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Slika 1.8. Greska nastala u navodenju masina kao posledica pass-to-pass greske

Autori Kostic et al. (2015a)sproveli su teoretsku analizu uticaja koncepcije traktora
(standardni/zglobni) i konfiguracije (geometrijski parametri) na greSku pri
GPSnavigaciji. U obzir su uzeli da se radi o DGPS prijemniku. U teoretskom
razmatranju definisali su matematicki model koji opisuje funkciju promene
odstupanja priklju¢ne tacke (veze sa masinom), u zavisnosti od polozajaGPS
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Slika 1.9.Sematski prikaz pomerenosti traktora od idealne putanje vodenja (Kostic et al., 2015a)
prijemnika i karakteristi¢nih dimenzija traktora (slika 1.9).

Na osnovu izvedenih modela, zakljuceno je da je koncepcija zglobnih traktora
povoljnija sa aspekta GPS navodenja pri rucnoj korekciji jer je kabina postavljena na
srediStu izmedu dva pogonska mosta, tj. pomerena unapred u odnosu na
standardne koncepcije traktora, Sto je zapravo osnovni razlog te prednosti. Jednom
redju, Sto je viSe GPS antena udaljena od tacke kacenja prikljucne masine, to se
odstupanje od idealne linije manje ,,prenosi” na priklju¢nu masinu.



