Agrartechnik 4. Jg.
Heft 11 November 1954

Sch. J. Keresselidse: Qebirgsschlepper

313

Gebirgsschlepper

VYon Sch. J. KERESSELIDSE u. a., Moskau?)

DK 629.1—42

Die agrotechnische Arbeit au| hangigen Ackev|ldchen ist mit den bis jetzi gebrauchlichen Schlepperkonstrukiionen
nur begrenzt moglich, weil die nolwendige Kippsicherheil bei ihnen fehlt. In der Sowjelunion werden deshalb Ver-
suche angestellt, Gebivgsschlepper zu entwickeln, die auch auf stivkeven Hanglagen nock betriebssicher sind. Der

Bericht vermitlelt das bisherige Evgebnis dieser Avbeiten.

Unsere Schlepper sind durchweg fiir ebenes Gelinde kon-
struiert, sie kdnnen jedoch auch auf flachen Hingen mit Nei-
gungen von 8 bis 10° arbeiten. Ein groBer Teil landwirtschaft-
lich nutzbaren Gelindes liegt aber sehr oft auf Hangen mit
Neigungen bis zu 30°. Darum ist es dringend erforderlich,
Spezialschlepper zu entwickeln, mit denen sowohl auf ebenem
Gelande als auch auf steilen Hangen gearbeitet werden kann.

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

Zum grofen Teil gelten die Ermittlungen iliber die Berg-
arbeit der Raupenschlepper auch fiir den normalen Rad-
schlepper. Durch Erforschung der speziellen Bedingungen,
unter denen ein Radschlepper auf Berghidngen arbeitet, konnen
sein Zugvermdgen ausgeglichen und seine Betriebseigenschaften
verbessert werden.

Der Schlepper muf3 in bergigem Geldande in drei Richtungen
fahren: quer zum Hang, in der Richtung des Hanges und schrig
zum Hang. Die groBte Bedeutung hat die Richtung quer zum
Hang, weil sie fiir die landwirtschaftliche Nutzung ‘des Ge-
landes am glnstigsten ist.

Beim Fahren quer zum Hang (Bild 1) andert sich die Be-
lastung der Réder, d. h.

1 hy
Q, —i—QZ:—O—Gcosa—{-EgGsina;

1 h,
Q2+ Q= - Geosx — gGsina.

Hierbei ist

G das Schleppergewicht,

B die Spurbreite des Schleppers,

hy die Hohe des Schlepperschwerpunktes,
o der Neigungswinkel des Gelandes.

Durch seitliche Neigung des Schleppers wird die Radbe-
lastung in der Querefene verlagert und der Kippsicherheits-
winkel verringert. Mit wachsendem Winkel « sinkt der Wert
von Q, + Q, und bei Q, + Q, = 0 kann der Schlepper bereits
umkippen. Die dynamischen Kippsicherheitswinkel der z. Z.
gebriauchlichen Radschlepper sind so gering, da3 die Schilepper
auf Hingen mit einer Neigung von mehr als 10° praktisch
nicht mehr benutzbar sind. Das ist ein grofler Nachteil, der
bei der bislang iiblichen Schlepperbauweise sehr schwer oder
gar nicht auszumerzen ist, denn die Kippsicherheit des Schlep-
pers kann nur durch Verringerung der Bodenfreiheit erhdht
werden, solange das Fahrgestell in der Symmetrieachse des
Schleppers angeordnet wird. Dadurch wird die Gelandegingig-
keit des Schleppers stark verringert.

Fir viele Pflanzungen, z. B. Teeplantagen, sind Schiepper
mit einer Bodenfreiheit von mindestens 900 mm erforderlich.
Wenn solche Schlepper in der iiblichen Weise ausgefithrt wer-
den, liegt ihr Schwerpunkt so hoch, daB sie auch auf flachen
Hangen nicht gefahren werden kénnen.

Daher wurde die Entwicklung einer neuen Schlepperbauweise
notwendig, die die Kippsicherheit der Schlepper soweit erhdht.
daB sie sich auf Hingen mit Neigungen bis 30° verwenden
lassen.

1} Aus Crabxosmamuna {Landwirtschaftliche Maschinen) Moskau (1954) Nr. 2,
S. 15 bis 19; Ubersetzer: Dipl.-1ng. W. Balkin.
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Bei ungleicher Radbelastung ist ferner der Rollwiderstand
der Réader 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

0, T01=R
und
QT 0:=R,

so ist dieses Drehmoment
’ R
Mg, = 1(R — R,).

Unter dem EinfluB des Drehmomentes M) versucht der
Schlepper, auch bei geradeaus gestellten Lenkradern, um einen
gewissen Drehpol herum zu
fahren.

Diese selbsttiatige Drehung
des Radschleppers 1483t sich mit
der Drehung des Raupen-
schleppers vergleichen. Nach
der Theorie der Raupenschlep-
perdrehung entfernt sich der
Drehpol eines Schleppers von
der durch den Schwerpunkt
gelegten Querebene infolge des
Einflusses der seitlichen Ge- oF &
wichtskomponente G sin « um
die Strecke

L sinx

Xo= .
0 2 W cosa

M G Sine

or -—— | &S
Hierbei ist '

L die Linge der
stiitzflache,
a der Neigungswinkel des
Hanges, A [AgUTEEE1] 14
u der Koeffizient des seit-
lichen Drehwiderstandes.

Raupen-

Bild 1

Unseres Wissens ist* dieses Problem in der modernen Lite-
ratur iiber Radschlepper bisher nicht behandelt worden.

Die Kraftverhiltnisse bei der Drehung eines Radschleppers
mit geradeaus gestellten Lenkridern unterscheiden sich zwei-
fellos von den Kraftverhiltnissen bei der Drehung eines Rau-
penschleppers und missen besonders untersucht werden. In
erster Annaherung kann jedoch die Gleichung (1) benutzt
werden, wenn die Linge L der Raupenstiitzfliche durch den
Radstand des Radschleppers ersetzt wird. Dann koénnen wir
annehmen, dafB die Komponente des Schleppergewichts G sin x
in bezug auf den Drehpol des Schleppers ein Drehmoment

My, = XGsina
erzeugt.

Fahrt ein Radschlepper quer zum Hang, so wirkt auf ihn
das Gesamtdrehmoment

, v _ B .
My, = My, + Mj = E—/(Rl — R,) + Xy G sina.

Nachfolgende Tafel 1 enthalt die fiir verschiedene Hang-
neigungen errechneten Drehmomente eines Radschleppers.

Bei der Errechnung der Werte sind folgende Daten zugrunde
gelegt worden:
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Schleppergewicht G . .. 3000 kg
Radstapd . =~ . & ¢« s ¢« = = » » 2m
Spurbreite B . . . . . . . .. . 15m
Schwerpunkthdhe b, . . . . . . 08 m
Rollwiderstandskoeffizient f . . . 0,1
Drehwiderstandskoeffizient p . . . 0,35

Tafel 1

¥Neigunz des Hanges | May' Ma,” My
(®) | (kgm) (kgm) \ (kgm)
5 ’ 21 ' 66,1 87,1
10 | 11,6 261 302,6
15 | 61,9 593 654,9

Die Tafel zeigt, daBl die Drehmomente recht grofB sind.

In der Regel sind die Radschlepper mit Ausgleichgetrieben
versehen, die das Drehmoment der Antriebswelle gleichmiBig
auf die Halbachsen verteilen. Die Tangentialkrifte Py am
Umfang beider Triebrader sind daher einander gleich, und der
Schlepper beginnt unter der Linwirkung des Drehmomentes
Mg, selbsttatig nach der abfallenden Seite zu wenden, d. h.
er ist bestrebt, die Fahrtrichtung des Schleppzuges zu andern.

Die Arbeitsbedingungen eines Radschleppers gleichen also
bei der Fahrt quer zum Hang den Arbeitsbedingungen eines
in der gleichen Richtung fahrenden Raupenschleppers, die fiir
einen "Raupenschlepper gewonnenen Versuchsergebnisse gelten
demnach in gewissem Male auch fiir einen Radschlepper.

Prof. Dwali untersuchte genau das Verhalten eines Raupen-
schleppers beim Fahren mit seitlicher Neigung quer zum Hang
und zog eine Anzahl von theoretisch und praktisch bedeut-
samen SchluBfolgerungen.

Bild 2. (links} trassierter
Abschnitt, (rechts) nichl-
trassierter Abschuoitt.

1 Konlurlinie

Aus diesen Untersuchungen am Raupenschlepper lassen sich
fiir quer zum Hang fahrende Radschlepper folgende Schluf3-
folgerungen ziehen:

1. Es verkleinert sich die seitliche Kippsicherheit des Schlep-
pers, so dafl es praktisch unmoglich ist, Radschlepper auf
Hiangen mit Neigungen iber & bis 12° zu benutzen.

2. Es entsteht ein die Fahrtrichtung dnderndes Drehmoment.
Um die Fahrtrichtung einzuhalten, ist haufig mit dem Lenkrad
gegen den Hang zu lenken, wodurch der Schlepper eine Wellen-
linie beschreibt und das Lenken schr erschwert wird.

3. Ein Schlepper mit Zuglast unterlicgt dem EinfluB3 diescs
Drehmomentcs weniger, weil das angehingte Gerdt gegen die
Anderung der Fahrtrichtung einen Widerstand ausiibt.

4. Durch das wellenlinige Fahren werden die Reibung des
Fahrwerkes und der I'ahrwiderstand vergroBert, die Nutz-
arbeit verringert und die Ermiidung des Fahrers beschleunigt.

5. Der Schlepper arbeitet beim Querfahren zum Hang mit
wechselnder Kraft, wodurch der Kraftstoffverbrauch erhdht
wird.

6. Infolge der Wellenlinienfahrt ist die tatsiachlichc Fahr-
geschwindigkeit des Schleppers geringer als seine I"ahrgeschwin-
digkeit auf ebenem Felde.

7. Wenn der Schlepper auch ohne Kippgefahr mit Quer-
neigung fahrt, sitzt der Fahrer auf dem Sitz unbequem und
ermiidet. Bei geneigter Lage des Schleppers lassen sich die
Anbaugerdte schwerer anbringen, insbesondere Gerdte zur
Bearbeitung technischer Kulturen, z. B. Teepflanzungen. Die
Kérper der Anbaugerite missen dann um eine waagerechte
Achse verdreht werden (Bild 2).
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Zur Verbesserung der Fahreigenschaften der Raupenschiepper
bei Querfahrten zum Hang schligt Prof. Dwali vor, Anbau-
vorrichtung und Sitz dieser Schlepper verstellbar auszufithren,
damit sie bei Fahrten mit seitlicher Neigung waagerecht ein-
gestellt werden koénnen. Das lieBe sich auch bei Radschleppern
ausfiithren, es wiirden aber dadurch nicht alle Unbequemlich-
keiten bei der Fahrt quer zum Hang beseitigt. Unserer Meinung
nach ist es besser, eine grundsatzlich neue Schlepperbauweise
zu entwickeln, bei der sich das Fahrgestell des Schleppers dem
Bodenprofil anpassen 1a8t.

Im Staatlichen Biiro zur Konstruktion von_ Maschinen fiir
subtropische Pflanzungen und den Gebirgsackerbau werden
bereits seit 1949 Gebirgsschlepper fiir die subtropische l.and-
wirtschaft Grusiniens entwickelt.

In den verflossenen 3 Jahren sind mehrere Spezialzugmaschi-
nen gebaut worden, von denen folgende besonders zu erwahnen
sind:

1. Eine starke vierradrige Universal-Gebirgsmaschine GS-1,5
mit Allradantrieb;

2. eine leichte dreiradrige Universal-Gebirgsmaschine TschUG-
1,6 fur Teepflanzungen mit einem hinteren Triebrad, cinem
vorderen Lenkrad und einem seitlichen Stiitzrad;

3. eine mittelstarke dreiradrige Universal-Gebirgsmaschine
USG-12-A mit zwei hintereinander gelegenen Trieb- und
Leitradern und einem seitlichen Stiitzrad.

Diese Maschineu unterscheiden sich voneinander sowohl
konstruktiv als auch in den Betriebswerten. Sie sind aber alle
mit einer Vorrichtung zur Anpassung an bergiges Gelinde ver-
sehen, so daB man sie quer zum Hang fahren kann. Die oben
besprochenen Méngel des gewohnlichen Radschleppers sind
dadurch weitgehend beseitigt, die dynamische Stabilitit ist
erh6éht und die Kippgefahr vollig ausgeschaltet. Die Belastung
ist gleichméBiger auf die Rader verteilt, die Arbeitsbedingungen
sind im allgemeinen glnstiger, die Schmierung ist besser,
der Schlepper rutscht nicht mehr so stark und die Arbeit des
Fahrers ist leichter. Der Schlepper kann auf Hingen mit
Neigungen bis zu 25° eingesetzt werden. Er kann als Grund-
lage fiir die Losung des Zugkraftproblems in der Gebirgsland-
wirtschaft angesehen werden.

Aus Bild 3 ist zu ersehen, daf sich die Kippsicherheit des
gewdhnlichen Radschleppers bei seitlicher Neigung dadurch
verringert, daf sich die Richtungslinie seiner Schwerkraft dem
unteren Stiitzpunkt néhert. .

Wenn der Querschnitt des Schlepperfahrgestells jedoch ein
gelenkiges Parallelogramm bildet, so bleiben die vertikalen
Teile des Gestells auch bei Querfahrt zum Hang in ihrer Lage.
Infolgedessen bewegt sich die Richtungslinie seiner Schwer-
kraft nicht von der Mitte der Spur zum unteren Stitzpunkt
hin und die Kippsicherheit des Schleppers verringert sich prak-
tisch nicht. Durch die Einfilhrung eines gelenkigen Parallelo-
gramms, das wir verstellbaren Rahmen nennen wollen, wird
die IKippsicherbeit des Schleppers also wesentlich erhéht.
Schlepper mit solchen Rahmen konnen auf 30° steilen Berg-
lehnen quer zum Iang fahren.

Wir wollen nun die Arbeitsbedingungen eines Schleppers mit
verstellbarem Rahmen beim Befahren eines Terrassenhanges
untersuchen.

Aus Bild 4 ist zu ersehen, daB der Schwerpunkt eines Berg-
schleppers bei Terrassenfabrt in der Mitte zwischen den recliten
und linken Radern liegt und die Krifte R) und R, cinander
gleich sind, wobei R; + R, =G ist. Die Bodenhaftung des
Schleppers ist also hier seiner Bodenhaftung auf ebener Strecke
gleich., Beim gewdhnlichen Schlepper nimmt die Bodenpressung
infolge der Belastungsinderung der Rader unter den starker
belasteten Radern zu, was sehr unerwiinscht ist. Der Gebirgs-
schlepper hat diesen Nachteil nicht. Da sich die Last nicht un-
gleichmaflig auf die linken und rechten Rader verteilt, entsteht
auch kein richtunganderndes Drehmoment. Alle Nachteile des
gewohnlichen Schleppers bei Querfahrten zum Hang treten
also beim Gebirgsschlepper nicht auf.

Wir untersuchen nun die Arbeitsbedingungen des Gebirgs-
schleppers auf einem terrassenlosen Hang.
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Bild 5 zeigt schematisch einen Vierradschlepper mit verstel}-
barem parallelogrammférmigen Gelenkrahmen. Wir nehmen
an, daB der verstellbare Rahmen mit einer Vorrichtung ver-
sehen ist, die es ermoglicht, ihn in der erwiinschten Lage zu
versteifen. Aus Bild 5 ist zu ersehen, da8 der Schlepper auch
auf einem terrassenlosen Hang seine urspriingliche Kippsicher-
heit behalt, weil die Richtungslinie der Kraft G ihre’Lage zu
den Radstiitzpunkten nicht dndert. In einem geringen Mafle
wird die Kippsicherheit allerdings vermindert, weil sich die
Radebenen einander ndhern. Praktisch kann diese Veranderung
wegen ihrer Geringfiigigkeit jedoch vernachlassigt werden.

Wir zeigen nun rechnerisch, dal bei einem Schlepper mit
verstellbarem Rahmen nach Bild 5 die Lastverteilung auf die
linken und rechten Rader von der Hangneigung nicht abhdngt
und der Lastverteilung auf ebenem Boden gleichbleibt.

Es ist
2 My=Gcosa-a— (Q2~{—Q;)i — Gsina - by = 0.
cos
Man kann leicht beweisen, daB

B+ 2k sina

a
2 cos
Dann ist
B+ 2 hy¢sina
G (cosac M — hy sina)
0,40, = 2 cosa _ Gecosa
2 2 ) T

Auf gleiche Weise erhalten wir

G cosa

o0+ 0or= 2

Die zur Bodenoberfliche senkrechten Komponenten der
rechten und linken Radbelastungen sind also einander gleich
und es kann kein richtunginderndes Drehmoment auftreten.
Keine der Erscheinungen, die die Fahreigenschaften des nor-
malen Radschleppers am Hang herabmindern, treten demnach
bei einem Schlepper auf, der der Hangquerfahrt angepaBt
werden kann. Der Gebirgsschlepper hat also unbestreitbare
Vorteile. ’

Wir besprechen nun noch eine andere Frage. Bekanntlich
werden aus agrartechnischen Erwigungen einige Pflanzen-
sorten, die auf Berghdngen gedeihen, auf Terrassen gepflanzt.
Teeplantagen legt man z. B. auf Terrassenhingen mit mehr als
20° Neigung an. Wenn die Terrassen horizontal angelegt werden,
dann nimmt ein Schlepper mit verstellbarem Rahmen die Lage
nach Bild 4 ein. Die zur Bodenoberfliche senkrechten Rad-
belastungen sind dann fiir die linken und rechten Rader gleich
dem halben Schleppergewicht:

R; =R o
) G S ?

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

Da Schlepper mit Vorrichtungen zur Einhaltung der senk-
rechten Lage der Fahrgestellteile auf terrassenférmigen Hangen
mit einer Neigung bis zu 30° fahren konnen, gewinnt die Er-
haltung der Bodenhaftung eine besondere Bedeutung. Wenn
z. B. der Schlepper GS-1,5 mit Vierradantrieb und einem Ge-
wicht von etwa 2 t nicht der Hangneigung angepaBt werden
koénnte, so wire seine Bodenhaftung um einen Betrag geringer,
der einem Gewicht von 270 kg entspricht, von der seitlichen
Kippsicherheit ganz zu schweigen.

Auch auf terrassenlosen Hiangen diirfte ein Schlepper mit
Vorrichtungen zur Anpassung an die Hangneigung bessere
Zugeigenschaften haben und gegen das Abrutschen wider-
standsfdhiger sein als ein gewohnlicher 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 Fille moglich:

1. Die Verformung der Bodenoberfliche ist gegeniber der
Verformung des Rades verschwindend gering (Rollen eines

nachgiebigen Rades auf einer StraBe mit harter StraBendecke
(Bild 6a).

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

AgU1668.4

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 6c).

Wir wollen diese drei Moglichkeiten auf das Fahren quer zum
Hang anwenden (Bild 6).

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

dessen Rotationsebene senkrecht zur Hangebene steht, nimmt
also die Bodenhaftung ab und die Rutschneigung mit steigen-
der Hangneigung zu. Bei einem harten Rad auf weichem Hang
(Bild 6b) ist die zur Auflagefliche senkrechte Druckkraft
gleich 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

J v) mumg /o

Bild 6

erzeugenden Komponente (; der Radbelastung ist dann

schwierig. Immerhin liegt sie in den Grenzen
Qr cosa < Qp < Qr.

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

Zweifellos miissen diese theoretischen Uberlegungen griind-
lich experimentell tberpriift werden, ehe konkretg Schluf3-
folgerungen gezogen werden kénnen.

L
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Zusammenfassung

1. Die Verwendbarkeit gewdhnlicher Radschlepper fir Zug-
arbeiten quer zum Hang ist nicht nur in bezug auf ihre Kipp-
und Rutschsicherheit begrenzt, sondern auch durch andere
bei Hangfahrten auftretende Erscheinungen.

2. Um die meisten Mangel gewdhnlicher Radschlepper zu be-
seitigen, mussen neue Bauformen entwickelt werden, mit
denen sowohl in der Ebene als auch auf Hangen gearbeitet
werden kann. Sehr glnstig ist in dieser Hinsicht eine Schlep-
perbauform, die eine Vorrichtung besitzt, mit der der Schlep-

" per der Fahrt quer zum Hang angepalit werden kann.

3. Ein in dieser Weise gebauter Schlepper besitzt eine sehr
hohe Kippsicherheit, beschreibt bei Querfahrten zum Hang
keine Wellenlinien und ermdéglicht dem Fahrer sowohl in
der Ebene als auch am Hang ein normales bequemes Sitzen.

Probleme zum Einachsschlepper

Von Ing. R. BLUMENTHAL, Schinebeck

4. Weil sich bei einem Gebirgsschlepper mit gelenkigem Pa-
rallelogrammrahmen die Belastungsverteilung auf die rech-
ten und linken Rader nicht andert, ist die Bodenhaftung
in der Ebene und am Hang gleich. Das ergibt eine hohe
Zugkraft ohne daBl das Schleppergewicht zusitzlich ver-
grofert werden muB.

5. Da die Radbelastungen gleich bleiben, andern sich auch die
Bodendriicke der Rader nicht. Das ist ein unbestreitbarer
Vorzug des Gebirgsschleppers.

6. Die besondere Arbeitsweise der Rader des Gebirgsschleppers
macht es wahrscheinlich, daf3 er bei Querfahrten zum Hang"
auch eine groflere Rutschfestigkeit hat. Das macht ihn auch
zur Verwendung auf terrassenlosen Hiangen geeignet.

AU 1668
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Wie stark das Intevesse und dev Beday| dev Landwivischaft und des Gartenbaues an Einachsschleppern sind, be-
weisen die zahlveichen Neukonstruktionen awf diesem Gebiel in den vevschiedenen Ldndeyn. Im anschlieflenden
Aufsatz wevden die vielscitigen Verwendungsmoglichkeilen solcher Kleinschlepper nachgewiesen und in einem
Uberblick auf beveits vorhandene Typen Anvegungen [iir weiteve Verbesserungen gegeben. Wiy schlieflen uns der
Aujfassung des Autors an, daf [ir die ndchstjdnvige Planung der Einachsschlepper nicht wunberiicksichtigt bleiben
darf, zumal wiv im |, Faklotum'' eine allseitig gut beurteilte Konstruktion besitzen, fiiv die auch schon eime ganze

Reihe brauchbarer Anbauaggregate entwickell wurden.

Uber Wert und Existenzberechtigung des Einachsschleppers in
der Landwirtschaft ist bereits viel gesprochen und geschrieben wor-
den. Oftmals wird die Meinung vertreten, daB der Einachsschlepper
nur in der Gartenbauwirtschaft Erfolge zu verzeichnen hat und nur
dort sein Anwendungsbercich licgt. R

Im Zuge der Mechanisierung unserer Landwirtschaft hat der Gerite-
triger RS 80 (Maulwurf) bei der Durchfithrung von landwirtschaft-
lichen Pflegearbeiten besondere Vorteile gezeigt und seine Brauch-
barkeit fuir viele andere Arbeiten bewiesen. Auch der Einachsschlepper
wird — sowohl in der Landwirtschaft als auch in der Forst- und Garten-
bauwirtschaft — seinen praktischen Wert sehr schnell unter Beweis
stellen. Allerdings wird sein Einsatz in der Landwirtschaft nur in
Kleinstparzellen, auf hingigem Gelande oder unter dhnlichen Be-
dingungen erfolgen, aber gerade Felder dieser Art wird es entspre-
chend der Struktur unseres Landes und des hohen Nutzungsgrades
der zur Verfugung stehcnden Bodenflichen immer geben, Eine
Motorisierung der dafiir erforderlichen landwirtschaftlichen Arbeiten
wiirde den Futteranbau fiir die tierischen Zugkrifte ertibrigen und
schon deshalb eine lohnende und zugleich wirtschaftliche Aufgabe
darstellen. Die Mechanisierung der Arbeiten in der Forst- bzw, Garten-
bauwirtschaft mit Hilfe des Einachsschleppers bringt als Vorteil eben-
falls eine Entlastung der menschlichen und tierischen Arbeitskraft
und eine Steigerung der Arbeitsproduktivitit.

Das gegenwirtige Schlepper-Fertigungsprogramm umfaBt folgende

Typen:

Typ Leistung Gattuog Fertigungswerk
KSOT s spns o ssacn avwsss & 62 PS Ketteaschlepper Brandenburg
RS 01 (Pionier) ....... 40 PS Radschlepper Nordhausen
RSO04............ ... 30 PS Allzweckradschlepper Nordhausen
RS 08 {(Maulwurf) ..... 15 PS Geriatetrager Schonebeck

PgATTEY

Bild 1. Einachsschlepper ,,Bungartz' U 1, 9,5 PS
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Es ist unbedingt notwendig, den Einachsschlepper kiinftig eben-
falls zu beriicksichtigen.

Im folgenden sollen die vorhandenen Einachsschlepper-Konstruk-
tionen naher betrachtet und einige Kernfragen dazu bcsonders be-
handelt werden.

Leistung

Die Leistungsstirke des Einachsschieppersliegt — auf internationaler
Basis gesehen - zwischen 3 und 12 PS. Schlepper mit Leistungs-
starken von 3 bis 5 PS werden zu leichten Gartenbauarbeiten und
fir Rasenpflege, Schidlingsbekampfung usw. eingesétzt. Viele Kon-
struktionen liegen in der Leistungsstirke zwischen 6 und 10 PS;
diese haben sich in der Praxis am besten bewihrt und besonders
gute wirtschafltliche Erfoige beim Einsatz in der Land-, Forst- und
Gartenbauwirtschaft zu verzeichnen (Bild 1). Eine Ausriistung des
Einachsschleppers mit einem stirkeren Motor als 10 PS ist nicht
besondcrs gunstig, da das damit verbundene hohe Gewicht des Ein-
achsschleppers fiur den Bedienungsmann zu hobe Abstiitzkrifte er-
fordert. Wo diese hohe Leistung unbedingt erforderlich wird, sollte:
man einen Vierrad-Schlepper einsetzen. Dieser ist in letzter Zeit
wesentlich verbessert und sein Gesamtgewicht im Hinblick auf die
durchzufihrenden Pflegearbeiten verringert worden; er bringt des-
balb in der Leistungsstarke uber 10 PS wirtschaftliche Vorteile. Be-
sonders die in der letzten Zeit geschaffenen Geritetriger-Konstruk-
tionen erlauben einen universellen landwirtschaftlichen Einsatz fir
Arbeiten mit einem Leistungsbedarf iber 10 PS. Tafel 1 gibt einen
Uberblick auf die Leistungsstirken der wichtigsten Einachsschlepper-
Konstruktionen.

Tafel 1
e T T ] |
Eigen- Lei- | Eigen- | Lei-
Typ gewicht 'stung Typ lgewicht | stung
kg PS kg | PS
Holder ED 10 1951. | 390 | 9,5 | Hoffmann ........ ' 535 | 9bis 10
Motorobot Pf6 CSR — 6 Hummel T 350 9
Bupgartz .......... 490 OB BADSA | v desdmiiy 450 8 bis 9 [
Fahr KT10 ....... 450 10 | Faktotum Mahardt| 400 | 85
Winzerrobot ....... 80 | AREIR 3 veises soie | 180 6,5 |
Tafiel 2
Holder ED 10 | Fahr KT 10 Hummel |
Zughakenkraft ......... | max 350kg | max 400kg | max 300kg |

Unmittelbar iin Zusamnienhang mit Leistung und Eigengewicht
stehen Zughakenkraft und Zugleistung:



