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Navadzanie bez vyuzitia GPS

Medzi systémy navadzania bez GPS radime také systémy, ktoré navadzaju traktor alebo iny
mobilny energetické prostriedok pozdl? riadkov rastlin, zemnych nasypov alebo pozdiz
brazdy. Navadzanie je zalozené na principe kamery, ultrazvuku, mechanickej ruky alebo
lasera (napr. Laser Pilot, firma Claas). Navadzanie je podobné ako u navddzania pomocou
GPS. Stroj sa musi po oto¢eni manualne naviest na spravny riadok, potom prebera riadenie
navadzaci systém. Vyhodou tohto rieSenia je, Ze nie je potrebny Ziadny korekény signal,
preto nemdzu ovplyvnit presnost signalu Ziadne vonkajsie vplyvy. Tieto systémy su
v mnohych pripadoch lacnejSie. Navadzacie systémy bez GPS su v principe vyuzitelné pre
mechanizované prace, pri ktorych sa navadza podla hmatatelnych riadiacich linii napr. linie
porastu (kukurica, cukrova repa). Tazkosti maju tieto navadzacie systémy predovéetkym na

plochach, kde navadzanie z dévodu vysokej hustoty porastu nema dostato¢nu funkénost.



http://www.sostechga.edupage.org/
http://www.trnava-vuc.sk/

Navadzanie pomocou lasera

Na okraji Zacej listy je umiestneny laserovy snimac, ktory vysiela Iuce. Luce sa rozptyluju v
zornom poli asnimaju tvar porastu. LU¢ po odraze je zachytavany snimacom aten
vyhodnocuje nasnimanu vzdialenost. Vdaka rozdielnym impulzom moéZe riadiaca jednotka
vyhodnotit rozdiel vy3ok, a teda vyhodnotit kde sa nachadza okraj porastu. Po vyhodnoteni
okraju porastu je mozné vyslat signal, ktory umozZni smerovanie sUpravy. Tento signal
ovplyviuje prietok piestnic, ktoré maju za Ulohu natacat kolesa riadiacej ndpravy zberového
stroja. Takto je umoZnené navadzanie supravy. Tento systém nemusi byt pri préci stéle
zapnuty. Jeho spustenie vie pohodlne spustit obsluha stroja z kabiny, pomocou tlacidla na
pojazdove] pake (joysticku) a systém sa vypne z prevadzkového stavu pohybom volantu.
VyuZitie satelitnej navigacie GPS v kombinacii s autopilotom sa v tomto pripade javi ako
optimalne rieSenie. Monitor navigatného pristroja ponudka obsluhe strojovej
supravy informacie o aktualnej polohe/jazde, type trasy, odchylke voci spravnej trase resp.
riadku, prekrytiach resp. vynechavkach a naviguje ju podla zadanych hodné6t. Aktudlnu
polohu stroje je tieZz mozné na displeji zobrazit na vopred pripravenej mape pola, ¢o tiez
zlepsuje orientdciu pri praci.

Navadzanie pomocou GPS

Zariadenia na navadzanie strojov pozostavaju z GPS antény, prijimaca a zobrazovacieho
prvku umiestneného v kabine mobilného energetického prostriedku. Existuje viacero
modelov variantov navadzania pracovnych suprav, ktoré st oznacované ako model Gvrat,
model centrdlny pivot, A-B linia, model s identickou krivkou, model volny tvar, model s
adaptivnou krivka a pod.

Podla konstrukéného prevedenia riadiaceho systému je mozné v sucasnosti riadit strojové
supravy tromi sposobmi:

manualne — operator riadi stroj na zdklade zobrazovacich prvkov na monitore navigacného
zariadenia. Zobrazovacie prvky méziu byt vo forme napr. svetelnej listy, ale okrem
svetelnych signalov systém upozoriiuje aj signalom akustickym. Samozrejme musi byt

termindl umiestneny v zornom poli vodica,




systémom asistovaného riadenia — zariadenie otaca volantom atym sa zniZuje Unava
obsluhy. Systém je spravidla tvoreny zariadenim, ktoré otaca volantom traktora alebo
nejakého mobilného energetického prostriedku. Takéto zariadenia zvyknu byt prenosné,
systémom automatického riadenia — systém je pripojeny na hydrauliku mobilného
energetického prostriedku a s pouZitim GPS udajov riadi stroj automaticky. Aj tu mozu byt
vyuZité rozne Urovne presnosti. NajcastejSie su autopiloty vyuZivané so systémom RTK.
Daldim faktorom ovplyviiujucim celkovd presnost navigacie je presnost pouZitého
prijimaca GPS. V polnohospoddrskych aplikdcidch sa vyuZivaju jedno aj dvoj frekvencné
prijimace GPS. Pri pouziti jedno frekvenénych prijimacov sa pre spresnenie navadzania,
tzv. DGPS presnost, vyuZiva zvyCajne simultanny prijem korekénych signalov z druiic
EGNOS, ktorymi je mozné dosiahnut presnost paralelnej jazdy 15-30cm. Prijimac tychto
signdlov je zvyCajne zabudovany priamo v naviga¢hom systéme GPS. ESte wvysSiu
presnost, 10-15cm, je mozné dosiahnut pri vyuZiti korekcii vysielanych z pozemnych
referencnych stanic GPS. Korekcie z pozemnych stanic sa prijimaju pomocou Specidlneho
GPRS modemu, ktory je v kabine pripojeny k navigaénému systému GPS. Dvoj
frekvenc¢né prijimace GPS su urcené pre aplikicie, kde sa vyZaduje najvyssia presnost
navigacie, ako je napr. siatie, kde je poZiadavka na presnost paralelnej jazdy okolo 5cm.
Metdda zabezpecujuca takto presnu navigaciu sa nazyva RTK (Real Time Kinematic)
a dosahuje sa vyhradne prijmom korekénych udajov z pozemnych referenénych stanic
GPS. Na Slovensku poskytuje sluzbu vysielania korekénych udajov pre DGPS aj RTK
presnosti firma GEOTECH, ktord prevadzkuje siet vlastnych pozemnych referenénych
stanic.
Vo vseobecnosti ovplyvriuje vysledni presnost cely rad faktorov oznacovanych
ako podmienky GPS t.j. stav, viditelnost a geometrické usporiadanie druZic GPS, cez
vplyv ionosféry a troposféry, presnosti hodin druzic i prijimac¢a GPS, az po typ prijimaca,
jeho aktualnu polohu a spdsob spresnenia prijimaného signdlu (EGNOS, DGPS, RTK).
Okrem presnosti je potrebné, aby obsluha rozumela vztahu medzi pracovhym zdberom
a nastavenou hodnotou navigacie.

Prijimac umiestneny na traktore je schopny z tychto signalov zistit ¢as odvysielania.
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