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telefonu koji prima samo L1 GPS signal.
2.10 GPS 1KONTROLISANO VODENJE MOBILNIH SISTEMA

Pod pojmom ,precizno” u terminu precizna poljoprivteda medu
poljoprivrednicima se najceS¢e podrazumeva pravilno kretanje poljoprivredne
mehanizacije po velikim proizvodnim poljima uz manju ili ve¢u podrsku GPS
sistema. Potreba za navodenjem masina javila se jos pre vise od 100 godina kada su
koriSc¢eni primitivni mehanicki sistemi za vodenje po izabranoj putanji (Adamchuk,
2007), koji su se zasnivali na pravljenju referentnog traga ili pravljenju privremenih
vizuelnih traka (slika 2.16). Sa pojavom Sirokozahvatnih masina (preko 3 m) i
trendom ukrupnjavanja polja, potreba za asistiranim vodenjemmasina se dodatno
osnazila.Pravilno uklapanje prohoda Sirokozahvatnih masina zahteva veliku paznju
i iskustvo rukovaoca. Ma koliko iskustvo posedovao, rukovalac je izloZzen velikom
naporu, koji se pojacava sa smanjenjem vidljivosti (no¢u, po magli ili u prasnjavim
uslovima) i neizbezno dovodi do nepravilnog uklapanja. Ru¢no vodenje masina na
velikim parcelama je problemati¢no po dva osnova. Prvi se odnosi na odmeravanje
Sirine zagona i ,,otvaranje” prvog prohoda.

Slika 2.16Prvi traktor sa automatskim Uoden]em u operacz]z obrade zeml]zsta ( Hemud i Landge 2009)

Na parcelama pravilnog oblika taj zadatak je, u zavisnosti od Sirine polja i masine,
relativno jednostavnijinego u slucaju polja nepravilnog oblika.
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