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C o n te n ts



Rapporten beskriver kortfattet resultatet a f et litteraturstudie, der omhandler GPS’s anvendel­
se i jordbruget. Studiet har omfattet gennemlæsning af relevant faglitteratur, fortrinsvis pro­
ceedings (faglige indlæg) fra internationale kongresser, idet emnet endnu er relativt nyt med 
kun fä videnskabelige artikler i internationale reviewede tidsskrifter. Det konkluderes, at der 
savnes undersøgelser til belysning af GPS’s nøjagtighed og pålidelighed under praktiske for­
hold i jordbruget, samt at de potentielle muligheder for anvendelse a f GPS i præcisionsjord­
brug synes store. Endvidere nævnes, at der er behov for en standardiseret prøvemetode til 
vurdering af de forskellige GPS-sy stemer og -fabrikater i jordbruget.

Rapporten henvender sig til rådgivere, undervisere og virksomheder, der arbejder med jord­
brugsteknik, og som ønsker at få et hurtigt overblik over problematikken vedr. GPS.

Nøgleord: GPS, DGPS, præcisionsjordbrug.

S a m m e n d r a g

Summary

This report gives a brief summary of a study of literature concerning the use of GPS (Global 
Positioning System) within agriculture. The study has included perusal of relevant scientific 
literature -  mainly proceedings from international congresses, due to the fact that GPS is a 
relatively new and unexplored subject, and consequently, only a few scientific articles in in­
ternational reviewed magazines have been made available to the public. The report concludes 
that there is an obvious need for investigations into the accuracy and the dependability of ex­
isting GPS systems when used in coimection with practical farming, and that the potentials for 
the application of GPS systems within precision farming seem to be good. The report fur­
thermore points out the need for a standardised method for testing of the different types and 
brands o f GPS systems to be used within agriculture.

The report addresses itself to agricultural consultants, teachers and enterprises who want to 
get a prompt idea of the complex of problems involved with the use of GPS.

Keywords: GPS, DGPS, Precision Farming.



Fremskaffelse af et fiinktionspålideligt positionerings- og navigationssystem, der giver en op­
gaverelevant nøjagtighed i marken for traktor + redskab eller selvkørende maskine, er første 
forudsætning for udvikling af et bæredygtigt præcisionsjordbrug.

Denne rapport giver en kort orientering om GPS (Global Positioning System), der omfatter 
det amerikanske satellitsystem NAVSTAR (Navigation Satellite with Timing and Ranging) 
og det russiske satellitsystem GLONASS (Global Navigation Satellite System). Begge syste­
mer står gratis til rådighed for civile brugere over hele verden, herunder jordbrugere, og begge 
systemer undergår til stadighed opgraderinger.

Det er muligt på sigt at udnytte signaler fra både NAVSTAR og GLONASS og derved opnå 
en forbedret nøjagtighed. Yderligere nøjagtighed af systemerne fäs ved brug af DGPS (Diffe­
rentiel Global Positioning System). Størst nøjagtighed fås ved at sammenkoble DGPS + INS 
(Global Positioning System + Inertiel Navigation System), hvorved der fås et system, i hvilket 
der indgår brug af forskellige inertisensorer, såsom gyroskop (kurs) og accelerometre (hastig­
hed og vejlængde).

I n d le d n in g

Figur 1. DGPS + INS har potentielle muligheder til mange opgaver inden for præcisi­
onsjordbrug. Implementeringen er dog først i sin indledende fase. DGPS + INS offer po­
tential prospects fo r  the accomplishment o f  many tasks within precision farming. However, 
the implementation o f  the systems is in its initial phase



Præcisionsjordbrug
Begrebet præcisionsjordbrug betegner en dyrkningspraksis, hvor dataindsamling, arbejdets 
planlægning og udførelse samt dets evaluering for en given mark er afhængige af de lokale 
forhold i det område af marken, hvor man befinder sig. Princippet fremgår af figur 2.

Præcisionsjordbrug omfatter bl.a. stedsspecifik måling afhøstudbytte, udtagning af jordprøver 
i relevante positioner, udarbejdelse af udbytte- og jordbundskort, planlægning af næste vækst­
sæson, gradueret gødskning (handelsgødning og fast/flydende husdyrgødning), gradueret pe­
sticidsprøjtning, bestemt ud fra afgrødernes aktuelle behov (infrarød overvågning), og meka­
nisk ukrudtsrensning i rækkeafgrøder (evt. ændret rækkeafstand).

Kravet til nøjagtighed afhænger af de opgaver, der skal udføres. For stedsspecifik udbyttemå­
ling med mejetærsker og gradueret gødskning med centrifiigalspreder vurderes en nøjagtighed 
omkring 1-2 m for tilfredsstillende. Ved radrensning må nøjagtigheden sættes ned til cm-ni- 
veau.

R e s u l t a t e r
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Figur 2. Arbejdscyklus i præcisionsjordbrug. Work cycle within precision farming 

F unktionspålidelighed
Ved vurdering af satellitsystemers pålidelighed skelnes der mellem antal aktive satellitter og 
deres indbyrdes geometri samt døgntidspunktet og årstiden.

Ved vurdering af et systems nøjagtighed er det vigtigt at forholde sig til de betingelser, hvor­
under der arbejdes. Derfor skelnes der mellem

• Den øjeblikkelige nøjagtighed (kinematisk/dynamisk måling) fra et givet punkt, f.eks. po­
sitionen ved traktorkørsel.

• Den germemsnitlige nøjagtighed (statisk måling) fi-a et givet punkt, dvs. gennemsnittet af 
et større antal målinger.



Positionsbestemmelse
Positionen bestemmes ved at beregne den sandsynlige afstand (pseudoafstand) mellem et an­
tal satellitter og modtageren. Dette sker ved at måle den tid, det tager for radiosignalet at be­
væge sig fra satellitten til modtagerens antenne. Beregningen baserer sig på, at signalets ha­
stighed er den samme som lysets, og at satellitternes afgivne oplysninger om egenposition, 
hastighed og tid er korrekte.

Endvidere kan signalmodtagelsen være påvirket af urfejl i satellit, fejl i satellittens kredsløb, 
inosfæriske forsinkelser og troposfæriske forsinkelser. Der regnes med en gennemsnitlig po­
sitionsfejl på 15 m. Det betyder, at fejlen på enkeltmålinger kan være større. Dertil kommer 
fejl fra reflektioner i landskabet og fejl i selve modtageren. Derudover har det amerikanske 
system NAVSTAR lagt ”støj” på civile signaler, hvorved fejlen øges yderligere med 20-50 m. 
”Støjen” er ikke konstant, men ændres bevidst tid til anden, og der udsendes ikke medde­
lelse herom.

Satellitgeometri
En positionsbestemmelse i marken kræver signaler fra mindst 4 og helst flere synlige satellit­
ter. Antallet af synlige satellitter, deres indbyrdes geometri samt døgntidspunkt og årstid er af 
betydning for positionens nøjagtighed. God geometri opnås, når de synlige satellitter daimer 
en bred vifte på himlen, se figur 3. Dette svarer til, at når et geometrisk punkt skal bestemmes, 
sker dette med størst nøjagtighed, når de skærende linier danner en stor vinkel med hinanden. 
Det vil sige, at ved GPS drejer det sig om forbindelseslinierne mellem modtager og de synlige 
satellitter. Effekten for en horisontal position af satellitgeometri og almanakforhold beregnes 
ved faktoren: HDOP (Horizontal Dilution Of Precision). Ved vurderingen af HDOP gælder 
det, at jo  lavere talværdi, der fremkommer ved beregningen, desto mere nøjagtig er positionen 
bestemt under de givne omstændigheder. HDOP-værdier mindre end 1 er ensbetydende med 
stor nøjagtighed. Værdier over 5 bør udelukkes.



Dårlig geometri
Poor geometry

Good geometry

Figur 3. Dårlig (øverst) og god (nederst) satellitgeometri. Poor (above) and good (below) 
satellite geometry

Multipath
Multipath (signalmodtagelse ad flere veje) kan forekomme, når der i nærheden af modtage­
rens antenne findes reflekterende objekter, såsom bygninger, køretøjer, master og træer. Posi­
tionsbestemmelse på skovareal er usikkert, medmindre der ønskes en stationær bestemmelse 
af positionen. Reflekterede signaler er signaler, der ikke følger den direkte vej fra satellit til 
modtager, hvilket betyder, at deres udbredelsestid dermed bliver længere end for signaler, der 
sendes direkte i linie fra satellitterne, og en længere udbredelsestid betyder målefejl. Indfly­
delsen af Multipath er afliængig af det reflekterede signals styrke, antennens evne til at fra­
sortere Multipath samt afstanden til det reflekterende objekt. Multipath kan give fejl i positio­
nen på 2 til 3 m.



Kalmarfilter
Et Kalmanfilter er et vigtigt hjælpemiddel til forbedret navigering i marken. Filteret består i 
en computerberegning (algoritme) til behandling af satellitsignaler, hvor viden fira allerede 
opsamlede data benyttes til beregning af pålidelig kurs (linie og kurve), idet tilfældige afvi­
gelser i data kan bortfiltreres. Derudover kan filteret behandle data, hvor der forekommer 
korttidsudfald af satellitsignaler, samt udnytte data inertisensorer såsom gyroskop og ac­
celerometer (bestik/deadreckoning).

Landmåling
Landmåling er en proces, hvor der opsamles signaler over længere tid (statisk måling) på en 
ønsket position. Nøjagtigheden er afhængig af antal målinger (måletid), aktuel satellitgeome­
tri, og om der er brugt GPS eller GPS + DGPS. Der kan opnås nøjagtigheder på cm- og 
mm-niveau.

Geodætisk datum
Et geodætisk datum beskriver jordens krumning i et koordinatsystem (flade) med angivelse af 
længde, bredde og højde. Der findes forskellige typer af topografiske kort. NAVSTAR og 
GLONASS benytter henholdsvis WGS-84 (World Geodetic System 1984) og SGS-85 (Soviet 
Geodetic System 1985). Modtagerudstyr kan konfigureres til at levere positioner i forskellige 
data.

NAVSTAR
NAVSTAR ejes og vedligeholdes af det amerikanske forsvar, og det er til gratis rådighed for 
brugere verden over, herunder jordbrugere. Systemet består af 24 satellitter (plus 4 i reserve), 
der i 6 orbitale baner med en hældningsvinkel på 55° i forhold til ækvator og i 26.560 km 
højde bevæger sig omkring jorden og konstant udsender radiosignaler (frekvens
1.227,6 MHz) vedr. position, højde, tid og hastighed, se figur 4. Satellitterne vejer 1830 kg og 
har en omløbstid på 11 timer og 58 minutter. Satellitternes drift kontrolleres og styres med 
hensyn til position, hastighed og tid fi'a 5 jordstationer (Cape Canavaral, Azorerne, Diego 
Garcia, Kwajalein og Hawaii). Systemet udbygges til stadighed.

Satellitsignaleme er dels kodede militære (Precise Positioning Service) og dels ukodede civile 
(Standard Positioning Service) signaler, hvor sidstnævnte signaler er pålagt ” støj” (Selective 
Availability) for at mindske nøjagtigheden for modtagelse på jorden. NAVSTAR’s nøjagtig­
hed i horisontalt plan til civile formål er ±30, ±100 og ±300 m for henholdsvis 67, 95,4 og 
99,7% af modtagne signaler, se figur 5. Denne nøjagtighed er ikke tilfredsstillende til opgaver 
i jordbruget, især på arealer, hvor der kræves dynamisk måling (måling under kørsel). NAV­
STAR udbygges derfor med DGPS og DGPS + INS (Differentiel Global Positioning System 
+ Inertiel Navigation System).
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Figur 4. NAVSTAR omfatter 24 satellitter (plus 3 i reserve) i 6 orbitale baner. NA VSTAR 
comprises 24 satellites (plus three spare satellites) divided over six orbits

Antal målinger
No. of measurements

67%

95.4 %

99.7 %

Figur 5. Statistisk fordeling af stort antal målinger i samme punkt (Gauss). Statistical 
distribution o f  several measurements at the same point
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GLONASS
GLON ASS ejes og vedligeholdes af det russiske forsvar, og del er til gratis rådighed for bru­
gere verden over. Systemet ligner i mange henseende NAVSTAR, idet der udsendes både ko­
dede militære og ukodede civile signaler.

GLONASS består af 24 satellitter, der i 3 orbitale baner med en hældningsvinkel på 65,8° i 
forhold til Ækvator og i 25.510 km højde, bevæger sig omkring jorden og konstant udsender 
radiosignaler (i frekvensområdet 1.602-1.616 Hz) vedr. position, højde, hastighed og tid, se 
figur 6. Hver satellit har egen sendefrekvens, modsat satellitterne i NAVSTAR, der har fælles 
sendefrekvens. Satellitterne vejer omkring 1300 kg og har en omløbstid på 11 timer og 16 mi­
nutter. Satellitterne kontrolleres og styres med hensyn til position, hastighed og tid fra 6 jord­
stationer på russisk område (Geolitsyno, Moskva, St. Petersborg, Yeniseisk, Komsomolsk og 
Kitab).

GLONASS’s nøjagtighed til civile formål i horisontalt plan angives at være den samme som 
NAVSTAR’s, dvs. ±100 m for 95,4% af antal modtagne signaler, se figur 5. Amerikanske 
kontrolmålinger viser imidlertid, at nøjagtigheden er større, nemlig ±26 m (95,4%). Det bety­
der, at signalerne sendes uden pålagt ”støj” . Der er dog ingen garanti for, at dette vil vedblive 
at være tilfældet. Nøjagtigheden er ikke tilstrækkelig til opgaver i jordbruget. GLONASS ud­
bygges derfor også med DGPS og DGPS + INS.

Figur 6. GLONASS omfatter 24 satellitter i 3 orbitale baner. GLONASS comprises 24 sa­
tellites divided over six orbits
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NAVSTAR + GLONASS
Samlet giver de to satellitsystemer bedre dækning og mulighed for at modtage signaler fra 
mange satellitter til civile formål. Dette vil give en bedre satellitgeometri (lave HDOP-vær- 
dier), og dermed kan der opnås en betydelig større nøjagtighed, se figur 5. Amerikanske un­
dersøgelser viser således, at nøjagtigheden ved brug af begge systemer er ±9, ±20 og ±40 m 
for henholdsvis 50, 95,4 og 99,7% af de modtagne signaler, se figur 7.

NAVSTAR er det mest pålidelige af de to systemer, idet GLONASS ikke altid har samtlige 
24 satellitter i aktiv drift, se figur 8. Begge systemer undergår til stadighed opgraderinger, 
bl.a. udskiftes ældre satellitter med nye i forbedret konstruktion.

I år 2000 træffes der præsidentbeslutning om, hvorvidt den pålagte ” støj” på NAVSTAR skal 
fortsætte eller ej.

 ̂C(HBpwison uf GPS mh1 G
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Figur 7. Nøjagtighed ved NAVSTAR og NAVSTAR + GLONASS. (Internetbillede 
14.01.1999. MIT Lincoln Laboratory, USA). Accuracy o f  NAVSTAR and NAVSTAR + 
GLONASS. (Internet picture, 14.01.1999. MIT Lincoln Laboratory, USA)
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Figur 8. Aktive satellitter i GLONASS. (Internetbillede 14.01.1999. MIT Lincoln Labo­
ratory, USA). Active satellites in GLONASS. (Internet picture 14.01.1999. MIT Lincoln 
Laboratory, USA)

DGPS
DGPS (Differentiel Global Positioning System) betyder, at bestemmelse af GPS-modtagerens 
position vil blive forbedret i væsentlig grad, idet modtageren, ud over direkte satellitsignaler, 
får tilført korrektionssignaler fra en referencestation, der er placeret på kendt position, se fi­
gur 9. Princippet er, at stationen modtager satellitsignaler, beregner stationens position, sam­
menligner denne med den kendte og via radiosignaler udsender korrektioner herom. 
GPS-modtageren lader disse korrektioner indgå i sin endelige beregning af positionen. Kor­
rektionernes kvalitet kan variere på grund af atmosfæriske forstyrrelser, pålagt ”støj” og sa­
tellitgeometri samt modtagerens og referencestationens konstruktion, herunder afstanden til 
stationen og landskabets topografi (signalalder).

Ved brug af DGPS påregnes der opnået en forbedrende faktor på 7-25, hvilket betyder, at den 
oprindelige nøjagtighed på ±100 m (94,4%) ved NAVSTAR forbedres til ±4-15 m (95,4%).
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Figur 9. Princip i DGPS. Ud over direkte satellitsignaler modtages der korrektionssig­
naler fra en referencestation i kendt position. Principle o f  DGPS. In addition to direct sa­
tellite signals, the signals from a reference station placed at a known location will be received

Referencestation
Landsdækkende referencestationer påregnes at have en rækkevidde på 500 km, og lokale sta­
tioner en rækkevidde på 15 km, dog afhængigt af type, sendestyrke og landskabets topografi. 
Mobil referencestation og drift af denne kan have interesse for maskinfællesskaber, maskin­
stationer og gødningsleverandører. Landsdækkende stationer drives af selskaber, og der kræ­
ves aboimement for at modtage korrektionssignaleme.

SPOT-FM
SPOT-FM (Speed Position and Track-Frequency Modulation) er et samarbejde mellem Kort 
& Matrikelstyrelsen og Tele Danmark Erhverv vedr. salg af korrektionsignaler, f  eks. til jord­
brugere. Samarbejdet omfatter drift af 3 landsdækkende referencestationer (København, Vejle 
og Aalborg), der modtager GPS-signaler og beregner korrektioner på disse. De beregnede 
værdier føres via telefonlinie til FM-radiosendere, hvorfra korrektionerne sendes ud over hele 
landet. Brugeren skal betale abonnement til Kort & Matrikelstyrelsen og have en Spot-FM ra­
diomodtager tilkoblet GPS-modtageren.

NAV-DK
NAV-DK (Navigation-Danmark) er et samarbejde om salg af korrektionssignaler mellem 
Kort & Matrikelstyrelsen og Sonofon. Der benyttes samme referencestationer og teknik som 
ved SPOT-FM. Blot benyttes der en anden måde til udbredelse af korrektionerne, idet hver re­
ferencestation har et antal datamodemer, som brugere kan lave opkald til via mobiltelefon.
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Brugeren skal råde over mobiltelefon, datainterface og GPS-modtager, beregnet til NAV-DK. 
Der kræves intet abonnement, idet afregningen sker til almindelig mobiltelefontakst.

Beacon
Farvandsvæsenet har opstillet 3 referencestationer, Beacon (fyr/sømærke), langs de danske 
kyster, der udsender korrektionssignaler til hjælp for søfarten. Signalerne udsendes via mel­
lembølger, hvilket betyder, at de udbredes godt over havet, men dårligt over land. Systemet er 
til gratis afbenyttelse for alle interesserede brugere, herunder jordbruget.

DGPS + INS
DGPS + INS (Differential Global positioning System + Inertiel Navigation System) omfatter 
kontinuerlig integration af signaler fra satellitter, referencestation og inertisensorer til via 
Kalmanfilter at frembringe pålidelige navigationssignaler til kørsel ad bestemt rute (linie og 
kurve) med udgangspunkt i kendt punkt, se figur 10.

Inertisensorer monteres på traktorer og selvkørende maskiner. Typiske sensorer er gyroskop 
(magnetisk, fiberoptisk, piezoelektrisk), hastighedsmåler (radar, tachymeter), afstandsmåler 
(induktiv tastning på traktorhjul, 5. hjul) og accelerometer (mekanisk, piezoelektrisk).

Der foreligger en del international publicering vedrørende undersøgelser i jordbruget med 
brug af DGPS + INS. Flertallet af undersøgelserne er udført ved, at traktoren har ftilgt en be­
stemt rute under forskellige forhold, og der er målt afvigelser herfra, dvs. værdiforskel mel­
lem ”er” og ”skal være” . Resultaterne viser stor forskellighed i de enkelte undersøgelser. Nøj- 
agtighedeme svinger fra ±10 cm til ±1,8 m. Undersøgelserne er dog ikke sammenlignelige, da 
de er udført under forskellige forhold og med forskellige typer af sensorer, modtagere, refe­
rencestationer samt med/uden Kalmanfilter. En del fejl kan henføres til stokastiske fejl fra 
satellitgeometri og Multipath. Derudover har kørehastigheden haft stor betydning, idet størst 
nøjagtighed er opnået ved lave hastigheder. Samlet viser undersøgelserne, at der er gode mu­
ligheder for at udvikle DGPS + INS til praktisk brug i præcisionsjordbruget, herunder kan på 
sigt en kombination af signaler fra både NAVSTAR og GLONASS medvirke til en øget nøj­
agtighed. Derudover kan nøjagtigheden øges ved opsendelse af lokale satellitter til specifikke 
formål.
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Sensorer
Sensors

Figur 10. DGPS + INS betyder integreret anvendelse af signaler fra satellitter, referen­
cestation og inertisensorer. DGPS + INS are indications o f  integrated use o f  signals from  
satellites, reference station and inertia sensors

Modtager
Der skelnes mellem modtagertyper med 1-kanal, multipleks og flere kanaler;

□ 1-kanal betyder, at der kun er kontakt med én synlig satellit ad gangen, og der forekom­
mer stop ved skift fra en satellit til en anden. Modtageren er kun egnet til orienteringsfor­
mål.

□ Multipleks har 1 eller 2 kanaler, der multiplekser (skifter) mellem et antal synlige satellit­
ter, f.eks. 4. Der forekommer ikke periodiske stop i signalmodtagelsen ved satellitskift.

□ Flere kanaler betyder kontinuerlig kontakt med mange synlige satellitter ad gangen. 
12 kanaler betyder eksempelvis kontakt til 12 satellitter. Jo flere kanaler, desto bedre op­
nåelse af positionsbestemmelse. Der forekommer ikke periodiske stop i signalmodtagelsen 
ved satellitskift.

Modtageren fås med aktiv eller passiv antenne. Den aktive antenne forstærker signalerne fra 
satellitterne. Derved kan der fås kontakt til flere satellitter, men samtidig hermed er modtage­
ren mere følsom over for forstyrrelser. Den aktive anterme benyttes i kuperet terræn og nær 
skove, samt hvor der er risiko for refleksioner. Den passive antenne giver ingen forstærkning 
af signalerne, og den er mindre følsom. Lokale forhold afgør valget af anterme.
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De fleste modtagere har udlæsning af beregnet position hvert eller hvert andet sekund. Dette 
er for langsomt til pålidelig navigering i præcisionsjordbrug. Eksempelvis vil modtagelse af
2 signaler pr. sekund og en kørehastighed af traktoren på 8 km pr. time (2,2 m pr. sekund) 
betyde, at der tilbagelægges en kørestrækning på 1,2 m mellem to på hinanden følgende posi­
tionsudlæsninger, se figur 11. Dette forklarer klart nødvendigheden i brug af Kalmanfilter og 
inertisensorer til bestemmelse/styring i tidsrununet mellem signalerne.

En alternativ, men meget dyr løsning, er at anvende højfrekvensmodtagere, PDGPS (Precision 
Differential Global Positioning System). Dette system kan yderlige forbedres ved opsendelse 
af geostationære satellitter. Der foreligger ingen rapportering om dette systems praktiske an­
vendelse i jordbruget. Der er dog udført simulerede forsøg i laboratorium, hvor der er fundet 
nøjagtigheder på ±1 cm.
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Fremkørselshastighed, km pr. time
Forward speed, km/h

Figur 11. Relation mellem signalfrekvens, kørehastighed og vejlængde. A a  1 sek., 
B s  0,5 sek., C s  0,2 sek., D = 0,1 sek. Relation between frequency o f  signals, travelling 
speed and distance. A = 1 sec., B s  0.5 sec., C = 0.2 sec., D = 0.1 sec.
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GPS har mange anvendelsesmuligheder inden for luftfart, søfart, militær og transport. Det vil 
på sigt betyde mere effektivt og prisbilligt udstyr til jordbruget.

Det vurderes, at DSPS og DGPS + INS har potentielle muligheder til opgaver inden for præ­
cisionsjordbrug. Implementeringen af DGPS + INS er dog først i sin indledende fase. At den­
ne udvikling ikke er nået længere på nuværende tidspunkt, skyldes ikke alene, at prisen er høj, 
når der stilles krav om stor nøjagtighed. Årsagen er i mindst lige så høj grad, at det ikke ligger 
klart, efter hvilke kriterier det er mest optimalt at foretage en stedsspecifik behandling i en gi­
ven mark. Det er ikke nok at vide, hvor man præcist befinder sig i marken, hvis det er usik­
kert, hvad man skal foretage sig. Eksempelvis vil et udbyttekort fra foregående år ikke være 
tilstrækkeligt som grundlag for en gradueret gødskning. Kortets informationer må suppleres 
med målinger af afgrødens aktuelle tilstand samt oplysninger om den anvendte spreders spre- 
deegenskaber med den valgte gødning. Der er dog ingen tvivl om, at der i de kommende år vil 
ske en forceret udvikling mod ny teknik, herunder sensorer, der kan forbedre grundlaget for 
præcisionsjordbrug.

Der savnes en standardiseret prøvemetode til vurdering af GPS’s pålidelighed og nøjagtighed
i jordbruget.
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