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ABSTRAKT

Bakalarska praca sa zaobera pouzivanim automatiza¢nych prvkov riadenia
pol'nohospodarskej techniky. Najvyznamnej$i automatizacny prvok pol'nohospodarstve je
GPS systém. Pomocou tohto systému sa dosahuje vysokej presnosti pri praci na poli
anedochadza prekryvaniu prejazdov. Samostatné GPS len nestaci ale musi mat aj iné
systémy, ktoré spolupracuju s GPS. Spojenim systémov na ovladanie pol'nohospodarske;j
techniky a GPS vznikaju takzvane inteligentne pol'nohospodarske stroje. Pomocou tychto
systémov sa dosahuje vysoka efektivnost’ prace. Niektoré automatizaéné systémy, ktoré sa
vyuzivaju pol'nohospodérskej technike budeme d’alej rozoberat’ a popisovat’ ich ¢innost'.
Uvratovy manazment predstavuje jeden z dolezitych systémov ktoré ovplyviuje vo velke;
miere produktivitu prace. V stcasnej dobre pre polnohospodarstvo je velmi dolezité

zavadzat’ automatizacné prvky do riadenia.
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ABSTRACT

Bachelor's thesis deals with the use of automation control components of
agricultural technology. The most important element in agriculture, automation is a GPS
system. With this system achieves high accuracy in the works in the field and no
overlapping passages. Separate GPS just is not enough but must have other systems that
work with GPS. Combining the systems for controlling agricultural equipment and GPS
resulting so-called intelligent agricultural machinery. With these systems achieves high
efficiency. Some automation systems used agricultural equipment will also discuss and
describe their activities. Back Swath management is one of the important systems that
greatly affects productivity. The current fine for agriculture is very important to introduce

automation in the management elements.
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POUZITE POJMY A SKRATKY

GPS - Global Positioning System
GPRS - General Packet Radio Service
RTK- Real Time Kinematic

EGNOS — European Geostationary Navigation Overlay Service
GIS - Geographic information system
LCD - liquid crystal display

TMC - Traktor Management Computer
DME - Dynamischen Mess-Eingeit
VBS - Virtual Base System

HP - High Precesion

HMS - Headland management system

TBZ - Trojbodovy zaves



0. UVOD

Automatizacia ovladania a riadenia poI'nohospodarskej techniky st pre dnesnti dobru
Vv pol'nohospodarstve ddlezité a nevyhnutel'né. Automatizacné prvky sa zarad’uji do kazde;j
sféry pol'nohospodarskej ¢innosti, ako napr. orbe, sejbe, zatve, chemickej ochrane rastlin
a d’alsich. Zavadzanim automatiza¢nych prvkov do pol'nohospodarskej techniky sa zvysila
efektivnost’ prace, znizili sa naklady na prevadzku stroja. V dosledku automatizacie
pol'nohospodarstva sa zredukoval pocet strojov, ktoré vykonavaju danu pracu. Zefektivnilo
sa tiez vyuzivanie techniky pocas sezony a tym sa minimalizuje pocet strojov, ktoré treba
na danu operaciu. Kazdy automatiza¢ny prvkov nahradzuje cast’ uréitej praci, ktora by
musel ¢lovek manualne ovladat. V polnohospodarstve sa zaina pouzivat' slovo
inteligentne stroje. Inteligentne stroje st to stroje ktoré vyuzivaji navigaény systém
riadenia GPS ainé systémy. Pomocou tychto prvkov sa zaznamenavaji presne tkony,
operacie a pohyb stroja ¢o je dolezité pre minimalizovanie prejazdov, Setrenie pohonnych
hmoét aréznych chemicky pripravkou na oSetrovanie rastlin. GPS navigacny systém
umoznil praci na poli svysokou presnostou. Pol'nohospodarstve sa zacina vyuZzivat
takzvane presne pol'nohospodarstvo ¢o je vlastne vytycenie a zaznamenanie presnych map
povrchu a prejazdu, ¢o ma velky vplyv na Setrenie energie minimalizovanie prejazdov
a pol'nohospodarskej techniky na dant operaciu. Presnom pol'nohospodarstve sa vyuzivaji
mapy, ktoré boli zaznamename pri praci na inych operaciach. Odskusalo sa viacero metod
a navigacnych systémov, avSak v st€asnosti vzhl'adom na dosahovanu presnost zaujal
jednoznacne prvé miesto satelitny princip navigacie a zber geograficky lokalizovanych
informacii. Takymto spdsobom nasiel uplatnenie v oblasti polnohospodarstva aj globalny
polohovy systém GPS. V stcasnej dobe je nevyhnutne zavadzat automatizacné prvky do
pol'nohospodarskej techniky kvoli neustalim narastajiicim cenam pohonnych hmot

a energie.
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1. PREHLAD 0 SUCASTNOM STAVE RIESENEJ
PROBLEMATIKY

Technické trendy pri polnohospodarskych strojoch sa daju charakterizovat
niekol’kymi vyrazmi: Siroky pracovny zaber, velky vykon, nizke prevadzkové néaklady,
priaznivé ekonomika, 'ahka ovladatelnost’ a inteligentnd schopnost’ strojov pracovat
presne a samostatne. Vdaka novym ovladacim terminalom je obsluha schopna vacsinu

vlastnosti modernej techniky aj vyuzit'.

Prikladom inteligentného pol'nohospodarskeho stroja je napr. rozhadzova¢ priemyselnych
hnojiv.  od firmy Bogballe uréeny pre  presné  polnohospodarstvo.
Samokalibrovacie rozhadzovace boli vysadou vel'kych pol'nohospodarskych podnikov ¢i
podnikov sluzieb. Hlavnym faktorom, ktory inteligentné rozhadzovace prindsa aj menSim
farmarom st nakupné ceny hnojiv. Niet preto divu, ze dnes kupuju tieto rozhadzovace aj
sukromni pol'nohospodari a z ojedinelého predaja tychto zariadeni sa stdva prevazujuca

kategoria.

Zabudované vahy vazia ako jediné kontinudlne mnoZstvo hnojiva v nasypke aj pri praci.
Styri senzory umiestnené pod nasypkou vazia iba nisypku, a nie cely rozhadzovag.
Referen¢ny snima¢ snima zrychlenie, spomalenie ¢i rozne vykyvy rozhadzovaca.
Senzor vazi hnojivo za jazdy a automaticky sa kalibruje bud’ kazdi minutu, alebo kazdych
75 aplikovanych kilogramov hnojiva, pri€om zélezi na tom, o skor nastane. Zariadenie
funguje v systéme precizneho polnohospodarstva pre N-senzor, ako aj pre variabilné

hnojenie prostrednictvom GPS a vstupu pol'nych dat.

Traktor, ktory nesie nesené¢ naradie osadené technologiou GPS pracuje s najvysSou
presnostou vykondavanej prace a mdze pracovat’ vysSou rychlostou. NajviacSie vyhody
GPS sa prejavia pri praci v noci, v znizenej viditeI'nosti a na rozl'ahlych plochach. Hoci
pociato¢né néklady na GPS st zvySené, jeho prevadzka je bezplatnd, a investicia sa
vrati v znizenych prevadzkovych nakladoch. Auto-Guide je k dispozicii k modelom

Massey-Ferguson, rady 6400, 7400 a 8400.
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Pomocou ovladania pripojenych zariadeni Datatronic III sa daji nastavovat’ vSetky
parametre traktora (riadiace ventily, pracovna $irka, hranica tolerancie preklzu, otacky
motora atd’.). Parametre nastavenia sa m6zu ulozit do siedmych operacnych profilov, z
toho kazdy zvladne az 35 funkcii. Tieto nastavenia sa ukladaju do trvalej pamite, a
profil nastavenia sa vyvolava jedinym stlaCenim tlacidla, ktorého stlacenim sa zmenia
vSetky potrebné parametre traktora. Profily nastavenia pred otackou sa moézu nastavit
pred zaciatkom prace rucne, alebo za jazdy automaticky. VSetky parametre nastavenia
traktora ako aj spotreby a vykonu sa daji vymienat medzi traktormi a kancelariou na

prenosnej SD karte.(Agroserver, 2010)

V sucasnom stave sa pouzivaju automatizacné prvky, ktoré si uvedené a blizsie

rozobrane v vysledkoch prace.
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2. CIEL PRACE

Nastudovat’ problematiku ovladania ariadenia modernych pol'nohospodérskych
strojov. Spracovat’ prehlad automatiza¢nych prvkov, ktoré st vyuzivané v mobilnej
technike, v privesnych, tahanych a taznych strojoch. V prehl'ade sa zamerat' na dovody

a dopady ich vyvoja a vyuZzivania.
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3. METODIKA PRACE

Nastudovat’ problematiku pol'nohospodarskej techniky pre vybrané skupiny strojov.

Na zaklade poznatkov spracovat’:

e principy automatizacie ovladania a ich aplikaciu v technike,
e technické porovnanie konvenéného a automatického ovladania strojov,

e Specifika jednotlivych rieseni podl'a rozdelenych skupin strojov.

Pri zaveretnom spracovani prace postupovat’ v zmysle jednotnej metodiky pre

tvorbu zavereénych prac SPU v Nitre.
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4. VYSLEDKY PRACE

Vyuzivania informa¢ného systému vyzaduje rastlinnd vyroba. Svojim charakterom je
umiestnena na vel'kych plochach, ktorych rozlozenie sa v krajine meni. Rastlinnd vyroba
podlieha poveternostnym vplyvom, zmendm technoldgii, a pod. Monitorovanie vynosnosti
nevedie len k efektivnemu riadeniu zdrojov a ndsledne k vyznamnej néavratnosti, ale tiez
prispieva k ochrane zivotného prostredia. PolI'nohospodari potrebuja byt schopni mapovat’
vysoko a nizko urodné casti poli, aby mohli lepSie aplikovat chemikélie a tym
nezatazovali zivotné prostredie a nevytvarali zbyto¢ne vysoké ndklady. Vynosy z
individudlnych parciel poli m6zu byt monitorované kazda sezénu. Na kombajnoch budu
prijimace Galileo na ur¢ovanie polohy. Do databazy sa budi ukladat’ presné udaje a tak
vytvarat’ mapu vynosov. Vediet, ktord pol'nohospodarska oblast’ je Grodn4 a jej presna
lokalizacia je zakladom spravneho riadenia. Presné merania st zakladom pre spravne
registrovanie pol'nohospodarskych parciel. Galileo by mohol nahradit’ tradi¢né a nepresné,
drahé a Casovo narocné meracie techniky a pomodct’ k spradvnej integracii merani do
geografickych  informa¢nych  systémov  pre lepSie  riadenie  a vyuZivania

pol'nohospodarskych oblasti (T6thova, 2006)

V oblasti chemického oSetrovania pozemkov je to tspora chemikalii pri moZnosti
presného vedenia prostriedku len v tom priestore, kde je takéto oSetrenie potrebné, presné
vymedzenie ploch, ktoré oSetrenie potrebuju a ktoré nie. V sucasnosti sa pouziva ¢im d’alej
tym viac chemikalii na ni¢enie Skodcov a buriny. Okrem toho, Ze chemicky postrek je
drahy, zataZzuje Zivotné prostredie tam kde nie je potrebny. Presné navigacné systémy
umoznia aplikovat’ postrek herbicidmi, insekticidmi a hnojivami na spravnom mieste a
V spravnom mnozstve. Automaticka kontrola umoziuje pouzitie len takého mnozstva aké
je potrebné. Pri tychto ¢innostiach je vyzadovana presnost polohy lepSia ako 1 m,
centimetrové presnosti by boli idealne a ako sme uZ uviedli, miestne prvky Galilea budu

umoznovat’ aj prace s takymito presnostami.( Téthova, 2006)
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4.1. PODNOHOSPODARSKA TECHNIKA A GPS

Inovacnému trendu, vramci ktorého dochddzalo k zvySovaniu zaberov
pol'nohospodéarskeho néradia a zvySovaniu vykonov traktorov, postrekovacov resp.
kombajnov uz ,,odzvonilo", pretoze sa zistilo, ze takéto navySovanie vykonov od urcitej
hranice prindSa len mali mieru efektivneho vyuzitia. Inovaény trend, ktory nastipil potom
bol zamerany hlavne na zvySovanie presnosti vykonavanych pol'nych prac. Odskusalo sa
viacero metdd a spdsobov navigacie, avSak v sucasnosti vzhladom na dosahovani
presnost’ zaujal jednoznacne prvé miesto satelitny princip navigacie a zber geograficky
lokalizovanych  informacii. = Takymto sposobom nasiel uplatnenie v oblasti

pol'nohospodarstva aj globalny polohovy systém GPS. (Frohmann, 2009)

Obr. 1

Postrekovac pri praci na poli (Frohmann, 2009)
41.1. ZVYSOVANIE EFEKTIVNOSTI

Jednym zo spOsobov umoziujucim zvysit efektivnost’ prace je optimalne
vyuZivanie pracovného zaberu strojov. Pracovné zabery dneSnych strojov mézu dosahovat’
az 36 m aV takychto pripadoch je vel'mi obtiazne vytvorit’ znacku po ktorej by mala
strojova suprava nasledne prechadzat. Mechanicky sposob vytvorenia vodiacej brazdi¢ky

pomocou znackovaca sa pouziva i dnes, ale pri podstatne menSich zaberoch.

Vyuzitie satelitnej navigacie GPS v kombinacii s autopilotom sa v tomto pripade
javi ako optimalne rieSenie. Monitor navigacného pristroja ponuka obsluhe strojovej
supravy informacie o aktudlnej polohe/jazde, type trasy, odchylke voci spravnej trase resp.
riadku, prekrytiach resp. vynechavkach a naviguje ju podla zadanych hodnét. Aktudlnu
polohu stroje je tiez mozné na displeji zobrazit’ na vopred pripravenej mape pola, o tiez

zlepSuje orientdciu pri praci.
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Obr. 2

Monitor naviga¢ného pristroja so svetelnou listou Agleader EZ-Guide 500 (Frohmann,
2010)

Bolo vSak dokazané aje preukazné, Ze z dlhodobého hladiska je pre obsluhu strojovej
supravy velmi ndroné aunavné nepretrzite sledovat monitor atakto riadit’ stroj.
Dochédza k odklonu od vyty¢enej trasy t.j. vznikaji prekrytia resp. vynechavky
a navigacia neplni svoj ucel. Z tohto dovodu do celého systému vstupuje autopilot, alebo
tzv. jednotka asistovaného riadenia. Jednotka prebera udaje o aktualnej odchylke od
spravnej trasy z naviga¢ného systému GPS a pomocou elektromotora nataca volant tak,
aby paralelna vzdialenost’ medzi jednotlivymi jazdami bola totozna s hodnotu zadanou do
navigacného pristroja. Takto staci obsluhe nastavit’ stroj do pribliznej polohy na zaciatku
riadku a otoc¢it’ ho ru¢ne na konci na nabeh do nasledovného riadku. Pocas pohybu po
riadku jednotka asistovaného riadenia udrziava stroj v jazde po spravnej trase bez zasahu

obsluhy.

Obr. 3

Jednotka asistovaného riadenia Agl.eader EZ-Steer
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Negativny vplyv terénu na presné urcenie polohy sa prejavuje hlavne jazdou na svahoch,
ale aj po nerovnom teréne. Na eliminaciu tohto faktora systém obsahuje tzv. kompenzator
svahovitosti terénu vyuzivajuci technolégiu T2. Pri nej zabudovany senzor snima naklon
v dvoch resp. troch smeroch a prepocitava polohu antény GPS na streche stroja vzdy
kolmo na plochu, po ktorej sa stroj prave pohybuje. Takto ostdva paralelna vzdialenost’

jednotlivych jazd stale rovnaka.( Frohmann, 2009)

Dal§im faktorom ovplyviujucim celkovii presnost’ navigacie je presnost’ pouzitého
prijimaca GPS. V pol'nohospodarskych aplikédciach sa vyuzivaji jedno aj dvoj frekvencné
prijimace GPS. Pri pouziti jedno frekvencnych prijimacov sa pre spresnenie navadzania,
tzv. DGPS presnost’, vyuziva zvy€ajne simultanny prijem korekénych signalov z druzic
EGNOS, ktorymi je mozné dosiahnut’ presnost’ paralelnej jazdy 15-30cm. Prijimac tychto
signalov je zvyCajne zabudovany priamo v navigatnom systéme GPS. ESte vysSiu
presnost, 10-15cm, je mozné dosiahnut’ pri vyuziti korekcii vysielanych z pozemnych
referenénych stanic GPS. Korekcie z pozemnych stanic sa prijimaji pomocou $pecialneho
GPRS modemu, ktory je v kabine pripojeny k navigatnému systému GPS. Dvoj
frekvenéné prijimace GPS su urcené pre aplikacie, kde sa vyZaduje najvysSia presnost’
navigdcie, ako je napr. siatie, kde je poziadavka na presnost’ paralelnej jazdy okolo Scm.
Metoda zabezpecujuca takto presni 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, ktora prevadzkuje siet' vlastnych pozemnych referenénych

stanic.
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Obr. 4

Princip kompenzovania svahovitosti terénu pomocou technologie T2 (Frohmann, 2009)

Ak je zabezpecend rovnakéd vzdialenost medzi jednotlivymi jazdami, dochadza
k eliminacii prekrytia a vynechavok, ¢i uz pri aplikacii chemickych prostriedkov, osiva,
hnojiva, ale i Setreniu pohonnych latok a zaroven S nizSim poctom prejazdov sa menej
opotrebovava ndradie. Takymto spdsobom dochadza k vyraznej uspore materidlovych

vstupov. (Frohmann., 2009 )

41.2. PRIKLADY Z PRAXE

Vo vSeobecnosti ovplyviiuje vysledni presnost’ cely rad faktorov oznafovanych
ako podmienky GPS t.j. stav, viditelnost' a geometrické usporiadanie druzic GPS, cez
vplyv ionosféry a troposféry, presnosti hodin druZic i prijimaca GPS, aZ po typ prijimaca,
jeho aktualnu polohu a sposob spresnenia prijimaného signalu (EGNOS, DGPS, RTK).
Okrem presnosti je potrebné, aby obsluha rozumela vztahu medzi pracovnym zaberom
a nastavenou hodnotou navigacie. Nie vSetky zo spominanych faktorov dokaZeme

ovplyvnit. (Svarda, 2009)
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Odchylky pri jazde &.4 (zaber 4m)

Cislo merania
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Obr. 5

Znézornenie vel'kosti odchylok od nulovej (idedlnej) roviny a ich percentudlne rozloZenie

V jednotlivych triedach presnosti

V pol'nohospodarskej praxi sa zo spominanych faktorov najCastejSie ovplyviuje
nastavenie systému a sposob spojenia traktora s naradim. Pri druhom menovanom faktore
byva poziadavka praxe, aby bola medzi traktorom a naradim urcitd vol'a, avSak tento fakt
nasledne negativne ovplyviiuje presnost’. Preto dochadza k urcitému kompromisu, takZze
tato vola pri agregovani traktora s naradim ostava, ale minimalizuje sa na prijatelna
vel'kost’. Pocas prace traktorovej sipravy navigacny systém sice vykazuje urcitd hodnotu
odchylok od vytycenej trasy, ale v skuto¢nosti su tieto odchylky vécsie (obrazok 5) prave

kvoli spominanej voli ramien traktora.
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Obr. 6

Traktor John Deere 6930 P a sejacka Kuhn Planter 2, vel'kosti odchylok od navigaénej

trasy

Obrazok 6 znazornuje odchylky od navigaciou vytycenej trasy, ktoré boli zaznamenané pri
sejbe kukurice. Pri sejbe kukurice bola pouzita strojova stprava pozostavajuca z traktora
John Deere 6930 P a sejacky na presny vysev Kuhn Planter II. Ako naviga¢ny systém bol
pouzity model EZ-Guide 500 so zabudovanym dvojfrekvenénym prijimaom GPS od
firmy AgLeader v kombinacii s jednotkou asistovaného riadenia EZ-Steer. Presnost’ RTK
bola zabezpecena prijmom korekcii z pozemnej referen¢nej stanice GPS firmy GEOTECH.
Odchylky sa nachadzali v intervale 7/-7 cm, pricom stredna hodnota odchylok

predstavovala hodnotu 0,54 cm.( Frohmann, 2009)

41.1. GEOGRAFICKY LOKALIZOVANE INFORMACIE

K uréeniu polohy (suradnic) traktora je v prvom rade vyuzivany globalny polohovy

syst¢ém (GPS). Druzice systému GPS obiehaji vo vyske 20200 km nad zemskym
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povrchom a vysielaji tzv. naviga¢né signaly. Prijima¢ umiestneny na traktore je schopny
z tychto signalov zistit' ¢as odvysielania. Sucasne si z internych hodin odpocita cas
prichodu signélu vysielanych jednotlivymi druzicami. Vynasobenim rozdielu ¢asu medzi
prijatim a odvysielanim signélu s rychlostou svetla zisti svoju vzdialenost’ k jednotlivym
druziciam. Pre jednoduchost’ a zrozumitel'nost’ mozno princip urovania polohy preniest

do roviny (obr.7). )(Svarda, 2009)

V pripade prijatia signalu z prvej a druhej druzice ur¢i prijima¢ vzdialenosti
d; a dp. Teraz je poloha prijimaca redukovana na dva body. O tom, ktory z tychto bodov
odpoveda skutocnej polohe, sa rozhoduje podla dalSich kritérii, napr. predosla znama

poloha alebo realnost” hodnoty stradnic.

Fe

Obr. 7

Princip urovania polohy

Pre urovanie polohy v trojrozmernom priestore (urcenie nadmorskej vysky
prijimaca) sa prijima¢ méze nachadzat’ kdekol'vek na gulovej ploche so stredom v druzici
a polomerom rovnym vzdialenosti druZice/prijima¢. Pre urcenie polohy prijimaca by
teoreticky mali stacit’ tri vzdialenosti k druZiciam. Prakticky je vyhodnejSie prijimat’ signal
asponn zo Styroch druzic, aby bola dosiahnuta potrebna presnost. Z vypocitanych

vzdialenosti st vypocitané suradnice x, y, z.
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Dalsou moZnostou vyuzitia GPS v polnohospodarstve je zber geograficky
lokalizovanych informéacii za ucelom podpory rozhodovania a vykonavania lokalnych
zasahov. Pomocou systému GPS ur¢ime presnt polohu ku ktorej mdze byt potom pridana
informécia o vlastnostiach pddy, poraste, dosahovanej Grode, variabilnej aplikécii r6znych
vstupov ako je hnojivo, postrek, osivo), ale itvare a velkosti pozemkov. Geografické
informacné systémy GIS nasledne umoziuju tieto ziskané udaje spracovat a poskytni
hodnotné informacie pre riadenie jednotlivych vstupov. Schopnost’ preciznejSie mapovat’
umoznila zaviest’ dolezité priestorové udaje do GIS, ktory ponika moznosti pre zvySenie
produkcie, znizenie vstupnych nakladov a vyuzivanie krajiny ¢o mozno najefektivnejSim

sposobom.
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Obr. 8

Mapa priestorovej variability rody repky olejnej PD Vrable vytvorena pomocou softvéru

SMS Advanced od firmy AgLeader (Svarda, 2010)

Takyto systém hospodarenia sa nazyva presné pol’nohospodirstvo a jeho
charakteristikou je, Ze zohladiluje pole ako celok ale zaroven aj ako priestorovo -
Specifické prostredie. Respektuje priestorovu variabilitu medzi pozemkami, ale aj v rdmci

jedného pozemku.( Svarda, 2009)
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4.2. PARALELNE NAVADZANIE TRAKTOROVYCH SUPRAV

Moznost vyuzivat urCovania polohy satelitnym navigatnym systémom GPS
(Global Position Systém) u polnohospodarskej techniky sa otvoril velky priestor pre
zvysenie efektivity jeho prevadzky a ziskavania hodnotnych informaécii, ktoré sa daju
spojit s polohou stroja. U traktoru sa jednd predovsetkym o moznost’ paralelného
navadzania k zdkladnej linii. To je vyhodné najmid pri agregécii s Siroko zaberovymi
strojmi .Pri zlej viditeI'nosti alebo pri praci v noci. V prvom rade sa redukuje prekrytie
zaberu ,Co Setri pracovny cas a palivo. Traktor je pocas pracovnej doby efektivnejSie
vyuzivany. Z pohl'adu vodica systém umoziiuje znizit’ koncentraciu na presné dodrziavanie
jazdnej stopy . K Setreniu dochadza aj na strane aplikovanych prostriedkov, napr. osiva,
hnojiva. Pomocou vhodného technického vybavenia sa d4 zaznamenat trasu na poli

a nésledne ju vyuzit :

— pri préci S postrekovacom alebo rozhadzovacom, pri ktorych sa bude traktor
pohybovat po rovnakej stope ako pri sejbe, to znamend pracu tych istych
kol'ajovych riadkoch.

— pri rovnakej préci s rovnakym naradim sa moéze traktor automaticky pohybovat’

podl'a zaznamenane;j trajektorie.

Pokial’ sa ukonci praca v 'ubovolnej Casti pola, poloha sa zaznamena a neskorsie
sa da plynule naviazat na skoncenu pracu. Niektoré systémy umoznuji integrovat do
automatizacného riadenia uvratovy manazment.(Bauer, 2006). Systémy navadzania sa

rozdel'uju na:

- manualne

- automatické.
42.1. MANUALNY PARALELNY SYSTEM RIADENIA

Pri manualnom paralelnom navadzacom systéme sa na svetelnej liste alebo LCD
monitoru ukazuje, v ktorom smere musi byt’ traktor ovladani, aby udrziaval spravny odstup
od vedlajSej stopy. Pritom sa nemusi spracovavat vedl'aj$i usek, ale mdze sa vynechat

I'ubovol'ny pocet, ¢o je vyhodné pri otdCani na Gvratoch .
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Svetelna lista sa umiestnuje do zorn¢ho pola vodica alebo na kapotu motora na

rozdiel od LCD monitorov ktoré st umiestnené stipoch kabiny.

Vybavenie pre manualne navadzanie ide I'ahko prestvat’ z traktora na traktor. Tieto
systémy moézu byt doddvané vyrobcovi traktorov alebo Specializovanym firmadm napr.

Autotam, Beelne , (Bauer, 2006)

Vybavenie traktorov pre manualne navadzanie u vyrobkov firmy Trimble EZ Guide

15 zahrnuje :

— GPS primac¢ (korekcie egnos) integrovany do svetelnej listy
— anténu s magnetickym prichytenim
— LCD monitor pre nastavenie pracovnych parametrov napr. pracovného zaberu

— roz$irenim o komponenty sa d4 dosiahnut’ automatického systému riadenia.

Obr. 9

Svetelna lista s LCD monitorom (Bauer, 2006)
422. AUTOMATICKY PARALELNY SYSTEM RIADENIA

Umoziuyje udrziavat paralelni liniu s automatickym riadenim traktoru. Vodi¢
zasahuje do riadenia len na uvratoch, kde navedie traktor na dalSiu liniu. Pritom staci
vykonat'" iba 1/3 otacCacieho pohybu a systém opat aktivovat tlacidlom. Z hladiska
bezpecnosti sa automatické riadenie vypne ako nahle sa pootoC¢i volantom ( reaguje vel'mi

citlivo) lebo pride k pokroceniu povolenej pojazdnej rychlosti, obvykle medzi 15 az 30
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km/h. Dal§im bezpeénostnymi prvkami moze byt’ kontrola sedadla alebo zariadenia dveri.

Vodi¢ je upozorneni pred miestom otacania tiez zvukovou signalizaciou. (Bauer, 2006)

Vybavenie sa sklada zo Styroch zakladnych komponentov :

— anténa a GPS primac s korekciou signalu
— svetelna lista, LCD monitor alebo ich kombinacia
— ovladacia jednotka, navigacia-snimac natocenia kolies, pripadne volantu

— hydraulické komponenty a kablové vybavenie

Prenos systému na dalSie traktory je mozny, musi ale byt vybaveny

rovnakymi hydraulickymi komponentmi.

Obr. 10

LCD monitor s liniami, po ktorych je traktor navadzany

Manualne a automatické navadzanie vyzaduje vytvorenie zdkladnej linie,
podla ktorej riadiaca jednotka vytvori d’alSie paralelné vedenie. Vodi¢ pride na zaciatok
pol'a a stlaci tlac¢idlo na ovladacom termindly vytvori bod A. Potom bude pokracovat’ na
koniec pozemku, kde vytvori bod B. Riadiaca jednotka oba body spoji a stanovy zakladnu
liniu (obr.10). Zakladna linia nemusi byt’ iba priamka, ale tiez krivka. Pojazdna rychlost,

behom ktorej mdze navadzanie pouzivat, je presne stanovend, vid. tab. 1. Niektoré
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systétmy vyzaduju minimalnu rychlost, ktord nemusi byt pri niektorych pracovnych

¢innostiach dosiahnuta, ¢o znemozni systém vyuzivat’.( Bauer, 2006)

Bod A =g -
i Il

i

L

zakladna |
linia !
e

g -

Bod B ——¢

Obr. 11
Zéakladna a paralelna linia navadzacieho systému (Bauer, 2006)

Poloha, ktoru ziskame, dosahuje najlepSiu presnost’ vV radoch metrov, ¢o je pre
potreby navadzania traktora nepouzitené. Preto sa pouzivaji korekéné upravy GPS
signdlu a hovori sa o tzv. diferencnej DGPS, ktord zvysi presnost’ na 0,2 az 0,3 metra,
pripadne niekol’ko centimetrov. DGPS je zaloZend na pouzivani referencnych stanic
(prijimacov GPS) s presne urenou polohou. Neustadlym porovnavanim polohy stanice
zmerane] podla GPS so skutocnou polohou vznikaju korekcie, ktoré moéze prijimat
prijima¢ DGPS na traktore. Budovanim siete referencnych stanic po celom svete sa
zaoberaju komeréné organizicie, ktoré za tuto korekciu vyzaduju spravny poplatok. Jeho
vel'kost’ zavisi na presnosti korekcie a obdobi, pocas ktorého bude vyuzivany. Pohybuje sa
medzi 800 az 1000 eur/rok. Korek¢ény signal mozno taktiez prenajat’ na kratSie obdobie
radovych mesiacov alebo taktiez napr. 100 hodin, ¢o je ekonomicky vyhodnejsie. Existuju
tiez korekené signdly Sirené zdarma, napr. Egnos, Beacon. Samozrejme ich presnost’ nie je
prili§ vysoka. Presnost’ korekcii s rasticou vzdialenostou od referen¢nej stanice klesa.
Vsetky ponukané navadzacie systémy vyuzivaju korekény signal. Blizsi prehl'ad podava

tab.1 . (Bauer, 2006)
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a) Auto Guide

Je produkt australskej firmy Beeline pouzivany spolo¢nostou Agco. Podla
presnosti (prijimané korekcie signalu) st systémy oznacené Standard VBS a Prizision HP.
Najprv bol pouzity pri pasovych traktoroch Challenger, kde mozno navéadzaci systém
vyuzivat cez TMC (Traktor Management Computer) adokonca so uvratovym
manazmentom. Nasledne bol namontovany do kolesovych traktorov Fendt. Korekcia
sklonu traktora riesi tzv. dynamickd meracia jednotka (DME — Dynamischen Mess-
Eingeit). Zakladom je gyroskop, ktory registruje kazdé zrychlenie a kompenzuje chybu, ¢o
pri sklonu traktora vznikd. Tym zostava traktor v spravnej linii. Oba systémy sa odliSuju
podl'a prijimaného korekéného signédlu. Standard VBS vyuziva korekciu Omnistar VBS
(Virtual Base Systém) s dynamickou presnostou + 15 — 20 cm. Presnejsia korekcia je
Omnistar HP (High Precesion) s dynamickou presnostou + 5 cm, samozrejme za vysSiu
cenu. Vyrobca Geeline ponuka tiez verziu s RTK s vlastnou mobilnou referen¢nou

stanicou, ktortt Agco pre Eurdpu nepontika. (Bauer, 2006)

Obr. 12

Auto Guide (Valtra, 2010)
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PrehPad navadzacich systémov

Tab. 1

Oznadenic Dynamicka Pracovna Cena
, , presnost’ Sluzba korekcie | rychlost’ v Nemecku
Traktor "tfa"kl;g‘r’;n Systém GPS signalu | traktora | bez DPH
(cm) (km/h) (eur)
Fendt Auto-Guide Standard +15-20 Omnistar VBS 1 az 25 16000 + 795
VBS eur/rok
. . . y 21 000 +
Challanger | Auto-Guide | Prizision HP +5 Omnistar HP 1 az 25 1 995 eur/rok
15 000 az
John Deere | AutoTrack | AutoTrack +5-10 StarFire 5F2 0,5 az 30 20 000 +
1 000 eur/rok
Egnos,
Claas E-Drive E-Drive +15 Omnistar VBS, | 1,6 az 28 12000 + 795
e-Dif eur/rok
AgGPS Omnistar VBS, . 14 500 + 795
DGPS £10-30 Beacon, Egnos 162220 eur/rok
Mozno montovat’ AgGPS HP +5-10 Omnistar HP - 1 9285521?r/¢0k
dodato¢ne na vaésinu Korekcia
ki y Trimbl
traktorov, vyrobca Trimble AgGPS s niekolkymi ) 41500
RTK referenénymi
stanicami

b) AutoTrack

Systém vyvinula firma John Deere pre vlastné pouZitie. Korek¢ény signal StarFire je

k dispozicii vo dvoch verziach podl'a presnosti. Pri automatickom riadeni sa vyuZziva len

StarFire, ktora pracuje s dynamickou presnostou £5 — 10 cm. Korekcia pri sklonu traktora

je merana elektronickou vodnou vahou a gyroskopom. Oba velmi citlivé senzory su

umiestnené v prijima¢i DGPS. (Bauer, 2006)

Auto Track
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c) E-Drive

Je produkt americkej firmy Outback pouzivany spolo¢nostou Claas. Navadzanie
traktoru je s dynamickou presnost'ou £15 cm pri pouziti korekéného signalu Omnistar HP.
Mozno tiez vyuzivat bezplatni korekciu Egnos. Pri kratkodobom vypadnuti signdlu je
traktor vedeny pomocou algoritmu e-Dif v spravnej linii, ktorou mdze byt’ priamka alebo
krivka. Zakaznik méze tiez vyuzit manualne riadenie traktora podla linie, Co je financne

prijatel'nejsie. (Bauer, 2006)

Obr. 14

E-Drive
d) Trimble Autopilot

Je produkt nemeckej firmy Trimble, ktora sa uz desat’ rokov venuje aplikacii GPS
na pol'nohospodarske stroje. Jeho sluzby vyuziva koncern CNH. Pontka ako manudlne, tak
automatické navadzacie systémy. Korekcie sklonu prevddza trojdimenziondlny polohovy
systém. Automatické systémy su rozdelené podla presnosti navadzania na DGPS

Autopilot, Omnistar HP Autopilot a RTK Autopilot.

— DGPS Autopilot pracuje s dynamickou presnostou 20 az 30 cm a absoltatnou
presnostou asi 1 m. Pre korekcie sa pouZiva Egnos, Omnistar VBS.

— Omnistar HP Autopilot mdze pracovat’ s dynamickou presnostou 5 az 10 cm
a absolutnou presnostou 30 cm. VyZzaduje platenie poplatku. Méze vyuzivat
i ostatnych korekénych signalov Egnos, Omnistar VBS.

— RTK Autopilot dosahuje najvy$Siu dynamicku presnost 2 cm a absolutnu
presnost 2 cm. Neplati sa ziadny poplatok, pretoze sa vyuziva vlastnou
referennou stanicou, ktora sa umiestiiuje na okraj pozemku. Pozicia, kde sa
umiestni, musi byt najprv presne zamerand s vysokou presnostou. Dosah

korekéného signélu od referencnej stanice je 3 az 10 km.
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Metoda merania sa oznacuje RKT (Real Time Kinematics) alebo kinematické
meranie Vv realnom case. Na rozdiel od DGPS sa prenaSa okrem diferenénej korekcie

kompletné data ziskané pri kddovych a fazovych meraniach. (Bauer, 2006)

Obr. 15

Mobilna referen¢na stanica

1. statickou — GPS prijima¢ sa umiestni po dobu 24 hodin na miesto so znamymi
presnymi siradnicami; v presnych intervaloch sa ukladaji stradnice zistené GPS
prijimacom; ¢im menSie su odchylky od presnych suradnic, tym je prijimac

kvalitnejsi,

’ namerana hodnota ’
() I pozicia s presnymi nameranymi suradnicami

@ ’ I 50% = 5 hodnot

67% = 6 hodnot J

[ 95% = 8 hodnét J

Obr. 16

Diagram pre vyhodnotenie statickej presnosti
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2. navadzanie na d’alsi riadok (dynamickou) — Vv podstate sa jedna o odchylku
vedenia traktora od pravnej paralelnej linie; na preskasanie sa pouziva len 15
minutovy test s naslednym vyhodnotenim 95 % nameranych hodndt leziacich ¢o
najblizSie k spravnej paralelnej linii; ztohto stboru dat sa graficky vynesu
najviacsie odchylky; tato presnost je pre hodnotenie navadzacich systémov
najvyznamnejsia,

3. absolutnou — vyjadruje, sakou presnostou je schopny systém navadzat po

znamych stradniciach, napr. pri opakovanom spracovani pddy, kedy je uz

zaznamenana draha, po ktorej sa traktor pohyboval.

Obr. 17

Traktor John Deere pri spracovani pody

4.3. UVRATOVY MANAZMENT

Uvratovy manazment umoziiuje automatizovat’ opakujuce sa ovladacie ukony
atym prispiet ku zvySeniu komfortu ovladania a produktivity prace. Za priekopnika
uvratového manazmentu mozno povazovat Same, ktory v roku 1999 na veltrhu Sima

ziskal zlatl medailu. V stcasnej dobe sa stal uz Standardom vo vybave traktorov.

Pracovné ukony, ktoré sa maju chronologicky opakovat’, sa najskér musi ulozit’ do
paméte manaZmentu. Pocet tkonov, ktoré¢ mozno ulozit, dosahuje az 30. U niektorych
traktorov je pamit’ rozdelena na dve, pre koniec a zaGiatok tvrate. Sofér na konci uvrate
spusti nahravanie a prevedie c¢innosti, ktoré bezne vykondva az na zacCiatku dalSieho

zéberu, kedy uz stprava pracuje, napr. znizi otaCky motora, odpoji pohon vyvodového
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hriadel'a, zaradi vyssi prevodovy stupeni, prevedie reverzaciu atd. Akonahle je vSetko
ulozené, staci uz len na tvrati stladit’ tlacidlo a spustit’ prehravanie sekvencie. (Bauer,
2006)

To moZe byt prevadzané:

e automaticky — tkony sa prevedu v poradi ulozenom v paméti po stlaceni tlacidla,
e poloautomaticky (krokovo) — kazdé prevedenie ukonu ulozeného v pamiti

vyzaduje stlacenie tlacidla.

Pokial' sa nejedna o poloautomatické prehravanie, si ulozené kroky prevedené
Vv zavislosti na Case, drahe alebo polohe trojbodového zavesu. Tim sa stanovi, za ako dlho

alebo po prejdeni akej vzdialenosti bude prevedena nasledujuca operacia.

Obr. 18

Ulohy ulozené do pamiti na konci a zagiatku Gvrati

Subor ulozenych uloh je obvykle graficky zobrazeny na displeji, ¢o Soférovi
ul’'ahc¢uje kontrolu nad systémom. Niektori vyrobcovia umoziiuja spitna upravu ulozenych

sekvencii a dokonca menit’ ¢as alebo drahu medzi jednotlivymi ulohami (obr. 18).
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Pri traktoroch Fendt mozZno napr. celi sekvenciu uloZit' do paméti a pri praci s

rovnakym néaradim ju vyuzit. Celkom moZno takto uloZit’ aZ 16 sekvencii.

Kontrola nastaveni uvratového manazmentu na varioterminale traktora Fendt

Z pohladu bezpecénosti prevadzky traktora je ivratovy manazment obvykle obmedzeny:

e pojazdnou rychlostou, pri ktorej mozno tvratovy manazment spustit’,
e Casom alebo drahou medzi jednotlivymi prikazmi v sekvencii,

e casom nahrdvania celej sekvencie

Uvratovy manazment HMS (Headland management systém) poskytuje kompletné
ovladanie tazného tiahla a bez ¢asovych strat usmeriiuje jazdy postrekovaca pri otacani na
uvrati. Manualne ovladanie zabezpecuje bezpecn jazdu po ceste a umozituje manévrovat’
s postrekovaom pri praci v tesnych rohoch pozemku alebo predchadzat skizavaniu

postrekovaca pri postrekoch na svahoch.

Na rozdiel od postrekovacov, ktoré vyuzivaju mechanicky tazny systém (ktory
nemdze byt vypnuty!) alebo komplexny systém riadenia kolies (ktory nemoéze byt presne
vedeny a vyzaduje komplexné rieSenie podvozku a nadrze), systém John Deere vyuziva
elektrohydraulicky ovladané tiahlo s robustnym kibovym bodom, ktory zabezpeéuje presné

vedenie postrekovaca v stope.
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Traktory sa vybavené tiez inymi automatickymi systémami, napr.
vypinanie/zapinanie uzavierok diferencidlu, pohonu prednej napravy, radeni prevodovych
stupiiov, vypnuti vyvodového hriadela pri zdvihu TBZ atd’., ktoré pracuji nezéavisle na

nastaveni uvratového manazmentu.

Obr. 20

Traktor Case s automatickym navadzanim

4.4, CHEMICKA OCHRANA

44.1. EZ-BOOM

Svetovo unikatny systém automatického vypinania a zapinania jednotlivych sekcii
podla GPS. Teraz mate moZznost uSetrit dalSie néklady pri aplikacii pesticidov
automatickym vypinanim a zapinanim jednotlivych sekcii na ramenach postrekovacov.
Automaticky moéZe byt zapinanych a vypinanych aZ desat’ sekcii. Tym sa vyhnete
vynechaniu nejakého tuseku alebo prekrytom na konci jednotlivych zaberov, pri
postrekovani okolo prekazok atd’. Vysledkom je presné pokrytie aplikaciou vo vsetkych
problémovych castiach pol'a, bez vynechani a prekrytou s tsporou chemikalii a S mensim

zat'azim vodica.(Agrio, 2010)

EZ-Boom mdze byt namontovany v akomkol'vek mieste v kabine do drziaku, ktory
je dodavany s EZ-Boom. Zapojenie EZ-Boom do kabelaze podporovanych postrekovacov

robi instalaciu jednoduchou a jasnou.
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Pre vSetky podporované ventily a prietokomery je dostupny kablovy systém. EZ-
Boom redukuje kablovy neporiadok eliminovanim nutnosti oddelené¢ho ovladaca. Je

jednoduchy na instalaciu a technicky podporovany firmou Agleader.

Obr. 21

EZ-Boom

4.42. AUTOMATICKE VYPINANIE SEKCIIi RAMIEN

EZ-Boom 2010 pouziva GPS pozicie zo svetelnej listy EZ-Guide Plus, alebo zo
systému Autopilot na automaticku detekciu sekcii na ramenach postrekovaca, ktoré maja
byt v dany okamih vypnuté alebo zapnuté. Zaisti sa tym perfektna aplikdcia  bez
prekrytia lebo  vynechavok v oblasti  prekrizenia jednotlivych zaberov s uvratou

alebo so susednou jazdou ( napr. pri vyhybani sa prekazkam. ) (Agrio, 2010)

4.4.3. GPS VSTUP

Systém EZ-Boom 2010 pouziva GPS pre zistovanie pozicie a rychlosti vozidla. Na
zaklade tychto idajov sa automaticky vypinaji a zapinaju jednotlivé sekcie ramien popr.
riadi davkovanie postreku. Ako u vSetkych systémov Trimble AgGPS sa musite pri

investovani do GPS prijimaca iba rozhodnut’, akt presnost’ prislusné operacie vyzaduju.
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4.4.4. RIADENIE DAVKOVANIA POSTREKOV

Vypinace R1 a R2 mdézu byt nastavené dopredu definované davky. Prechod z
jednej aplikidcie na druhti znamend potom len tuknutie na vypina¢ pre volbu novej
aplika¢nej davky. Pouzitie vypinata pre manudlne davkovanie znamend pridrzanie
aktudlneho prietoku nezavisle na rychlosti a pocte otvorenych sekcii. Méze byt pouzity v
pripade potreby napr. na konci zdberu. Pouzitim vypinacov + a — moze sa aktuilna
aplikacna davku zvysit' alebo znizit' pokial podmienky na pozemku vyzaduju rychlu

zmenu. (Agrio, 2010)

Obr. 22

postrekovac (Agrio, 2010)

45. HNOJENIE

Rozhadzovace Bogballe vyuzivaji na aplikaciu hnojiva rozhadzovaci systém
TREND, ktory pozostdva z dvoch proti sebe sa tociacich diskov, ¢im sa dosiahne 4-
nasobné prekrytie v dvoch identickych 180 stupiiovych oblukoch a tym maximalne
vyrovnana davka hnojiva. Pohon je zabezpeéeny kibovym hriadel'om od traktora cez bez
udrzbové prevodovky, pri ktorych je jednoducho mozné menit smer otdcania
rozhadzovacich diskov a tym dochadza aj k zmene rezimu aplikicie k "okraju", Co

vyuzivame pri okrajoch pozemkov, aby hnojivo zbyto¢ne nezaletovalo na susedné
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pozemky. Ovladanie vypuste je hydraulické. Rozhadzova¢ méze byt vybavené systémom
TrendCon, pomocou ktorého je mozné z miesta vodica elektronicky menit’ zmenu rezimu

plosnej a okrajovej aplikacie.

Pri nastaveni zaberu a davky ide o kombinaciu pracovnej rychlosti, otacok PTO,
druhu lopatick (ET1 alebo ET2), nastaveného sklonu rozhadzovaca (sklonomer
nainStalovany na rdme rozhadzovaca) a vlastnosti hnojiva, celé nastavenie je podla

nastavovacich tabuliek nenaro¢né.

Rozhadzovace s oznacenim W su vybavené ,,vdhovou bunkou®, ktord pozostava z
dvoch snimacov hmotnosti zasobnika, ktorych tidaje st vyuZzivané operacnym systémom
Calibrator Uniq, ¢im je zabezpecené presné davkovacie mnozstvo bez ohl'adu na rychlost’
jazdy. Tento systém umoziuje jednoduchu kalibraciu, variabilné hnojenie, pripojenie k

DGPS a dokumentaciu préace.

Obr. 23

Rozmetadlo Bogballe (Bogball, 2010)

451 ROZHADZOVACI SYSTEM TREND

Rozhadzovaci systém trend firmy BOGBALLE rieS§i komplexne otazku
jednoduchym spdsobom, a to tym, Zze obsahuje dva rozhadzovacie systémy v jednom bez

nutnosti vymeny akychkol'vek dielov.
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452. ROZHADZOVANIE PLOSNE (DO STREDU)

Rozmetanie plosné (do stredu) sa robi s rozhadzovacimi kota¢mi, ktoré rotuji k
sebe (do stredu) Tento systém =zaistuje optimalnu tolerancia flexibilitu s minimom
nastavovania. Rozhazovacie kotice vynasaju hnojivo v dvoch identickych 180° kruhovych
oblukoch a obidva rozhadzovacie kotice umiestiuju toto hnojivo na tej istej ploche — to
znamena dve aplikacie naraz. Pokial’ sa rozmeta typicky do 28 metrov, rozmetanie je v
plnej Sirke medzi kol'ajovymi riadkami, ¢o zabezpeCuje 4 nasobné prekrytie. Toto

Stvorndsobné prekrytie je mozné docielit’ so systémom ,,do stredu®.

453. ROZHADZOVANIE OHRANICENE (DO STREDU)

Rozmetanie ohranic¢ené (do stredu) sa robi s rozhadzovacimi koti¢mi, ktoré rotuja
od seba (od stredu). BOGBALLE vyuziva fakt, ze systém ,,0d stredu ,, nezaistuje plny
presah, ale ma dva individuadlne rozhadzovacie obrazce od lavého a pravého
rozhadzovacieho kotaca. Behom ohrani¢eného rozmetania (od stredu) je dosiahnuté
vhodny rozhazovaci obrazec ,,k okraju* ako u pravého tak aj u I'avého kotuca a je mozné
dosiahnut’ optimalneho rozhadzovacieho obrazca pre pole ako celok. Alebo je mozné
rozhadzovadlo vybavit’ systémom,, od kraja®“, ktory umozfiuje rozmetat’ od kraja dovnutra

do pol’a. Toto rieSenie je idealne v pripade rozmetanie okolo ndsypov.

454. TERRAGATOR

Stroje Terra Gator st zname svojou vykonnost'ou a Sirokymi pneumatikami, ktoré
znizuju merny tlak na pddu. Plati to aj pre novy model s typovym oznacenim 9205. Je
vybaveny pitkolesovym podvozkom a urceny predovSetkym pre vykonnu aplikéciu
hnojovice k comu je urend dvadsat’ kubikovd nadrz s hadicovym, alebo radlicovym
aplikatorom, alebo je mozna rozhadzovacia nadstavba s nosnostou 25 ton a objemom 16

m®. Zaujimavostou su tenzometre, ktoré zistuju okamziti hmotnost rozmetaného
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materialu a po zisteni pojazdnej rychlosti dokaze pocita¢ ur¢it’ aplikovanou davku. Vd’aka

tomu mozno aj mastalnym hnojom hnojit’ variabilne.(Agcocorp, 2010)

Obr. 24

TerraGator 9205 (Agcocorp, 2010)
4.6. ZBER OBILNIN

4.6.1. NAVADZANIE NA RIADKY

Laser Pilot automaticky navadza kombajn pozdiz hrany plodiny. Systém ulahéuje
pracu a umoziuje zamerat’ sa na udrzanie chodu kombajnu v limite. Navyse je vyuzita cela
Sirka rezacej liSty, opticky senzor pripraveny na rezacej liSte vysiela laserovy lu¢, ktory
rozoznava rozdiel medzi strniskom aplodinou. Tma, prach, hmla alebo burina
neovplyviluji navadzacie impulzy. Systém je vyuZitelny aj pre meranie plochy pre

presnejsi manazment zdrojov.(ibaagro, 2010)

Laser Pilot (ibaagro, 2010)
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46.2. TVORBA URODOVYCH MAP

Presné pol'nohospodarstvo predstavuje novy pristup hospodarenia na podde
zaloZzeny na rozvoji informacnych technologii. Od tradicného hospodarenia sa odlisuje
tym, ze zohladnuje skutoCnost, ze pole ako celok, ako aj pdda svojimi vlastnost’ami,
zasobami zivin a vlhkostou je priestorovo diferencované prostredie. Zda sa byt logické
a efektivne vyuzit'® znalosti o variabilite produkéného potencidlu pody a prisposobit’
jednotlivé pristupy hospodarenia k charakteru podno-klimatickych podmienok konkrétne;

lokality.

Prichodom novych technolodgii a techniky a spristupnenim systému Global Position
Systém pre verejnost’ je mozné nevyrovnanost poli presne zmapovat a nasledne

vykonavat’ agrotechnické opatrenia reagujlice na tuto variabilitu (agro-divizia)

4.6.3. SYSTEM INSIGHT

Systém INSIGHT postva presné pol'nohospodarstvo 0 krok dopredu. Dominantou
systtmu je velky farebny dotykovy displej, ktory obsahuje dostatoéné mnozstvo
informécii. Zaznamenava vSetky polné Cinnosti od sejby az po zber. Je pouzivani v
sejacich strojoch, postrekovacoch, bezvodé alebo injekéné ovladace a zaznamenava mieru
aplikovania pocas celej sezOny. Monitoruje vynosy a vlhkost’ po¢as zberu a sledujte tvorbu
map v redlnom case. Insight ddva moznost sledovat, ¢o sa deje na poli eSte vo chvili, ked’

sa na nom pracuje.

Systému INSIGHT obsahuje mnoZstvo informacii, ktoré pomahaji zvySovat

efektivnost praci:

e Tvorba farebnych map pocas sadenia a moznost’ vidiet miesta sadenia jednotlivych
druhov plodin

e Sledovanie farebnych map planovania osevu s legendou naraz s tvorbou mép
aplikovania jednotlivych osevov v redlnom case

e Tvorba a sledovanie farebnych méap vynosov a vlhkosti poCas zberu a nepretrzité
sledovanie, ako podmienky na poli ovplyviiuji vynosy

o Sledovanie map hranic s informéaciami o obvode pocas vSetkych polnych prac
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ZviacSovanie, zmensovanie a posun map na zobrazenie oblasti zaujmu

Zavere¢ny prehl'ad zobrazuje kompletné tidaje ziskané pri polnych pracach

| Ag Teader |

nno nEGion
| ey r s

. -
) TR
o | IR -

Obr. 26

Systém INSIGHT
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5. ZAVER

V dnesnej dobe su automatizacné prvky riadenia uz sucastou polnohospodarskej
techniky. Su vel'mi ddlezité pre zvySovanie efektivnosti prace a znizovania nadkladov.
Systémy sa vyuzivaji vo velkej miere kazdej polnohospodarskej technike. Kazdy
pol'nohospodarsky stroj pouziva niekolko systémov, ktoré spolupracuji, ulahcuju pracu
a zvysuju efektivitu.

Pocas vyberania systémov do jednotlivych strojov treba brat ohl'ad nato, aky mame
typ stroja, kde sa stroj bude pouzivat' a na aké operacie. Kazdy automatiza¢ny systém
ovladania ma svoj popis prace kde sa da vyuzit. Pri spravnom zvoleni jednotlivych
systtmov mozno dosiahnut vysokej efektivity aobmedzit' potrebni techniku na

vykonavany typ prace. Takymto strojom sa hovori takzvane inteligentne stroje.

Zavedenim GPS do pol'nohospodarstva sa zvysila presnost’ vykonavanej prace. V
stcasnej dobre je GPS najvyhodnej$im rieSenim pre pol'nohospodarov. Pomocou GPS sa
zaznamenavaju udaje 0 prejazdoch, ktoré sa spracovavaju avyhotovuju sa mapy

lokalizacii. Tomuto pol'nohospodarstvu sa hovori presne pol'nohospodarstvo.
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