M. M. Kostié

po nagnutom terenu je posledica odstupanja poloZaja GPS prijemnika u odnosu na
stvarni poloZaj celog sistema (slika 1.22a).
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Slika 1.22. Greska u navodenju traktora na nagnutom terenu usled odstupanja horizontalne projekcije
polozaja GPS prijemnika u odnosu na simetralu traktora (a) i promene efektivnog zahvata masine

Kod traktora vecih kategorija, vertikalna pomerenost GPS antene od podloge moze
biti i preko 3 m, Sto se znacajno odrazava na odstupanje. Veca visina kabine uzrokuje
vece greske i obrnuto. S obzirom na to da traktor obavlja operaciju koja
podrazumeva upotrebu priklju¢nih masina koje prate konfiguraciju terena, odredena
odstupanja u navodenju nastaju zbog naginjanja priklju¢ne masine (slika 1.22b).
Linije vodenja leZe na Zemljinom elipsoidu koji je matematicka interpretacija njenog
oblika. Kada se projektuju Sirine horizontalno postavljene i nagnute prikljucne
masine na elipsoid koga mozemo aproksimirati ravnom podlogom, dobija se
odreden nivo odstupanja. To ukazuje da vodenje po zamisSljenim navigacionim
linjjama koje su na fiksnom odstojanju na elipsoidu nece dovesti do uklapanja
prohoda ve¢ do izvesnog preskoka. Sve gorepomenuto sugeriSe da nije dovoljno
imati supertacan GPS prijemnik da bi se zadovoljili svi uslovi, nego je potrebno u
realnom vremenu korigovati poziciju linije vodenja kada se radi na nagnutom
terenu. Kako bi GPS uredaj mogao da radi korekciju, neophodno je da poseduje
informacije o veli¢ini nagiba i inerciji sistema. Zbog toga su u navigacioni kontroler
(slika 1.20) ugradeni Ziroskop i inercioni senzor koji mere potrebne parametre
neophodne za preracunavanje korigovane lokacije navigacione linije. Problem koji se
javlja nezavisno od tacnosti vodenja traktora jeste odstupanje polozaja prikljucne
nosene ili polunosene masine u odnosu na srediste traktora.Ovo se obavezno deSava
kada se radi na nagibu ili na ravnom terenu tokom obrade zemljista. Bo¢ni nagib
dovodi do zanosenja usled delovanja sile gravitacije (slika 1.23), dok su na ravnom
terenu masine za obradu sklone nekontrolisanom bocnom pomeranju zbog
interakcije radnih tela i zemljiSta koje predstavlja heterogen sistem.Neujednacenost



