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Vliv jizdniho stylu FidiCe na spotfebu paliva nakladniho
vozidla

Abstrakt:

Piedmétem mé diplomové prace je sbér a analyza vystupovych dat
z telekomunika¢niho systému a jejich nasledny rozbor téchto dat se zaméfenim na vliv
jizdniho stylu fidi¢e na spotiebu paliva. V prvé ¢asti diplomové prace se stanovi celkova
koncepce a jeji podrobny rozbor. Druha ¢ast mé prace bude obsahovat zakladni informace
o principech fungovani telekomunikac¢niho systému pro sbér dat a popisu sbérnice CAN z
vozidla. Nasledujici kapitola ,, Cil a metodika prace,, predstavuje celkové zpracovani. Toto
zpracovani je podrobné piedstaveno ve ¢tvrté ¢asti prace. Tato ¢tvrta ¢ast se bude zaobirat
popsanim organizace zabyvajici se mezinarodni kamionovou dopravou, pouzité telematiky,
sbéru a zpracovani dat, vyhodnoceni analyz, skrze které jsou prokazany vlivy fidi¢t na
spotfebu paliva, i z ekonomického hlediska. Tyto parametry se tykaji posledni ¢asti této
prace. Nasledné budouci sledovani a vyhodnocovani parametrt je nezbytné pro objektivni

vysledek této prace.

Klic¢ova slova: styl fizeni, telekomunikacni systém, spotieba paliva, nakladni vozidlo



Impact of driving style on fuel consumption of truck
Summary:

The subject of my thesis is the collection and analysis of output data from the
telecommunication system and their subsequent analysis of these data with a focus on the
driving style of the driver on fuel consumption. The first part of the thesis defines the
overall concept and its detailed analysis. The second part of my work will contain basic
information about principles of telecommunication system for data collection and CAN
bus description from vehicle. The following chapter, "Goal and Methodology of Work,"
represents overall processing. This processing is presented in detail in the fourth part of the
thesis. This fourth part will deal with the description of an organization dealing with
international road haulage, used telematics, data collection and processing, analysis
analysis, through which drivers' impact on fuel consumption, as well as economically.
These parameters relate to the last part of this work. Subsequent future monitoring and

evaluation of parameters is essential for an objective outcome of this work.

Keywords: driving style, telecommunication system, fuel consumption, lorry
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1 Uvod

V posledni dobé se projevuje nedostatek kvalifikovanych fidi¢i a navysuje
se poptavka po automobilové dopravé. Obé dveé tyto skutecnosti maji velky ptredpoklad,
ze v nejblizsich nekolika letech se nebudou meénit. Tato situace nuti dopravni firmy dany
stav fesit, a to n¢kolika moznostmi. Prvni a nejjednodussi, jak si udrzet stavajici fidice,
potazmo ziskat nové kvalifikované fidice, je zvySeni jejich mzdy. Zaroven s tim musi
firmy hledat prostor ke sniZzeni provoznich nakladii k udrzeni konkurenceschopnosti.
Snizeni provoznich ndkladi je nezbytné nutné k dobrému fungovani firmy a udrZeni
se na trhu. Dopravni firmy hledaji vychodisko (uspory) z dané situace vzniklé vysSimi
mzdami fidi¢ (2018 — vyrovnani mezd fidi¢u jednotlivych statd EU). Firmy musi hledat
ruzné uspory, které se vSak nesmi dotknout jejich chodu a nejvyraznéjSich uspor lze
dosahnout snizenim spotifeby paliva. VétSina dopravet se snazi spotfebu paliva
minimalizovat na technicky pfipustné minimum automobilu. Dopravni firmy myslici
dlouhodobé se snazi zaméfit na to, aby automobil byl v perfektnim technickém stavu
a uspora pohonnych hmot vyplyvala z jizdniho stylu fidi¢e a zlepSenim tohoto stylu doslo
ke snizeni spotieby paliva. To znamena, ze pravé fidic ma ptimy vliv a tvoii moznou
usporu paliva. Toto mize byt i motivem k odménovani fidici a tim zvySeni jejich
motivace.

Aby bylo mozné sledovat Gsporu paliva a styl jizdy fidice, nelze toto provadét svou
vlastni pfitomnosti s fidiCem ve vozidle. Firmy maji mozZnost vyuzit déalkového
monitoringu vozidel. K tomu se vyuzivaji telekomunika¢ni monitorovaci systémy
vyuzivajici GPS (global positioning system) pro ur¢eni polohy stroje a GSM (global
system for mobile communications) pro vzdalenou komunikaci, tedy odesilanim dat
V realném c¢ase s minimalni ¢asovou prodlevou (2,5G — sit’ s technologii mezi druhou
a treti generaci). To znamenad, Ze povéteny pracovnik mlze z telematiky v co nejkrat§im
terminu zpracovat dosazené vysledky o pribc¢hu jizdy a v€asna nasledna komunikace
s danym fidi¢em vede k rychlejsi optimalizaci pro jiZ zminénou Usporu paliva.

Kazdé vozidlo ma sva technicka specifika, proto je nezbytné vyhodnocovat data pro
kazdy typ automobilu samostatn€. Je nezbytn€ nutné individualni nastaveni parametrii

tykajicich se naptiklad spotteby paliva jako vystup z telematiky pro dany typ vozidel a



poskytnuti technickych dat fidi¢i o konkrétnim typu vozidla tak, aby mohl Iépe vyuzit
technickych moznosti vozidla.

Technicka data vozidla o provoznich podminkach ziskavame pomoci sbérnice CAN
(controller area network), vétsina informaci je dostupnych i ptes rozhrani FMS (fleet
management system). Piestoze vyrobci vozidel nemuseji poskytovat vSechna vystupni data
ze sbérnic automobilli, uvolili se tato nckterd data zpfistupnit, a to pravé na podporu
monitorovacich systémil. Jejich hardware sbira nékterd data pfimo z digitalniho
tachografu, jind data se kompletuji ptes rozhrani FMS. Tyto informace zpracovava
software monitorovaciho systému a jejich nésledné vyhodnoceni je poskytovano
kone¢nému uzivateli — zakaznikovi.

Zakladni Cinnosti firem zabyvajicich se sbérem, sdilenim a vyhodnocovanim dat
(tzv. monitoringem) by mélo byt poskytnuti maximalnich komplexnich informaci
pro kone¢ného uzivatele, tj. dopravni firmu tak, aby tato ochotné vyuzila pravé tuto firmu
poskytujici data. Data z provozu vozidel musi byt ucelend, aby poskytla maximalni
vyuzitelnou informaci, kterd se projevi v nasledné uspoie pohonnych hmot a tim
ve finan¢nim zhodnoceni pro dopravni firmu. Na ¢eském trhu je v sou¢asné dobé mnoho
firem zabyvajicich se dalkovym monitoringem nakladnich vozidel. VétSina z nich
se zabyva pouze sledovanim geografické polohy nékladnich automobildi, avSak je jen velmi
malo firem, spiSe mensina, ktera dokaze poskytnout Sirokou Skalu podrobnych, ptesnych a
potiebnych informaci.

Chce-li dopravni spole¢nost uspofit pohonné hmoty na zakladé vlivu stylu jizdy
fidice pomoci dalkového monitoringu automobilu se sbérem komplexnich dat, musi
si hned na zacatku urcit, co od dané sluzby bude ocekavat (n€kdy piimo finanéni vycisleni

uspor) a zdali ji chce a dokaze pouzit v co nejsirSim rozsahu.



2 Rozbor souc¢asného stavu

Lidé me¢li potfebu nékam dojit, ale také se zase vratit zpét do vychoziho bodu. Timto
se da fict, ze lidé méli potiebu vyuzivat navigace kam az d¢jiny sahaji. Nebyla to navigace
ve smyslu slova, jak ji zname dnes. Na pevniné bylo vyuzivano orienta¢nich bodu, n¢které
orientacni body se v pribéhu Casu a potieby stavély (naptiklad majaky, seskupeni kamenti,
véze). Moteplavei vyuzivali k orientaci hvézdnou oblohu, to znamena polohu hvézd
a mésice. Timto vznikla astro-navigace. Nékteré narody vstoupily do dé&jin pravé diky
objevovani novych teritorii pravé vyuzitim astro-navigace. Mezi né se fadi: Rekové,
Arabové, Per$ané, Fénicané, Vikingové, Polynésané a Mikronésané a mnoho jinych. [2]
[17]

Jednou z nejstarsich pomiicek k uréovani polohy je kompas. V Cin& byl znam jiz
ve 4. st.n.l. V oblasti Sttedomoti se vSak objevuje az n€kdy kolem 12. st.n.l. Dalsi
vyznamnou pomitickou pro urceni polohy byl astrolab, pracoval za pomoci méteni uhli
vzajemného postaveni Zemé a hvézd. DalsSim vylepSenym pomocnikem na cestach byl
od 18. st.n.l. do 20. stoleti sextant. Sextant se pouzival na zakladé¢ vypocétl nebeskych

téles, presného data a Casu. [2] [17]

2.1.1 Novodoba historie urcovani polohy

Zacatkem 20. stoleti se zacind pouZzivat gyrokompas. VSechny tyto navigacni
pomticky byly v pritbéhu 20. stoleti nahrazeny novymi modernimi technologiemi. Zacina
vyuziti radiovych a radarovych vin. Na zéklad€ rozvoje kosmonautiky a umélych druzic
se hojné zadina vyuzivat navigace z ob&ézné drahy Zemé. [2] [17]

Ve 20. stoleti se tak zac¢inaji tvofit novodobé déjiny ve vyvoji navigacnich systémil.
V USA v roce 1940 byl spustén systétm LORAN (Long Range Navigation) jednalo
se o navigacni systém fungujici pomoci pfijimani nizkofrekvencnich signala
ze synchronizovanych pozemnich vysilac¢l. Tento navigaéni systém vyuzivalo predev§im
letectvo a namoinictvo. Diky tomuto systému $lo urcit nejenom polohu, ale i rychlost
dopravnich prosttedku. [27] [28]

Dal8imi radiovymi naviga¢nimi systémy byly DECCA a OMEGA. Hyperbolicky

navigatni systtm DECCA byl dan do provozu na konci druhé svétové valky ve Velké



Britanii, pozd¢ji se rozsifil do vice zemi. Jeho pfesnost zaméfeni mize mit odchylku
atood 50 m do 800 m. OMEGA je navigacni systém, ktery funguje na zakladé¢ osmi
pozemnich stanic, které maji dosah cca 9 000 km. [5]

Na zacatku 60. let 20. stoleti pracovali americké namoini a vzdu$né sily na systému
satelitové navigace. Jako uplné prvnim telekomunikacnim navigaénim Systémem byl
Transit. Ten m¢l Sest satelitd a byl nejprve uréen pro ponorky, nasledné se rozsitil mezi
celé namotnictvo. [27]

NAVSTAR GPS (Global Positioning System) je navigacni systém navazujici
na Transit, jeho vyvoj zacal v roce 1973. Jeho prvni vyuziti bylo ¢isté pro vojenské ucely,
ostatné jako jeho pfedchidci. Od 2000-05-01 je vsak zptistupnén i Siroké verejnosti a jeho
moznost jej tak vyuzivat pro ucely, jiz dnes nam piirozené. Momentalné¢ kolem Zemé
obiha 31 satelitd, 30 jich je v provozu a jeden Vv udrzbé. Dal§imi konkurenénimi systémy

jsou Glonass (Rusko), ¢i Galileo (Evropa). [29]

2.1.2 VyuZziti druZicovych naviga¢nich systému
Diive znamé papirové knihy jizd, ¢i dlouha ¢ekani na taxik, nez pfijede pies celé
mésto. Skladovani uétenek od pohonnych hmot a kontrola tachometrti, avak nejen tyto,
ale i dalsi. Mnohdy nerentabilni planovani tras firemnich automobili. Tak toto jsou
skutecnosti, které by mé&ly patfit a také patii do historie. Velkou vétSinu téchto operaci jsou
schopné vyfesit druZicové navigacni Systémy, a tak se dd v€novat pouze tomu, jaké jsou

moznosti pouziti se ziskanymi informacemi a jak se to promitne do praxe.

Co v8e jsou schopné sdélit druzicové navigacni systémy a s ¢im mohou pomoci:[26]
e kde se nachazi dopravni prostfedky: osobni automobily, nakladni vozy, vlaky,
autobusy, zemédélské stroje, lod¢ apod.
e vyhleddavani nejbliz§iho vozidla (vyuziti u zéachrannych slozek, taxi sluzeb,
kuryrnich sluzeb apod.)
e odhaleni ¢ernych jizd tidic¢t
e moznost lepsi komunikace fidi¢ — dispe€ink

e optimalizace vytizenosti vozového parku a tras vozidel



e vyuziti pii zachran¢ lidskych zivoti, vyhledavani osob za pomoci mobilnich
telefonli

e lokalizace motoristl pii dopravnich nehodach apod.

e mapovani pozemkd, navigace na polich, vynosnost poli apod.

e mimo geografické pozice nam nové navigacni systémy nabizeji také synchronizaci
Casu, coz je velmi dulezit¢é napiiklad v bankovnictvi, telekomunikacnich
a distribucnich siti apod.

e daji se vSak vyuzit i pro turistiku, navigovani nevidomych, policejni, vojenské
a zachranné slozky

e diky naviga¢nim systémim mizeme také sledovat hladiny oceanti, pohyby ledovct

Nevyhodou druzicovych naviga¢nich systémt jsou nasledujici. Bez piimé
viditelnosti oblohy a znemoznéni pfijmu druzicovych signali, nemohou fungovat. Z toho

vyplyva, Ze navigaéni systémy nefunguji v tunelech, Sachtach apod. [26]

2.2 GPS

Navstar GPS — tento druzicovy navigacni systém byl vyvinut v USA. Jeho vyvoj
zacal v roce 1973 a to sloucenim dvou rtiznych projektii. Prvni z nich nesl ndzev System
621B a m¢l slouzit k urCovani polohy, druhy projekt se nazyval Timation a funkci bylo
urovani piesného cCasu. Zprvu se vSechny testy odehravaly na pozemnich stanicich
v letech 1974 — 1979. Mezi lety 1978 — 1980 bylo vypusténo celkem 11 vyvojovych druzic
bloku. Aby byla zajisténa plna funkénost GPS, bylo potieba umistit na obézné drahy (Sest)
24 satelitt — toto se stalo v roce 1994. Dnes se na obéznych drahach pohybuje okolo 30 —
32 satelitli, které jsou ve vySce zhruba 20 180 km nad povrchem Zemé. Ob&znd drédha
téchto druzic je 11 hodin 58 minut. Satelity jsou na ob&zné draze se sklonem 55 stupiiti
K rovniku a vzajemnym sklonem 60 stupni. Pro zajisténi co nejmensi chybovosti
jsou jednotlivé satelity od sebe umistény asymetricky, tj. v raznych vzdalenostech.
Do roku 2000 nemohlo civilni obyvatelstvo GPS vyuzivat. Bylo urceno pouze
pro vojenské ucely. Od 2000-05-01 muze sluzby GPS vyuzivat v podstaté¢ kdokoliv. [10]
[11]
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GPS rozliSuje dva druhy sluzeb:

SPS (Standard Positioning Service) — tento systém je urcen pro civilni uziti. Mize
ho tedy pouzivat v podstat¢ kazdy, kdo ma k dispozici pfijimaé, ktery
je v obchodech bézné dostupny (jako napiiklad navigace do auta, telefon). Pfesnost
tohoto zaméfeni je s odchylkou nékolika metrti. [11]

PPS (Precision Positioning Service) — tento systém je ur¢en pouze pro autorizované
uzivatele. Tuto autorizaci maji predevsim armadni slozky USA a jejich spojenci.
Na rozdil od SPS je presnost tohoto zaméteni je s odchylkou nékolika desitek

centimetrti. [11]

2.2.1 Struktura systému GPS

Za funkénosti navigacnich systému stoji velmi slozité schéma, které se rozdéluje

se do tii zdkladnich segmentt, kde zakladni struktura systému GPS je zndzornéna na obr.

¢. 1.

Kosmicky segment — druzice obihajici kolem Zemé¢. Z kazdého mista na Zemi
miizeme pozorovat miniméalné 4 druzice. Na tizemi Ceské Republiky miizeme
pozorovat a vyuzivat 7 — 8 druZic.

Ridici segment — jedna se o hlavni Fidici stanici, zalozni Fidici stanici,
15 bezobsluznych monitorovacich stanic a Ctyfi stanice pro komunikaci s druZicemi
po celém svété. Tyto stanice jsou umisténé kolem rovniku. Ridici segment vysila
zpravu, ktera urCuje satelitu jeho drahu na dal$ich 24 h.

Uzivatelsky segment — se skldda z GPS pfijimact jednotlivych uzivateld,
vyhodnocovacich systém a aplikaci. Kazdy GPS pfijima¢ zpracovava navigacni
signaly a informace z minimdaln¢ Ctyf druzic a podle téchto dat pak vypocitava
polohu a cas. [27] Uzivatelsky segment zahrnuje jakékoliv vybaveni schopné
piijmout GPS signal jako je naptiklad telefon, navigace do auta, hodinky atd. Mize
se jednat i 0 vybaveni integrované do raznych pfistroju, stroji a dopravnich

prostiedktl vyuzitelnych jak civilisty, tak i armadnimi slozkami atd. [27]
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Obradzek 1- Struktura systéemu GPS
Zdroj: [11]

K zaméfeni polohy je zapotfebi minimalné 4 satelitl, viz rozmisténi sateliti na
obrazku ¢. 2. Poloha je urovana na zakladé vzdalenosti mezi vysilaCem na satelitu,
pfijimadem a Casovym intervalem mezi vyslanim a pfijetim signalu. Do signdlu jsou
zaroven zakodovany informace o tom, ze kterého satelitu byl signal odeslan. Pfijimac tyto
informace zpracovava a zaroveil ma ve své paméti data, kterd maji informace o draze
apohybu vSech druzic vyuzivaného systému (almanac), tato data jsou obnovovana
2x denn¢ tzv. korekci (efemerid). Parametry korekce urcuji pravé pozemni stanice. Cely

tento systém funguje na zaklad¢ fyzikalnich principi a radiovych vin. [27]

Kosmicky segment
Zajimavosti druzic GPS
e kazdy jeden satelit vazi kolem 1,8 tun
e Zivotnost satelitii se pohybuje kolem 7 — 10 let
e bchem roku je kazda druzice n€kolikrat odstavena k provedeni pravidelné udrzby
atomovych hodin a korekce drahy letu

e rychlost druzic je 3,8 km/s [11]
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Co vse s sebou ve vesmiru druzice GPS nesou:

solarni panely a zdroje energie

antény k vysilani radiovych koédl, ke komunikaci se stanicemi na Zemi, ale také
antény urc¢ené ke komunikaci pfimo mezi druzicemi samotnymi

druzice jsou schopné detekovat starty balistickych raket a jaderné vybuchy,
atodiky optickym, rentgenovym a pulznim elektromagnetickym senzorim,

kterymi jsou rovnéz vybaveny. [11]

Obrazek 2- Kosmicky segment GPS
Zdroj: [11]

Ridici segment

Na obrazku ¢. 3 je vyobrazeno rozmisténi fidicich a kontrolnich stanic naviga¢niho

systému GPS. Hlavni fidici stiedisko se nachazi v Colorado Springs, velitelstvi se nachazi

v Kalifornii, na letecké zakladné v Los Angeles, velitelstvi zaroven funguje jako nahradni

fidici stfedisko pro ptipad vypadku. V piipad€, Ze by byly napadeny vSechny kontrolni a

fidici stanice, druZice automaticky pfechazeji do rezimu AUTONAV (autonomous

navigation mode), v tomto rezimu mohou druzice naddle pracovat nasledujicich Sest

mesici.[10]
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Monitorovaci stanice Hawai, Kwajalei, Ascension, Diego Garcia a Colorado Spring,
Colorado jsou uréeny ke sledovani drahy letu GPS druzic. Vysledovana data jsou nasledné
posilana do hlavniho fidiciho stfediska v Colorado Springs. Odtud jsou posildny pravidelné
kazdé druzici aktualizace navigacnich dat. K této Cinnosti je zapotiebi pozemnich antén,
které maji stanice Ascension, Diego Garcia, Kwajalein a Colorado Springs. Jestlize poloha
druzice nesouhlasi s daty vyslanymi ze Zemé, tak je kazda druzice schopna svou polohu
upravit pomoci motorkd. Pokud nastane situace, kdy se pierusi spojeni mezi druzici a Zemi
tzv. “Druzice se ztrati”, druzice je stale schopna udrzet spravnou polohu az 8 nasledujicich
hodin od posledni komunikace se stanici. Aby poloha druZice byla co nejpfesnéjsi, druzice
vyuziva k vypoctim nejenom svou aktudlni polohu, ale zaroven vyhodnocuje trendy
ve zménach svych predchozich poloh. Aktualizace navigacnich dat jsou potieba
k synchronizaci atomovych hodin, kde je pfesnost na jednu mikrosekundu, UZivatelsky
segment je o fad az dva tady presnéjsi nez druzice v kosmickém segmentu. Mimo jiné také

upravuji druzicové efemeridy, jenz nasledné druzice vysilaji. [19]

Alaska
® England
Colorado Springs
Master Control Station. |JSNO South Korea
el ® i ®
Hawaii Bat:'am
®
Capz‘gmﬂ/eral Kwajalein
a
QUATOR 4@
Equador mn »
° Ascension Islands Diego Garcia
Tahiti ® Australia
® South Africa ]

Argentinia ”
New Zealand

=PRIMAL MERIC

Obrazek 3- Rozmisténi Fidiciho a kontrolniho segmentu druZic GPS

Zdroj: [11]
UZivatelsky segment

Pozemni segment chapeme jako uZivatelsky, at’ uz se jednd o uzivatele vojenské

nebo civilni. K pfijimani signald z druzic GPS je zapotiebi pfijimace, ktery tento signal
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dokaze piijmout a ziskat tak informace o své poloze a Case. PfijimaCe rozdélujeme
na pasivni a aktivni. Pasivnimi mizeme oznacit civilni pfijimace, jelikoZ jsou schopny
pouze piijmout signal GPS, nikoli jej druzici vyslat nazpét. Aktivnimi mizeme oznacit
pfijimace urcené napiiklad pro armadu. Kazdé pfijimaci zafizeni, at’ jiz pasivni nebo
aktivni, musi mit anténu, kterd je naladéna na frekvence vysilané GPS druzicemi, dale
mohou mit tyto pfijimace displej, na kterém se uzivateli zobrazuji udaje. Pavodné
pfijimaci zafizeni bylo schopno pfijmout signaly ze 4 az 5 kanald, dnes uz se tento
standard zvysil na 12 az 20 kanalt. [19] [20] Aktivni maji moznost vyslat signal zpét na

druzici.

2.2.2 Signaly vysilané druZicemi GPS

Jednotlivé druzice vysilaji signaly na dvou vlnach L1 a L2 o frekvenci L1

(1 575,42 MHz; vinova délka 19 cm) a L2 (1 227,60 MHz; vlnova délka 24 cm). Druzice
GPS vysilaji stale navigacni zpravu o rychlosti 50 bitl za sekundu na mikrovlnné nosné
frekvenci cca 1 600 MHz. Abychom si to dokazali alespon trochu piedstavit, tak FM radio
vysild mezi kmitocty 87,5 — 108 MHz, kdezto wifi sit¢ funguji na frekvenci okolo 500 —
2 400 MHz. Tyto signaly jsou modulovany dvéma sluzbami, a to na zakladé rozdéleni
jenz je popsano v kapitole 3.1.2. Frekvence L1 je modulovana tzv. ptesnym P-kodem
(Precision), je-li zasifrovan (Y-kod) je urCen pro vojenské ucely. Je-li tento P-kod
modulovan tzv. C/A koédem (Coarse/Acquisition), neboli hrubym/dostupnym koédem,
je uréen pro civilni pouziti, tudiz neni Sifrovan.

Frekvence L2 je rovnéz modulovana tzv. pfesnym P-kodem (Precision), je-li
zaSifrovan (Y-kod) je uren pro vojenské ucely. Je-li tento P-kod modulovan tzv. C/A
koédem (Coarse/Acquisition), neboli hrubym/dostupnym kdédem, je urcen pro civilni pouZiti
tudiZ neni Sifrovan. Rozdil je nasledujici: signdly modulujici prvni nosnou frekvenci L1
se oznacuji jako signaly standardni polohové sluzby (angl. Standard Positioning Service —
SPS). Frekvence L2 je pouzivana pro piesnou polohovou sluzbu (angl. Precise Positioning
Service — PPS) a umoziuje méfit zpozdeni signalu pfi prichodu ionosférou. Je vyuzivana
jen specialné vybavenymi piijimac¢i. Krom¢ C/A a P-kédu, ktery je kodovan pomoci
fazovych posunti nosnych vin, je obéma nosnymi frekvencemi pfenasen jesté binarni kod

obsahujici naviga¢ni zpravu.
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Provozovatel GPS, tedy ministerstvo obrany USA, ma moznost kdykoliv snizit
pfesnost tohoto systému tzv. selektivni dostupnosti (angl. Selective Availability — SA).
Ta snizi presnost C/A koédu tak, ze pozemni piijima¢e mohou vypocitat svoji polohu

s chybou az 100 m. [22]

2.2.3 Monitorovani vozového parku za pomoci GPS

Navigacni systémy byly pivodné vyvinuty a urceny k vojenskym ucelim. Dnes
je vsak jejich uplatnéni mnohem S$ir$i a mize je vyuzivat prakticky kdokoliv. Tyto systémy
se daji vyuzit i pro monitorovani firemniho vozového parku. Kontrola vozového parku je
velmi dilezita pro optimalizaci nakladt (naptiklad vypocet trasy, vytizenost vozidla,
naklady na pohonné hmoty, ,.Cerné jizdy*). Navigacni systémy Setii ndklady na provoz
vozidel, ale Setfi také Zivotni prostiedi, a to nejenom usporou pohonnych hmot, vétsi
vytiZzenosti na jednu jizdu, méné najetych km.

Monitorovani vozového parku a nésledna optimalizace ndkladl vyZaduje pocatecni
investici. K tomu, aby se dal vozovy park sledovat, musi se vybavit kazdé vozidlo
naviganim lokatorem a ostatnim hardwarem, ktery bude dand data zpracovavat
a zprostiedkovavat mezi serverem a danym vozidlem. ZjednoduSené navigacni pfijimac
snima polohu vozidla v pravidelnych intervalech a hardware, ktery tyto informace o poloze
vozidla pfijima, je ndsledné zpracovava. Z takto ziskanych dat miZeme vygenerovat
elektronickou knihu jizd ke kazdému vozidlu, které je vybaveno lokatorem.

Mame zde moZnost sledovat vozovy park online. Online naviga¢ni systémy se déli

dle zakladnich principt vyuziti sluzby na:

e Monitorovaci navigacni systémy
e ZabezpeCovaci navigacni systémy (napf. proti odcizeni, zneuziti)

e Hybridni navigacni systémy (tj. monitorovani i zabezpeceni) [8]

2.2.4 Vyuzivané globalni polohové naviga¢ni systémy

GNSS — Global navigation satellite system — Jedna se o telekomunikac¢ni systém

umoznujici urcit presnou geografickou polohu kdekoliv na svété v redlném case. Lze fici,
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ze V soucasné dobé je GPS jediny plné funkcni telekomunikaéni navigacni systém, ktery
vysilé signaly umoznujici GPS pfijimactim urcit jejich polohu, rychlost a smér pohybu.
Nejrozsifenéjsi navigacni systém Navstar GPS, jenz je dilem USA, podle jeho vzoru
si Rusko ud¢lalo sviij vlastni navigacni syst¢tm GLONASS. Z divodlu bezpecnosti bylo
v Evropé rozhodnuto o vytvofeni evropského navigaéniho systému Galileo a v Cing
je ve vyvoji COMPASS neboli BeiDou. V nasledujicich kapitolach se témito navigaénimi

Systémy budeme zabyvat.

2.3 GLONASS

Tento druzicovy navigani systém je spravovan Ruskem. Cely vyvoj zacal
v byvalém SSSR v roce 1976. Teprve v roce 2010 bylo timto systémem pokryto celé
Rusko a nasledné v roce 2011 cely svét. Stejné jako jiné navigacni systémy i tento slouzil
puvodné pro vojenské ucely, ale i zde dosSlo po uréitém case ke zpfistupnéni pro civilni
uzivani. Prvni druzice byla vypusténa na obéznou drahu v roce 1982. Systém GLONASS,
viz obrazek ¢. 4, (globalnaja navigacionnaja sputnikovaja sistema) nemél mozna na rozdil
od amerického systému GPS dostatek financnich prostfedkli nebo to bylo z jinych divodu,
ale druzice syst¢tmu GLONASS nebyly natolik odolné a jejich Zivotnost byla pouze 1-3
roky. V roce 1995 mé¢l tento rusky druzicovy navigaéni systém jiz plny pocet druzic, tj. 24,
avSak postupné jednotlivé druZice ptestavaly fungovat. V roce 2001 bylo na obézné draze
k dispozici pro tento navigacni systém pouze 6 funkénich satelitii. Znovuobnoveni plné
funkénosti se systém GLONASS dockal az v roce 2011. Po dobu vyvoje tohoto

naviga¢niho systému bylo vypusténo na obéznou drahu vice nez 130 satelitt. [11]

Rusky druzicovy navigaéni systém rozliSuje dva druhy sluzby:

e SP (Standard Precision) — standardni piesnost, jedna se o sluzbu, kterou muze
vyuzivat civilni obyvatelstvo a neautorizovani uzivatelé. Presnost této sluzby
se pohybuje v metrech.

e HP (High Presision) — vysoka pfesnost, tato sluzba je vyhrazena pro uzivatele
S autorizaci, tuto autorizaci maji ruské armadni slozky a vysoké vladni instituce.

Zde mizeme pocitat s piesnosti fadove v desitkach centimetra. [11]
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Kosmicky segment

Jednotlivé druzice jsou na tfech ob&Znych drahach ve vySce zhruba 19 100 km
nad povrchem Zemé, se sklonem 64,8 stupné k rovniku a drahy jsou navzajem posunuty
0 thel 120 stupniti. K tomu, aby byla obézna draha pln¢ funk¢ni, musi na ni byt minimalné
8 druzic. Na rozdil od GPS ma GLONASS druzice rozmistény symetricky po 45ti
stupnich. Vzhledem k tomu, Ze tyto druZzice jsou niz, tak jejich obézna draha kolem Zemé

je rychlejsi (11 hodin a 15 minut). [11]

Co vse s sebou ve vesmiru druzice GLONASS nesou:
e atomové hodiny s cesiovym oscilatorem
e 12 antén urcenych k vysiladni naviga¢niho signalu
e antény ke komunikaci s fidicimi a kontrolnimi stanicemi na Zemi
e solarni panely a akumulatorové baterie
e av neposledni fad¢ i odrazové pole, které slouzi k meteni polohy druzice za vyuziti

laserovych métidel [11]

Ridici segment
Sledovaci a fidici segment GLONASS se skladé z, viz rozmisténi na obrazku ¢. 4:
e pozemni fidici centrum v Moskvé
e centralni synchronyzator ¢asu v Moskvé
e sledovaci stanice v Petrohrad¢, Jenisejsku, Komsomolsku na Amuru
e fazovy fidici systém navigacniho signalu v Moskvé
e kvantové-opticka stanice v Komsomolsku na Amuru

e navigacni polni fidici zatizeni v Moskvé a Komsomolsku na Amuru

U navigaéniho systému GLONASS dochazi k obnové polohy jednou za 24 hodin. [21]
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[11]
2.4 Galileo

Navigacni systém Galileo, viz obrazek ¢. 5, je tzv. “dilem Evropy”. Evropa se do
tohoto projektu pustila z toho diivodu, ze GPS a GLONASS jsou v prvni fad¢ vojenskymi
systémy, teprve potom slouzici k civilnim ucelim a tim k uzitku $iroké spole¢nosti. Nelze
se tedy spolehnout na to, ze v ptipad¢ jakéhokoliv vojenského konfliktu budou tyto
systémy i1 nadale fungovat. Bylo a je potieba, aby si staty Evropy zajistily sviij vlastni
navigacni systém. Stejné jako vétSina velkych projektdi se ani tento neobeSel bez
pocatecnich potiZi. Hlavnim problémem celého projektu bylo financovéni, kdy na pocatku

mnoho investorti od projektu odstoupilo. [11]

e prvni plany na uskutecnéni celého projektu se objevily v roce 1999

e Q@Galileo mélo byt financovano ze soukromych zdroji a jeho spusténi mélo
prob&éhnout v roce 2008, soukromé financovani vSak selhalo a cely proces
se vyrazné posunul. Financovani bylo nakonec zajisténo pomoci finan¢nich
prosttedkt EU.

e prvni druzice byla do vesmiru vypusténa v roce 2005

e navigatni systém Galileo navazuje na jiz stavajici systtm EGNOS, jenz

je ,,pomocnikem* pro GPS
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Galileo v tuto chvili funguje jen ¢aste¢né

pro jeho plnou funkénost je zapottebi 27 druzic na tfech obéznych drahach

druzice budou umistény do vysky 23 222 km nad povrchem Zem¢

jednotlivé obézné drahy jsou posunuty o 120 stupiili, rozestupy mezi satelity
jsou urceny na 40 stupnt se sklonem 56 stupnti k rovniku

kromé 27 druzic, které jsou bezpodmineéné tieba k provozu, bude na kazdou drahu
umisténa jesté jedna druzice navic (tedy 3 druzice celkem). Funkce téchto druzic
je Cisté zalohova

druzZice ob¢hnou Zemi za cca 14 hodin a 7 minut, na stejné misto se dostane kazdy
satelit jednou za 10dni, s tim Ze béhem téchto deseti dni obéhne Zemi 17x.
zivotnost druzic Galileo se odhaduje na 12]et

fidici a kontrolni centrum se nachazi v Italii ve Fucinu

administrativni centrum bylo v roce 2012 piesunuto do Prahy — Galileo Supervising
Authority (GSA) [11]

Co vse s sebou ve vesmiru druzice Galileo nesou

v prvni fad¢ s sebou nesou svou vahu, tj. kolem 700 kg

4 atomové hodiny (vodikové a rubidiové)

generator navigacnich signala

antény k vysilani naviga¢nich signali, ptijem pokynu fidiciho segmentu

antény pro zachranu a patrani

vSechny druzice maji mimo jiné infracerveny senzor, gyroskop a senzor viditelného

svétla [11]
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Zdroj: [11]

2.5 Compass — BeiDou

Jedna se o navigacni systém spadajici pod Cinskou lidovou republiku. Nejprve tento
projekt nesl ndzev BeiDou Satellite Navigation Experimental System. Jak jiz nazev
napovida, jednalo se o experiment, jehoz pocatek spada do roku 1980. Na tento experiment
navazoval projekt BeiDou — 2, jenz byl ptejmenovan na COMPASS, a to z divodu bylo
rozhodnuto o tom, ze cely projekt bude vystaven jako mezinarodni nikoli regionalni. [11]
[12]

Zajimavosti projektu
e pivodni ndzev BeiDou nese nizev po souhvézdi Beidou (Severni Dou), Dou
je typicka ¢inska nadoba na zrni
e pivodni plan byla vzijemnd spoluprace, evropského navigaéniho systému
a BeiDou, a to od roku 2003, pfedpokladaly se investice ze strany Ciny ve vysi 200
milioni EUR
e COMPASS neni stale plné funk¢ni
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e k jeho plné funk¢nosti je potfeba 35 druzic na tfech obéznych drahach
e stejné jako vSechny ostatni navigani systémy bude mit 2 rozhrani uZzivatell:

autorizovani a civilni [11] [12]

2.6 CAN sbérnice

CAN (controller area network) — jedna se o datovou sbérnici mistni sité. Tento
protokol je vyrobkem spole¢nosti BOSH GmbH. Vyvojafi na ném zacali pracovat v roce
1983 a jiz v roce 1986 byl spolecnosti BOSH piedstaven. Do automobilu byl CAN
aplikovan v roce 1992, a to konkrétné do modeli aut spole¢nosti Mercedes — Benz. Kolem
roku 2000 se CAN stava b&znou soucasti automobili. CAN je vyuZivdna nejcastéji
vV automobilovém primyslu pro vnitini komunikaéni sit’ senzorti a funkénich jednotek
ve vozidle. Velmi casto se vyuziva k diagnostice vozidla. Vyvinutim sbérnice CAN
jsme ziskali nasledujici vyhody:

e komunikace v realném Case
e mensi mnozstvi kabelaze

e Uspora penéz a mista ve vozidle [13] [14]

2.6.1 Komunikace sbérnice CAN

Sbérnice dat elektronickych fidicich jednotek zajistuje vzajemnou komunikaci mezi
fidicimi jednotkami. VSechny uzly komunikace mezi sebou musi byt fyzicky spojeny,
vzajemn€ mezi sebou komunikuji. V ptipadé novych automobill je celd elektronicka
soustava napojena na CAN — Bus (sledovani otacek, vstfikovani paliva, zapalovani,
katalyzator, ABS a dalsi). [23]

CAN protokol je v podstaté¢ datovy ptenos vrstvy ISO/ISU v referenénim modelu.
Sitovy protokol detekuje a opravuje pienosové chyby, jenz vznikly od okolnich
elektromagnetickych poli. Umoznuje jednoduché nastaveni systému a centralni
diagnostiku. Data, ktera jsou vysilana, nemaji zadnou adresu, celd zprava je zastiténa
kédovou znackou (ID), kterd je unikéatni. ID rozSifruje obsah zpravy a dokaze rozlisit
priority, ve chvili kdy se ji snazi odeslat na sbérnici. DileZzit&jsi je vzdy zprava, kterd ma

nizsich hodnot ID. [24]
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Ptenos dat a zabezpeCeni — protokol CAN ma velmi vysoké zabezpeCeni vSech

prenasenych dat. V jednu chvili ptsobi vice mechanismii:

e Monitoring
zde je vysila¢ schopen urcit chybu, a to na zédklad¢ porovnavani vysilané hodnoty
bity s Grovni na sbérnici. Ve chvili, kdy jsou ve sbérnici detekovany dva rtzné
vysilané bity a probiha fizeni pfistupu na sbérnici, je celé vysilani piferuseno
a dostane pfednost ten uzel, jenz ma vyssi prioritu. Jestlize je pak rozdil vyslané
a detekované urovné jinde nez v Arbitration Field a v potvrzeni pfijeti zpravy,
je zjisténa chyba bitu.

¢ CRC kod

e Vkladani bitu

e Kontrola zpravy

¢ Potvrzeni ptijaté zpravy [15]

Informacni bloky protokolu CAN:

e datovy blok

e poZzadavkovy blok

e chybovy blok

e zpozd'ovaci blok [14]

Protokol CAN urcuje 4 typy zprav:
e Data Frame (datova zprava — ohledn¢ pienosu zprav)
e Remote Fram (Zadost o data — ohledné pfenosu zprav)

e Error Frame (chybova zprava — zprava, jenz tidi komunikaci po sbérnici)

¢ Overload Frame (zprava o ptetizeni — zprava, jenz fidi komunikaci po sbérnici) [24]
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Data Frame — zde rozliSujeme dva druhy zprav, a to podle ID zprav:

e Standard Frame — podle specifikace CAN 2.0A — 11 bit. identifikator
e Extended Frame — podle specifikace CAN 2.0B — 29 bit. identifikator

V ptipad¢€ obou téchto zprav je mozné jejich odeslani do stejné sbérnice, pokud jsou

ovsem pouzity v uzlech fadice podle specifikace 2.0B. [24]

Remote Frame

e format je zde podobny jako u datové zpravy. Jediny rozdil je RTR bit a jeho
nastaveni do recesivni rovné a neni zde datova oblast,

e je zde vyuzivan standardni i rozSifeny format zpravy,

o jestlize néktery z uzli vysle zadost o zaslani dat, nastavi se takovy ID zpravy, jenz
ma datova zprava, kterd jeji zaslani vyzaduje. Tato funkce je dilezitd k rozliSeni,
pokud ve stejném okamziku jeden uzel z4d4 o zaslani dat a jiny data se stejnym ID
vysila, v takovém piipadé ma pak vétsi prioritu na sbérnici ten uzel, jenz vysila
datovou zpravu, je to z divodu, Ze trovenn RTR bitu datové zpravy je dominantni.

[24]

Error Frame

e na sbérnici CAN se ndm ukazuji chyby, které vysila pravé chybova zprava,

e jestli se v prenaSené zpraveé najde chyba (bitu, CRC, vkladani bitl, chyba rdmce)
je na sbérnici okamzité vygenerovan chybovy ramec,

e uzel, jenz zjistil chybu, generuje na sbérnici bud’” aktivni (Sest dominantnich bitt)
nebo pasivni ptiznak chyby (Sest recesivnich bitl). Jestlize mame u generovani
aktivniho pfiznaku chyby, tak je prendSend zprava poskozena a automaticky
I ostatni uzly vysilaji chybové zpravy. V takovémto piipadé¢ je hlaseni chyb
indikovano superpozici vSech chybovych ptiznakt, jenz vysilaji jednotlivé uzly.

Délka takového useku je minimalné 6 bitd a maximalné 12 bitd.
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e kdyz je vyslan chybovy pfiznak, tak kazdy uzel na sbérnici vysila recesivni bity.
Ve stejnou chvili detekuje stav sbérnice a ihned jak najde na sbérnici prvni
recesivni bit, odesild se na dalSich sedm recesivnich bitl, jenz slouzi jako

oddélovace chyb. [24]

Overload Frame

e v piipadé, Ze piijde zprava o pietizeni, tak jsou oddaleny dal$i datové zpravy
a zadosti o data,

e je to zde podobné jak v piipadé zpravy o chybé. Toto hlaseni vyuzivaji zafizeni,
kterd kvili svému vytiZeni nemaji tu schopnost piijimani a zpracovani dalSich
zprav. Vyslani této zpravy je zapocato koncem zpravy (End of Frame), oddélovace
chyb nebo predchazejiciho oddélovace zprav pietizeni,

e zprava o pretizeni je slozena z piiznaku ptetizeni (Sest dominatnich bitl) a ptipadné
superpozice vSech pfiznakil piretiZeni, jestlize jsou generovany vice uzly soucasn¢.
Odd¢lovac zpravy tvoii piiznaky pretizeni a nasleduje dalSich sedm recesivnich

bitiL. [24]

2.7 Fleet management systém

FMS — v prekladu do Cestiny se jedna o spravu vozového parku. Jedna se o aplikaci,
jenz umoziuje celkovou spravu vozidel. Nejen po fyzické strance (poruchy, poloha atd.),
ale rovné€Z po strance administrativni (nakup, financovani, evidence fidi¢i). Zacatky FMS
se datuji do 80. let 20. stol., kdy se v USA snazili pomoci radiovych frekvenci uréit polohu
ukradenych automobilli. Sviij nejvétsi rozvoj vSak FMS zaznamenal spolecné se spusténim
programu GPS pro civilni vyuZiti a diky vyvoji mobilni komunikace a pfistupu k datim.

Diky tomu je FMS schopné pracovat na urovni, na niz funguje dnes a online. [16]
Co vSe se da predstavit pod pojmem FMS:

e vybér, ndkup, financovani, odpis vozidel

e pijcovani, pojisténi, pouzivani vozidel
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e poruchy, opravy, prohlidky vozidel, ale také ndkup novych pneumatik, péce
0 stavajici pneumatiky

e likvidace pojistnych udélosti, odprodej vozidel

e komplexni informace o fidi¢ich

¢ informace o zptsobu vyuzivani vozidla

e sledovani a vyhodnocovani zadanych tras

e cvidence nakladl a servisnich plant

e technické informace o vozidle jako jsou: rychlost a ota€ky motoru, najeté km,
spotieba paliva a dalsi informace, jenz tato aplikace je schopna zpracovat, spole¢né

se systémy GPS a CAN. [16]

2.8 Digitalni tachograf

Digitalni tachograf, zatizeni znazornéné na obrazku ¢. 6, je v dne$ni dob¢& nedilnou
soucasti nové vyrabénych vozidel nad 7,5 tuny. Nicméné se na trhu jesté objevuje starsi
verze zapisu vykonu fidice, ato koleckovy tachograf. Pro dnesniho fidice je ovSem
pohodIngjsi stisknout jedno tla¢itko a mit komplexni piehled o svém vykonu, a tak

moznost eliminace prestupkd je mnohem snazsi.

Obrazek 6- Digitdlni tachograf

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

Tachograf je povinnou vybavou vozidel nad 3,5 t a udava nam to zakon ¢. 505/1990

Sh., tachograf musi byt platné ovéfeny, a to v pravidelnych intervalech bez porusené
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plomby — integrity. Tachograf vede zdznamy o Cinnostech fidiCe, jenz je pfedepsano
Natizenim (EHS) 382/85 a zakon ¢. 111/1994Sh. Zaméstnavatel, ale i samotni fidi¢i, nesou
odpovédnost za spravné fungovani a pouzivani zatizeni tachografu, ale i samotného Stitku.
Veskeré informace k pouzivani tachografii se fidi pfedev§im Natizenim (EU) 165/2014,
predev$im pouzivani karty fidi¢e. Pokuty za nedodrzovani téchto nafizeni jsou vysoké
a mohou pfesahovat 1 milion CZK. Pravidelné kontroly jsou u analogovych a digitalnich
tachografii stanoveny na lhtitu jednou za 2 roky. Mimo to musi byt tato kontrola provedena
I po jakékoliv opravé ¢i zasahu do tachografu. Pfi zméné rozméru pneumatik na hnaci ose
daného vozidla je rovnéZ potfeba provést ovéteni. U digitalnich tachografii se toto ovéteni
vztahuje také na odchylky ¢asu UTC a rovnéZ pokud na vozidle dojde ke zméné statni

poznavaci znacky. [18]

Instala¢ni Stitek musi obsahovat minimalné tyto udaje:
e jméno, adresu nebo firemni znacku schvaleného pracovnika
e charakteristicky koeficient vozidla
e ucinny obvod pneumatik na kolech
e datum stanoveni charakteristického koeficientu vozidla a méteni G¢inného obvodu

pneumatik na kolech. [18]

U digitalniho tachografu musi byt navic tyto udaje:
e konstanta zdznamového zafizeni
e rozmér pneumatiky
e identifikacni ¢islo vozidla

e dalsi tdaje, pokud je tachograf opatien adaptérem [18]

2.9 Jizdni odpory

Jizdni odpory jsou sily, které plisobi proti pohybu vozidla. Pii stoupdni vozidla
na svahu jde o odpor stoupani, pti zrychlovani vozidla jde o odpor zrychleni. Nékteré
odpory pusobi vzdy proti pohybu vozidla — odpor valivy a vzdusny. V daném piipadé

pro pouziti ndkladnich tahact je bran v potaz jesté¢ odpor piivést ¢i nakladnich navési.
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Prakticky feceno, ze v okamziku pohybu vozidla vznikd néktery z druhd odport,

to znamena4, Ze vozidlo pohybem piekona urcité druhy fyzikalnich sil s timto spjatych.

Rozdéleni jizdnich odpori:

e QOdpor valivy O¢
e Odpor vzdusny Ov
e Odpor stoupani Os
e Odpor zrychleni O;
e Odpor piivésu Ox

Celkovy jizdni odpor Oc lze vyjadfit sectenim jednotlivych sil daného stroje
v konkrétni ¢as nésledujicim vztahem, ze které¢ho ur¢ime hnaci silu Fn potiebnou na hnaci

napraveé

0.=0;+0,+0,+0,+0, = Fy

1)

kde: Fn ... potiebna hnaci sila na kolech

O« ... odpor privésu a tahace

Oc se sklada znckolika danych jizdnich odport, které museji byt za urcitych

podminek piekonany hnaci silou motoru. [1]

2.9.1 Odpor valivy Os

Na mist¢, kde se pneumatika styka s vozovkou v konkrétni plose, se nazyva stopa.
Zdali je povrch vozovky tuhy, dochadzi pouze k deformaci pneumatiky a zde také dochazi
k jiz zminénému valivému odporu, ktery je definovan jako misto styku deformace kola
a vozovky.

Pfi najezdu do stopy se vprvni Casti pneumatika zacne v obvodu stlaovat

do roviny stopy, zatimco na druhé stran¢ se obvod navraci do puvodnich hodnot

obvodu. [1]
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Or je zavisly na: hystereze pneumatiky
tvrdost povrchu vozovky
konstrukce pneumatiky
vliv rychlosti kola

vliv deformace pneumatiky

Mezi ostatni faktory majici vliv na valivy odpor stroje, které¢ se do vypoctu
nezohlednuji, mizeme zatadit spravnou sbihavost kol, zména sméru jizdy vozidla, ktera je
udavana smérovou uchylkou, ktera ma vliv na soucinitele pfilnavosti viz obrazek ¢. 7, kde

dochdzi k odvaleni kola nebo spravnou funkcénost tlumict ¢i svislych stabilizator na

vodici naprave korigujicich narazy ze stran nerovnost vozovky.

tel vallyét}c od

soutini

A e,
uhel smérove dchylky o, [°)

Obrazek 7- VIiv smérové uchylky na soucinitel piilnavosti

[1]

Valivy odpor je téZ zavisly na spravném nahu$téni pneumatiky, ktery je zobrazen na
obr. ¢. 8, kde pfi niz§im tlaku dochazi k vétsi deformaci kola, a naopak pti prehusténi
dochazi ke zmenseni styku vozidla s vozovkou sice s mensi deformaci, ale na tkor nizsi

fiditelnosti vozidla. Pii véts§i deformaci dochazi pochopitelné k rychlejSimu opotiebeni

pneumatiky a zaroven k vyssi spotfebé pohonnych hmot.
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Obrazek 8- Vliv husténi pneumatiky na odpor valeni

[1]

Soucinitel valivého odporu fk pro konkrétni povrchy, viz tabulka €. 1, je vypocitan
pro silniéni vozidla dle typu vozovky, kde na jejich tvrdosti vozovky jsou zavislé
hysterezni ztraty pii deformaci pneumatiky. K niz§im hystereznim ztratdm dochdzi na
nezpevnéné vozovce za dané botivosti pneumatiky pifi niz$i deformaci. Naopak u tvrdsi
vozovky je deformace pneumatiky vétsi a vnitini odpor valeni neboli hystereze, je ztrata

VySsSi.

Povrch fk Povrch fk
asfalt 0,01 —-0,02 travnaty terén |0,08 —0,15
beton 0,015 — 0,025 | hluboky pisek 0,15-0,30
dlazba 0,02 -0,03 Cerstvy snih 0,20—0,30
makadam 0,03 — 0,04 bahnita plda 0,20 - 0,40
polni cesta — sucha 0,04 —-0,15 naledi 0,01 —0,025
polni cesta—mokra |0,08 —0,20

Tabulka 1- Soucinitel valivého odporu pro riizné povrchy vozovek

Zdroj: [1]

Od urcité rychlosti vozidla se zacne zvySovat i soulinitel odporu valeni, tedy
vV bod¢, kdy je jiz zavisly na rychlosti stroje. V naSem piipad¢ u nakladnich vozidel se
jedna o hodnoty 50 km/hod a vice. Pii vysSich rychlostech dochdzi téz i k vétSim

hystereznim ztratdm z diivodu rozkmitanim bocnic pneumatiky.
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Sectenim vSech valivych odporii na jednotlivych kolech vozidla zjistime celkovy

valivy odpor Ok, kde pro jedno kolo plati vztah:

Org = Zg * fy
()
kde: Zk ... radialni reakce vozovky
fi ... Soucinitel valivého odporu kola
pro celé vozidlo plati vztah:
OF = Z O ks
3)

kde: i ... pocet kol na vozidle

2.9.2 Odpor vzdusny Oy

Vzdusny odpor je sila piisobici proti relativnimu pohybu vozidla. Na vozidlo nardzi
vzduch a nasledné proudi kolem vozidla, kde pfi prichodu pod vozidlem vznik4 drobny
ptetlak a nad vozidlem mnohem vyraznégjsi podtlak, az za néj, kde nastava vifeni vzduchu,

tedy proudnice, které se avsak neuzaviraji, znazornéni na obr. ¢. 9. [1]

.....

Obrazek 9- Vzduchové poméry za vozidlem

[1]

Celni plocha vozidla, ziskana z &elni projekce vozidla, vyobrazeni na obr. &. 10,
pomoci paralelnich svétel ¢i1 vypoltem, je jednim z hlavnich Cciniteld pro vypocet

celkového vzdusného odporu Oy vyjadireny vztahem: [1]

p 2
o,= CIESID,:

(4)
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kde: Oy ...celkovy vzdusny odpor (N)

P ...mérnd hmotnost vzduchu (kglm?)

Vr ... naporovda rychlost proudént vzduchu kolem vozidla (m/s)
Sx ...Celni plocha vozidla (m?)

Cx ...soucinitel vzdusného odporu (-)

v . {\\\
projekcni stena "\

celni plocha Sx\\y

p‘ogalelni
svetlo

Obrdzek 10- Zjisténi éelni plochy vozidla projekci
Zdroj: [1]

M¢érnd hmotnost vzduchu je zavisla na teploté a tlaku vzduchu, kde v praktickych
vypodtech se uvazuje o hodnoté 1,25 kg/m®, kde hodnota tlaku vzduchu po = 1,013 bar
ateploty to = 15°C. Soucinitel odporu vzduchu cx se udava piedev§im z tvaru vozidla
a jeho hodnoty se ziskavaji méfenim pro presnéjsi vysledky na skute¢nych vozidlech, kde
stroj stoji na valcovych méfidlech a otaceji se kola. NejCast&j$i hodnoty udava tabulka

hodnot v nadchazejicim piehledu v tabulce ¢. 2:

Typ vozidla cx [1] Sx [m?]
osobni automobily 0,3-0,4 1,6—-2,0
sportovni vozy 0,3—0,35 1,3—-1,6
zavodni vozy — nekryta kola 0,4—-0,6 0,7—-1,3
zavodni vozy — krytd kola 0,25-0,35 0,8—1,5
nakladni vozy — valnik 0,8-1,0 4-—-7
nakladni vozy — s plachtou 0,6—-0,8 5-8
nakladni vozy — s pfivésem 1,0-1,2 5-8
nakladni vozy — s kontejnerovym navésem |1,0—1,2 9
autobusy 0,5-0,7 5-7

Tabulka 2- Hodnoty soudinitele odporu a éelni plochy
Zdroj: [1]
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Vétsi hodnoty soucinitele vzduSného odporu Ccx zapfiCinuji narast spotieby
pohonnych hmot, a proto je snaha tyto hodnoty minimalizovat. U nakladnich vozidel je
varianta stie$nich nastaveb v podobé stieSnich spoileri nebo nezavislych klimatizaci
umisténych na stiese tahace.

Tlakovy odpor je vyvolan rozdilem tlakt pied a za vozidlem a tvoifi nejvetsi Cast
vzdusného odporu, avSak ne jedinou. Kupftikladu indukovany odpor vznikd nestejnym
tlakem pod a nad vozidlem, kde dochazi k vifeni vzduchu v pfi¢né rovin¢ vozidla. Tudiz
tvar a druh karoserie je téz pfedni parametr ovliviiujici celkovy vzdusny odpor a je

zobrazen v nasledujicich podilech: [3]

o tlakovy odpor 50 - 80%
e indukovany odpor 0-30%
e priichod chlazenim a ventilaci 8 —20%
e povrchové tireni 3-10%
e vireni vzduchu koly az 5%

2.9.3 Odpor stoupani Os
Odpor stoupani byva (v nékterych piipadech) nejvétsi z jizdnich odport, avSak
u dojezdovych zkousek (dle pozadavku CSN 30 0554) je ziidkakdy prevladajici, ponévadz
méfeny tsek je zpravidla téméf vodorovny. Uhel stoupani udava thel svirajici rovinu

vozovky s vodorovnou rovinou a to nam zobrazuje rovnice (5) pro odpor stoupani Os:

0.= 1Gsina
5)

kde: G ...celkova tihova sila

sina  ...uhel svirajici rovinu vozovky s vodorovnou rovinou

Tento vztah nam udava velikost odporu stoupani, obr. ¢. 11, kde znaménko plus
poukazuje na jizdu do kopce a naopak znaménko minus udéava jizdu z kopce, to se netadi

mezi jizdni odpory (napomaha vozidlu). [1][4]
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Obrazek 11- Uréeni odporu stoupani

Zdroj: [1]

2.9.4 Odpor zrychleni O,

Pti zméné rychlosti vozidla vznika setrvaény odpor, kde pfti akceleraci vozidla

pusobi proti sméru jizdy a pii zpomalovani vozidla po sméru drahy vozidla. Pro velikost

setrvaéného odporu neboli odporu zrychleni O; plati nésledujici vztah a ten je nésledné

rozlozeny do dvou ¢asti:[1]

kde:

kde:

Dz = sz + Uz:l'
(6)
Z odporu zrychleni posuvné ¢asti o hmotnost
0,=m.a
| 7)
m ...hmotnost vozidla
a ...zrychleni (zpomaleni) vozidla
Z odporu zrychleni otacejicich se casti
M.
Dz:l' = ! K Ta
| ®)
M ...setrvacny moment rotacnich casti vozidla
rq ...dynamicky polomeér kola

Pro jednodussi znazornéni je zde poukézano na druhy Newtonov zdkon, ktery zni:

,Stla piisobici na hmotny bod je umérna soucinu jeho hmotnosti a zrychleni, které mu

udeluje . [6]

34



2.9.5 Odpor privésu Oy
., Odpor privésu je sila, Kterou musi prekondvat tazné vozidlo k prekonadni jizdnich
odporii privesu. Jednotlivé slozky odporu privesu lze vypocitat podle vztahii uvedenych
vodst. 2.9.1 az 2.9.4. Vzdusny odpor privésu se neurcuje samostatné, ale pro celou jizdni
soupravu““. [1] Uréeni odporu piivésu je absolutné nezbytné u kamionové dopravy, jelikoz
piivés/naveés znacné zvysuje potiebnou hnaci silu vozidla (pochopitelné i u jinych stroji).
Ten lze eliminovat napf. mezinapravovymi spoilery mezi napravami navésu, viz

obrazek ¢. 12.

Obrazek 12- Snaha snizeni odporu privésu

Zdroj: [Vlastni zpracovani]
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3 Cil a metodika prace

3.1 Cil prace

Hlavnim cilem této diplomové prace je poukazani na mozné zasahy fidi¢e do fizeni
vozidla v zavislosti na stylu jizdy fidice, a to na zakladé shromazdénych a zpracovanych
dat ze systému dalkového monitoringu firmy Partner mb s.r.o. vozidel ve firm¢ Terminal
trans s.r.0. Shromazdéna data jsou pouzita pii vypoctech spotieby paliva, vycislena uspora
a navrhnuty moznosti vyuziti planu Gspor firmé Terminal trans. Data jsou ziskavana po
dobu Sesti mésicii z vybranych deviti nakladnich vozidel a nasledné kompletovana.
Veskera zkompletovana data jsou zpracovana analyzami tak, aby byla moznost poukazat
na vliv stylu jizdy fidi¢e na spotiebu pohonnych hmot. V zavéru jsou na zaklad¢ ziskanych
poznatkll teoretické casti a vysledki analyz finanén¢ vycisleny eventudlni uspory

pohonnych hmot a tim potvrzen vliv stylu jizdy na danou spotiebu nakladniho automobilu.

3.2 Metodika prace

V prvni ¢asti diplomové prace je vysvétlen a popsan princip navigacnich
druzicovych systémi a pokryti Zemé témito navigaénimi systémy. Bez tohoto by
druzicové navigaéni systémy nefungovaly a nebylo by mozné dalkové vyhodnocovat styl
jizdy fidica a tim i ziskavat aktualni informace o daném vozidle. Rovnéz jsou popsany
jednotlivé odpory, které na vozidlo plisobi pii jeho pohybu a maji tak vliv na spotiebu
paliva. Sbérnice CAN, FMS a tachograf jsou téz nedilnou soucéasti pro vyvoj
telekomunikacniho systému, které jsou uvedené téz v prvni ¢asti diplomové prace.

Pro praktickou ¢ast diplomové prace je spolecnosti Terminal trans s.r.0. poskytnuta
data zpracovana spole¢nosti Partner mb s.r.0. Tato data jsou slou¢ena v jedné databazi, kde
jsou porovnavany jednotlivé parametry mezi jednotlivymi moznostmi uspor. Ze systému
spoleCnosti je vygenerovan Sestiméesicni report dat a jeho naslednd uprava a z téchto dat
jsou hodnoceny parametry potiebné k vyhodnoceni. Vyhodnoceni parametrt je finan¢né
vycisleno, a to pfi stanoveni fixni primérné ceny pohonnych hmot.

Zavérem diplomové prace je navrh parametrti pro zjisténi miry vlivu stylu jizdy

fidiCe na tsporu pohonnych hmot a finan¢ni vyc¢isleni této mozné uspory.
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4 Vlastni prace a vysledky

4.1 Charakteristika dopravni firmy

Spole¢nost Terminal trans s.r.o., ktera poskytla data pro tuto diplomovou praci, Si
autor vybral z diivodu osobni znalosti této firmy. Jedna se o ¢eskou soukromou firmu. Na
naSem trhu ptsobi od roku 2000, to jest od svého zalozeni. Je vedena ¢eskym jednatelem,
ktery je zaroven jejim statutarnim zastupcem, a podnika v oboru logistika a mezinarodni
silni¢ni doprava. Sidlo firmy se nachdzi v Praze. Tato spole¢nost ma v soucasné dobé 28
zaméstnanct a vlastni 18 kamioni s chladirenskymi navésy.

Po celou dobu své existence se neodchylila od své naplné, to jest logistika
a mezinarodni pieprava, pouze rozsifovala a zlepSovala své pisobeni na trhu. Na pocatku
své ¢innosti se po velmi kratké obdobi zabyvala v§eobecnou mezinarodni dopravou, ale od
roku 2002 se zame¢fila a soustiedila na pfepravu potravinaiského zbozi, které vyzaduje
pfepravu zboZi s teplotnim rezimem. Cast jeji piepravy tvoii maso ve visu. Z dané povahy
pfepravovaného zbozi vyplyva i pomémné stabilni zakaznické portfolio, a to jak v Ceské
Republice, tak i v zahrani¢i.

Prepravy, ktera spole¢nost Terminal trans realizuje, probihaji bud’ se stalymi
zékazniky na zakladé¢ ramcovych smluv nebo mohou byt realizovany jednorazové dle
okamzité poptavky zakaznikl. Jednorazové prepravy slouzi k optimalizaci dopravy formou
vytézovani najezdovych vzdalenosti do mista nebo z mista nakladky ¢i vykladky smluvné
dojednané prepravy. Mohou slouzit i k vykryvani sezonnosti doprav.

Spole¢nost Terminal trans se zabyva i1 rovnéZ spedi¢ni ¢innosti, coZ je pieprodej
zakdzky do jiné spedi¢ni ¢i dopravni spolecnosti. Tyto piepravy pak zajisti jinymi
nakladnimi automobily. Vozovy park spolecnosti je tvofen ndkladnimi vozy vyhradné

znacky DAF a ptevazné chladirenskymi navésy, a to zna€ky Schmitz Cargobull.

4.2 Vozovy park

Nakladni vozidla spole¢nosti jsou zastoupena pouze kategorii N3. Dle zakona ¢.
56/2001 Sh., o podminkach provozu na pozemnich komunikacich se jedna o vozidla s
celkovou hmotnosti nad 12 000 kg. Jedinou znackou tohoto vozové parku je holandska

znacka DAF, uvedeno na obr. ¢. 13.
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Obrazek 13- Vozidlo DAF

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

A¢ se jedna pouze o jednu tovarni zna¢ku nakladnich vozidel, ma firma nékolik
ruznych specifikaci, které v nasledujicich odstavcich budou blize specifikovany.

Spole¢nost Terminal trans s.r.0. volila u v§ech vozidel Gipravu super space cab, coz je
nejvyssi fada DAF, kterd ma karoserii spolu se spoilery stejné vné&jSi rozméry jako
chladirenské navésy. To pochopiteln¢ eliminuje hodnotu jizdniho odporu, konkrétné
vzdusny odpor a odpor privésu se na né€kolika navésech firma snazila minimalizovat
bocnimi spoilery na bocich v zadnich ¢astech navésu. Druhy vozidel jsou sice pouze
v modifikaci 460 a 510, nicméné ma firma dvé modelové fady DAF, které si podrobnéji
uvedeme od nejnizsi fady.

Z prvni, a to vyvojové starsi, modelové tady si prfedstavime model DAF 105.XF.460
a DAF 105.XF.460 EEV. Jedna se o vozidla s emisni normou euro V pro vozidla
105.XF.460 a pro vozidla DAF 105.XF.460 EEV byl zamér vyrobct pro kategorii euro V1.
Kazdopadné realita je troSku mimo zdmér. Do emisni tfidy se vozidla zatazuji dle smérnice
EHS uvedené v osvédéenich o registraci vozidla neboli v malém a velkém technickém
prikazu. Ztoho vyplyvd, Ze néktera vozidla DAF 105 spadaji do emisni normy

euro V a néktera do euro VI. Dalsi modelova fada DAF 106 je vyhradné v kategorii emisni
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normy euro VI. V tabulce ¢. 3 jsou uvedeny emisni tfidy dle smérnice EHS u danych typi

vozidel.

Typ vozidla Vyrobce EHS Emisni tfida

EEV 105.460 DAF 2008/74K euro VI

EEV 105.460 DAF 1999/96B2 euroV
105.460 DAF 2008/74G euro V
106.510 DAF 64/2012A euro VI

Tabulka 3- Prehled vozidel s emisnimi normami

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

Prvni modifikace 105.XF.460 je pohdnéna vznétovym piepliiovanym motorem se
Sesti valci a vstfikovanim common — rail. Zdvihovy objem valci je 12,9 dm® o vykonu
340 kW (462 hp) pti 1500 — 1 900 ot./min. a to¢ivého momentu 2 300 Nm pii 1 000 —
1 410 ot./min.

Vozidlo je dvoundpravové v poméru 4x2, ptedni naprava je opatiena pneumatikami
385/65*R22.5 zadni naprava je hnaci a je opatiena pneumatikami o rozméru
315/70*R22.5. Daéle je vozidlo opatieno automatickou pievodovkou, tfipolohovym
retardérem ¢i motorovou brzdou, ktera ma u¢innost 325 kW pti 2 100 ot. /min. [25]

Dalsi modifikace 105.XF.460 EEV ma pouze vyss$i emisni téidu, a to jen pouze

nckteré typy dle smérnice EHS, jak jiZ bylo zminéno.

Druha a tfeti modifikace spliluje emisni normu euro VI a je v kategoriich 460 a 510.
U vozidla DAF 106 doslo od jeho vyroby roku 2014 ke tfem modifikacim motoru
a pfevodové skiing, nicméné jen v nepatrnych detailech — nebudeme zminovat.

Sestivalcovy fadovy dieselovy piepliiovany motor, kde zdvihovy objem valci &ini
12,9 dm® o vykonech 340 KW (462 hp) a 375 kW (510 hp) pii 1 600 ot. /min. a to¢ivého
momentu 2 500 Nm p#i 1 000 — 1 425 ot. /min. [25]

Vozidla jsou téz dvoundpravova v poméru 4x2 se zadnim zabérem kol, kde predni
osa je vodici, automatickd pfevodovka obohacena o prediktivni a adaptivni tempomat,
ktery hlida vzdalenost vozidla pted vozidlem ¢i fadi dle predvidavosti, kde mu pomaha 3D

mapa profilu terénu uloZené v integrované navigaci. Retardér jiz neni specifikaci pro tento
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novy typ vozidla, jelikoz DAF vlozil do téchto vozidel integrovanou brzdu odlehcovaci
vacky neboli motorovou brzdu o vykonu téméi 500 hp pti 2 300 ot. /min. Nic by na tom
nebylo tak zvlastniho, kdyby turbodmychadlo nebylo navic opatfeno systémem VTG
(variabilni geometrie lopatek), které si automaticky reguluje vykon a uc¢innost brzdéni za

pomoci motoru.

4.2.1 Porovnani vozidel

VSechny automobily maji obdobné motorické vybaveni, vykonové a momentové
charakteristiky se od sebe 1i8i minimaln€é. Diulezity parametr pro vyhodnoceni
hospodérnosti jizdy (napiiklad Gspory paliva) je velikost tocivého momentu a to v nasem
pfipadé v rozmezi 1000 — 1425 ot. /min., tedy parametr ,,Razeni na vyssi prevodovy
stupen,,. Nicmén¢ pifi plné nalozeném stavu, jizdé¢ do kopce nebo proti vétru, tedy pfii
zvétseni jizdnich odport, se vyssi vykon vozidla projevi naptiklad jiz zminénou tUsporou

paliva.

4.3 Systém RMC

Pro tuto praci autor Cerpal data ze systému RMC. Tento systém je vyvinut
spole€nosti Partner mb S.r.0. se zaméfenim na spravu vozového parku, V pocatcich
u zemédé€lskych stroji, v poslednich letech se firma zaméfila na odvétvi dopravy
a logistiky, kde s pfehledem utika konkurenci diky obsahlému mnozstvi zpracovavanych a
pouzitelnych dat. Systém RMC sleduje polohu vozidel pomoci technologie GPS. Cte data
z CAN sbérnice a nasledné je odesila pies GRPS na software, ktery je vyvinut k tomuto
systému. Tento software dale data zpracovava a vyhodnocuje, tak aby byla vyuzitelna k
dal§imu zpracovéani. Spolecnost Terminal trans s.r.0. vyuziva ke své praci hardware 1
software RMC a to nejenom ke sledovani pohybu vozidel, ale pfedev§im jako komplexni
telekomunika¢ni systém. V této diplomové praci je popsan pouze pouzity hardware a
software pouzivany ve spolec¢nosti Terminal trans.

Na vozidlo je nainstalovano zafizeni s nazvem Gcom. Kazdy Gcom ma své unikatni
ID. Tento hardware umi Cist palubni pocitace stroje za pomoci formatu a dalSich
doplnujicich senzort, dale naptiklad rozhrani FMS — stahovani dat/parametri naptiklad o

poloze plynového pedalu. Data z tachografu jsou nezbytné pro vyhodnoceni vypoctu
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parametrii na vypocet vyhodnoceni stylu jizdy fidice. Hardware vybaven anténou,
GSM/GPRS modulem pro pienos dat obsahujicim SIM kartu typu SMS/DATA. Intervaly
komunikace mezi vozidlem a serverem jsou nastaveny dle danych nastaveni. Gcom je
opatfen zaloznim zdrojem napéti (2x baterie typu AAA) pro zachovani dat pii ztraté
komunikace vozidla s ustiednou na dané obdobi vypadku. Pii vypadku se v uzivatelském
rozhrani RMC zobrazi alarm, ¢i je to znatelné z data a Casu o posledni komunikaci

jednotky.

ZAKAZKY STAVY ZAKAZKY

Noveé zpravy: 0

. NAVIGACE

VYHODNOCENI

=

Obrazek 14- Zaiizeni tablet s aplikaci HelloD (iivodni obrazovka)

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

Pro komunikaci mezi fidi¢em a dispeCerem slouzi aplikace HelloD, software
zobrazen na obrazku ¢. 14, kterd je nainstalovana napiiklad v tabletu s opera¢nim
systétmem android. Zatizeni je od spole¢nosti dopravce, aplikace je software spolecnosti
Partner mb. Pro komunikaci je zafizeni spojeno pomoci bluetooth s jednotkou Gcom. Daji
se posilat zpravy, vytvatet stazky nebo diky propojeni s tachografem dokaZe aplikace fidici
poskytnout informace o vyuzivani doby fizeni dle ES ¢. 561/2006 v platném znéni.
Dispecer mize vytvotit téz zakazku s predem naplanovanou trasou, kterd se promitne fidici
v aplikaci, ktera je spojena s navigaci, kde se dana trasa promitne a okamzité fidi¢ zna svou
trasu (cil).

Pro sledovani spotfeby pohonnych hmot jsou ve vozidle vkazdé nadrzi
namontovany sondy pro méfeni nafty v nadrzi (CAPO04). Jakmile fidi¢ natankuje své
vozidlo, zapne aplikaci HelloD, kde zadd mnoZstvi natankovaného paliva. Systém témér
okamzité vyhodnoti stav paliva v nadrzi, diky kalibraci nadrze, ktera ptepocitava procento

zaplnéni sondy v nadrzi na objem paliva v nadrzi. TudiZz dopravce V realném case vidi
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eventudlni nesrovnalosti a ma moznost je feSit ihned (napiiklad vyzadanim kamerového

zaznamu z Cerpaci stanice).

& C | @ Zabezpedeno | https://www.rmcontrol.cz

WA TERMINALTRANS

Kniha stroju Kniha obsluh ~ y Vyhodnoceni Fidice v a Pohled v Dokumenty

Seznam zarizeni GCOM

[\/ybrat polozky Stav [Vybratﬁazev [Vybrattyp Elotily Skupiny [.‘\?av'md [Aiarm h ‘ Q [30s u 19s @ @

3459059 01:54:47 = Svoboda jaroslav - 53.2018 13:23:06 Nupaky Vedral, Kutera
v 506 4AY2702 BA ®  00:3%:12 @ 5.3.2018 14:32:47 NL:Apeldoorn:Laan van Malkenschoten 77 302
v 2354 SAM 3119 B =} ® 01:3922 B8 == Panning Petr - 5.3.2018 13:38:31 Chomutov- Panning 1048
v 2374 4AC9330 B ®  00:19:359 8 E= SimskRosuslav - 53.2018 14:57:54  CZ:Mikulov:28. Fijna 962
v 2375 5AV0720 B =} ®  00:09:22 B == Kugera Karel - 5.3.2018 15:08:32 DE:Hamm:Saslkampweg 1075
v 2378 44Fg350 B ®  00:04:10 & B StasnyMerisn - 53.201815:13:43 CZ:Stary Hrozenkov:50 870
v 2383 4AHS5009 BN @) 00:00:03 B @ vedral Viodimir - 53.201815:17:38 DE:WendeburgiE30 1005
v 2400 SAYB715 BE 5] @ 00:00:09 B @ emarvan - 53.201815:17:42 CZfirny:D11 591
v 2470 44K4947 B 5] ® 021146 B = Butkovéjana = jurkoviZ Peter 5.3.2018 13:06:08 Rokycany- Manzelsts 1117
v 2471 3AT2705 Bd 5] ) 00:00:02 B @ rojon - 532018 15:17:20 CZSestajovice:D11 225
v 2474 4AB2505 B 5] @ 00:00:08 B8 = TruxaStanislav - 53201815:17:16 CZUdlice: 264
) 2475 3AU4087 B 5] ® 014744 i3] 5.3.2018 1330110 Nupaky- Vedral, KuZera 718
v 2480 3AD9246 BN 5] ® 01:41:25 B B MarkuVicgzslay - 53.201813:36:20 NL:Eibergen:Mors 1-5 629
v 2654 35v3224 BA [} ® 01:5515 B B=s Hematekjan - 5.3.201813:22:39 BE:TieluHoogserleistraat 1 758
v 2655 2AN0152 BN 5] ®  01:5341 B8 = Suobodajaroslav - 53.2018 13:24:13 (Z:Piéslavice: 660
v 2658 PIVES A | [+ ] @ 00:00:12 B @ reroneciorosiav - 532018 15:17:11 CZStantice:ES0 990
v 2769 3%7320 B 5] ®  00:05:41 B = Veamikjoromir - 53.201815:03:46 DE:Erlangen:A3 1193

Obrdzek 15- Pohled ufivatele na iivodni obrazovku systému RMC
Zdroj: [31]

Pro vyhodnoceni fidi¢e mé syst¢tm RMC vlastni vyhodnocovani fidi¢l,, nicméné
kazdy uzivatel si mize nastavit své vlastni zobrazeni parametrii, viz obrazek ¢. 15
aprilohy ¢. 1 této prace, které jsou pro uzivatele dulezité, a tak si své vyhodnocovani

fidict udela na hodnoceni fidi¢i spolecnosti po svém.

4.3.1 Popis databaze systému RMC
Analyzovana data jsou pro porovnani dat na vliv fidi¢e na spotiebu paliva vybrana
v obdobi leden az ¢erven vroce 2018, které v souctu ¢ini Sest mésicli porovnavaného
obdobi vybranych parametri. Na dané téma diplomové prace je vybrany pocet vozidel
postacujici. Jelikoz firma ma nastaveno, co konkrétni fidi¢, to konkrétni vozidlo, udana
data by méla byt stejnoroda, pti¢emz moznost dovolenych, nemocich atd. je minimalné ve
vybraném obdobi, nebude brano vuvahu. Vybrané obdobi je nastaveno z divodu

ustaleného trendu pieprav po cely rok, ktery je téméf neménny, na vliv pocasi nebude bran
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zietel. Pro danou analyzu dat je vychazeno z ptedpokladu stalosti osadky vozidel, ktera je
zmeénéna v piipad¢ potieby servisu atd. a to jen na dobu minimalni, nezbytné nutnou.

Ze systému RMC, pohled ze systému souhrnnych tras za dané obdobi viz. tabulka ¢.
4 c¢ast (souhrnngjsi piehled je uveden kvili vétSimu rozsahu v ptilohach této diplomové
prace jako pfiloha ¢. 1.), jsou data exportovana do programu Microsoft excel za dané stroje
v zadaném casovém useku. Systém RMC umoziuje export dat v jakémkoliv obdobi
a dokonce i vice stroji najednou. Jelikoz je databaze systému RMC znacné obsahla, co se
tyée shromazdovanych a vyhodnocovanych dat, autor poukazuje pouze na vybrané
parametry, kterd jsou nedilnou soucasti pro hlavni cil diplomové prace.

V systému RMC jsou jednotliva data v sekci ,,sumace,, selektovana do jednotlivych
tras, tedy od zapnuti po vypnuti klicku ve vozidle, tedy kdy je zapocata a ukoncena
komunikace Vrealném ¢ase se zafizenim Gcom (nadfazené tomuto rozdéleni je
nadefinovana ¢asova osa, ktera je nastavena od 00:00:00 — 23:59:59). Jednotlivé trasy jsou
rozdéleny do dvou casti. Vozidlo je v pohybu, tedy jizda a druha definice je nazvana
prestavka, kterou automaticky vyhodnoti digitalni tachograf, na ktery je pfes FMS rozhrani

napojen Gcom, a to je vozidlo stojici s nastartovanym motorem, avSak s nulovou rychlosti,

tot’ definice volnobéhu.

PODIL
DOBY NAD .
- a
Datum a Cas A I RYCHLOSTI |VOLNOBEHU =
R VOLNOBEHU
PLYNEM
[%]
2018-01-01/Po
2018-01-0205:26- 1120/ Us 1241 3397 3’66 21,12 339 185 0,74
2018:01-0319:05-23:50 /5 2625 3461 3530 3782 25 53 0,39
2018-01-0400:00-21:40/&c 5228 3091 15 4017 47 293 0,45
2018-01-05/ P4
2018-01-06 23:47 - 23:59/ So 0,0 - 0,0 0,20
2018-01-07 00:00-23:59 /Ne ~ 585,1 2008 3058 3532 37 U7 1,08
2018-01-0800:00-23:33/P5 5404 2546 2592 1922 29,1 502 0,80
2018-01-0900:03-16:37 /U~ 9573 3443 455 4077 50,4 %4 037
2018-01-1000:11- 1357 /5 4212 3476 3506 4087 503 26 042
Tabulka 4- Data s jednotlivymi trasami édst zdznamu
Zdroj: [31]
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Pti vybéru jednotlivych tras se dostavame do podrobného zdznamu, tzv. denni report,
ktery ma tfi varianty zobrazeni, Zobrazeni DEA, kde jsou vidét jednotlivé zaznamy
naptiklad rychlosti, obsazené v jedné minuté po 1s. Dal§i moznosti je zvoleni rozhrani
FMS, viz. tabulka ¢. 5, ¢i TEST, kde jsou udaje o ID fidice, napéti baterie atd., které je
zobrazeno po jedné minuté zaznamu. Souhrnnéjsi piehled je uveden kvili vétsimu rozsahu

v prilohach této diplomové prace jako ptiloha ¢. 2.

pohyb stav otacky |rychlost
vozidia |tachometru "‘03'- max
[km] [T/ min]| [km/h]

3 0 3 148949 760 1,415 15086 29.680 0,187 a3
3 0 1 148850,505 0,745 1211 905,00 G,2332 46627
3 o 1 148050,875 0,470 1270 26,80 0,202 46628
3 Q 3 148951,155 0,180 1264 72,80 0,187 45628
3 o 1 148852 105 0,950 1340 28,70 0,764 46628
3 0 1 1489852 475 0,370 1247 91,50 0,024 a3
3 Q 3 148952 475 0,000 1174 87.30 0,0C0 46628
3 o 1 148952.280 0,405 1165 86,70 0,000 46628
3 0 1 148953,330 0,450 1113 82,90 0,059 456620
3 a 3 148953 910 0,580 1132 84 80 G,304 a3
3 o 1 148054 855 1,045 1136 84.50 0,343 46629
3 Q 3 148855,225 0,270 1344 77.30 0,000 g3
Tabulka 5- Pohled konkrétni zaznam trasy zaznam FMS, Cast
Zdroj: [31]

4.4 Analyza dat

Vybrany ¢asovy usek byl rozdélen do obdobi, kdy fidic¢e nikdo ,,nehlidal,, a tidil dle
svého rutinniho jizdniho stylu. Dale bylo zkoumané obdobi rozdé€leno nasledné —
Vv pritbéhu Sesti mésicl se na vybrany parametr pouzil mésic ,pred,, a mésic ,,po,,, kde se
zam¢étilo pouze na jeden konkrétni parametr pro objektivnéjsi poukézani na vliv fidi¢e. V
prvni fazi vycviku tidi¢ nebyl jakkoliv ovlivnén, mésic nasledujici se zaméfilo na dany
parametr za dohledu povétené osoby, ktera hlidala a poskytovala zpétnou vazbu fidici.

Jedna se o pilro¢ni zhodnoceni dat rozdélené do tii ¢asti, na kterych je bran zfetel
pro usporu paliva, kde bude pocitano pouze s mésici, kdy doslo k ovliviiovani vlivu fidicCe,

tedy obdobi tii mésicti. Finan¢éni zhodnoceni se poukdze pouze na obdobi pod vedenim
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vybranych idi¢t spole¢nosti Terminal trans s.r.0. Analyzovana data jsou exportovana do
ME.

Pro poukazani na vlivy fidi¢u piasobicich na spotiebu paliva jsou vybrany parametry
z kapitoly 4.4.1, které se konkretizuji v nasledujicich kapitolach. Z téchto dat jsou hodnoty
pouzity pro vypocet tykajici se spotieby paliva a teoretickych zmén. Z graft a tabulek jsou
porovnavany hodnoty pro zjisténi faktu, v jaké mife (i financni) fidi¢ ovliviiuje spotiebu
paliva nakladniho vozidla.

Dale nutno podotknout, Zze pro vypocet finanéni Gspory je stanovena cena paliva z

2019-01-01 a to na 32,31 CZK. [33]

4.4.1 Projekt ECODrive

Spolec¢nost CE Solutions s.r.0. vytvotila samostatny produkt jako projekt ECODrive
Plus. ,,Komplexné pojatd aktivita vznikla za ucelem pomoci efektivné resit neutéseny stav
na ceskych silnicich osvétovym piisobenim a vycvikem ridicu. Klicovym prvkem jsou
samostatné tréninky zamérené na zlepsovani ridicskych dovednosti, jako je predvidavost,
defenzivni pristup a tolerance v doprave.* [32] S timto projektem jsou uzce spjaty i dalsi
dve spolecnosti, TruckEcoPower a Partner mb s.r.o.. Vzajemna spoluprace téchto tii firem
poskytla spojeni tfi sluzeb, kde jedna bez druhé téméf nema vyznam, téméef. ECODrive
nabizi naptiklad Skoleni fidi¢l, kde data z jejich jizdy jsou pfenesena napiiklad do systému
RMC. TruckEcoPower na druhou stranu neméa vyznam bez projektu ECODrive, diky

némuz nabyde spravny vyznam vyuziti jejich sluzeb, a tou je ¢ipovani vozidel.[32]

Firma Terminal trans se téZ zapojila do projektu Ecodrive, ale jen jako zakaznik a to
koncem roku 2017. V nasledujicich mésicich doslo k proskoleni nékolika zaméstnanci na
téma stylu jizdy v nakladnim vozidle jak v praktické ¢asti, tak i v teoretické. Jak p. skolitel
zminil: ,, Ridic nejezdi Spatné, pouze nemd spravné informace a nemd tudiz Spatné ndavyky,
jen to lze délat trosku jinak, aby doslo ke zlepseni.* [32]

V praktické ¢asti jednoho Skoleni, absolvovalo se tiikrat, doslo celkem ke Ctyfem
jizdam, kde kazdy ftidi¢ jel dvakrat stejnou trasu, kde prvnim smérem jel fidi¢ ¢. 1 a

smérem druhym jel autor diplomové prace, ktera je vyobrazena na obrazku ¢. 16.
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Teoreticka Cast nasledné shrne ¢ast praktickou s uvedenim konkrétnich hodnot ze
syst¢ému RMC, na ktery je vozidlo pfipojené. Bylo poukdzano na ur€ité zmény ve stylu
jizdy tidi¢i, nejvice vSak u predvidavosti, tedy navyseni vzdalenosti volného dojezdu a tim
1 snizenim vzdalenosti brzdéni. AvSak aby tyto zmény dostaly dlouhodobého trendu, musi
firma zajistit kompetentniho Cloveéka zajistujiciho neustdlymi analyzami dat se zpétnou
vazbou. Ty se musi dostat k danému fidi¢i a postupem Casu to bude brano z fidicovy strany
za b&znou denni rutinu. [32]

Po zkuSebnich jizdach a nésledné konzultaci se Skolitelem dosSlo k vybrani tfech
parametrl, které¢ dle autorova nazoru nejvice vyjadfuji vliv fidi¢e na spotiebu paliva
nakladniho vozidla. Vybiralo se zmnoha parametri, které telekomunikaéni systém
umoznuje, nicméné Skolitel poukazal na proménné dle zkuSenosti ze Skoleni ve
spolecnosti: podil volnobéhu, sniZeni rychlosti a navySeni vzdalenosti volného dojezdu.
,, 1yto parametry jsou jednoduché a pro ,,zacatecnika, pro vycvik i snazsi pro prvotni

zlepsenti,,[32].

Prvni jizda probiha pii bézném stylu fidice bez zasahu Skolitele, ktery si jen eviduje

informace o trase a chovani fidice.
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Zdroj: [32]

46



Druha jizda uz probiha se zasahem skolitele, kdy ma fidi¢ spravné pretadit, jakym a

kdy brzdit brzdnym zafizenim, kde doSlo k uréitym rozdilam. V tabulce ¢. 6 jsou

wevr

znazornéné jizdy z prvniho $koleni dvou fidi¢t, kde prvni fidi¢ €. 1 jel del$i a naro¢né&;jsi

trasu, co se tyce vySkového profilu vybrané trasy.

CELKOVA ) PODIL DOBY ) )
) ¢ CELKOVA | NADLIMIT | VZDALENOST | ABSOLUTNI )
L | CELKOVA | SPOTREBA | (pqrkema | RYCHLOSTI VOLNY SPOTREBA PODIL Ridi¢
Ekoleni | vzDALENosT | sizDa (/100 km) | >85,5POD | DOJEZD Tvs | vounosEHu
(1/100km) PLYNEM
[km] 1] 1] [%] [km] 1] [%]
1. Pred 76,8 40,44 40,46 24,6 9,47 31,07 0,2 Ridi¢ ¢. 1
1. Po 76,8 36,97 36,99 19,9 12,89 28,41 0,1 Ridi¢ ¢. 1
2. Ped 61,7| 34,89 349 22,3 10,65| 21,53 0,4 | Jufica J.
2. Po 61,7 32,93 32,94 10,5 15,89 20,32 0,2 | Jufica J.

Tabulka 6- Sumace dat z 1. $koleni

Zdroj: [vlastni zpracovani]

To je znazornéné u prumérné spotieby — parametr jizda. Pfi porovnani obou fidi¢t a
jejich jizd se Skolitelem a bez zasahu do bézného stylu fidica je na prvni pohled znacny
rozdil ve spotiebé paliva. Hamacek J. jako fidi¢ €. 1 pfi prvni jizdé dojel s primérnou
spotfebou 40,2 1/100 km, kdezto pfi druhé s absolutnim rozdilem -3,3 1/100 km, tedy za
36,8 1/100 km. Toto vyhodnoceni vysledku vycviku od spole¢nosti Ecodrive je
v tabulce ¢. 7.

SPOTREBA PALIVA RYCHLOST JizDY
Ridi¢ [1/200 km) [km/h]
PRED PO Absolutni Rozdil PRED PO Absolutni Rozdil
vycvikem vycviku rozdil v% vycvikem weviku rozdil v%
HAMACEK Jan 40,2 36,8 -3,3 -8,5 % 78,0 77,6 -0,4 -0,5 %
JURICA Jan 35,0 33,0 -2,0 5,7 % 80,3 79,2 -1,1 -1,4%
o one X -2,7 « ‘ -0,8 g
Celkovy primér Hﬁ PRl 7,1% A Y 1,0%
Tabulka 7- Vyhodnoceni vysledku vycviku- 1. Skoleni
Zdroj: [32]

Dalsi dvé Skoleni probéhla na stejné trase, se stejnym ndkladem, v podobnych

dopravnich podminkach. V tabulce ¢. 8 jsou znazornéné vysledky z druhého Skoleni, kde v
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porovnani fidi¢e €. 2 a fidi¢e €. 1 zpiedchoziho Skoleni jsou na této kratké trase
zanedbatelné, kdezto v kilometrovém mési¢nim najezdu uz to vyrazné bude co do poctu
spotfebovaného paliva. Ridi¢ &. 2 absolvoval svou prvni jizdu oproti fidi¢i ¢. 1 s usporou
na absolutni spotfebé o 0,84 litru. U parametru vzdalenosti volného dojezdu je fidi¢ ¢. 2
zruénéjsi o 0,76 km. U fidi¢e autora je vidét predchozi zkuSenost jak trasy, tak i mirné

znalosti z piedchoziho $koleni, kde u prvni jizdy prvniho Skoleni je celkova spotieba jizdy

34,89 1/100km a u druhého $koleni prvni jizdy 33,02 1/100 km (zlepSeni 1,87 1/100 km).

CELKOVA ) PODIL DOBY ) )
. . CELKOVA | NADLIMIT | VZDALENOST | ABSOLUTNI .
« 2. . CELKOVA SPOTREBA SPOTREBA | RYCHLOSTI VOLNY SPOTREBA PODIL Ridi¢
Skoleni | VZDALENOST JIZDA (I/200 km) | >89,5 POD DOJEZD FMS VOLNOBEHU
(1/100km) PLYNEM
[km] ] ] [%] [km] m [%]
1. Pred 76,8 39,36 39,39 19,6 10,23 30,23 0,2 Ridi¢ €. 2
1. Po 76,8 36,12 36,15 18,3 13,87 27,74 0,1 Ridi¢ ¢. 2
2. Pred 61,7 33,02 33,03 11,3 12,95 20,37 0,1 | Jufica J.
2. Po 61,7 32,86 32,87 5,2 12,52 20,27 0,1 | Jufica J.

Tabulka 8- Sumace dat z 2. skoleni

Zdroj: [vlastni zpracovani]

U tfetiho Skoleni se u fidice €. 3 projevily podobné hodnoty jako u Skoleni ¢. 1. U

fidi¢e Jufici byl tentokrat aplikovan prvni zvoleny parametr a to vliv volnobéhu na
celkovou spotiebu paliva. Snaha byla nasimulovat ptibliznou hodnotu 20ti %, ktera
odpovida jedné pétiné celkovému béhu motoru. U vysledku z tabulky €. 9 je rozdil na

tomto parametru 0,98 litru na absolutni spotiebé paliva a na celkové spotiebé

1,531/ 100 km, pfi téméft totoznych hodnotach a podminkach provozu.

CELKOVA ) PODIL DOBY ) )
. - CELKOVA | NADLIMIT | VZDALENOST | ABSOLUTNI .
« 3. , CELKOVA SPOTREBA | opOTREBA | RYCHLOSTI VOLNY SPOTREBA PODIL Ridi¢
Skoleni | VZDALENOST Jizpa (/100 km) | 89,5 POD DOJEZD EMS VOLNOBEHU
(1/100km) PLYNEM
[km] m m [%] [km] [m [%]
1. Pfed 76,8 40,18 40,23 0,9 4,35 30,86 0,5 | Ridi¢ ¢. 3
1. Po 76,8 37,21 37,26 1,8 8,96 28,58 0,1 |Ridi¢ ¢. 3
2. Pfed 61,7 33,02 34,67 0,1 8,63 21,39 20,8 | Jufica J.
2. Po 61,7 33,08 33,14 0,3 9,68 20,41 0,1 | Jufica J.

Tabulka 9- Sumace dat z 3. Skoleni

Zdroj: [vlastni zpracovani]
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V naslednych dvou ,,skoleni,, bez Skolitele od spole¢nosti Ecodrive, pouze ze
vzdaleného dohledu, byly dalsi dva vybrané parametry aplikovany na dané trase podobné
jako u Skoleni €. 3, které se z ¢asti vénovalo parametru volnobéhu. V prvnim sméru trasy
se aplikoval parametr volny dojezd, v druhém sméru trasy se veénovalo parametru
vzdalenosti nad nastaveny limit rychlosti. Tabulka ¢. 10, prvni ¢ast vykazuje navySeni

absolutni spotifeby o 1,5 litru pii snizeni vzdélenosti volného dojezdu. Zde se celkova

spotieba z jizdy navysila o 1,95 | / 100 km pfi sniZeni hodnoty parametru o 11,09 km.

. CELKOVA si%?géﬁx CELKOVA PNoféLL?ncn)lBTY VZDALENOST | ABSOLUTNI PODIL .
4. Skoleni| ;55 enost (|/J1i§g|t\m) Z’;?gﬁ:ﬁ EXS,T?;E' I;I&LE% SPC;T\E:BA vownosgry | Ridi€
PLYNEM
[km] U] m [%] [km] U] [%]
1. Pfed 76,8 36,21 36,23 1,2 17,62 27,81 0,2 | Jufica J.
1. Po 76,8 38,16 38,18 0,6 6,53 29,31 0,1 Jufica J.
2. Pfed 61,7 33,96 33,99 25,36 15,76 20,95 0,4 | Jufica J.
2. Po 61,7 32,58 32,6 0,2 10,03 20,10 0,2 | Jufica J.

Tabulka 10- Sumace dat ze 4. Skoleni

Zdroj: [vlastni zpracovani]

U zpatecni trasy se aplikoval parametr ,,podil doby nad limit rychlosti >89,5 pod
plynem,,, kde pfi snizeni hodnoty uvedeného parametru z 25,36 % na 0,2% doslo
ke snizeni absolutni spotfeby o 0,85 litru. V tabulce ¢. 11 doslo k dalsi jizdé€, pii které byly
aplikovany stejné parametry jako u 4. skoleni. Zde se hodnoty ,,nad limit rychlosti,,
pohybovaly v podobném prvnim rozmezi a to z 27,24 % na 0,1 % a snizenim absolutni
spotieby o 0,84 litru.

U prvniho zuvedenych parametrii pfi druhé analyze doSlo k navySeni celkové
spotieby z jizdy o 1,93 1/ 100 km pfi snizeni vzdalenosti volného dojezdu o 11,82 km, tj.

navyseni absolutni spotieby o 1,49 litru.
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CELKOVA ) PODIL DOBY ) )
i ™ CELKOVA | NADLIMIT | VZDALENOST | ABSOLUTNi .
« 3. 3 CELKOVA SPOTREBA | <OTREBA | RYCHLOSTI VOLNY SPOTREBA PODIL Ridi¢
Skoleni | VZDALENOST JizDA (/200 km) | >89.5 POD DOJEZD EMS VOLNOBEHU
(1/100km) PLYNEM
[km] [m [m [%] [km] [m [%]
1. Pred 76,8 36,19 36,21 0,9 18,03 27,79 0,3 | Jurica J.
1. Po 76,8 38,12 38,13 0,7 6,21 29,28 0,1 | Jufica J.
2. Pred 61,7 33,97 33,98 27,24 15,29 20,96 0,1 | Jufica J.
2. Po 61,7 32,61 32,63 0,1 9,65 20,12 0,4 | Jufica J.

Tabulka 11- Sumace dat z 5. §koleni

Zdroj: [vlastni zpracovani]

Na zaklad¢ téchto testovacich jizd, jak v rdmci Skoleni od spolec¢nosti Ecodrive, tak
pod testovanim autora této prace za dohledu Skolitele, byly vybrany pravé uvedené

testované parametry.

4.4.2 Volnobéh

Volnobéhem stroje se rozumi doba nastartované¢ho motoru s nulovou rychlosti, kde
podil volnobéhu je pocitan z celkové doby béhu motoru a doby nastartovaného stroje
s nenulovou rychlosti. Tento parametr bezpochyby miize byt zafazen mezi vlivy fidi¢e na
spotiebu paliva, jelikoz pravé fidi¢ urcuje, kdy vozidlo pojede, bude stat ¢i bude prave stat
S nastartovanym motorem. Vyrobce vozidel DAF urcuje spotiebu pii volnobéhu 2,0 — 3,5
litrt na hodinu. Pro vypocet ekonomického vyhodnoceni bude vybrana primérna hodnota
a to 2,75 I/hod. Dle vyzkumu a zkusenosti je na mezinarodni piepravu parametr podilu
volnobéhu na vyhodnoceni fidi¢e nastaven na hodnotou do 5 % a na vnitrostatni piepravu
do 10 %. [32]

V prvnim zkoumaném obdobi, kdy na fidi¢e nebylo nic pozadovano, jsou hodnoty
tohoto parametru v tabulce ¢. 12. Zde je ziejmy rozdil mezi parametrem celkova spotieba
(1/100 km) a udajem 0 celkové spotiebé paliva za jizdu (I/100 km), na ostatni parametry
zasahujici do primérné spotieby (1/100 km) neni v této tabulce bran zfetel, je zde pouze

vyobrazen parametr podil doby volny dojezd.
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1.1.2018 -
31.01.2018

CELKOVA " . . .
e | caoul | sorkin | SUOU | oot | Ao | sesow| o
(1/100km) (1/100 km) VOLNOBEHU FMS (1/ 100km)
[km] (] ] [%] U] U] U]
Ridi¢ ¢. 1 12675,47 29,86 30,99 12,65 68,81 3785,36 1,13
Ridi¢ €. 2 | 12345,38 28,86 30,02 11,59 63,55 3562,30 1,16
Ridi¢ ¢. 3 12087,47 29,78 30,83 16,54 55,73 3599,78 1,05
Ridi¢ €. 4 | 11903,74 30,30 30,97 6,63 18,74 3606,67 | 0,67
Ridi¢ ¢. 5 11878,81 30,36 31,47 15,1 69,55 3606,26 1,11
Ridi¢ ¢. 6 11716,26 31,71 32,54 14,4 35,33 3714,79 0,83
Ridi¢ ¢. 7 | 11455,03 31,55 32,55 10,59 50,05 3613,60 1,00
Ridi¢ ¢. 8 10885,57 30,37 31,9 18,88 90,12 3306,02 1,53
Ridi¢ ¢. 9| 10361,27 30,74 31,8 12,18 47,69 3185,45 1,06

Tabulka 12- Sumace dat podil volnobéhu ,,pied,,

Zdroj: [vlastni zpracovani]

Pii porovnani téchto dvou parametrti jsou hodnoty dle vlivu #idi¢t v rozmezi 0,67 —

1,53 (1/100 km). Piesngji feceno je zde vidét patrny rozdil Sikovnosti fidice na ovlivnéni

priamérné spotieby paliva na ujetych 100 km.

Pod dohledem povétené osoby v nasledujicim mésici, kdy se soustfedilo pouze na

,volnobéh,,, doslo ke konkrétnim zméndm uvedenych v tabulce ¢. 13. Jiz u hodnot

absolutnich spotieb pii volnob&hu je znatelny rozdil, kde na prvni pohled je vyrazné niZsi.

Ridi¢ &. 1 v mésici leden ma absolutni spotiebu pii volnob&hu 68,81 litru, kdezto v mésici

unor ma jen 34,67 litru.

CELKOVA < . .
Ridic | | SEOvs | POTR | sporkenn | o0 | sror it | seorican

(1/100km) (1/2100 km) VOLNOBEHU FMS

[km] L] n [%] L] L]

Ridi¢ ¢. 1| 12789,38 | 29,59 30,72 8,37 34,67 3960,29
Ridi¢ ¢. 2 | 11961,27 | 28,62 29,79 10,76 34,72 3503,27
1.2.2018 - | Ridi¢ ¢. 3 | 11599,05 | 29,60 30,65 8,12 34,07 3539,34
28.02.2018 | Ridi¢ ¢. 4 | 11565,64 | 30,41 31,08 8,06 32,26 3442,94
Ridi¢ ¢.5|11135,80 | 30,10 31,21 11,56 38,8 3311,88
Ridi¢ €. 6 | 10661,94 | 31,65 32,49 7,93 29,32 3176,09
Ridi¢ ¢. 7 | 10533,15 | 31,39 32,39 8,06 32,26 3820,95
Ridi¢ ¢. 8| 10108,79 | 30,03 31,55 13,17 52,55 3191,67
Ridi¢ ¢. 9| 10034,15 | 30,41 31,47 4,72 13,04 3120,95

Tabulka 13- Sumace dat podil volnobéhu ,,po,,

Zdroj: [vlastni zpracovani]
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Pfi zkoumdani tohoto parametru se po vypoctech absolutni spotfeby pii volnob&hu
doslo zjisténi snizeni celkové spotieby paliva na porovnavanych vozidlech za vybrané
obdobi 197,88 litrGi paliva. Podrobngjsi rozpis hodnot je uveden v tabulce ¢. 15 u
parametru ,,rozdil absolutnich spotieb volnobéhu,,. Z finan¢niho hlediska zde doslo
k Gspote 6394,- K¢.

V grafu ¢. 14 jsou uvedena shrnutd data z obou obdobi zkoumajici parametr podilu
volnob¢hu, kde zavisla proménna je zde hodnota celkové doby béhu motoru, avsak pro

znazornéni postaci hodnota absolutni spotfeby pii volnobéhu udévana ve spotiebovanych

litrech paliva.
Podil doby volnobéhu a jeho vliv na spotfebu paliva
20% g9z 026 0,35 0,33 (41/100km
! 0,23 ’ L/ 0,3 1/100km

15%
16 0,2 1/100km

r
018 / 0,
10% "5 0,11/100km
<o 0,0 1/100km
(+]
-0,11/100km
0% -0,2 1/100km
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=

mmm Podil volnobéhu (%) mmm Podil volnobéhu (%) Vliv na spotiebu
1.1.2018 - 31.1.2018 1.2.2018 - 28.2.2018 (I/100km)

Graf 14- Volnobéh shrnuti

Zdroj: [vlastni zpracovani]

Po zésahu odpovédné osoby a jeho nasledna instruktaz dosdhla uritych zmén
hodnot, které jsou zde graficky znazornény. Téméf u vSech fidic¢t doslo ke zlepseni tohoto
parametru az na jednoho, ktery se nepatrné zhorsil, nicméné se pohybuje v pfibliznych
hodnotach normy v hodnoceni stylu jizdy fidi¢e. Zajimava je rozdilnost na vliv primérné
spotfeby pii podobnych procentickych zmén. Ridi¢ &. 1 sniZil svoji mési¢ni pramérnou
spotiebu 0 0,27 1/100 km, kdeZzto jeho kolega, fidi¢ €. 6 jen o pouhych 0,05 1/100 km, a to

pii podobnych % stavu volnobéhu ,,pred,, i ,,po0,,.
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V tabulce ¢. 15 je shrnuti vlivu fidice na primérnou spotiebu paliva v rozdilu
absolutni spotfeby pii volnob&éhu zkoumaného obdobi a jeho procentické vyjadieni.
Samotny vliv na spotiebu paliva je pak znazornén vypoétem uvedenym V tabulce ¢. 16 (=>
29,86-(((3785,36-34,14/12675,47) *100) = 0,27 1/100 km), kde z celkové spotieby z jizdy
je odecteno usetfené palivo z rozdilu méfenych dvou mésici a absolutni spotieby z FMS a

jeho vliv na spotiebu paliva (/100 km). Kompletni hodnoty vypoctu jsou uvedeny

. p ROZDIL
PODIL PODIL . VLIV NA .
Ridi¢ VOLNOBEHU | VOLNOBEHU AB:SO"[T";:E\';CH SPOTREBU l;ii?\f:
- leden - unor = e (I/200km)
VOLNOBEHU
(%] (%] 1] [ (K&
Ridi¢¢. 1| 12,65 8,37 34,14 0,27 1103
Ridi¢¢. 2| 11,59 10,76 28,83 0,23 931
Ridi¢¢. 3| 16,54 8,12 21,66 0,18 700
Ridi¢ ¢. 4 6,63 8,06 -13,52 -0,11 -437
Ridi¢ ¢. 5 15,1 11,56 30,75 0,26 994
Ridi¢ ¢. 6 14,4 7,93 6,01 0,05 194
Ridi¢¢. 7| 10,59 8,06 17,79 0,16 575
Ridi¢c¢. 8| 18,88 13,17 37,57 0,35 1214
Ridic¢. 9| 12,18 4,72 34,65 0,33 1120
197,88 6394

v tabulce ¢&. 15.

SUMA v X v K =03-(((S3-R6)/N3)*100)
M N o P Q R S
. ::;:gg; CELKOVA m—— ABSOLUTNI | ABSOLUTNI
Ridic VZDALENOST JizDA SPOTRERA voinosgnu | PO ofa; | oPORERN
T (1/100 km) VOLNOBEHU FMS
[ {1/100km)
2 | [km] [1 [1 [3¢] [1 [1
3 | Ridi¢ ¢. 12675,47 29,86 30,99 12,65 68,81 3785,36
PODIL PODIL Aa:gZDll. 3 V"';".‘NA
4 VOLNOBEHU | VOLNOBEHU SLTEINC |- SRRty
‘ H SPOTREB | {1/100km)
5 [3¢] [3¢] i [
(3] 12,65 8,37 =03-((( 3-R6_§/N3}*100)

Tabulka 15- Shrnuti vlivu Fidice- volnobéh

Zdroj: [vlastni zpracovani]

Tabulka 16- Vypoéet uspory paliva volnobéhu

Zdroj: [vlastni zpracovani]

53




4.4.3 Vzdalenost volného dojezdu

Jako druhy vybrany parametr je zaméten na vyuziti hmotnosti ndkladu ku prospéchu
snizeni spotfeby paliva, a to vyuzitim kinetické energie vozidla, da se fici 1 za pomoci
predvidavosti fidi¢e, doby volného dojezdu. Pii jizd€ z kopce, kdy fidi¢ vyuziva tithového
zrychleni, vyuziti gravitace, jede tzv. ,,zadarmo,,. Nicmén¢ tohoto potencialu lze vyuzit i
pii jizdé do kopce, kdy se vozidlo za nizsi spotfebu dostane na pozadovanou rychlost a
vyuzitim volného dojezdu, nez za¢ne zpomalovat, se dostane do uréité ¢asti kopce. Pii
kone¢né fazi kopce na horizontu mize fidi¢ znovu vyuzit nulové spotieby a setrvacnosti
tak ptejet pres horizont, kde pii zpomaleni diky nardstajicimu odporu, a nasledné¢ho
zrychleni za niz§i vynaloZenou spotiebu paliva.

K vyhodnoceni fidi¢e je nastaveno pro mezinarodni dalni¢ni dopravu v poméru 95/5
ve vyuziti dalnice, hodnoty by zde mély dosahovat 20 % podilu volného dojezdu. Pii
poméru 60/40 a mén¢, ve vyuziti dalnice, by hodnoty mély byt 40 % a vice, pfevazné
tuzemska pteprava, volného dojezdu. [32]

Volny dojezd je vyjadien v systému napiiklad v ujeté vzdalenosti (km) ¢i jako
Casovy usek (hod). V tabulce ¢. 17 je znazornén onen parametr (VVD — vzdalenost
volného dojezdu). Pro vypocet je pouzita hodnota absolutni spotieby uvedena v podilu
celkové vzdalenosti a vzdalenosti volného dojezdu, ktera je vyjadiena v dalSim parametru

v celkové spotieb& pii jizdé¢ s nulovou vzdéalenosti volného dojezdu, tudiz navySeni
priamérné spotieby (1/ 100 km) — tj. (=> 3836,25/ ((13046,19-1624,25) /100) = 36,3480).
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SUMA x; X v =14/((E4-J4)/100)

C D E F G H | J K L
cakovA sc:oL:gEva?\ PODIL DOBY | ABSOLUTNI | VZDALENOST TEORENICKA
Ridi¢ CEKOVA | SPOTREBA JiZDAs,,0 VOLNY SPOTREBA | VOLNEHO USSORERE | SAEZEHA
14IC  |\vzpALenost|  sizDa oo I’ i el e Corny | PAUVO | spoTRERA
5 (1/100km) 0 (1/2100km)
i km)
3 | [km] U] ] [3¢] U] [km] [ ]
4 Ridic¢. 1 13046,19 =l4/((E4-J-‘1]/100)| 3836,25 | 1624,25 67,92 4,18
5 Ridi¢ ¢. 2| 12178,61 | 31,9853 | 35,2299 9,21 3895,36 | 1121,65 36,39 3,24
6 | 1.5.2018- | Ridi¢ ¢. 3 | 11835,42 | 28,7205 | 33,5285 14,34 3399,19 | 1697,20 81,60 4,81
7 | 31.05.2018| Ridi¢ €. 4| 11349,5 | 29,5800 | 34,6451 14,62 3357,18 | 1659,30 84,05 5,07
8 | Ridi¢ ¢. 5| 11248,75 | 30,1338 | 35,6782 15,54 3389,68 | 1748,06 96,92 5,54
9 . Ridi¢ ¢. 6| 11237,66 | 28,9445 | 35,0927 17,52 3252,68 | 1968,84 121,05 6,15
10 | Ridi¢ ¢. 7| 10944,39 | 31,1836 | 37,2119 16,2 3412,85 | 1772,99 106,88 6,03
1 . Ridi¢ ¢. 8 | 10645,08 | 31,5182 | 36,7302 14,19 3355,14 | 1510,54 78,73 521
12 | Ridi¢ ¢. 9| 9893,53 | 31,5064 | 36,4026 13,45 31171 1330,68 65,15 4,90

Tabulka 17- Sumace dat volny dojezd
Zdroj: [Vlastni zpracovani]

Z tabulky ¢. 18 mizeme poukazat na vliv fidi¢e z parametru celkovych spotieb, kde
by se dalo z teoretické vypoveédi fici, Ze spotieba paliva s vyuzitim volného dojezdu je o
10% nizs8i, nez spotieba bez volného dojezdu — tedy kdy hodnota vzdalenosti volného
dojezdu je rovna 0. V praxi toto nikdy nemtize nastat, jelikoz volny dojezd nastane
naptiklad pfi dojizdéni do kiizovatky atd..., kde pochopitelné nikdy nejedeme pod plynem.
Zaroven teoreticky je patrné, ze procenta volného dojezdu znamenaji uspofené procento

spotieby pohonnych hmot.

SUMA v X « K | =(J15/100)*G15-(J15/100)*F15
C D E F G H | J K L
. | VA s‘::ol:rgz\,a,:\ PODIL DOBY | ABSOLUTNI | VZDALENOST g TEOFEHC!(A
Ridic | CELKOVA | SPOTREBA | ipas.0. | vownd | spothesa | voungno | USPORENE | SHIZENA
VZDALENOST|  JizDA | s - e PALIVO | SPOTREBA
13 {1/100km) & {1/100km})
14 [km] [1 [1 [5¢] [ [km] [ U]
15 Ridi¢ &. 1| 13477,76 | 30,2597 | 36,3480 16,75 4078,33 | =(J15/100)*G15-(J15/100)*F15
16 Ridi¢ & 2| 12315,53 | 28,2463 | 31,8376 11,28 3478,68 | 1389,19 49,89 3,59
17 | 1.6.2018 - | Ridi¢ ¢. 3 | 12137,88 | 29,2914 | 34,6725 15,52 3555,35 | 1883,80 101,37 5,38
18 /30.06.2018 Ridi¢ ¢. 4| 11826,3 | 34,9700 | 40,1816 12,97 4135,66 | 1533,87 79,94 521
19 Ridi¢ . 5| 11808,63 | 29,8556 | 33,6515 11,28 3525,54 | 1332,01 50,56 3,80
20 Ridi¢ €. 6 | 11470,77 | 29,0593 | 35,6994 18,6 3333,33 | 2133,56 141,67 6,64
21 Ridi¢ &. 7| 11411,64 | 33,7188 | 39,2719 14,14 3847,87 | 1613,61 89,60 5,55
22 Ridi¢ €. 8 | 10698,91 | 30,9353 | 38,6016 19,86 3308,74 | 2124,80 162,89 7,67
23 Ridi¢ . 9| 10095,85 | 32,3026 | 42,0607 23,2 3261,22 | 2342,24 228,56 9,76

Tabulka 18- Sumace dat volny dojezd
Zdroj: [Vlastni zpracovani]
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Uspotené palivo je zde vypocteno z rozdilu dvou vypoctl, a to celkové spotieby
jizdy s nulovou vzdalenosti volného dojezdu a ujeté vzdalenosti volného dojezdu a celkové
spotfebé jizdy se vzdalenosti volného dojezdu (=> (1624,25/100)*36,3480-
(36,3480/100)*30,2597= 67,92).

Podil doby volnobéhu a a jeho vliv na spotrebu paliva

2 500 km 4,86 ¢1/100km
1 i’ 41/100km

1500km a . . . 21/100km
o -2
|~ | -2 1/100km

-500 km -41/100km
Ridi¢ €. 1 Ridi¢¢&. 2 Ridi¢ & 3 Ridi¢¢. 4 Ridi¢e. 5 Ridic¢. 6 Ridicé. 7 Ridie ¢. 8 Ridice. 9

I Podil doby volny dojezd (km) I Podil doby volny dojezd (km) Vliv na spotiebu
1.5.2018 - 31.5.2018 1.6.2018 - 30.6.2018 (1/100km)

Graf 19- Volny dojezd

Zdroj: [vlastni zpracovani]

V grafu €. 19 je patrné viditelné pfi narustu hodnoty vzdalenosti volného dojezdu se
zvySujicim se trendem tUspory paliva vyjadiené na primérné spotiebé paliva (1/100 km).
Do grafu jsou zahrnuty kilometrové najezdy a je zde zndzornén vliv fidi¢e na primérnou
spotiebu paliva, kterd je na prvni pohled nemald. U fidice €. 1, 8 a 9 je zména stylu jizdy
znacné piinosna, co se tyCe finan¢ni uspory pro spolecnost. Vliv na spotiebu je zde
vypocitan z rozdilu onéch dvou porovnavanych meésict.

U tohoto parametru plati, Ze pfi zvySujici se hodnoté volného dojezdu se zvysuji i
hodnoty piedvidavosti fidice které jsou na sobé zavislé, tot’ vSak u jiného tématu

diplomové prace v hodnoceni jizdniho stylu fidice.

Sumace dat o volném dojezdu vyjadiuji zmeénu v ujeté vzdalenosti v ¢ervnu, tedy
obdobi se skolitelem. Je zde vyjadiena i procenticka tataz zmena, nicméné nejdilezitéjSim
je zde vliv fidi¢e (ujetda VVD [km] a vliv na spotiebu [1/100 km]). Byl proveden vypocet na
nulovou ujetou vzdalenost volného dojezdu v mésici kvétnu a meésici ¢ervnu, kde rozdil

Vv tomto vyjadfeni vlivu je spocitan jako rozdil téchto dvou hodnot pro kazdého fidice
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zvlast. U podilu volného dojezdu vyjadieného v % doslo za obdobi ,,pred, a ,,po,, U

nejlepsiho tidice ke zlepsSeni 0 9,75 %.

S bl i e e il R
[km] [km] (1] [1] [KE]
Ridi¢ €. 1 1624,25 2257,52 1,91 69,53 2247
Ridi¢ ¢. 2 1121,65 1389,19 0,35 13,50 436
Ridi¢ ¢. 3 1697,20 1883,80 0,57 19,77 639
Ridic¢ ¢. 4 1659,30 1533,87 -0,15 -4,11 -133
Ridi¢ ¢. 5 1748,06 1332,01 -1,75 -46,36 | -1498
Ridi¢ ¢. 6 1968,84 2133,56 0,49 20,62 666
Ridi¢ ¢. 7 1772,99 1613,61 -0,48 -17,28 -558
Ridi¢ ¢. 8 1510,54 2124,80 2,45 84,16 2719
Ridi¢ €. 9 1330,68 2342,24 4,86 163,41 | 5280
303,24 | 9798

Tabulka 20- Shrauti volny dojezd
Zdroj: [Vlastni zpracovani]

U fidice ¢. 9 vtabulce ¢. 20 doslo téméf k dvojnasobnému zlepseni hodnoty
parametru, kde vliv na spotiebu je 4,86 1/100 km. Vliv na spotiebu (/100 km) je zde
vypocitan rozdilem teoretickych sniZenych spotieb (1/100 km). Pfi rozdilu v uspofeném
palivu za oba mé&sice doslo k navySeni uspory o 303,24 litri, kterd je vypocitana ze sumaci

z dat za métené obdobi. Z finan¢niho hlediska zde doslo k tspote 9798,- K¢.

4.4.4 Vzdalenost nad nastaveny limit rychlosti

Tento parametr je velice zajimavy uz z teoretick¢ho hlediska. VSeobecné je zndm
fakt, kdy snizeni rychlosti z 89 km/hod na 85 km/hod, tedy o 4 km/hod, je snizena spotieba
paliva az o 7 %. Idealni hodnota pak pro vypocet z divodu finan¢niho nadhodnoceni je
5 %. [30][32]

Pro tuto praci bude pouzita pro vypocet hodnota 1,00625 pii navySeni rychlosti 0 0,5
km/hod, ktera je vypoctena z hodnot z predchoziho odstavce.

Systém RMC pii své obsahlé databazi ma samoziejmé i data o tomto parametru a to
jak v procentualnim vyjadieni [%], tak i napfiklad v ujeté vzdalenosti nad nastaveny limit

pod plynem [km; %], ktery si mize kazda spole¢nost nastavit individualné.
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SUMA b X v fe =(F4*(E4-14)+F4*1,00625*14)/E4

C D E,,i F G H | ! K
CELKOVA Tf:(;Rg\(;zA Pr?:tl)LL[l)nc:\?TY vﬁiﬁﬁi:ﬁ? ABSOLUTNI
Ridic CELKOVA | SPOTREBA A = USPORENE
i€ |\ oiievost|  sizoa SPOTREBA | RYCHLOSTI | RYCHLOSTI | SPOTREBA XS
JizDA(1/100| =89,5POD | >89,5POD FMS
5 {1/100km)
: km) PLYNEM PLYNEM
35| [km] U] U] [5¢] km U] U]
4 Ridicé. 1 12682,93 =(Fd*(E4-!-.,}+F4*1,00625*I4)/EL1 3844,45 4161,43 238,97
5 ‘ Ridi¢¢. 2 12593,97 | 31,1501 | 31,1569 3,52 443,91 3923,03 3,05
6 ‘ 1.3.2018 - | Ridi¢ €. 3 12172,95 | 29,2720 | 29,2742 1,16 141,70 3563,27 0,30
7 j31.03.2018 Ridic¢. 4 11831,70 | 29,1059 | 29,1425 20,15 2384,28 3443,72 87,40
8 ‘ Ridic¢. 5 11736,67 | 31,8287 | 31,8369 4,14 486,22 3735,63 4,01
g ‘ Ridi¢¢. 6 11663,72 | 30,3789 | 30,4352 29,63 3455,41 3543,31 194,36
10 ‘ Ridi¢ €. 7| 11387,35 | 31,7810 | 31,8149 17,10 1946,93 | 3619,01 66,12
11 \ Ridic¢. 8 10144,23 | 28,4496 | 28,4962 26,22 2660,16 2885,99 124,04
12 ‘ Ridic¢. 9 9635,02 30,7484 | 30,8218 38,21 3681,62 2962,61 270,35
13 | 988,60

Tabulka 21- Vzddlenost nad nastaveny limit rychlosti ,,pied,,

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

V tabulce ¢. 21 u parametru podilu doby nad limit rychlosti >89,5 pod plynem v % ¢i
u parametru vykazujici tyto hodnoty v ujeté vzdalenosti [km], je prokazatelny vliv fidice.
Ten svévolné nastavi tempomat nad udanou hodnotu a tim i zvySuje spotifebu paliva.
Patrny je rozdil mezi fidicem €. 1 a €. 2, jak v ujeté vzdalenosti nad limit, tak i ve spotiebé
paliva. Uvedeny vzorec (=> (32,3467*(12682,93-3844,45) +32,3467*1,00625*3844,45)
/12382,93=32,3523) uvadi teoretickou celkovou spotiebu na jizdu, kde celkova spotieba
jizda je navySena o spotifebované palivo v podilu nad nastaveny limit rychlosti (o
0,5km/hod) s koeficientem vypocitanym z teoretické hodnoty dle druhého odstavce této
kapitoly.

Dalsi zajimavosti je fakt, ze rychlost pro nakladni vozidla je stanovena zakonem na
80 km/ hod, nicméné diky zazité praxi, toleranci je to v dané dnesni dob¢ ptinosné pro

lepsi plynulost provozu.
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SUMA o x v fe =116*G16-116*F16
& D E F G H | J K
Gk | e s | Moty | st
Ridic CELKOVA | SPOTREBA = 2 USPORENE
IE | onkieiocr|  sGaa SPOTREBA | RYCHLOSTI | RYCHLOSTI | SPOTREBA SRR
JizDA(1/100| >89,5P0OD | >89,5P0D FMS
14 {1/100km) g
| m) PLYNEM PLYNEM

15 [km] U] U] [3¢] km [ [1
16 Ridicé. 1 12399,33 | 32,3467 | 32,3523 2,76 342,24 | =116*G16-116*F16
17_ Ridic¢. 2 12197,14 | 29,7544 | 29,7584 2,19 266,95 3629,18 1,09
18 | 1.4.2018 - | Ridi¢¢. 3 11627,04 | 29,4676 | 29,4800 6,76 785,53 3426,21 9,77
194 30.04.2018| Ridi¢ ¢. 4 11192,9 | 32,6124 | 32,6155 1,55 173,29 3650,27 0,55
20‘ Ridi¢¢&. 5 11059,46 | 30,5205 | 30,5208 0,18 19,40 3375,4 0,01
Zl Ridic¢.6| 10856,1 | 33,1462 | 33,1676 10,33 1121,08 3598,39 23,98
22_ Ridicé. 7 10842,32 | 32,7743 | 32,7746 0,17 18,45 3553,49 0,01
23 Ridic &. 8| 10627,98 | 28,0491 | 28,0504 0,77 81,57 2981,05 0,11
24 Ridi¢¢. 9 10269,48 | 31,8439 | 31,8571 6,64 681,73 3270,2 9,01
25 46,43

Tabulka 22- Vzddlenost nad nastaveny limit rychlosti ,,po,,

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

V tabulce ¢. 22 je vypoctené uspotené palivo (=> 342,24*32,3523-342,24*32,3467=
238,97), kde nulova hodnota je kladena na parametr ,,vzddlenost nad limit rychlosti >89,5

pod plynem,,, doslo kcelkovému snizeni 942,17 litra paliva pii rozdilu hodnot

zkoumaného obdobi u tohoto parametru a ve finan¢ni uspoie 30442,- K¢.

Graf ¢. 23 znazornuje vzdalenost nad nastaveny limit rychlosti, konkrétné se zde

jedna o snizeni rychlosti ujeté vzdalenosti z 90,0 km/ hod na hodnotu 89,5 km/ hod.

Vzdalenost nad nastaveny limit a jeho vliv na spotfebu paliva
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10%
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Ridic& 1 Ridi¢¢. 2 Ridie¢ 3 Ridice 4 Ridice. 5 Ridice. 6 Ridiee. 7 Ridice. 8 Ridice. 9

m \/zdalenost nad 89,5 (%)
1.3.2018 - 31.3.2018
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' 1,45
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/]

m \/zdalenost nad 89,5 (%)
1.4.2018 - 30.4.2018
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1,501/100km
1,001/100km
0,501/100km
0,001/100km
-0,50 1/100km

Vliv na spotiebu

(1/100km)

Graf 23- Vzddlenost nad nastaveny limit rychlosti

Zdroj: [vlastni zpracovani]

59



U tii fidica je vliv téméf nulovy. U zbylych Sesti je prokézany vliv na spotiebu paliva
znaén€ vysoky, kde je z grafu viditelna tspora paliva az o 2,72 1/ 100 km, kde fidi¢ ¢. 9
pospichal nejspi§ domu, ale nasledujici mésic to snizil o 2999,89 km ujeté vzdalenosti nad
limit rychlosti. Pti deviti (10) hodinach denni jizdy je sniZenim rychlosti o danou hodnotu

(0,5km/hod) na ¢asu jizdy nepatrna na rozdil od uspory na palivu.

o Vzdalenost nad | Vzdalenost nad Vliv na Uspora | Uspora
Ridi¢\Parametr| 89,5 (km/hod)- | 89,5 (km/hod) - spotfebu . .
bezen duben (1/100km) paliva | paliva
[%] [%] (1] (1] [K<]
Ridi¢ ¢. 1 30,31 2,76 1,87 237,06 7659
Ridi¢ ¢. 2 3,52 2,19 0,02 1,96 63
Ridi¢ ¢. 3 1,16 6,76 -0,08 -9,47 -306
Ridi¢ €. 4 20,15 1,55 0,73 86,86 2806
Ridi¢ &. 5 4,14 0,18 0,03 4,00 129
Ridi¢ €. 6 29,63 10,33 1,45 170,38 5505
Ridi¢ ¢. 7 17,1 0,17 0,58 66,11 2136
Ridi¢ €. 8 26,22 0,77 1,22 123,93 4004
Ridi¢ ¢. 9 38,21 6,64 2,72 261,34 8444
942,17 30442

Tabulka 24- Shrnuti vzdalenost nad nastaveny limit

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

V tabulce €. 24 je uvedena sumace dat vypoctu parametru vzdalenosti nad nastaveny
limit rychlosti. Vypocet zde byl vyjadien jako mozna uspora paliva pti nulové hodnoté
parametru, porovnani s mésicem se Skolitelem a jeho prepocet na vliv fidi¢e na primérnou

spotiebu paliva za porovnavané obdobi.

4.45 Razeni na vyssi pievodovy stupei

Tento parametr byl vybran na zaklad¢é zkuSenosti pfi Skoleni stylu jizdy. Jedna se
pouze o grafické znazornéni vlivu fidice za pomoci 3D histogramt skrze absolutni
spottebu pohonnych hmot. Jelikoz je vozidlo DAF uzpiisobeno na jizdu v nizkych
otackach (1 000 — 1 450 ot. /min.), a mnozi tidi¢i to ,,neciti,, a hlavni divod je ten, Ze to
neznaji, tak veskera spotifeba paliva nad dané otacky je kontraproduktivni a tudiz nechténa

pro dosazeni nizsi spotfeby PHM.
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Dle obrazku ¢. 25 a obrazku €. 26 je znazornéna konkrétni absolutni spotfeba paliva
v danych otackach a s intenzitou seslapnuti plynového pedalu. Jedna se o vybrané jedno
vozidlo s jednim fidiCem z deviti analyzovanych. Toto vozidlo ma ot. charakteristiku
1000-1300 ot. /min. Obrazek ¢. 25 obsahuje zaznam jizdy fidice ,,pred,, a obrazek ¢. 26

obsahuje zaznam z vozidla ,,po,, zasahu povéiené osoby.

DEA: 3d histgoram moment - otacky - abs. spotreba [I]

Poloha plynového pedalu [%]
&
2

Otéaeky [1/min]

Obrazek 25- 3D histogram absolutni spotieby ,,pied,,
Zdroj: [31]

Mezi daty je zajimavy rozdil naméfenych hodnot spotiebovaného paliva u otacek nad
uvedené rozmezi tohoto konkrétniho vozidla, tedy vice jak 1300 ot. /min. Jedna se o

spotfebované palivo, které je vyuzité zbytecné pro ucinnost vozidla.

DEA: 3d histgoram moment - otacky - abs. spotfeba [I]

Poloha plynového pedalu [%]
&
g

S & & &£ & & FHFH L LSS

g g2 i ; A\ ; AN : ; &P
@° ® ¥ QQQ @QQ \’SQ '3/@ '(5@ \"QQ \‘PQ \@Q \'\@ '3’@ '9&
Otétky [1/min]
Obrazek 26- 3D histogram absolutni spotieby ,,po,,
Zdroj: [31]
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Z obrazku, je ztejmy vliv fidi¢e pii hlidani si jizdniho rezimu v dané otackové
charakteristice. Grafické znazornéni tabulek je udavano v syst¢tmu RMC takové, jelikoz je
ma nastavené pro vSechny vyrobce nékladnich vozidel, kde kazdy mé odliSnou otackovou
charakteristiku. Pro vozidla DAF je zhistogramu dulezité rozmezi jiz zminéné
Vv pfedchozich odstavcich.

Pii jizd¢ do kopce s naloZenou soupravou je nezbytné nutné pro usporu paliva
podradit az v 1 000 ot. /min. a ne jak je nastavena automat. pievodovka ve vozidle DAF,
tedy v rozmezi 1 050 — 1150 ot. /min. dle hmotnosti nékladu vozidla. Tento parametr ma
vliv na primérnou spotiebu paliva s tsporou 0,5 — 1,2 litru paliva. [32] Do celkového
zavéru nebude tento parametr zohlednén, ma pouze informativni charakter a je zde

vyobrazen z divodu viditelného vlivu fidice.

4.4.6 Spotieba paliva

Vysledny ukazatel, ktery je stéZejni pro tuto diplomovou praci, je Spotieba
pohonnych hmot, konkretizujeme na primérnou spotiebu paliva. Z databaze systému je
moznost dostat jakykoliv typ spotieby paliva jako naptiklad primérnou, na motohodiny
stroje ¢i Cisté jen na jizdu. Dale je moznost rozdéleni téchto parametri, z ¢eho Se pocitaji a
to bud’ udaje z,nakalibrované, (pti instalaci na vozidlo/stroj) sondy nebo udaje
z palubniho pocitace, tedy pies rozhrani FMS. Z tabulky ¢. 27 je viditelny rozdil mezi
naméfenymy daty z vozidla pres rozhrani FMS a mezi sondou CAPO4 od spole¢nosti
Partner mb s.r.o.. Dle porovnani dokladii z tankovani a naméfenych hodnot, uvedeno
v tabulce ¢. 28, ze sond je prokazatelna vyssi presnost hodnoty udavana na sondé. Dale
udand hodnota z parametru celkovych spotieb ze sondy se rovnaji celkovému

spotiebovanému palivu (topeni, volnobéh, klimatizace...).
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Ridic CEI,.KOVI:\ si%ﬁég; si%;g;i\ si%#gE\Q\
VZDALENOST JizDA (sonda)

(/200km) | /200KM) 1 160 k)

[km] [m ()] [m

Ridi¢ ¢. 1 33470,5 29,54 29,87 31,21
Ridi¢ &. 2 30916,2 30,21 30,73 31,97
Ridi¢ ¢. 3 30425,7 31,15 31,48 31,83
Ridi¢ ¢. 4 35490,5 30,56 31,19 32,51
Ridi¢ ¢. 5 29427,3 30,66 31,25 32,69
Ridi¢ &. 6 36418,3 30,15 30,57 31,46
Ridi¢ ¢. 7 29462,2 32,05 32,49 33,53
Ridi¢ €. 8 24992,9 33,26 34,09 34,37
Ridi¢ €. 9 33621,7 31,97 32,33 32,98

Tabulka 27- Parametry PHM
Zdroj: [Vlastni zpracovani]

Pfi kontrolnich vypoctech je potvrzena vyssi piesnost dat z udaji ze sondy, kde jsou
ruéné piepocitana jednotliva data v nahodné vybraném dni a nasledné porovnana. Proto je

ve vysledcich zhodnocen prave tento parametr.

NADRZ A . RELATIVNi | CELKOVA CELKOVA
MERENE T Az%bﬁ“ / NTS;;'I:I ODCHYLKA | SPOTREBA | SPOTREBA
TANKOVAN{ ZAPIS DOKL AD' MERENi- | (FMS) (1/100 | (sonda)
CELKEM DOKLAD km) (1/100 km)
m m m [%] n n

657,67 663,63 -5,96 -0,47 29,88 30,98
285,18 291,61 -6,43 -0,51 30,36 31,27
406,24 400,78 5,46 0,43 30,18 31,16

Tabulka 28- Porovndni hodnot CAP04 a doklad tankovdini

Zdroj: [Vlastni zpracovani]

4.4.7 Parametry poukazujici na vliv fidi¢e na spoti‘ebu paliva

Analyzami z databaze ze systtmu RMC je zjistén nemaly vliv fidice na spotiebu
paliva. Cim vice se pracovalo s detaily jednotlivych tras, tim vice otazek vznikalo ohledné
vlivu fidi¢e na spotiebu paliva. Pracovano je S monitorovacim systémem od spolecnosti
Partner mb s.r.o. skrze webovou sluzbu RMC. Dale nutno zohlednit provéazanost a
vzajemnou zavislost, a¢ tfeba nepatrnou, parametri tykajicich se konkrétné spotieby

paliva, a proto spotieby paliva jsou teoreticky subjektivné analyzovana autorem této prace.

63



Vypocty jsou vzdy vazané pouze na jednotlivy parametr. Prokdzané vlivy jsou

znazornény v tabulkach kapitoly 4.4.

Prvnim porovnavanym parametrem je volnobéh vozidla. Prokazany vliv je uveden
v kapitole 4.4.3 v mésici Gnor. Pfedchazejici hodnoty jsou o néco vyssi, a¢ je tu stale
prostor pro snizeni volnob&hu. Pfi idedlnich podminek by hodnota parametru neméla
pfesahovat Vv hodnoceni fidi¢e 5% pro danou spolecnost, jelikoz ma charakter
mezinarodnich pieprav. Analyzou je zjisténo snizeni paliva o 197,88 litru, ktera je
dolozend zdat ze systtmu RMC. Piepoctem z konstantni primérné hodnoty spotieby
volnobéhu by se finanéni vystup o néco lisil. Dand analyza ukéazala na usporu ve vysi

6394,- K¢.

Dalsim parametrem je podil doby volného dojezdu neboli vyuziti kinetické energie
vozidla. V kapitole 4.4.5 jsou uvedeny procentické zlepseni/ zhorSeni fidi¢t za uvedené
obdobi sbéru dat, pficemz v prikazném obdobi, tedy od Skoleni fidi¢e dale, je vysledek
udavajici vliv fidice zna¢né patrny a to z hodnot od 9,21 % az na 23,20 % nejlepsi fidic.
Timto je prokazan vliv fidi¢e na tomto parametru, tudiz i na spotiebé paliva, ktera je
znazornéna prepoctem rozdilu najetych kilometrt a teoretické tispote s nulovou hodnotou
vyuzitim setrvacnosti vét$i. TéZ ma 1 vliv nahu$téni pneumatik na U€innost vyuZiti
setrvacnosti, viz. Kapitola o jizdnich odporech, konkrétné odpor valeni. Jelikoz ma firma
uzavienou servisni smlouvu na ,,péci o pneumatiky,, nebude vztahovano na vliv fidi¢e na
spotiebu paliva, a¢ ma fidi¢ kamionu ze zadkona dano, Ze pied kazdym zapocetim jizdy by
m¢l zkontrolovat konkrétni ikony pied jizdou.

Vlivy fidi¢l za zkoumané obdobi pod dozorem povéfené osoby navysili usporu

paliva ve finan¢nim zhodnoceni o0 9798,- K¢.

Tfetim a poslednim parametrem, nejvyznamnéjSim, co se tyCe uspory paliva, je
vzdalenost nad nastaveny limit rychlosti pod plynem. Systém RMC dokaze pouzit
zpracovana data z vozidla pro tento vypocet a tento parametr je pojmenovan:,, Podil doby
nad limit rychlosti xy km/hod pod plynem,,. Nastaveni limitu je pro kazdého uzivatele

individualni, tedy na pozadavky uzivatele. Konkrétni data jsou vidét v tabulkach kapitoly
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4.4.5, kde je vypocitana i dana uspora paliva na konkrétni vozidla a konkrétni Cas. Pro
vypocet je pouzita rozdilnost ujetych kilometrd pii teoretickém snizeni na hodnotu
nulovych kilometri zkoumaného obdobi. Pfi najezdu kilometri mésice dubna, které jsou
odecteny z mésice biezna, firma teoreticky uSetiila za mésic bfezen pii stavu kilometrt

ujetych nad dany limit v mésici dubnu finan¢ni vysi 30442,- K¢

Teoretickym parametrem pro poukazani vlivu fidi¢e pro usporu paliva je zvolena
absolutni spotieba v charakteristickych otackach jednoho vozidla. Respektive to, jak fidi¢
ovliviiuje fazeni vozidla — tedy spravné vyuziti to¢ivého momentu stroje. Principem tohoto
parametru je vyuzivani maximalniho to¢ivého momentu pii co nejmensich otackach. Dle
porovnani obrazku ¢. 25 a 26 jsou vidét ,,zbytecné,, spotieby paliva nad 1 300 ot./min. pii
seSlapnutém plynovém pedalu nad vice jak 75% v tahu. Toto palivo by se dalo vyuzit pro
jiné parametry tykajicich se spotteby paliva. Jak jiz bylo zminéné, je tu jista provazanost

parametrq, proto viditelné ,,zbytecne,, spalené palivo se nerovna palivu usetfenému.

Kazdy systém, naptiklad RMC, ma své vypocty pro hodnoceni hospodarnosti fidice.
Avsak prioritni je jejich vhodnd interpretace a nutny zdjem obou stran. Vysledky je
dilezité tidi¢i prezentovat jako moznost zlepSeni a pro firmu je to zpusob, jak uSetfit
naklady. Kazdy fidi¢ by mél dostat k dispozici dana data o svém vykonu, kde ma piehled o
svych rezervach, které se daji zlepsit. Pro vyhodnocovani stylu jizdy fidi¢e ¢i vlivu fidice
na spotiebu PHM je tézké sestavit objektivné spravné parametry pro vypocet, jelikoz je
nemalo proménnych, které vznikaji pfimo v praxi a pro ¢lovéka, byt’ z praxe, je to nemala

zahada, ktera by mohla byt vybornym tématem jako pokracovani této prace.[32]
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S Zavér
Hlavnim cilem diplomové prace je prikaznost vlivu fidie na spotiebu paliva

nakladniho vozidla. Prace se téz zabyva vyuzivanim dat z telekomunikacniho

monitorovaciho systému pro dopravni spolecnosti.

Sledované obdobi obsahujici Sest mésict, deviti vozidel s deviti fixnimi Fidi¢i. Data
jsou ziskana z telekomunika¢niho monitorovaciho systému. Z poskytnuté databaze jsou
jednotliva data roztfidéna a pouzita pii analyzach pro tvorbu této diplomové prace. Na
zaklad¢é porovnani dvou obdobi je skrze nastavené parametry zanalyzovan vliv fidi¢e na
spoticbu pohonnych hmot nakladniho vozidla. Tyto jednotlivé parametry jSou

zanalyzovany pro danou prikaznost.

Pro autorovu dlouholetou praxi v oboru jsou vybrané parametry nasledujici:
volnobéh vozidla, vyuziti volného dojezdu a vzdalenost nad limit rychlosti nastavené
hodnoty.

Kontrolovanim volnobéhu vozidla neboli jakou dobu b&hu motoru je motor
nastartovan, ale s nulovou rychlosti, je jednou z moznosti pro zamé&stnavatele, jak sniZit
naklady na provoz vozidla. Z analyz je prokazan vliv fidi¢t a dale vypocitan finanéni
vystup. Pfi navySeni hodnoty volnobéhu z 0,1 % na 20,8% doslo k narustu u parametru
absolutni spotieby 0 0,98 litru, uvedené v tabulce ¢. 9 tietiho skoleni. Na mezinarodni
silni¢ni dopravu, ktera spole¢nost vyuziva, doslo k finan¢ni uspoie 6 394,- K¢ za vybrané
obdobi.

Vliv fidi¢e na spotiebu paliva je 1 téZ prokazan u parametru pro podil doby volného
dojezdu, tedy ujeté vzdalenosti pomoci vyuziti setrvacnosti vozidla, tedy 1 ¢astecné vyuziti
predvidavosti fidi¢t a jejich znalosti tras. Tento parametr snizuje celkovou primérnou
spotiebu ve vybraném obdobi teoreticky o 3,59 — 9,76 1/100 km. Snizenim hodnoty ujeté
vzdalenosti volnym dojezdem 0 11,09 km doslo k navyseni celkové primérné spotieby 0
1,95 1/100 km a téz navySeni o 1,5 litru paliva. Z ekonomického hlediska je vyc€islena
pouze dosazena uspora paliva z vlivu fidict za sledované obdobi a to na 9 798,- K¢.

Ttetim a poslednim analyzovanym parametrem pro tuto spole¢nost na prokazani na

vliv fidice na spotiebu paliva je vzdalenost nad nastaveny limit rychlosti vozidla. Dle
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reguli zdkona by firmy usSetfili velké mnozstvi paliva, kdyby jezdili onéch 80 km/hod, a
doslo by i k vyraznému snizeni oxidu uhli¢itého, které je stim spjato, nicméné by to
prodlouzilo vyrazn¢ dobu pifepravy. Pro zaméstnavatele se jedna o jeden
Z nejvyznamnéjSich parametr pro usporu paliva, kde nejvétsim prokazanym objektivnim
vlivem je vliv fidi¢e nakladniho vozidla. Snizenim ujeté vzdalenosti nad nastaveny limit
rychlosti pod plynem z 25,36 % na 0,2 % se dosahlo sniZeni absolutni spotieby o 0,85 litru
uvedené v tabulce ¢. 10 druha ¢ast. Pro vybrané obdobi ¢ita finan¢ni uspora firmy ve vysi

30 442,- K¢.

Vliv fidi¢e na spotiebu paliva prokazan je, at’ pozitivni ¢i negativni na dopad
téchto cilt je spravné nastaveni piistupu spolec¢nosti jako takové viaci postoji K fidi¢um.
Naptiklad zptsob interpretace vysledku podéavat jako moznosti pro zlepSeni. Diky
Sirokému zabéru sbéru a vyhodnoceni dat telekomunika¢niho monitoringu vozidel od
spole¢nosti Partner mb S.r.0. je moznost pro firmy se rozvijet v tomto piistupu v rozsahlém
zab&ru zpracovani a pouzivani téchto dat poskytujici systém telematiky. To vede k dal§im

pozitiviim pro snizeni provoznich nékladt pro dopravni spolecnosti.
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6.2 Zkratky

ME microsoft excel

GPS global positioning system

PHM pohonné hmoty

CAN controller area network

EU evropska unie

GSM global systém for mobile communications

FMS fleet management systém

LORAN long range navigation

SPS standard positioning system

PPS precision positioning systém

km/s kilometr za vtefinu

AUTONAYV autonomous navigation mode

MHz megahertz

WIFI wirelles

m metr

GLONASS globalnaja navigacionnaja sputnikovaja sistema
km kilometr

kg kilogram

SIM subscriber identity module

USA united states of america

ot./min otacky za minutu

kW kilowatt

N3 vozidlo, jehoz nejvyssi ptipustnd hmotnost prevysuje 12 000 kg
EHS evropské hospodarské spolecenstvi

ES evropsky parlament a rada

EEV enhanced environmentally friendly vehicle

Mrp moment potiebny ke zrychleni rotujicich ¢asti pievodového ustroji [Nm]
Mrk moment potfebny ke zrychleni vozidlovych kol [Nm]
T téziste

m hmotnost [kg]

S sekunda

a zrychleni [m/s?]

Sx &elni plocha vozidla [m?]

70



p méma hmotnost vzduchu [kg/m?]

Cx soucinitel odporu vzduchu [-]
Or odpor valeni [N]

Ov odpor vzdusny [N]

Os odpor stoupani [N]

Oa odpor zrychleni [N]

Ox odpor pfivésu [N]

Pn tlak husténi pneumatik [Pa]
Fh hnaci sila [N]

fk soucinitel valivého odporu [-]
mth motohodina

I/hod litr za hodinu

CzZK Ceska koruna

km/hod kilometr za hodinu

G tihova sila vozidla [N]
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TABULKA 12- SUMACE DAT PODIL VOLNOBEHU ,,PRED,, «......cceecituueeeeeeeieiituteeeseeesesisteeseesesesisnsseseeseseesnssssessesessssssseeeens 51

TABULKA 13- SUMACE DAT PODIL VOLNOBEHU ,,PO,, «.vvvvveeeieieuiureeeseseieiisssessesessssssseesesssssssssessesssssssssssseessssssssssseeses 51
GRAF 14~ VOLNOBEH SHRNUTI . vvvteeteeesesiteeeeesssesttateeesssesesssssaeesesssassssssessesssasssssasseesssassssssssesessessnnssssessesssnansnnnes 52
TABULKA 15- SHRNUTI VLIVU RIDICE- VOLNOBEH .....vvvveeieesiesiiiteeeseeeseiiateeesesesesssssaeesesssensssssaseessssssnsssnssesssessnssssseeees 53
TABULKA 16- VYPOCET USPORY PALIVA VOLNOBEHU .. .53
TABULKA 17~ SUMACE DAT VOLNY DOJEZD ...ceeeeeeeeeuiueeeeeeeeseisssseesseeseassssessasesaaisssssssasssesassssseesssesssssssssssesesssnsssseseens 55
TABULKA 18- SUMACE DAT VOLNY DOJEZD ....ceeeeeeeecuureereeeeeeseitaeseeseeeseissssessasesassssaessasesesasssssseesssesssssasssesssssssssssseeeens 55
GRAF 19- VIOLNY DOJEZD ...coeeeeeeieteeeeeeeeeeciteeeeeeeeescitaaeeaeeeesesbaaaeaaaeesaaassaesaaesseassstasaeaaesesasssaasaaeseesassaaseeaeessnnnsnrens 56
TABULKA 20- SHRNUTI VOLNY DOJEZD ......uvvveeeeeeeeeiiureeseesseeseisssseasssesaissasseesasssassssssssesssesssssssessssessssssssessesssssssssseeees 57
TABULKA 21- VZDALENOST NAD NASTAVENY LIMIT RYCHLOST!,,PRED,, .. ....58
TABULKA 22- V/ZDALENOST NAD NASTAVENY LIMIT RYCHLOSTI ,;,PO,, «ceeeeeieervureesesesesissreesesssesnsssessessssssnsssnssessssssssssseseens 59
GRAF 23- VZDALENOST NAD NASTAVENY LIMIT RYCHLOSTI vvvvveeeeieeuuureeesesssesussseesesssessnssasssesssesssssssseessssssssssssessesssssssnnnes 59
TABULKA 24- SHRNUT/ VZDALENOST NAD NASTAVENY LIMIT.......uvueeeeeeeeieirareeeseeesesissseseasesesassseseesssesasnssssessesssssnsssseseens 60
OBRAZEK 25- 3D HISTOGRAM ABSOLUTNI SPOTREBY ,,PRED,, .........uuvveeeeeeeseeisseeeseeseeeiissssssesesesaisssssessesesassssssessesssensnsens 61
OBRAZEK 26- 3D HISTOGRAM ABSOLUTNI SPOTREBY ,,P0,, «eeeeteieieieieseseiesesesesesesesesesesesesesesesesesesesesssesesesesesesessseseseseseses 61
TABULKA 27- PARAMETRY PHM .......civvveeeeeeecccieeeeee e, ....63
TABULKA 28- POROVNANI HODNOT CAPOA A DOKLAD TANKOVANI .....cciecutiireeseeeseciteee e e e sesitveeeesssesstannsesessssanssaneeeens 63
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6.5 Prilohy

Priloha ¢. 1

Sumaéni data X e

€ C | @ Zabezpeceno | https://www.rmcontrol.cz/Sumace/Index/Index/gcom/35422/selectViews/2125555/dateRange/USER_DEFINE/dateFrom/2018-01-01%2000:00:00/dateTo/2018-02-01%200(
P P g g

NA TERMINALTRANS

Geomy ¥ Mapa v 7 Kniha stroju 7 Kniha obsluh v Vystup 7 Harmonogram Vyhodnoceni fidice v 7 Zakazky v 7 Pohled v 7 Dokumenty 7 Nastaveni v Administrace v

00/viewType/DAY_PLUS

Sumacni data 2654 35V 3224 Sefizeni provoznich koeficientd Zobrazit / Skrjt

(2654 35v3224 . (280dove hodnoce... [Rll [Definovat casovy o... Rl [Den+ Tem.g.g 00:00:00

CELKOVA
DOBA

Datum a Cas VOLNOBEHU

2018:01-01/Po -

ul 201801-0205:26- 1120/ 0c 1241 397 B 20 39 [N | | om %08 205 872 177 168 R 136 492 6 3 4 4 5 087

ul 2018:01-0310:05-2350/5 2625 361 BN 38 26 53 059 728 242 950 193 i I A s 7 5 4 2 6 034

ul 2018-01-040000-21:49/¢c 5228 3091 315 4017 347 i I oo 806 661 23 2 S s 435 10 18 7 7 7 162
2018-01-05/P4

ol 201801062347 -2350/50 00 - - - 1000 020 00 0 00 00 00 00 00 00 0 0 0 0 0 000

ul 2018-01-0700:00-23:50/Ne 5851 9% 3038 B3R 337 134 1,08 762 s R 2 N 4 5 9 9 4 059

ol 201801-0800:00-2333/P0 5404 B4 BR 192 291 080 86,6 505 772 153 n4 139 1 555 9 9 13 1 14 259

ol 201801-0900:03-16:37/0c 9573 B4z UB 7 504 037 734 9%1 81,1 160 134 159 167 69 10 3 10 4 8 376

al 201801-1000:1- 135775 4212 w76 306 4087 503 042 784 464 917 155 e AN 137 489 4 3 9 9 5 187

al ¢ 00 - - - - 087 00 0 00 00 00 00 00 00 0 0 0 0 0 000

ul 4311 U4 BR S3 479 121 808 a9 83 169 142 167 143 530 10 14 7 5 17 150

ul 00 - - - 0359 00 0 00 00 00 00 00 00 0 0 0 0 0 000

ul 7970 47 AN 3138 478 043 721 836 914 207 S R R 5 2 9 b} 20 " 146

al w17 745 B BR 318 165 906 775 542 138 19 | 64 69 43 2 ] 7 17 14 515

ul 7192 BT BY BL 514 025 764 774 776 146 mr 140 (G 64 9 8 19 48 17 409

al 6656 30 BB NG 362 1,05 86,5 942 72 183 70 99 131 574 18 18 81 n 2% 905

ol 201801180000 1027 /& 2256 053 305 423 25 034 853 37 738 18 W 124 123 563 3 9 8 15 6 140
2018-01-19/P4

ol 201801-201503-2350/S0 4295 R NW BY 262 061 884 7% 754 2 [ 6 133 547 6 b} 3 Q2 10 575

ol 201801-2100:00-2350/Ne 1660 010 303 435 320 007 883 348 66,0 02 W [ 1o 132 517 4 3 % 2 2 288

ul 201801220000-1343/P 1114 22 36 1548 250 060 (NS 67 527 139 134 85 108 y3 9 2 ”n 10 0 318

ol 201801-232250-2350 /(434 740 BT 30 29 026  [NG4ENN 116 595 171 69 13 100 475 1 3 15 2 0 113

ol 201801:240000-2350/5 5347 3% BB 4T 320 057 837 1105 791 21 [l a3 157 520 7 % % % 13 602

ol 201801-250000- 12478 1267 B2 N6 BR 250 o5t (GG 42 68 160 139 78 15 474 8 18 2 14 3 281
2018-01-26/P4

ol 201801271506-2350/S0 4233 N4 AN N¥ 25 038 850 719 81 zn7 5 N N 3¢ 4 2 19 16 12 219

ol 201801-280000-2343/Ne 1246 79 3019 BE 297 014 883 351 632 04 [8E 0 f0g 120 40 5 16 2 13 4 254

ol 201801-2902:50-1558/P0 2029 25 043 2664 23 063 GG 4t 79 140 132 | 110 i 430 6 17 2 10 0 240 i

4 . ) . ) - . ) 8 »
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Denni report X e

< (¢} i # Zabezpeceno | hitps://www.rmcontrol.cz/ReportDay/Index/Index/gcom/35422/time/ 180102052647

> TERMINALTRANS

Gcomy v 7 Mapa v Kniha stroji 7 Kniha obsluh v 7 Vystup 7 Harmonogram 7 Vyhodnoceni Fidice v Zakazky v 7 Pohled » 7 Dokumenty 7 Nastaveni v Administrace

Denni report ID 2654, DAF XF 106.510, 3SV 3224, -, tahace, (2.1.2018 0:00:00 - 2.1.2018 23:59:59)
2654 35V 3224 u u 2018-01-02 E n Prepocitat sumace | Prepocitat vie JIUS

(2] Napovéda #° Nastaveni dhlasit se

Al Prihlasen jako: JURICA, ROLES

Celkem 357 zaznam(i. Zobrazuji zaznamy 1 aZ 357

m baterie den hmotnost =
Datum a Cas alarm Z max i o (coded)
v [kgl

21201854431 2 1 0 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hamécekjan 3 0 3 148049760 1,415 8960 0,187 28 019 428 OFCDFF1FCDFF  CB10C0C001000A0000000A064C00000000000BFF! &
21.20185:45:02 2 1 5 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148950505 0,745 1211 9000 0332 46627 27 752 033 428 42800  OFCDFF1FCDFF 4B10C0C001000B0000000B064C00000000000BFFF
21201854522 2 1 9 0 293 203 297 1 (00000000010XEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148950975 0470 1270 8660 0304 46628 27 568 030 422 42800 OFCDFF1FCDFF 4B10C0C001000800000008064D00000000000CFF!
21.20185:45:31 2 1 0 0 293 293 297 1 0000000001OXE002 Haméceklan 3 0 3 148951155 0,180 1264 7280 0,187 46628 27 AL 0,19 428 42800 OFCDFF1FCDFF CB10C0C001000B00000008064D00000000000CFFI
21.20185:46:14 2 1 9 0 293 293 297 1 0000000001OXE002 Hamaceklan 3 0 1 148952,105 0,950 1340 8970 0764 46628 28 347 0,76 472 47200  OFCDFF1FCDFF 4B10C0C001000C0000000C064E00000000000DFFF:
21.20185:46:29 2 1 11 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148952475 0,370 1247 9150 0,024 93 27 1802 0,02 472 47200  OFCDFF1FCDFF  4B10C0C001000C0000000C064E00000000000DFFF:
21.20185:46:31 2 1 0 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 HamécekJan 3 0 3 148952475 0,000 1174 8730 0000 46628 27 153 0,00 472 47200  OFCDFF1FCDFF CB10COC001000C0000000C064E00000000000DFFF
21.20185:46:46 2 1 14 0 293 293 297 1 00000000010XE002 HamécekJan 3 0 1 148952880 0,405 1165 8670 0000 46628 27 579 000 472 47200  OFCDFF1FCDFF 4B10C0C001000D0000000C064E00000000000DFF!
2.1.20185:47:06 2 1 5 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148953330 0450 1113 8290 0059 46629 27 250 006 472 47200  OFCDFFIFCDFF 4B10C0C001000D0000000D064! FF
21.2018547:31 2 1 0 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 3 148953910 0,580 1139 8480 0304 93 27 134 030 472 47200  OFCDFF1FCDFF  CB10C0C001000D0000000D064F00000000000EFF
21201854818 2 1 9 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148954955 1,045 1136 8450 0343 46629 27 977 034 472 47200  OFCDFF1FCDFF  4810C0C001000E0000000E065000000000000FFFF
21.20185:4831 2 1 0 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 3 148955225 0,270 1344 7730 0,000 93 27 1319 0,00 472 47200  OFCDFF1FCDFF  CB10COC001 ) JO00OFFFF
21.20185:48:46 2 1 7 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hamacekan 3 0 1 148955490 0,265 1500 69,60 0046 46629 27 510 005 472 47200  OFCDFF1FCDFF  4B10C0C001000F0000000F065100000000000FFFF
21.20185:49.01 2 1 5 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148955745 0,255 1060 6120 0122 93 27 -1262 012 468 46800 OFCDFF1FCDFF  4810C0C001000F0000000F0651000000000010FFF
21.20185:49:16 2 1 14 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hamélekjan 3 0 1 148956000 0,255 1092 6310 0129 93 27 474 013 468 46800  OFCDFF1FCDFF  4B10C0C001000FO000000F0651000000000010FFF
21.20185:49:31 2 1 0 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 HamécekJan 3 0 3 148936235 0235 1342 6310 0024 46630 27 2199 002 462 46800  OFCDFF1FCDFF  CB10C0C001000F0000000F0651000000000010FFF
21.20185:49:57 2 1 7 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148956,565 0,330 1308 4980 0,154 46630 27 <1969 015 462 46800  OFCDFF1FCDFF  4B10C0CO0 1006! D0010FFF
21.20185:50:22 2 1 9 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148956970 0,405 1285 6530 0319 93 27 -1080 032 472 47200  OFCDFF1FCDFF  4B10C0C0010010000000100652000000000011FFF
21.20185:50:31 2 1 0 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 HamacekJan 3 0 3 148957135 0,165 1236 71,00 0,126 93 27 046 013 472 47200  OFCDFF1FCDFF  CB10C0C0010010000000100652000000000011FFF
21.20185:51:10 2 1 1 0 293 293 297 1 00000000010OXEQ02 Hamalekjan 3 0 1 148958050 0,915 1353 90,50 0,595 93 27 7,09 0,59 472 47200  OFCDFF1FCDFF  4B10C0C0010011000000110653000000000011FFF
21.2018551:25 2 1 1M 0 293 293 297 1 00000000010XEQO2 Hamatekjan 3 0 1 148958415 0,365 1236 9090 0,030 93 27 1579 0,03 472 47200  OFCDFFIFCDFF 4B10C0C0010011000000110653000000000012FFF
21.2018551:31 2 1 0 0 203 293 297 1 O0000000001OXEQD2 Hamécekjan 3 0 3 148958,565 0,150 1214 9030 0022 93 27 002 002 472 47200  OFCDFF1FCDFF CB10C0C0010011000000110653000000000012FFF
21.20185:51:46 2 1 14 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hamélekjan 3 0 1 148958935 0,370 1223 9050 0,000 93 27 1251 0,00 472 47200  OFCDFFFCDFF 4B10C0C0010012000000120654000000000012FFF
21.20185:52:06 2 1 5 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 Hemélekjan 3 0 1 148959430 0495 1217 8970 0,023 93 26 004 002 472 47200  OFCDFFFCDFF  4B10C0C0010012000000120654000000000013FFF
21201855221 2 1 5 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 1 148959800 0,370 119 8890 0,132 93 26 213,19 013 472 47200  OFCDFFIFCDFF  4B10C0C0010012000000120654000000000013FFF
21.20185:52:31 2 1 0 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 3 148960045 0,245 1199 8900 0112 93 26 575 011 472 47200  OFCDFFFCDFF  CB10C0C0010012000000120654000000000013FFF
21.20185:52:46 2 1 14 0 293 293 297 1 00000000010XEQ02 HamélekJan 3 0 1 148960415 0,370 1212 8980 0134 93 26 279 015 472 47200  OFCDFF1FCDFF 4B10C0C0010013000000120654000000000013FFF
212018555331 2 1 0 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamécekjan 3 0 3 148961450 1,035 1351 89,80 0736 93 26 -1407 074 472 47200  OFCDFF1FCDFF  CB10C0C0010013000000130655000000000014FFF
21.20185:53:58 2 1 9 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamacekjan 3 0 1 148962,005 0,555 1321 7670 0517 93 26 305 052 472 47200  OFCDFF1FCDFF  4B10C0C0010014000000130655000000000014FFF
21201855431 2 1 0 0 293 293 297 1 0000000001OXEQ02 Hamacekjan 3 0 3 148962725 0,720 1116 8150 0184 93 26 284 018 472 47200  OFCDFF1FCDFF  CB10C0C0010014000000140656000000000015FFF
21.20185:55:26 2 1 5 0 293 293 297 1 00000000010XE002 Hamaécekjan 3 0 1 148963920 1,195 1099 8080 0,198 93 26 2,81 0,20 472 47200  OFCDFF1FCDFF 4B10C0C0010015000000150657000000000016FFF
2 1D 0293 202 297 1 000AO0DONTOXFO0? HamaZeklan 2 0 2

2.1.2018 5:55:31
4

148064 030 niin 1075 7R 20 0016 a3 76 n29 nn? 472 47500 OFCDFFIFCDFF  CR1NCHCO01ANTS00N0NNTS0AS7000NNDANNNTGFFF T
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Piiloha ¢. 3

©z%o<m% % Nastaveni  Odhlasitse

1 Pihen jako: JURICA, ROLES

Geomy v | Mapa v | Knihastroji | Knihaobsluhv | Vystup | Harmonogram | Vyhodnocenifidice v | Zakazkyv | Pohled v | Dokumenty | Nastaveni v 7 Administrace v

Seznam zafizeni GCOM

?SS%% a Stav ?aa;&@ ?éi%" Flotily Skupiny |Alarm d a Alarm h u Prekreslit M BEIS 19s @ )

Celkem 17 zaznamu. Zobrazuji zaznamy 1 aZ 17
e ey e R R ) ) T T e e

v 214 3459059 B [ ) E rm<3°%_m§_m< - 532018132306 Nupaky-Vedral, Kutera 474 @ ok ok 190

v 306 AY2702 oo wun % 5 532018143247 NL:Apeldoorn:Laan van Malkenschoten 77 809 @ ok ok 190

v 134 SAM3119 o a2 ® B PanningPerr - 532018133831 Chomutov- Panning 1048 @ ok ok 180

v 3 4AC9380 oo B = SimakRostslay - 532018 1457:34 (Z:Mikulov:28, fina 962 m_lu_ ok ok 190

v 875 SRV 0720 B 0 wnen E B Kuterakarel - 532018 15:08:32 DEHamm:Saalkampwieg 1075 @ ok ok 190

L 4P 850 ;T B s StosmyMarien - 532018151343 CZ:Stary Hrozeniow30 870 B o« ok 190

v pait) 4AH 5009 | @ 00:00:03 E ®<&a~s&§: - 53201815:17.38 DEWendeburg30 1003 @ ok ok 190

Wl 2400 Y8715 ] @ 00:00:09 E O Heizlar Martn - 532018154742 (ZfirnyD11 591 @ ok ok 190

il 47 44K 4947 Boe o E s Butkovsjana B JurkoviE Peter 532018130608 Rokycany- Manzelata 7 @ ok ok 190

v un T 270 i @, 00:00:02 ® O Fiala Jan - 532018154720 CZSestajoviceiD!1 5 @ ok ok 190

Woum 4B B o one 8 = TuaSens - 532018154716 Gdice w M)« ok 120
UT5 34087 e ow ® - 53201813300 Nupaky-Vedral, Kutera 78 e ok
2480 34D 9046 ﬁ 0 0L @ B Marku Vitkzsley - 532018133629 NLEibergenMors 15 620 B_ ok ok 120
b(SVRN k) W8 s B s Hamitekjan - 532018132239 BETieltHoogserieisraat | 7% e ok 190
2655 AN 0152 @ e o ® I Svobods arosiay - 532018132413 (ZPraslavi 660 B_ ok ok 190

v 26% V%517 ] @ 00:00:12 ® Oﬂma:mamam? S 532018154711 CZSwrancice:30 990 @ ok ok 190
2769 EEN) B e sy ® = Vi faromir - 53201815:03:46 DEErlangenA3 193 B ok ok 182
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