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Gebirgsschlepper 

Ylln Sch. J. KERESSELIDSE 11. a., lUoskau 1) DK 62'9.1-42 

Die agrotechnische Arbeit auj hängigen A ckerjlächen ist mit den bis jetzt gebräuchlichen Schlepperkonstruktionen 
nur beg;enzt möglich , weil die 120twendige Kippsicherheit bei ih1ten fehlt. 11-1 der Sowjetunion werden deshalb Ver­
suche angestellt, Gebirgsschlepper zu entwickeln, die auch auf stärkeren Hanglagen noch betriebssicher sind. Der 
Bericht vermittelt das bisherige Ergebnis dieser Arbeiten. . Die Redaktion 

Unsere Schlepper sind durchweg für ebenes Gelände kon­
struiert. sie können jedoch auch auf flach en Hängen mit Nei­
gungen von 8 bis 10° arbeiten. Ein großer Teil landwirtschaft­
lich nutzbaren Geländes liegt aber sehr oft auf Hängen mit 
Neigungen bis zu 30°. Darum ist es dringend erforderlich, 
Spezialschlepper zu entwickeln, mit denen sowohl auf ebenem 
Gelände als auch auf steilen Hängen gearbeitet werden kann. 

Prof. Dwali untersuchte die Arbeit des Raupenschleppers 
auf Hängen und kam zu dem sehr wichtigen Ergebnis, daß die 
Verwendbarkeit des Raupenschleppers auf Hängen in bezug 
auf seine Kippsicherheit und Rutschfestigkeit sowie auch noch 
durch andere Umstände begrenzt ist. 

Zum großen Teil gelten die Ermittlungen über die Berg­
arbeit der Raupenschlepper auch für den normalen Rad­
schlepper. Durch Erforschung der speziellen Bedingungen, 
unter denen ein Radschlepper auf Berghängen arbeitet, können 
sein Zugvermögen ausgeglichen und seine Betriebseigenschaften 
verbessert werden. 

Der Schlepper muß in bergigem Gelände in drei Richtungen 
fahren: quer zum Hang, in der Richtung des Hanges und schräg 
zum Hang. Die größte Bedeutung hat die Richtung quer zum 
Hang, weil sie für die landwirtschaftliche Nu tzung . des Ge­
ländes am günstigsten ist. 

Beim Fahren quer zum Hang (Bild I) ändert sich die Be­
lastung der Räder, d. h. 

1 hg . 
QI + Q2 = "2 G cosa + B G smCt; 

Hierbei ist 

G das Schleppergewicht. 
B die Spurbreite des Schleppers. 
ho die Höhe des Schlepperschwerpunktes, 
a der Neigungswinkel des Geländes. 

Durch seitliche Neigung des Schleppers wird die Radbe­
lastung in der Queret;ene verlagert und der Kippsicherheits­
winkel verringert . Mit wachsendem Winkel a sinkt der Wert 
von Q2 + Ql und bei Q2 + Ql = 0 kann der Schleppe r bereits 
umkippen . Die dynamischen Kippsicherheits~inkel der z. Z. 
gebräuchlichen Radschlepper sind so gering, daß die Schlepper 
auf Hängen mit einer Neigung von mehr als 100 praktisch 
nicht mehr benutzbar sind. Das ist ein großer Nachteil, der 
bei der bislang üblichen Schlepperbauweise sehr schwer oder 
gar nicht auszumerzen ist, denn die Kippsicherheit des Schlep­
pers kann nur durch Verringerung der Bodenfreiheit erhöht 
werden. solange das Fahrgestell in der Symmetrieachse des 
Schleppers angeordnet wird. Dadurch wird die Geländegängig­
keit des Schleppers stark verringert. 

Für viele Pflanzungen, z. B. Teeplantagen, sind Schlepper 
mit einer Bodenfreiheit von mindestens 900 mm erforderlich. 
Wenn solche Schlepper in der üblichen Weise ausgeführt wer­
den, lieg t ihr Schwerpunkt so hoch, daß sie auch auf flachen 
Hängen nicht gefahren werden können . 

Daher wurde die Entwicklung einer neu en Schlepperbauweise 
notwendig. die die Kippsicherheit der Schlepper soweit erhöht. 
daß sie sich auf Hängen mit Neigungen bis 30° verwenden 
lassen. 

I) Aus C"JlbX03MaWHII<:l (Llndwirtschaft liche Maschinen) Moskau (1954) NT. 2, 
S. 15 bis 19; überselzer: Dipl.-Ing. W. Ba/kin. 

Bei ungleicher Radbelastung ist ferner der Rollwiderstand 
der Räder auf der einen Seite nicht dem Rollwiderstand auf 
der anderen Seite gleich. Dadurch entsteht ein Drehmoment. 
das den Schlepper aus seiner Fahrtrichtung ablenkt. 

Setzen wir 

und 
Q2 + Q~ = R 2 

so ist dieses Drehmoment 

M dr = ~j(Rl - R 2)· 

Unter dem Einfluß des Drehmomentes M~, versucht der 
Schlepper, auch bei geradeaus gestellten Lenkrädern. um einen 
gewissen Drehpol herum zu 
fahren. 

Diese selbsttätige Drehung 
des Radschleppers läßt sich mit 
der Drehung des Raupen- G 

schleppers vergleichen. Nach :q,:.;,.;:Q,!!/..Ilil.~"""'''l11l'~~~~p),p"", 
der Theorie der Raupenschlep-
perdrehung entfernt sich der 
Drehpol eines Schleppers von 
der durch den Schwerpunkt 
gelegten Querebene in folge des 
Einflusses der seitlichen Ge­
wichtskomponente G sin a ull) 
die Strecke 

Lsina 
X =----

o 2 p. cosa -

l-lierbei ist 

(I) 

L die Länge der Raupen­
stütz fläche. 

ader Neigungswinkel des 
Hanges. 

p. der Koeffizient des seit­
lichen Dreh widerstandes. 

Bild 1 

Unse'res Wissens ist · dieses Problem in der modernen Lite­
ratur über Radschlepper bisher nicht behandelt worden. 

Die Kraftverhältnisse bei der Drehung eines Radschleppers 
mit geradeaus gestellten Lenkrädern unterscheiden sich zwei­
fellos von den Kraftverhältnissen bei der Drehung eines Rau­
penschleppers und müssen besonders untersucht werden . In 
erster Annäherung kann jedoch die Gleichung (I) benutzt 
werden. wenn die Länge L der Raupenstützfläche durch den 
Radstand des Radschleppers erse tzt wird. Dann können wir 
annehmen. daß die Komponente des Schleppergewichts G sin 01 

in bezug auf den Drehpol des Schleppers ein Drehmoment 

J'vld~ = XoG sina 
erzeugt. 

Fährt ein Hadschlepper quer zum Hang. 50 wirl\t a llf ihn 
das Gesamtdrehmoment 

.111lr = M;lr + Md~ = % j (R 1 - R 2) + XoG si na. 

Nachfolgende Tafel I en thält die für verschiedene Hang­
neigungen errechneten Drehmomente eines Radschleppers. 

Bei der Errechnung der Werte sind folgend e Daten zugrunde 
gelegt worden: 
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Sc hleppergewicht G 
Radstand L 
Spu rbreite B 
Schwerpunl<thöhe ho 
Rollwiderstan dskoeffizient I 
Drehwiderstandskoeffizient {t 

Ta!el 1 

Neigung des Hanges J\1 dr' 

[ I' ) Ikgm ) 

5 21 
10 41 .6 
15 61.9 

NI dr" 
(k~m) 

66.1 
261 
593 

3000 kg 
201 
1.5 m 
0.8 m 

0 .1 
0.35 

87. 1 
302.6 
654.9 J 

( :~~B) 
__________ L-__ __ 

Die Tafel zeigt. daß di e Drehmom ente rec ht groß sind. 
In der R egel sind die Radschlepper mit Ausgleicbgetrieben 

versehen. die das Drehmom ent de r Antriebs welle gleichmäßig 
auf di e Halbachsen verteilen. Die Tangentialkräfte Pt am 
Umfang beider Triebräder sind daher einander gleich, und d er 
Sch lepper begi nnt unter der Einwirkung des Drehmomentes 
Mdr selbsttät ig nac h der abfallenden Seite zu wenden. d. h. 
er ist bes trebt, die Fahrtrich tung des Schleppzuges zu ändern. 

Die Arbeitsbedingungen eines Hadschleppe rs gleichen also 
bei de r Fahrt quer zum Hang d en A r beitsbedingungen ein es 
in de r gleichen Ri chtung fahrenden Raupe nsc hleppe rs, di e für 
einen -Raupensch le pper gewon nene n Ve rsu chsergeb nisse gelten 
demnacll in gew issem Maße a uc h für ein en Radschle pper. 

Prof. Dwali untersuchte ge nau das Ve rhalten e ines Raupen­
schle ppers beim Fahren mit seitlich er Ne igung quer zum Hang 
und zog eine Anzahl von th eore tisch und praktisch bedeu t­
samen Sch lußfolgerungen. 

Bild 2 . (links) trassiert e r 
Abschnitt , (rechts) oichl ­
trassicrler Abschnitt. 
1 Konlurlinie 

Aus diesen Unters uchungen am Raupensc hlepper lassen sich 
für quer zu m Hang fahrende Radsc ille pper fo lgende SC hluß­
folge rungen ziehen: 

1. Es verkle in ert sich die se itliche Kippsicher heit des Sc/1lep­
pers, so daß es praktisch unmöglich ist, Radsch leppe r auf 
Hängen mit Neigungen übe r 8 bi s 12° zu benutze n . 

2 . Es entsteht ein die Fahrtrichtung änderndes Drehmom ent. 
Um di e Fahrtrichtung einzuha lten, ist häufig mit d em Lenkrad 
gegen den Hang zu lenken. wod urc h de r Schlepper eine Wellen­
lini e beschreibt und das Lenken sehr erschwe rt wird. 

3. E in Sc hlepper mit Zuglast unte rli egt d em Einfluß diescs 
Dre hmom en tes wcnige r. weil das angehängte Gerät gegen die 
Änd erung d er Fahrtri chtung ein en V.!ide rs tand ausübt. 

4. Durch das wellenlinige Fahrcn wc rd cn die Reibung d es 
Fahrwerkes und der l.7abrwide rs tand vergrößert, die l'\utz­
arbeit ve rringer t und die Ermüdung d es Fahrers beschleunigt. 

5. Der Sch leppe r arbeitet beim Querfahren ZIlm Hang mit 
wec hselnder Kraft. wodurch d er Kraftstoffverbrauch e rhöht 
wird . 

6 . Info lge d er Wellenlinien fahrt ist die tatsächlichc Fahr­
geschwindigkeit des Sch le ppers geringer al s seine Fahrgesc hwin­
digk eit auf ebenem Felde. 

7. Wenn de r Schlepper auch o hne Kippgefahr mit Quer­
neigung fährt. si t zt der l.7ahre r auf dem Sitz unbequem und 
ermüdet. Bei geneig ter Lage d es Schleppers lassen sich die 
Anbaugeräte schw ere r anbringen, in sbeson d ere Geräte zur 
Bea rbeitung t echnisc ber Kulturen, z. B. T eepflanzungen. Die 
Körper der Anbaugeräte müssen dann um eine waagerechte 
Aehse verdre ht werden (Bild 2) . 

Zur Ve rbesse rung der Fahreigenschafte n der Raupenschlepper 
bei Querfabrten zum Hang sC blägt Pro!. D wali vor, Anbau­
vo rrich tung und S itz diese r Schlep per verstellba r auszuführen, 
damit s ie bei Fahrten mit seitlicher Neigung waagerecht ein­
ges tellt werden können. Das lie ße sich auch bei Radschleppe rn 
ausführen, es würden aber dadurch nicht a lle Unbequemlich­
keiten b ei d er Fahrt quer zum Hang beseitigt . Unserer Meinung 
nach is t es besser . eine grundsätz.lich neue Schkpperbauweise 
zu entwic keln , bei der sich das Fahrges t ell des Schleppers dem 
Bodenprofil anpassen läßt. 

I m Staatlichen Büro zur Konstruktion von. Maschinen für 
su b tropische Pflan zungen und d en Gebirgsackerbau we rden 
berei ts seit 1949 Gebirgssc hlepper für die subt ropische Land­
wirtsc haft Grusiniens entwickelt. 

In den verflossenen 3 Jahren sind me hre re Spezialzugmaschi· 
nen gebau t worden, von d enen fo lgende besond ers zu erwahnen 
sind: 

1. Eine sta rke vie rrädrige Uni versa l-Gebirgslllaschine G 5-1 ,5 
mit A llradantrieb; 

2 . ein e leich te dreirädrige Universal-Gebirgsmaschin e Tsch UG-
1.6 für T eepflanzungen mit einem hinteren Triebrad , (d ne m 
vorderen Lenkrad und e in e m seitlichen S tützrad; 

3. eine mittels tarke dreirädrige Uoiversal-Gebirgsmaschine 
USG-12-A mit zwei hinte reinande r gelegenen Trieb- und 
Leiträde rll und einem seitlichen S tützrad. 

Diese Masc hin ell untersch eiden sic h voneinand er sowohl 
kon struktiv als auch in den Betri ebswe rten . S ie sind abe r alle 
mit einer Vo rrichtung zur Anpassung an bergiges Gelände ver­
seb en , so d a ß man sie quer zum Hang fahren kann. Die oben 
besproc henen Mängel d es gewöhnlichen Radsc hleppe rs sind 
dadurch weitgehend beseitigt, die dynamisc he S tabilität ist 
e rhöht und die Kippgefahr völlig ausgeschaltet. Di e Belastung 
is t g leichmäßige r auf die Räder vertei lt, die Arbeitsbedingungen 
s ind im allgemeinen günstiger, die Schmie rung ist besser, 
de r Schle pper rutscht nicht mehr so s tark und die Arbeit des 
Fahrers ist leichter. Der Sch lepper kann auf Hängen mit 
Neigungen b is zu 25° eingese t zt werde n. Er kann als Grund­
lage für die Lösung des Zugkraftproblems in der Gebirgsland ­
wi rtschaft angesehen werden . 

Aus Bild 3 ist zu ersehen, daß s ich die Kippsicherheit d es 
gewöhnlicben Radschleppers bei seitlicher Neigung dadurch 
verr in ger t, daß sich die Richtungslinie se in er Schwerkraft dem 
untere n S tützpunk t nähert. • 

W enn der Querschni tt des Schlepperfahrgestells j edoc h ein 
gelen kiges Parallelogramm bild et, so bleiben die verti kaien 
Teile d es Geste ll s auch bei Querfabrt zum Hang in ihrer Lage. 
Infolgedessen bewegt si ch die Ric htungs lini e sei ne r Schwer­
kraft nicht von d e r Mitte d e r Spu r zUJn unteren S tützpu nkt 
hin und di e Kippsicher he it d es Schlep pers vc rringert sic h pra l<­
tisch nicht. Durch die Einführ ung e in es gelenkigen Parallelo­
gramms, das wir verstellbaren Rahm e n ne nn en wo llen , wird 
d ie l(ippsiche rh eit d es Sch leppe rs also wesent li c h erhöh t . 
Schle ppe r mit solchen Rahmen könn en auf 30° steilen Berg­
le hn en quer zum Hang fahren. 

,Vir woll en nUll die Arbeitsbedingungen ein es Sch leppe rs mit 
verstellbarem Rahmen beim Bl'fahrcn eines T errassenhanges 
unte rsu chen. 

Aus Bild 4 is t zu e rsehen, daß d e r Schwerpu nkt e in es ßerg ­
schleppers bei T e rrassenfahrt in d er Mitte zwisc hen d en re,: hten 
und lin ken Räd ern liegt und di e Kräfte R 1 und R 2 einand er 
glei ch s ind. wobei R 1 + R 2 = G ist . Die Boden l1aftung des 
Sc hle ppe rs is t also hier se in e r Boden haf tu ng auf ebener Strecke 
g le ich . Bcim ge,,·öh nlichen Schlepper nimmt die Bodenpressu ng 
infolge d e r Belastungsänderung de r Räd e r unter den stärker 
belasteten Rädern zu. was sehr un e rwünscht is t . Der Gebirgs­
sch lep per hat diesen Nachte il nic ht. Da sieh di e Las t nicht un­
gleic hmäßig auf die link en und rechten Räder verteilt, entsteht 
auch kein richtungäode rndes Drehmom ent. Alle Nachteile des 
gewö hnlichen Schle ppers bei Qu e rfahrten zum Hang tre ten 
also beim Gebirgsschlepper nicht auf. 

Wir unte rsu c hen nun die Arbeitsbedingungen des Gebirgs­
sch leppers auf einem terrassen losen Hang. 
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Bild 5 zeigt schematisch einen Vierradschlepper mit verstell­
barem parallelogrammförmigen Gelenk rahmen. Wir nehmen 
an. daß der verstellbare Rahmen mit einer Vorrichtung ver­
sehen ist. die es ermöglicht. ihn in der erwünschten Lage zu 
versteifen. Aus Bild 5 ist zu ersehen. daß der Schlepper auch 
auf einern terrassenlosen Hang seine ursprüngliche Kippsicher­
heit behält. weil die Richtungslinie der Kraft G ihre'Lage zu 
den Radstützpunkten nicht ändert. In einem geringen Maße 
wird die Kippsicherheit allerdings vermindert. weil sich die 
Radebenen einander nähern. Praktisch kann diese Veränderung 
wegen ihrer Geringfügigkeit jedoch vernachlässigt werden. 

Wir zeigen nun rechnerisch. daß bei einern Schlepper mit 
verstellbarem Rahmen nach Bild 5 die Lastverteilung auf die 
linken und rechten Räder von der Hangneigung nicht abhängt 
und der Lastverteilung auf ebenem Boden gleichbleibt. 

Es ist 

E Mo = G cose< . a - (Q2 + Q~) ~ - G sine< . hu = O. 
cose< 

~Ian kann leicht beweisen. daß 

a _ ~ + 2 hu . sine< 
- Z cose< . 

Dann ist 

( 
B+Zhu;sine< ) 

G eose< - husine< 

+ ' 2 cose< 
Q2 Q2 = B 

Auf gleiche Weise erhalten wir 

+ ' G cose< 
Q1 Q1=-2- ' 

Gcose< 
2 

Die zur Bodenoberfläche senkrechten Komponenten der 
rechten und linken Radbelastungen sind also einander gleich 
lind es kann kein richtungänderndes Drehmoment auftreten. 
Keine der Erscheinungen, die die Fahreigenschaften des nor­
malen Radschleppers am Hang herabmindern, treten demnach 
bei einem Scblepper auf, der der Hangquerfahrt angepaßt 
werden kann. Der Gebirgsschlepper hat also unbestreitbare 
Vorteile. 

Wir besprechen nun noch eine andere Frage. Bekanntlich 
werden aus agrartecbnischen Erwägungen einige Pflanzen­
sorten, die auf Berghängen gedeihen, auf Terrassen gepflanzt. 
Teeplantagen legt man z. B. auf Terrassenhängen mit mehr als 
20° Neigung an. Wenn die Terrassen horizontal angelegt werden, 
dann nimmt ein Schlepper mit verstellbarem Rahmen die Lage 
nacb Bild 4 ein. Die zur Bodenoberfläche senkrechten Rad­
belastungen sind dann für die linken und rechten Räder gleich 
dem halben Schleppergewicht : 

G 
R 1 = R 2 = 2 ' 

Auf einem terrassenlosen Hang neigt ein Schlepper nach 
Bild 5 noch in einem gewissen Maße zum Abrutschen, auf einem 
Terrassenhang ist das aber ausgeschlossen, und die Boden­
haftung ist bei einer Fahrlage nach Bild 4 genauso groß wie 
bei einer Fahrt auf ebener Fläche. 

Da Schlepper mit Vorrichtungen zur Einhaltung der senk­
rechten Lage der Fahrgestellteile auf terrassenförmigen Hängen 
mit einer Neigung bis zu 30° fahren können, gewinnt die Er­
haltung der Bodenhaftung eine besondere Bedeutung. Wenn 
z. B. der Schlepper GS-l,5 mit Vierradantrieb und einem Ge­
wicht von etwa 2 t nicht der Hangneigung angepaßt werden 
könnte, so wäre seine B odenhaftung um einen Betrag geringer, 
der einem Gewicht von 270 kg entspricht, von der seitlich en 
Kippsicherheit ganz zu schweigen. 

Auch auf terrassenlosen Hängen dürfte ein Schlepper mit 
Vorrichtungen zur Anpassung an die Hangneigung bessere 
Zugeigenschaften haben und gegen das Abrutschen wider­
standsfähiger sein als ein gewöhnlicher Radschlepper. 

Um das zu beweisen, wollen wir untersuchen. wie ein Rad 
mit waagerechter Achse quer zum Hang rollt. 

Beim Rollen eines Rades sind folgende drei Fälle möglich: 

1. Die Verformung der Bodenoberfläche ist gegenüber der 
Verformung des Rades verschwindend gering (Rollen p.ines 

nachgiebigen Rades auf einer Straße mit harter Straßendecke 
(Bild 6a). 

2. Die Verformung des Rades ist gegenüber der Verformung 
der Bodenoberfläche verschwindend gering (Rollen eines Rades 
aus hartem Material auf weichem Boden) (Bild 6 b). 

Bild 3 Bild 4 

3. Die Verformung des Rades und die Verformung des Bodens 
sind miteinander vergleichbar (Rollen eines nachgiebigen Rades 
auf weichem Boden) (Bild 6 c). 

Wir wollen diese drei Möglichkeiten auf das Fahren quer zum 
Bang an wenden (Bild 6). 

Das Rollen eines nachgiebigen Rades auf einem Hang mit 
fester Decke ist auf dem Bild 6a dargestellt. Die zur Boden­
oberfläche senkrechte Komponente der Druckkraft des Rades 
(mit dem Reibungskoeffizienten multipliziert ergibt sie die 
Reibungs- oder Haftkraft) ist Qr cos e<. Wie bei ein em Rade, 

Bild 5 

dessen Rotationsebene senkrecht zur Hangebene steht. nimmt 
also die Bodenhaftung ab und die Rutschneigung mit steigen­
der Hangneigung zu. Bei einern harten Rad auf weichem Hang 
(Bild 6 b) ist die zur Auflagefläche senkrechte Druckkraft 
gleicb der Radbelastung, die Bodenhaftung nimmt nicht ab 
und eine Rutschneigung ist nicht vorhanden. Bei einem nach­
giebigen Rad auf weichem Hang (Bild 6 c) werden sowohl Boden 
als auch Rad verformt. Die Ermittlung der die Bodenhaftung 

Bild 6 

erzeugenden Komponente Q~ der Radbelastung ist dann 
schwierig. Immerhin liegt sie in den Grenzen 

Qr cos e< < Q; < Qr . 

Die Verringerung der Haftkraft und die Rutschneigung sind 
also auch in diesem Fall kleiner als bei einem Rade, dessen 
Rotationsebene senkrecht zum Hang steht. 

Zweifellos müssen diese theoretischen überlegungen gründ­
lich experimentell überprüft werden. ehe konkret~ Schluß­
fol~erungen gezogen werden können. 
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Zusammenfassung 
I. Die Verwendbarkeit gewöbnlicher Radschlepper fiir Zug­

arbeiten quer zum Hang ist nicbt nur in bezug auf ihre Kipp­
und Rutschsic herheit begrenzt, sondern auch durch andere 
bei Hangfahrten au ftretend e Erscbeinu ngen. 

2. Um die m eisten Mängel gewöhnlicher Radschlepper Zu be­
seitigen, müssen neue Bauformen entwickelt werden, mit 
denen sowohl in der Ebene als auch auf Hängen gearbeitet 
werde n kann. Sebr gün s tig ist in dieser Hin sicht eine Schlep­
perbauform, die eine Vorrichtung besitzt. mit der der Schlep­
per der Fahrt qu er zum Hang angepaßt werden kann . 

3. Ein in dieser Weise gebauter Schlepper besitzt eine sehr 
hohe Kippsicherhei t, beschreibt bei Querfahrten zum Hang 
keine Wellenlinien und ermöglicht dem Fahrer sowohl in 
der Ebene als auch am Hang ein normales bequ e mes Sitzen. 

Probleme zum Einachsschlepper 
VQn Ing. R. BLUiUENTHAJ" Schönebeck 

4. Weil sich bei einem Gebirgsschlepper mit gelenkigenl Pa­
raJlelograrnmrahmen die Belastungsverteilung auf die rech­
ten und linken Räder nicht ändert, ist die Bodenhaftung 
in der Ebene und am Hang gle ich. Das ergibt ein e hoh ~ 

Zugkraft ohne daß das Schleppergewicht zusätzlich ver­
größe;-t werden muß. 

5 . Da die Radbelastungen gleich bleiben, ändern sich auch di e 
Bodendrücke der Räder nic ht. Das ist ein unbes treitbarer 
Vorzug des Gebirgsschleppers. 

6. Die besondere Arbe itsweise der Räder des Gebirgsschleppers 
macht es wahrscheinlich, daß er bei Querfahrten zum Hang ' 
au c h eine größere Rutschfestigkeit hat. Das macbt ihn auch 
zu r Ve rwend ung au f terrassenlosen Hängen geeignet. 

Aü 1668 

DI< 629.ll4 .2 

Wie stark das Interesse und der Bedarf der Landwirtscha.ft und des Ga.rtenba"es an Einachsschleppern sind, be ­
weisen die zahlreichen Neukonstruktionen auf diesem Gebiet in den verschiedenen Ländern. Im anschließendell 
Aufsatz werden die vielseitigen Verwe"!dungstnöglichkeiten solcher J(leinschlepper nachgtwiesen und in einern 
Oberblick auf bereits vorhandene Typen Anregungen für weitere Verbessertmgen gegeben. Wir schließen uns der 
Auffasmng des Autors an., daß für die nächstjänrige Planung der Einach sschlepper nicht tlnberücksichligt bleiben 
darf. zumal wir im .. Faktotum" eine allseitig gut beurteilte Konstruktion besitzen. für die auch schoH eine ganze 
Reihe brauchbarer Anbauaggregate entw'ickelt wurden. Die Redaktion 

Über Wert und Existenzberechtigung des Einachs,chleppers in 
der Landwirtschaft ist bereits viel gesprochen und geschrieben wor­
den. Oftmals wird die Meinung vertre ten, daß der Einachsschlepper 
nur in der Gartenbauwirtsehaft Erfolge zu verzeichnen hat und nur 
dort sein Anwendungsbereich lieg t. 

Im ZUf!e der Mechanisierung unserer Landwirtschaft hat der Geräte­
träger RS 80 (~1aulwurf) bei der Durchführung von landwirtschaft­
lichen Pflegearbeiten besondere Vorteile gezeigt und se ine Brauch­
bar/<ei t für viele alldere Arbeiten bewiesen. Auch der Einachsschlepper 
wird - sowohl in der Landwirtschaft a ls auch in der Forst- und Garten­
balIwirtschaft - seinen praktischen 'Nert sehr schnell unter Beweis 
stellen. Allerdi ngs wird sein Einsatz in der Landwirtschaft nur in 
Kleinstparzellcn, auf hängigem Gelände oder unter ähnlichen Be­
dingungen erfolgen, aber gerade Felder diese r Art wird es entspre­
chend der Struktur 1I11SereS Landes und des hohen Nutzungsgrades 
der zur Verfügung stehenden Bodenflächen immer geben. Eine 
Motorisierung der dafür erforderlichen landwirtschaftlichen Arbei ten 
würde den Futteranbau für die ti erischen Zli gkräfte erübrigen und 
,;chon deshalb eine lohnende und zugleich wirtschaftliche Aufgabe 
uarstellen . Die Mechanis ierung der Arbeiten in der Forst- bzw. Garten­
bauwirtschaft mit Hilfe des Einachsschleppers bringt a ls Vorteil eben­
falls eine Entlastung der menschlichen und tierischen ArbeitsJ<raft 
lind eine Steigerung der Arbeitsproduktivität. 

Das gegenwärtige Schlepper-Fertigungsprogramm um faßt folgende 
Typen: 

Typ 

KS07. 
RS 01 (Pionier) 
RS 04 
RS 08 (Maulwurf) .. 

Leis tung 

62 PS 
40 P S 
30 PS 
l5 PS 

Gattung 
Keueoschlepper 
Radschleppor 
Allzweckradsch lepper 
Geräteträger 

Fertigungswerk 

Brandenburg 
Nord hausen 
Nordhausen 
Schönebeck 

Bild 1. Einachsschlepper " Bungarl z" U 1, 9,5 PS 

Es is t unbedingt notwendig, den Einachsschlepper künftig eben · 
falls zu berücksich tigen. 

Im folgenden so llen die vorhandenen Einachsschlepper-Kollstrul<­
tiollen näher betrachtet und einige Kernfragen dazu besonders 1)<'­
handelt werden. 

Leistung 

Die Leistun gsstärke des Einachsschleppcrs liegt - auf internation aler 
Basis gesehen - zwischen 3 und I Z PS. Scblepper mi t Leistungs­
s tärken von 3 bis 5 PS werden zu leichten Gartenbauarbeiten und 
für Rasenpflege, Schädlingsbekämpfung usw. eingesetzt. Viele Kon­
struktionen liegen in der Leistungsstärke zwischen 6 und 10 PS ; 
diese haben sich in der Praxis am besten bewährt und besonders 
gute wirtschaftliche Erfolge beim Einsatz in der Land-, For~t- und 
Gartenbauwirtschaft zu verzeichnen (Bild 1). Eine Ausrüstung des 
EinachsschJeppers mit einem s tärkeren Motor als 10 PS ist nicht 
besonders günstig, da das damit verbundene hohe Gewicht des Ein · 
achsschleppers für elen Bedienungsmann zu ho be Abstützkriifte er­
fordert. Wo diese hohe Leistung unbedingt erforderlich wird, sollte, 
man einen Vierracl -Schlepper einsetzen. Dieser ist in letzter Zeit 
wesen tlich verbessert und se in Gesamtgewicht im Hinblick auf di e 
durchzuführenden Pflegearbeiten verringert worden; er bringt des­
halb in der Leistungss tär/<e über 10 PS wirtschaftliche Vorteile. Be­
sonders di e in der letzten Zeit geschaffenen Geräteträger-Konstruk­
tionen erlauben einen universellen landwirtschaftlieben Einsatz für 
Arbeiten mit einem Leistungsbedarf über 10 PS. Tafel 1 gibt einen 
Überblick auf di e Leis tungsstärken der wichtigsten Einachs,>chlepper­
Konstruktionen. 

Tal.ll , 
I I Eigen- ! Lei-

, 
Eigen-

Lei- ' I Typ gewicht stung Typ l gewicht stung 
kg PS kg PS 

I 
I 

I 1 9b~ 10 Holder ED 10 1951 . 390 9.5 Ho(fmann ... .•• • . 535 
Molorobot Pf 6 CSR - 6 Hummel . . . . . . . . . 350 
Bungartz . ......... 490 9,5 Hansa .. ........ . 450 j 8 bis 9 
Fahr KT 10 .... " 450 10 Faktotum Maobardt 400 8,5 
Winzerrobot .... ... - 6,5 Agria .... .. ...... 180 6.5 , 

Talel Z 

Holder ED 10 Fahr KT 10 Hummel 

Zughakenkraft ... . .. • . _ I m.x . 350 kg rn.x. 400 kg m a x. 300 kg 

Unmittelbar im Zusall1ll1ellhang mit Leistung und Eigengewicht 
ste heIl Zughakenkraft und Zuglcistllng: 


