que se fijan en punlos convenientes. A continuacion
se caleula la direccion de las barras de conduccion, se calcula la
posicion de los punlos de acoplamiento — referida al sistema de
coordenadas correspondiente — seyqin los métodos de la geometria
analitica. De lus componentes y de la direccion de los esfuerzos ast
enconltrados se calcula entonces la resultante entre el traclor y el
remolque.

Erprobungsmethoden bei Landmaschinen

Am 22. und 23. Oktober 1963 veranstaltetc die VDI-Fachgruppe
Landtechnik in Heidelberg eine Tagung tiber das Thema ,.Er-
probungsmethoden bei Landmaschinen. Uber 300 Teilnehmer
— in der Hauptsache Konstrukteure und Ingenieure aus der
Landmaschinen-Industrie — besuchten diese Tagung. Die leb-
hafte Diskussion aller Referate zeigte. dal3 mit den angeschnittenen
Themen Probleme der Praxis angesprochen wurden.

Alle Refcrate dieser Tagung werden in der .,Landtechnischen
Forschung veroffentlicht. Das erste Referat erscheint in1 vor-
liegenden Heft, vier weiterc Referate werden in Heft 1/64 ver-
offentlicht, dic restlichen Beitrige erscheinen in Heft 2/64.

*
OLCD-AusschuB
fiir Naturwissenschaftler, Ingenieure und Techniker

Eine aus Experten der OECD-Linder bestehende ad hoc-Gruppe
des OECD-Ausschusses fiir Naturwissenschaftler, Ingenieurc und
Techniker hat am 4. und 5. November 1963 in Paris iiber das
Thema ,.Ausbildung und Kinsatz von Diplom-Ingenieuren®
unter Leitung von Bundesminister a. D. Prof. Dr.-Ing. S. BALKE
diskutiert.

Ausfiihrlich wurden insbesondere folgende Fragen erortert: Nach-
wuchsprobleme, zeitgerechte Hochschulausbildung. theoretische
und praktische Fortbildung der im Beruf stchenden Ingenicure,
Finanzierung der Ausbildung nnd Weiterbildung, optimales
Verhiiltnis von Ingenieuren zu Technikern. Die von der Gruppe
gefafBten Entschliisse sollen nach Billigung durch den genannten
OLCD-AusschuB3 den Regierungen der einzelnen OLCD-Linder
als Empfehlungen vorgelegt werden.
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Zur Veroffentlichung iin ersten Heft des Jahres 1964 (14. Jahr-

gang) sind folgende Aufsiitze vorgesehen:

WerscHor, G.: Festigkeitsberechnungen im Landmaschinenbau
und deren Grenzen (VDI-Tagung Heidelberg)

KerstIng, G.: Technische Formgebung an Landmaschinen
(VDI-Tagung Heidelberg)

Scnitz, W.: Der Betriebsfestigkeitsversuch als Mittel zur Weiter-
entwicklung von FFahrzeugbauteilen
(VDI-Tagung Heidelberg)

GrasHERR, A.: Ermittlung der Ubertragungsfihigkeit von
Schleppertriebwerken auf Priffstinden mit Leistungskreislanf
(VDI-Tagung Heidelberg)

Skavwerr, H.: Feldmessungen der Krifte an Schleppern mit
Dreipunktanbau und regelnden Krafthebern

Hassesrauck, B.: Das Trennen von Korn-Hicksel-Gemischen
in Sichtern mit senkrecht aufsteigendem Luftstrom

Busse, W.: Die Theorie auf dem Gebiete des Verdichtens von
Halmgut

OeuriNg, J.: Zur Uberlappung bei Schlender-Diingerstreuern

Nrvuvany, J.: Weitere Anwendungsméglichkeiten des Wahr-
scheinlichkeitspapiers in der Marktforschung fiir Land-
maschinen

Berichtigung

Im Aufsatz von Dr. agr. Purer-Nwws LEvers iiber das Thema
wUntersuchungen iiber den linflufl der Bodenvorbereitung und
Saateinbringung auf den Feldaufgang von Zuckerriiben
(Heft 5/1963 der ,,Landtechnischen ¥orschung'‘) wurden in der
Darstellung 7 zwei Bilder vertauscht. Das Bild rechts oben ist das
Bild 7d, das Bild rechts unten ist das Bild 7b.
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