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1 Uvod

Neustaly trend sniZovani nakladl na produkci se nevyhybd ani zemédélstvi,
potazmo provozu zemédélské techniky. Jednou z moznych cest, jak snizit naklady
na provoz mobilni zemédélské techniky, je cesta optimalizace tohoto provozu. Pod
timto pojmem mulzeme rozumét zlepseni prace obsluh, jakozto i lepsi planovani
a organizovani pracovniho nasazeni stroji i planovani servisu. Pravé za timto

Ucelem lze poutzit pro ziskavani informaci, k tomuto nutnych, telematické systémy.

Z technickoekonomického hlediska nepfindsi nakup nového zafizeni tak vyrazné
snizeni nakladl v porovnani s dosavadnimi stroji, jako tomu bylo dfive. Z toho plyne
poptavka uzivatelll po jiném zplsobu, jak dosdhnout nizsich nakladd, coz vytvari
prilezitost pro telematické systémy, co by poskytovatele informaci o mozZnych

Usporach.



2 Prehled o soucasném stavu problematiky

Pro komplexni hodnoceni provozu stroji je tfeba ziskavat rozlicné informace,
ty poté zpracovat, a to véetné ekonomického hodnoceni. Pro kvalitni vyhodnoceni
je nutné znat nejen postup vypoctl vsech poZadovanych hodnot, ale i funkci

systémuU samotnych.

2.1 Naklady na techniku

Naklady na techniku nutnou k zemédélské Cinnosti tvofi podstatnou ¢ast celkovych
naklad( a tim padem znacné ovliviiuji ekonomiku celé produkce. Zvolena technika
a zplUsob jejiho nasazeni se také promita do ndkladi na pohonné hmoty i do
spotfeby zakladniho a pomocného materidlu. Na normativu pro péstovani
potravinarské psenice je moiné sledovat, Zze ndklady na stroje tvofi cca 25 %
a dalSich 75 % nakladu, tedy naklady na osivo, hnojivo a postfiky, je do jisté miry

technikou ovlivnéno (1).

Naklady na provoz mechanizacnich prostfedkl jsou tvoreny fixnimi a variabilnimi

naklady. Do fixnich naklad( se radi:

e Naklady na amortizaci
o Naklady na zuroceni vlastniho kapitalu
o Naklady na uskladnéni stroje
o Naklady na pojisténi a silni¢ni dan
Do variabilnich naklad( se radi:

e Naklady na udribu

o Naklady na pohonné hmoty a maziva
e Naklady na mzdu

e Naklady na pomocny material

e Naklady na zdkladni materidl (nepatfi do ceny mechanizované prace) (2)

Ve vétsiné pripadl je nezbytné dopredu pocitat rentabilitu investice do nového
stroje, pro kterou je nutné predem znat ndklady na provoz strojniho zafizeni.

Ty je ovsem velmi obtiZzné predpovidat, zejména u variabilnich nakladl, kde naklady



na pohonné hmoty a maziva, pripadné opravy, jsou ve velké mire ovlivnény
podminkami provozu. Pro prfedpovéd provoznich naklad( je pak nejjednodussi

variantou vyuZziti normativnich hodnot.
Fixni naklady

Naklady na amortizaci se vypoctou bud jako darfiové nebo jako ucéetni odpisy
a odrdzi pokles hodnoty majetku (2). Vypocet rocnich ndkladd na amortizaci

vychdziz1a 2.

Ny = C, -1% = @ [KE-rok™] (1)

rNa ro¢ni naklady na amortizaci

Co pofizovaci cena

Cw zbytkova cena

a ro¢ni odpisova sazba

t doba pouzivani

q = )10 10 1) (2)
Cpt

a ro¢ni odpisova sazba

Co pofizovaci cena

Cw zbytkova cena

t doba pouzivani

Roéni naklady na zuroceni vlastniho kapitdlu zahrnuji drok z dvéru, eventudlné
ztratu vzniklou pouzitim vlastniho kapitalu vici zuroceni v bance. Vypocditavaji se

podle rovnice 3 nebo 4 a 5.

rNg = 222 (K¢ - rok~ ptit <n (3)
nebo
Ny = 2228 (K¢ rok Y prit <n (4)



rNg ro¢ni naklady na zuroceni vlastniho kapitalu

rS rocni splatka

VC vypUjcéend ¢astka

t doba pouzivani

n doba splaceni

TNy = zvfol; [K¢-rok™'] VC = C, (5)
rNg roc¢ni naklady na zdroceni vlastniho kapitdlu

u urokova mira

G pofizovaci cena

Dalsimi fixnimi naklady je pojisténi a to jak dobrovolné, tak povinné ze zdkona.
Sazby se lisi dle jednotlivych pojistoven a typl stroji. Co se tyce dani, pfichazi
v Uvahu silniéni dan podle typu vozidla — za zemédélskou techniku se neodvadi,

za nakladni a osobni automobily vSak ano.

Naklady na uskladnéni ¢i garazovani jsou velmi rozdilné v zavislosti na typu

uskladnéni a velikosti stroje. K vypoctu slouZi rovnice 6.

TNg=({D+1)-(S+ 1) 7N, [K¢ rok™] (6)
rN ro¢ni naklady na uskladnéni

D délka stroje

S Sirka stroje

N> ro¢ni naklady na jednotku skladovaci plochy

Variabilni naklady

Naklady na opravy se predem odhaduji velmi obtizné. Jeden ze zplisobl predikce
probiha na zakladé normativd, vypoctovych metod je ale nékolik. Variabilita téchto
nakladd je mezi jednotlivymi typy strojd pomérné znacnd a je Veétsi
nez mezi jednotlivymi znackami. Nasledujici vypocet vychazi z normativnich hodnot.

Urci se na zakladeé rovnice 7.



jNo = 222 [KE- Mj 1] (7)
jNo jednotkové naklady na opravy

Co pofizovaci cena

ko koeficient oprav

rw rocni vyuziti

t doba pouzivani

Na obrazku 1 jsou uvedeny normované hodnoty koeficientli oprav podle (1).

Druh siraje ¥, kA8 1]
‘Traktory nizdich vykonovych tHd (tuzemskd viroba) | | 000 hrok™ 1,0-1,7
Traktory wvyasich vvkonovych tiid (zahraniéni vro- I 500 horok™! 0,410,606
ba)
PHvsy o | 500h [ozo3
Pluby (vy%s( cmw:;skup'ma} | 50-90 harad). rok™ 0,810 |
Univerzalni seci stroje - 40-50 ha/m zib. rok™ 0,6-0.8 |
Roemetadla hnoje (nesnost 3 t) 90 harok™ 1,5-2,0
Rozmetadla promyslovych hnojiv (nosnost do 5 1) 900 ha.rok™ 1,2~-2.0
Postfikovacte (18 m zabér) 1 500 harok! 1,2-2,0

 Zaci siroje - 60 ha/m zib. rok™' 1,2-2,0 ]

| Lisy (klasické balfky) o 200 ha rok! 0,2-0,5
Lisy (obfi kranaté ba;ik‘;‘_J 500 ha.rok™ 0,1=-0,3

| ":.1moslhér;tc1 névesy 200 ha.rok! 0,5-1.0

i Sumojizdné sklizect r;la_léky (-*.r"].;'-.(n"l motoru nad 00 harok™ | 04-05

| 120 kW I

I Sklizeci fezadky pnvésn_-:;: FFFFF . 150 harok™ . 0,6-1,2
Sklizeci mrEk;:;mj[zdné [ 500 ha.rok™! 0,4-0,7

| Sklizete brambor dvoufadkové 100 ha.rok " BA-08

E.E zede cukTove fepy kambinnv.ﬁig;;r;cglzdn& 300 harok ! 0,3-0.5

Obrazek 1 Normativni hodnoty koeficient(i oprav pro normativni ro¢ni vykonnost (1)
Vypocet nakladd na pohonné hmoty a maziva lze vypocist podle rovnice 8. Ze vzorce

je patrné, Ze pro spotiebu maziv se jednd o normovanou hodnotu.

Npn = Q - Conm - (1 + kmaz) [KE-M]7Y] (8)
JNph jednotkové naklady na pohonné hmoty a maziva
Q spotreba paliva na mérnou jednotku
Cohm cena paliva
Kmaz korekéni soucinitel na spotfebu maziva (0,1 az 0,2 pro
traktory)



Jednotkové naklady na mzdu se vypocitaji podle rovnice 9.

Nz =222 [KE- MJ7Y] (9)
iNmz jednotkové ndklady na mzdu

Cinz rocni mzda vcéetné odvodd

rw ro¢ni vykonnost

2.2 Vykonnost mobilnich souprav

Vypocet vykonnosti pro zemédélské stroje pracujici na poli probihda podle
nasledujicich rovnic. Podle rovnice 10 se vypocte plosna vykonnost, podle rovnice
11 se urci vykonnost vyjadfend mnoZstvim materidlu a pro stroje v dopravé nebo
cyklicky pracujici stroje, jako napfiklad nakladace, se postupuje podle

rovnic 10 nebo 11, a 12 (1).

hWt =0,1-v-B [ha-h™!] (10)
hWt hodinova vykonnost teoretickd [ha - h™1]

v pojezdova rychlost [km - h™1]

B pracovni zabér [m]

nebo

MWt=01-v-B-h[t-h'] (11)
hwt hodinova vykonnost teoretickd [t - h™!]

v pojezdova rychlost [km - h™1]

B pracovni zabér [m]

h vynos [t - ha™1]

hWs =G -x[t-h™1] (12)
hWs hodinova vykonnost teoretickd [t - h™!]

G hmotnost manipulovaného materidlu na cyklus [t]
X pocet cykll za hodinu [A™1]



Teoreticka vykonnost se prepocte na skute¢nou podle rovnice 13. Koeficient vyuziti
Casu je pomér ¢asu hlavniho a ¢asu normovatelného. Jeho normativni hodnoty jsou
zfejmé z obrazku 2. Cas hlavni je dén pravé <&innosti stroji uréenou.
Cas normovatelny se skladd kromé hlavniho €asu z &asu otadéeni na souvrati,
manipulace s materidlem, kontroly, udrzby, sefizeni a prestaveni, opravy
z technického hlediska neskodné (ucpani), drobnych oprav, pfestavek a prepravy

na pracovisté.

hWs = hWt -1 [ha - h™1] (13)
hWs hodinova vykonnost skuteénd [ha - h™1]
hwt hodinova vykonnost teoreticka [ha - h™1]
T soucinitel vyuziti ¢asu [—]

Druh prace 1

smvkovand, vladeni, valend 0.70-084

podmitka 0,70-080

orba 0.70-076

mezitadkova kultivace 0.65-070

sklizefi cukrove fepy 0.60 - 0,68

sklizefi obilovin sklizeci mlatickou 0.55- 065

sefeni picnin 0,60 -068

sklizefi brambor 0,50-056

set 0,55-062

postiik 045-058

rozmetani hnojiv 0.40-056

sazeni brambor 0.36-055

rozmetani chlévske mrvy 0.15-035

Obrdzek 2 Hodnoty soucinitele vyuZiti normovaného casu (2)

2.3 Vybrané hodnotici metody pro vybér techniky

Vybér vhodné varianty lze zaloZit na rlznych kritériich. Rozhodnuti lze zakladat

evvs

evvs

rozdélit na objektivni (vétSinou méritelné) a subjektivni. K hodnoceni, podle vice
razné preferovanych vlastnosti, byly popsany metody zakladajici se pravé na uréeni

preferenci jednotlivych kritérii. Nékteré jsou uvedeny ddle.



Metoda dil¢ich poradi

Tato metoda se vyuZivda, pokud jsou kritéria priblizné stejné vyznamna, a spociva
v pfifazeni poradi konkrétnimu kritériu pro vSechny varianty stim, Ze optimalni

kritérium ma hodnotu 1 — je na prvnim misté. Takto se postupuje u vSech kritérii.

evvs

Vazena bodovaci metoda

Tuto metodu je mozné poufZit i pfi rzné preferovanych kritériich. Kazdému kritériu
se pridéli vdha a poté, obdobné jako v predchozi metodé, se kazdému kritériu
pres vSechny varianty pfidéli body (¢im vice bodd, tim lepsi). Bodové hodnoceni
se zkoriguje podle vyznamnosti a takto ziskané hodnoty se pro jednotlivé varianty

seCtou. Optimalni varianta odpovida nejvyssimu souctu.
Metoda Pattern

U této metody se oboduji subjektivni kritéria a spolu se subjektivnimi vlastnostmi se
uvedou do tabulky. Pro dané kritérium se najde nejlepsi hodnota a pfifadi se ji
opravny koeficient s hodnotou 1. Poté se vypoctou opravné koeficienty pro ostatni
hodnoty tak, aby byly vétsSi nez 1, vychazi se ptitom z poméru nejlepsi varianty.
DalSim krokem je navrh vahy vyznamnosti ke kazdému kritériu. Srovnavaci
ukazatele se vypoctou jako soucin vahy vyznamnosti a opravného koeficientu.
Soucet srovnavacich ukazatell vypovida o optimalni varianté tak, Ze nizsi hodnota

znamena lepsi vysledek.
Fullertiv trojuhelnik

Tato metoda slouZi ke zjistovani preferencnich vztahl dvojic kritérii, je to tedy
metoda parového srovnavani. Toto porovnani probihd nejcastéji v tabulce, v niz jsou
ze strany a shora vypsana porovnavana kritéria, preferovanym se pfifazuje 1,
nepreferovanym 0. Vdha se vypocitd vydélenim souctu 1 viadku a 0 ve sloupci
pro vybrané kritérium, ¢lenem vychdazejicim z poctu kritérii (polovina ze soucinu

poctu kritérii s poctem kritérii zmensenym o 1).



2.4 Telematika

Pojem telematika zahrnuje, velmi zjednodusené receno, vzddlenou kontrolu polohy
a stavu strojl, ptricemz jsou 2 vysvétleni vzniku tohoto nazvu. Prvni moZznost hovoti
o vzniku terminu jako o spojeni slov telekomunikace a informatika. Druhé vysvétleni
fika, Ze termin vznikl z feckého ,tele” (vzdaleny) a ,matos” (odvozenina
od slova ,machinari“ — stroje). Druhd definice by tedy spiSe odpovidala ddvodu
vzniku systému (3). Dana problematika byva Casto oznadovana pojmem telemetrie.
Telemetrie pochazi ze slov ,tele” (vzdaleny) a ,,metron” (méridlo) (4). Jedna se tedy
o vzddlené méreni a tak ani toto oznaceni nelze povaZzovat za zcela Spatné, avsak
tento pojem byva pouzivan spiSe v oblasti méreni fyzikalnich velicin.
Spravnéjsim oznacenim problematiky vzdaleného sledovani pohybu a provoznich

veli¢in vozidel se tedy zdd byt termin telematika.

2.4.1 Vyvoj systému

Zavadeéni telematickych systém( je dalSim logickym krokem pfi zefektiviiovani
zemédélské vyroby (5). Tato udalost, véetné jejiho nacasovani, plyne ¢astecné
i z nékolika dalSich véci. Jednou z nich je fakt, ze zadna z firem zabyvajici se vyrobou
zemédélské techniky nepfiSla fadu let s novym principem fungovani stroj.
Dochazelo pouze ke stale vétSimu zaclenovani elektroniky do stroja. Pritom
nasledoval rozvoj navigacnich systém( a precizniho zemédélstvi. Nastala situace,
kdy bylo mozné ziskat mnoho dat ze strojd, avsak velmi malo jich bylo dale pouzito.
Dalsim faktorem, jenz prispél k rozvoji zemédélské telematiky, byl rozvoj telematiky
v jinych odvétvich pouZivajicich mobilni stroje, jako na pfiklad doprava
a stavebnictvi. To umozZnilo cenové zpfistupnéni a dalsi rozvoj systému. Pravé
u zemédélskych strojl je totiz zapotiebi sledovat vétsi mnozstvi veli¢in, nez je tomu
tfeba u automobilové dopravy, a to z dlivodu, aby bylo mozné vyvodit relevantni
zavéry. K vétSimu zdjmu o sledovani stroji mohou vést i persondlni problémy firem,
pro néz je stale komplikovanéjsi nalézt zodpovédnou a kvalifikovanou obsluhu. Tyto

systémy jim pak umoznuji mit prehled o svych strojich.

Prvnim systémem, ktery naznadlil, Zze i zemédélsky sektor by mohl mit zajem

o kontrolu stroja, byl jiz v roce 2002 JDLink Machine Messenger. Tento systém firmy



John Deere byl nabizen pouze pro traktory fad 20 a nabizel zobrazeni aktudlni
polohy, informace o stavu motoru, rozliSeni ¢asu dopravy, prostoje a prace
na zakladé rychlosti a znaéné mnozstvi upozornéni. Tento systém stal $2 495 a ro¢ni
poplatek ¢inil $495. Prodej tohoto systému byl posléze zastaven z diivodu ukonéeni

analogového prenosu mobilni sité a pfechodu na digitalni (5) (6).

Z ndzoru uzivatell vyplyvalo, Ze se jedna o nezaplnéné misto na trhu a Ze by zajem o
produkty tohoto druhu byl, ale vzhledem k cené by ocekdvali vice funkci. Systémy
tohoto druhu nepfindsely tedy za danych podminek pozadovany ekonomicky efekt.
To se v prlbéhu c¢asu zménilo (pravé diky cenovému zpfistupnéni a moZnostem
systém) a priblizné od roku 2008 a 2009 se na trhu zacalo objevovat vice systéml

uréenych pro zemédélstvi.

2.4.2 Struktura systému

Vsechny systémy pracuji podle obdobného schématu a tudiz se i skladaji
z obdobnych soucasti. Cinnost systému spo¢iva v kombinaci ziskavani dat o stroji
a dat o poloze ze systému GPS a to s rliznou frekvenci, podle vyrobce. Tato data jsou
prostiednictvim GSM (GPRS) sité pfendsena na server spolecnosti poskytujici tuto
sluzbu. Na tento server se pak uzZivatelé pfihlasuji bud prostfednictvim
internetovych stranek k tomu urcenych, nebo spusténim specidlniho software
na svém pocitac¢i (musi byt pripojen k internetu), ktery se prihlasuje k serveru
automaticky. VSe je patrné z obrazku 3. Stroj musi byt vybaven GSM anténou,
pfipadné GPS anténou, pokud nedochadzi k ziskdvani informaci o poloze, napfriklad
ze systému navigace. Modul se sklada z modemu se SIM-kartou, v kterém byva
integrovana baterie, pripadné cidla naklon(. Tento modul se pfipoji k anténé nebo
anténam, k napdjeni a k siti CAN-BUS. V pripadé, Ze se systém sklada z dalSich
méficich zafizeni, pfipoji se tato zafizeni. To pfichdzi v Uvahu zejména v téch
pripadech, kdy stroj neni vybaven palubni siti CAN-BUS a je tedy potieba zjistovat
hodnoty provoznich veli¢in nebo pokud je potreba ziskat data, ktera palubni sit

obsahuje.
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Obradzek 3 Schéma prenosu dat v telematickém systému (7)

2.4.3 CAN-Bus

CAN je zkratka anglického Controller Area Network a oznacuje datovou komunikaéni
sbérnici, kterd byla vyvinuta firmou Robert Bosch GmbH primarné pro poufziti
v automobilech, a to jiz v osmdesatych letech dvacatého stoleti (8) (9). Bus je
anglické oznaceni sbérnice. Pfed tim, nez se CAN zacal pouZivat, bylo nutné
propojovat vSechny jednotky, které potfebovaly spolupracovat mezi sebou a také
mezi Cidly (10). Elektro-instalace pak byla velmi slozita a ndrocna na montaz i servis
(10). Pouziti CAN znamend znacnou usporu kabeldze pfi zabezpeceni prenosu
informaci mezi snimacimi, fidicimi a vykonovymi prvky vautomobilech (8).
Vyhodami jsou predevsim snadnd rozsifitelnost, nizka cena, vysoka prenosova
rychlost, snadné nasazeni, vysoka spolehlivost (9). Pravé pro svou jednoduchost se

rozsifuje i v pramyslu (8). A je také nedilnou soucasti zemédélskych stroju.

Datova komunikacni sit CAN plvodné pouzivala modifikované rozhrani RS-485,
pozdéji byla definovana normou ISO 11898 (8) (9). Rozhrani RS-485 vzniklo
modifikaci rozhrani RS-232. V plvodni specifikaci CAN firmy Bosch bylo definovano
kédovani, ¢asovani a synchronizace. To v modelu ISO/0SI spada pod fyzickou vrstvu,

konkrétné ¢ast PS (Physical Signaling), avsak nejsou popsany dalsi atributy této
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vrstvy jako typ kabell, typ konektori, rozsah napéti a dalsi parametry.
Podle modelu ISO/0SI plivodnim standardem Bosch nejsou definovany ¢asti PMA
(Physical Medium Attachement) a MDI (Medium Dependent Interface) spadajici pod
fyzickou vrstvu (Physical layer). Kromé c¢aste¢né definice na fyzické vrstvé byl CAN
definovan jesté na vrstvé linkové (Data Link Layer) — zde kompletné. Na vyssich
vrstvach jiz definovdn neni (11). Fyzicky je sbérnice tvorena dvéma kroucenymi
izolovanymi vodici, které jsou oznaceny CAN_H (CAN High) a CAN_L (CAN Low).
Na obou koncich jsou spojeny pfes zakoncovaci rezistory 120 Q - obrdzek 4.
Ty zabranuji, aby se jiz poslana zprdva vracela zpét a zkreslovala nova data.
Komunikace je v nouzi mozna pouze po jednom vodiéi stim, Ze je nachylnéjsi
k ruseni (9). K této sbérnici se pripojuji jednotlivé komunikacni uzly. Pocet téchto

uzld miZe byt az 110 (dle typu budi¢i CAN) (8).

Uzel 1 Uzel 2 Uzel 3

L ] oemn ||

12(]!2':] CAN L E]IE{}Q

» » ——(— *

Obrdzek 4 Schéma sbérnice CAN (8)

Sbérnice prendsi dva stavy: aktivni (dominant) a pasivni (recessive). Dominantni stav
odpovida logické nule, recesivni stav pak odpovida logické jedna (8). Podle ISO
11898-2 je mezi vodic¢i CAN_H a CAN_L béhem pasivniho (recessive) stavu mensi nez
minimalni rozdil napéti. Minimalnim rozdilem se podle I1ISO 11898-2 rozumi méné
nez 0,5V pro vstup a méné nez 1,5V pro vystup. Obrdcené pak pro dominantni stav
musi byt rozdil napéti mezi vodi¢i CAN_H a CAN_L vétsi nez minimalni rozdil,
viz obrazek 5 (11). Rozsah napéti pro dominantni stav je 2,75V az 4,50V na CAN_H
a0,50V az 2,25V na CAN_L (11). Je ziejmé, Ze vodice CAN_H a CAN_L jsou

vzajemné logicky invertované (8).
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Obrdzek 5 Napétové trovné logickych stavi CAN (11)

Prabéh komunikace po CAN je nasledujici, pokud jsou splnény urcité podminky,
pak muze kazdy uzel vyuzivat sbérnici pro posilani svych zprdv. Vysilajici uzel je
identifikovan svym cCislem (identifikdtorem) ve zprdvé, kterou posila. Identifikator
také urcuje prioritu pfistupu na sbérnici a druh zprdvy (8). Kazdy z prvki mze
zahadjit vysilani, jakmile je sam pripraven a je pfipravena sit — je v klidovém stavu
(bus free). Zpravu vysila ten, kdo zacne vysilat prvni, ostatni Ucastnici mohou zacit
vysilat aZ po odvysilani zpravy — uvolnéni sbérnice. Pokud zacne vysilat vice
Ucastnikd najednou, ma prednost ten, ktery vysila zpravu s vétsi prioritou. Vétsi

evvs

kterymkoliv prvkem po identifikaci chyby. Jedna se tedy o sit typu multimaster (12).

Aby bylo dosaZzeno synchronizace mezi prvky CAN béhem pfenosu zprav, pouZivaji
se zmény Urovné signalu na sbérnici. Doba, po kterou trva jeden bit, je rozdélena
na Etyfi ¢asové Useky a ty jsou déleny dale na €asova kvanta. Useky jsou oznadeny
SYNC_SEG, PROP_SEG, PHASE_SEG1, PHASE SEG2 a znazornény na obrazku 6.
V prabéhu SYNC_SEG ma nastat hrana signalu. Pro kompenzaci doby Sifeni signalu
slouzi PROP_SEG. Mezi PHASE_SEG1 a PHASE_SEG2 je umistén vzorkovaci bod

stavu sbérnice a vyuziva se ke kompenzaci fazovych chyb (8).
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Obrdzek 6 Prenos jednoho informacniho bitu v siti CAN (8)

Zabezpeceni prendSenych dat v protokolu CAN probihd pomoci nasledujicich
procedur: monitorovani, CRC kdéd, vkladani bitu, kontrola zpravy a potvrzeni pfijaté

zpravy.

Béhem monitoringu porovnava vysila¢ hodnotu, kterou sam vysila, s hodnotou
na sbérnici. Pokud jsou hodnoty totozné, pak vysila¢ pokracuje ve vysilani.
Pokud hodnota neodpovida béhem fizeni pfistupu na sbérnici, vysilani se prerusi
a pristup ziska zpravu od zafizeni s vy$si prioritou a neni generovana chyba. Také
v pfipadé, Ze je rozdil v potvrzovacim poli, se chybové hlaseni negeneruje,

v ostatnich ptipadech je generovdna chyba bitu (12).

CRC kéd tvori posledni pole zpravy a generuje se podle vSsech odvysilanych bitQ

zpravy. Pokud neodpovida, je generovdna chyba CRC kédu (12).

Vkladani bitu znamend vloZeni jednoho opacného bitu do zpravy v pfipadé,
Ze na sbérnici po sobé nasleduje pét bitd jedné drovné. To slouzi také

k synchronizaci jednotlivych pfijimaca.

Zpravy se kontroluji podle formatu wudavaného specifikaci. V pfipadé,
Ze je rozpoznana nepovolena hodnota, je generovana chyba (chyba ramce zpravy)

(12).

Zafizeni pripojena na sbérnici musi potvrdit pfijeti zpravy. To se déje pomoci zmény
bitu v potvrzovacim poli (12).
Ve specifikaci CAN se rozlisuji 4 zakladni typy zprav, a to datova zprava (data frame),

zadost o data (remote frame), zprdva o pretizeni (overload frame) a zprdva o chybé

(error frame) (12).
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Datové zpravy jsou dvojiho typu a lisi se podle specifikace. Pro specifikaci CAN 2.0A
se datové zpravy oznacuji jako Standart Frame a pro specifikaci 2.0B jako Extended
Frame. Rozdil je pouze v délce identifikatoru zpravy — 11 bitd standartni (Standart
Frame) a 29 bitl rozSifeny (Extended Frane) (12) (13). Schéma je znazornéno

na obrazku 7.

Valna Rizeni pristupu Ridici

, L . Datova oblast CRC Potvrzeni
sbernice na sbernici informace
L - L L -
8 Identifikator R R|R Delka 0-8 CRC E|ALA Konec | Mezera mezi
O zpra L) 110 dat datovych bajtu | 15 bitu RICIC ramce Zpravami
F pravy R yen ba) C|K|D P
Delka [bitu] 1 11 i 1 1 4 0az64 15 1 1 1 7 3

Obrdzek 7 Schéma zprdvy v CAN 2.0A (12)

Pro format CAN 2.0A blok zac¢ind startovnim bitem sdominantni hodnotou
(logicka nula) (13). Bit 2 az 13 tvoti adresni pole a fidi pfistup na sbérnici, prvnich
11 bitd v poli (2 az 12) vyjadfuje adresu a 13. bit ur€uje, zda se jedna o datovy
prenos nebo pozadavek na zpravu (12) (13). Kontrolni pole nebo také fidici pole
(Control Field) obsahuje prvni 2 bity (14 aZz 15) jako rezervu a dalsi 4 bity (16 az 19)
urcuji pocet byte datového pole (12) (13). Nasleduje datové pole s velikosti
0 az 64 bitl (12). DalSim polem je vloZzeny CRC kod, ktery ma délku 15 bitQ
plus jeden, ktery slouZi jako oddélova¢ CRC kdédu, tzv. ERC s dominantni hodnotou
(8) (13). Potvrzovaci pole ma velikost 2 bitli, prvni z nich vypovidd o tom,
zda je zprdva predavana ¢i je v poradku preddna, druhy slouZi jako oddélovac.
Konec ramce je tvoren sedmi recesivnimi bity. Mezera mezi zprdvami je tvorena

nejméné 3 bity, aby doslo k uklidnéni sbérnice (12) (13).

Ve formatu CAN 2.0B je potreba dale jesté rozlisit, zda se jedna o standardni nebo
rozsifeny format datové zpravy. To zajistuje bit s oznaéenim R1, jeZ se pro CAN 2.0B
oznacuje jako IDE (ldentifier Extended). Pro standardni format je jinak tizeni
pfistupu na sbérnici ddno stejné jako u CAN 2.0A (12) (13). Znazornéno

na obrazku 8.
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Volna Rizeni pristupu Ridici Datova oblast

sbernice na sbernici informace
ol Yl v
™ ™ ™
S| igentifikator | X| | R| Delka —
] T D
F Zpravy rR| E 0 dat
Delka [bitu] 1 11 1 1 1

Obrdzek 8 Zacdtek standardni datové zprdvy CAN 2.0B (12)

Pokud se ale jedna o rozsifeny rdmec, je pouzit pro fizeni pristupu na sbérnici
29 bitovy identifikdtor rozdéleny 2 bity na uUsek 11 a 18 bitl, viz obrazek 9.
Prvni ze dvou bitli se oznacuje SRR (Substitute Remote Request) a ma v rozsireném
formatu vidy hodnotu recessive, ¢imz je zajiSténo, Ze v pripadé kolize obou formatd
ma prednost standardni proti rozSifenému. Druhym je pak IDE, ktery byl popséan

vyde (12) (13).

Voln.a Rizeni pristupu na sbernici Ridici informace Datova oblast
sbernice
- | >
S Identifikator S |dentifikator R RIR Delka
o zprav R]D zprav L) 110 dat
F pravy R|E pravy R
Delka [bitu] 1 11 11 18 11 1

Obrdzek 9 Zacdtek rozsirené datové zpravy CAN 2.08B (12)

Dalsi typ zpravy je Zadost o data (Remote Frame). Ta se pfili§ neliSi od datové
zpravy, rozdil je vtom, Ze chybi datova oblast a bit RTR mda nastavenou uroven
recessive (8) (12). Jednd se o Zadost, jez pozaduje vyslani datového ramce

s identifikdtorem shodnym s tim, ktery je v Zadosti (8).

Chybova zprava (Error Frame) se skladd ze 3 ¢asti: chybové ndvésti o délce 6 bit,
odezva chyby o délce maximalné 6 bitli a ukoncovaci ¢ast o délce 8 bitli (13).
Pokud je na sbérnici libovolnym prvkem objevena chyba v prendsené zpravé
(chyba bitu, chyba CRC, chyba vkladani bit, chyba rdmce), je okamzité generovdn
chybovy ramec (12). Na sbérnici se generuje bud' aktivni (Sest bitd dominant) nebo

pasivni (Sest bitl recessive) pfiznak chyby, podle toho v jakém stavu pro hlaseni
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chyby se prvek nachazel (12). Pokud je vysilan aktivni pfiznak chyby, je poruseno
pravidlo pro vkladani bit( a je pfendsena zprdva poskozena (12). Potom také ostatni
uzly zacinaji vysilat chybové zpravy a hldseni chyb je pak indikovdno superpozici
vSech chybovych pfiznak(l, které vysilaji jednotlivé uzly (12). Délka tohoto useku

muzZe byt minimalné 6 a maximalné 12 bitl neboli 6 plus 0 azZ 6 bitd.

Zprava o pretiZzeni (Overload Frame) je velice podobna chybové zpravé (12). Naveésti
pretizeni mad 6 bit jako chybova zprdva, chybovou odezvu tvofi jeden bit
na dominantni Urovni (logicka nula) a konec bloku je stejny jako u chybové zpravy,
tedy 1 plus 7 bit na recesivni Urovni (logickd jedna) (13). SlouZi ale k oddaleni Zadosti
o data nebo dalsi datové zpravy v ptipadé, Ze dany prvek je vytizen tak, ze by nebyl

schopen zpracovdvat dalsi pravy (12).

Pravé sbérnice CAN se vyuZivda u vétSiny zemédélskych strojl, které vyuzivaji
elektroniky pro fizeni motoru, prevodovky, hydraulického systému a dalSich skupin
vozidla. Traktory mivaji dvé sité zaloZzené na CAN (14). Jedna pro vozidlo samotné
a druhou, ktera je schopnd komunikovat i s pfipojnymi zafizenimi (14). Pravé ta je
upravena normou SO 11783 znamou také jako ISO Bus. Obé sbérnice jsou
propojeny a urcitd ¢ast informaci z CAN je poskytovany i pro ISO-Bus. Pravé tato

dostupnost informaci ma znaény vyznam pro telematické systémy.

2.4.4 1SO Bus

ISO 11783 (¢asto oznacované jako ISO Bus) specifikuje komunikacni systém zalozeny
na aplikaci sbérnice CAN 2.0B (ptitom je fyzicky kompatibilni s SAE J1939-11) (15).
Tato norma specifikuje elektronické systémy zemédélsky traktor(, samojizdnych
a pripojnych vozidel stejné jako lesnické techniky (16). Prototyp byl verejnosti
predstaven na veletrhu Agritechnica v roce 2001 (15). Od roku 2002 je norma platnd
(16). Avsak jiz vroce 1985 priSel Prof. Dr. Auernhammer stouto myslenkou
a od roku 1987 se pracovalo na standardizaci téchto systému (17). Tedy velmi brzy

po zacatku vyvoje CAN Bus firmy Bosch (1983 zacatek vyvoje a 1986 predstaveni).

Davodem vzniku normy je umoznéni komunikace traktorl a zatizeni od jinych
vyrobcl mezi sebou (prenos dat). Umoznit ovladani pfipojnych zafizeni pomoci

terminalu traktoru bez instalace dalSich ovladani, tedy ovladani zafizeni traktorem,
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ale i naopak. Rozsifit mozZnosti precizniho zemédélstvi, sledovani stroju
a automatizace stroji (15) (17). Ztoho je patrné, Ze se zabyva kompatibilitou
hardware i software. Definuje fyzickou vrstvu, datovou vrstvu, sitovou vrstvu, fizeni

sité, data, diagnostiku a funkce jednotlivych zafizeni.

Jak bylo zminéno, vychazi se s CAN 2.0B. Jedna se o sériovou datovou sit
pro komunikaci a ovladani lesnickych a zemédélskych traktorl, neseného,
navésného a tazeného zafizeni nebo samojizdnych strojd (16). Je to sit s prenosovou
rychlosti 250 kbit.s™ a pro prenos vyuziva krouceny 4 Zilovy nestinény kabel (16).
Dva vodice, oznacené Zluté a zelené, jsou CAN_H a CAN_L, dalsi dva Cerveny a Cerny
slouzi k napajeni. Maximalni pocet fidicich jednotek (ECU) by nemél prekrocit 30

a maximalni délka sbérnice 40 m (16).

Jak bylo uvedeno, I1SO Bus slouzi ke komunikaci mezi zafizenimi a je tedy nutné
CAN, ktera slouzi pro tizeni hnaciho fetézce, hydrauliky, fizeni apod. (14) (15). Zatim
co ISO Bus pokryva ovladaci terminal, navigaci a pfipojena zafizeni (14) (15).
Zjednodusené zndzornéno na obrazku 10. Komunikace mezi sitémi je zajisténa
pomoci dalsi fidici jednotky ¢asto oznacované jako TECU (Tractor ECU). Tim padem
hraje praveé tato jednotka velmi dllezitou roli v komunikaci mezi traktorem a dalSim
zatizenim. Tato struktura plyne z toho, Ze sité CAN v traktorech nejsou jednotné.
Tyto jednotky lIze rozdélit do tfi skupin. Lisi se nabizenymi funkcemi a plati, Ze vyssi
skupina poskytuje, kromé jiného to, co skupiny pod ni. Prvni skupina poskytuje
zakladni informace, napf. stav zapalovani, otacky motoru, rychlost podle radaru
nebo podle otacek kol, stav a otdcky vyvodového htidele. Takovéto jednotky se uz
nepouzivaji a vétsSinou se nachazi tam, kde byl ISO Bus dodateéné instalovan. TECU
druhé tridy poskytuji vice informaci a prizplsobeni naradi, prenasi informace o datu
a Case, vzdalenosti a sméru. TECU treti tfidy umozniuji prikazy od naradi k traktoru.
Mohou to byt pfikazy pro polohu zadniho tfibodového zavésu, otacky vyvodového
hridele, rychlost nebo ptikazy pro ovladani hydraulického rozvadéce. VSechny tfidy

volitelné poskytuji informace z GPS (15).
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CAN Bus vozidla ISO Bus vozidla

Obrdzek 10 CAN Bus traktoru a ISO Bus (14) A — ECU motoru, B — ECU vnéjsich okruhi hydrauliky, C —
ECU prevodovky, D — ECU zadniho tfibodového zdvésu, E — Pasivni ukonceni, F — GPS, G — Ovlddaci
termindl, H — IBBC Aktivni ukonceni

2.4.5 Méreni spotreby

Méreni spotfeby je dUlleZitou soucdsti sledovani zemédélské techniky.
Je to predevsim proto, Ze ndklady na pohonné hmoty tvofi podstatnou ¢ast naklad(
na jednotlivé pracovni operace. V ramci telematickych systému je pro sledovani
spotifeby pohonnych hmot vyuZivdno Udaji o spotfebé ze sité CAN-Bus,

pratokomeér(, kapacitnich sond, nebo lze vyuZzit plovaku v nadrzi.
Urceni spotireby na zakladé CAN-Bus

Tento zplsob méreni spotreby je v ramci telematickych systémU velmi rozsifeny.
NevyzZaduje totiz nakup dodateénych a pomérné drahych zafizeni, jako je kapacitni
sonda nebo prlitokomér. Tyto zafizeni je pak potfeba namontovat na vhodné misto,
coz nékdy mize plsobit problémy a dokonce porusit platnost zaruky, pokud
se jedna o novy stroj. Z tohoto pohledu se jevi ¢teni Udaju o spotfebé z palubni sité

stroje jako jednodussi feseni.

U ISO Bus kompatibilnich stroji se mlze jednat o ¢teni Udajl o spotfebé z této sité,
pokud jsou na ni poskytovana traktorovou CAN siti, jinak je mozné Cist data pfimo
z CAN sité traktord. Udaje o spotfebé dostupné timto zplisobem vychazi z doby
otevreni vystfikovacl a podle toho je usuzovdano na mnoistvi spotfebovaného
paliva (18). V souvislosti s tim je pak otazkou presnost téchto informaci o spotrebé

paliva.
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Z méfeni autorl (18) vyplyva, Ze presnost téchto udaji pfi porovnani
s pritokomérem se |iSi v zavislosti na konkrétnim stroji, respektive typu motoru.
Mimo to presnost kolisd s ménici se hodinovou spotfebou, coz rovnéz plyne
z méreni (18). Na nasledujicich grafech je znazornén pomér méreni pritokomérem
a CAN Bus v zdvislosti na méreni pritokomérem pro tfi traktory — Claas Axion 850,
John Deere 8230R a John Deere 5080RN. Jednd se tedy o zobrazeni zavislosti
hustoty nafty na hodinové spotfebé. Hustota motorové nafty by méla byt
za ustalenych podminek, v tomto ptipadé zejména teploty, stejna. Protoze se ale

hustota s teplotou méni, byla autory provedena korekce podle teploty nafty, ktera

’

byla sledovana v pribéhu méreni.
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Obrdzek 11 Graf - zdvislost poméru spotfeby z hmotnostniho pritokoméru a CAN Bus na hodinové
spotiebé mérené hmotnostnim priitokomérem pro traktor John Deere 5080RN (18)
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Obrdzek 12 Graf - zavislost rozdilu namérenych hodnot na hodinové spotrebé pro traktor
John Deere 5080RN (18)

Zgrafu na obrazku 11 pro traktor John Deere 5080RN plyne, Ze chyba
se s hodinovou spotiebou prakticky neméni, respektive absolutni hodnota chyby

mirné roste, coz plyne z obrdzku 12.
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Obrdzek 13 Graf - zdvislost poméru spotreby z hmotnostniho pritokoméru a CAN Bus na hodinové
spotrebé mérené hmotnostnim pritokomérem pro traktor Claas Axion 850 (18)
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Obrdzek 14 Graf - zdvislost rozdilu namérenych hodnot na hodinové spotrebé pro traktor Claas Axion
850 (18)

Z obrazku 13 je patrné, Ze pro traktor Claas Axion 850 velikost chyby s rostouci
hodinovou spotrebou klesa, a od cca 20 l-h je konstantni s hodnotou blizkou
0,8 kg-l'l, coz je hodnota bliZici se hustoté nafty. Z obrazku 14 je pfimo patrna
velikost chyby, ktera koresponduje s obrazkem 13. Do hodnoty spotieby 20 I-h™ je
velikost chyby vétsi a od této hodnoty se pohybuje kolem 1 kg-h'l.
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Obrdzek 15 Graf - zdvislost poméru spotreby z hmotnostniho pritokoméru a CAN Bus na hodinové
spotiebé mérené hmotnostnim priitokomérem pro traktor John Deere 8320R (18)
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Obrdzek 16 Graf - zavislost rozdilu namérenych hodnot na hodinové spotfebé pro traktor
John Deere 8320R (18)

U traktoru John Deere 8320R je situace odliSnd a Ize pozorovat vétsi odchylku
v oblasti velmi nizké a velmi vysoké spotreby - obrazek 15. Absolutni hodnota chyby
je vyjadiena v obrdzku 16, cozZ je graf zavislosti odchylky na hodinové spotiebé. Zde
lze pozorovat, Ze nejvyssi absolutni odchylky jsou pfi nejvy$sich hodinovych

spottfebdch, v relativnim vyjadreni je situace jina.

Z vyse citovanych vysledkl plyne, Ze nepfesnost méreni dosahuje az 40 % (18).
U kazdého méreného stroje byl prlibéh chyby odlisny, a to jak co do velikosti, tak
ico do oblasti hodinové spotfeby - kdy nastala. Je ovSsem potfeba zminit,
Ze presnost méreni by se mohla ménit s ménicimi se kvalitativnimi parametry nafty -
cetanové Cislo, hustota jako takova a dalsi. Rovnéz nebyla blize zkoumana frekvence
vyskytu téchto chyb za delsi ¢asovy Usek. Nékteré firmy zabyvajici se pravé
zpracovanim dat z CAN Bus, napf. Sqarell Technology, uvadi hodnotu nepresnosti
dat o spotfebé c¢tenych z CAN Bus v porovnani stankovanim + 2% (19). Tato
hodnota je vSak ovlivnéna také presnosti méreni tankovaného paliva, tedy

vydejniho zafizeni a samoziejmé vlastnostmi paliva.
Urceni spoti‘eby na zakladé méieni pritokomérem

Obecné se pro méreni pritoku pouZivaji metody objemové, rychlostni a hmotnostni
(20). V praxi se pri méreni nevyuZiva pouze jeden typ pratokoméru a vyrobci voli
rizné principy. Lze ovSem tvrdit, Ze tato metoda méreni je vyuzivdna z dlvodu
vysoké presnosti, vétsina vyrobcl nabizi zafizeni s chybou 1 % a pfi opakovani 0,2 %,

tyto hodnoty pak samoziejmé mirné kolisaji v zavislosti na konkrétnim principu.

vevys
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Urceni spoti‘eby na zakladé méieni kapacitni sondou

Kapacitni sonda, nebo také kapacitni hladinomér, je vlastné elektrickym
kondenzatorem, u néhoZz se méni kapacita. Kromé kapacity byvd mérena
i impedance. Lze se tedy setkat i s ozna¢enim impedancni nebo admitancni snimac.
Jedna se tedy o spojité snimani polohy hladiny. Podle vodivosti méreného média
maji tyto méfici zafizeni rliznou konstrukci. Pfi méreni nevodivych kapalin tvofi
kapalina proménné dielektrikum a zjeho zmény se usuzuje na mnoZstvi,
viz obrazek 17. U vodivych kapalin je konstantou jedna elektroda a dielektrikum
(vétSinou primo na elektrodé) a proménnou veli¢inou je plocha druhé elektrody,

ktera je zavisla na mnozZstvi kapaliny v nadrzi (21).

Obrdzek 17 Schéma kapacitni sondy pro nevodivé kapaliny (21)

Pro ucel tohoto méreni nafta tvofi dielektrikum — nahlizi se na ni tedy jako
na nevodivou. Jednu elektrodu tvofi sonda a druhou elektrodu muiZe tvofit sténa
nadrze, ale pro spojité méfeni musi byt rovnobéiné, coz je podminkou linearni
zavislosti. Pokud je nadrz vyrobena z nevodivého materialu nebo ma slozity tvar,
vyuziva se jako druhd elektroda trubka kolem tycové elektrody (21). To je ptipad
pravé vétSiny nadrzi zemédélskych strojl, na kterych jsou nadrze vétSinou plastové
a velmi ¢lenité. Presnost méreni se pohybuje u vétsiny vyrobcl do 2 % a je mimo
jiné ovliviiovdna kvalitou paliva, jelikoZ ta se promitd do dielektrickych vlastnosti,
samoziejmé i teplotou a kvalitou sondy samotné. Nutna je i kvalitni kalibrace,
zejména u Clenitych nadrzi, kde pomér zmény vysky hladiny a zmény objemu neni

konstantni. Nékteré sondy nabizi i kompenzaci podle permitivity paliva.
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Kompenzace je dosazeno mérenim permitivity méfeného média pomoci na dné

umisténého kapacitniho cidla (22).
Urceni spoti‘eby na zakladé adaja z plovaku v nadrzi

Velmi jednoduchou mozZnosti, jak ziskavat informace o mnoizstvi paliva, je vyuzit
stdvajiciho méreni v nadrzi, kterym je ve vétsiné pripad(l jednoduché méreni vysky
hladiny pomoci plovdku. Plovak je mechanicky spojen s potenciometrem, pficemz
se zménou hladiny se méni poloha jezdce na odporovém poli a tim padem i odpor.
Vzhledem k ¢lenitosti nadrZe je nutna kvalitni kalibrace. Umisténi plovaku ma také

velky vyznam na pfesnost méreni.

2.5 Systémy dostupné na trhu

Systémy dostupné na trhu je vdnesni dobé moziné rozdélit do tfi skupin.
Jsou to systémy univerzdlni pro dodatenou montaz, systémy tovarni urcené
predevsim k montdzi dané znacky, ale vétSinou s moznosti aplikace i na jiné znacky
stroji, mnohdy jsou vyrabény jinou firmou, a systémy které jsou soucasti
navigacnich systému. Posledni jmenovana skupina se zacdala objevovat na trhu

v poslednich 2 letech.

Do skupiny tovdrnich systém( patfi Agcommand, JDLink, CNH Telematics
(AFS Connect nebo PLM Connect), Claas Telematics. Univerzalni systémy
reprezentuji ECS Invention, ITineris a FONS. K systém(m, které jsou soucdsti
navigaci nebo od vyrobcl navigaci, ndlezi Trimble Connected Farm, Leica Virtual

Vista, Raven SlingShot a Topcon Tierra.

2.5.1 Agco - Agcommand

Koncern AGCO pokryvd znacky Challenger, Massey Ferguson, Fend, Valtra,
pro néZ nabizi i telematicky systém sobchodnim nazvem Agcommand. Tento
produkt je na trhu od roku 2010 (23). Systém je poskytovan na dvou urovnich
presnosti. Zakladni Uroven nese oznaceni Standard Plus a pokrocilejsi Advanced —

liSi se mnozZstvim poskytovanych informaci.

Traktory je nutné vybavit modulem oznacenym AMS50 a kombinovanou GPS/GPRS

anténou. Tento modul se pfipoji na palubni sit CAN-Bus a k zminéné anténé.
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Sim karta je soucasti modulu. Pomoci baterie je zajiSténo napajeni pfi zapinani a
vypinani motoru. Modul je vybaven interni paméti pro ukladani dat v dobé
nedostupnosti GPRS. Podle udaju vyrobce velikost paméti zabezpecuje nejméné
50 provoznich hodin, konkrétni velikost se vSak neuvadi. Pro kontrolu spravné

funkce slouzi LED diody. Modem je pfipraven na vzdaleny upgrade (24).

Jak bylo zminéno, jsou nabizeny dvé urovné systému liSici se poskytovanymi
informacemi a to jak mnozZstvim, tak druhem. Verze Standard Plus zaznamenava
data po 60snebo vokamziku zmény statusu a kazdych 15 min odesild data.
Zaznamendava se stav motoru (zapnuty/vypnuty), rychlost, provozni hodiny a status.
Statusy jsou rozliSovany na zdkladé sekvence uddlosti a ujeté vzddlenosti. Jednd se
o nasledujici: stroj zaparkovan, prostoj, prace, otaceni na souvrati, transport.
Na obrazku 18 je znazornén algoritmus urcovani statusu. Varianta Advanced nabizi
az 25 informaci z CAN-Bus, pocet a druh se lisi podle konkrétniho stroje (sklizeci
mlaticka, traktor, atd.), vzdy jsou ale zahrnuty informace o spotiebé paliva. Zaznam
dat probihd po 10s, a stejné jako u predchoziho, i pfi zméné statusu stroje se
odesilani dat déje kazdych 10 min, pokud je sit GPRS dostupna. Tato verze
umoznuje tzv. zobrazeni pfistrojové desky takfka v redlném case. Vyrobce udava,
Ze data jsou odesilana okamzité, zpozdéni v(ci skute¢nosti €ini cca 10 s. Tuto funkci
Ize vyuzivat maximalné 30 min za den pro kazdy stroj z flotily (24) (7). Agcommand
nabizi Geofence i Curfew. Jako alarm je mimo jiné mozné nastavit i fadu velicin
ziskdvanych z CAN-Bus (25) (7). Vsoucasnosti je systém dostupny pro lisy

na hranolové baliky a je zaznamendvana naptiklad hmotnost a vlhkost balik( (25).
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Obradzek 18 Algoritmus urcovdni statusu (7)

S ohledem na definice statusu systém generuje sestavy (tzv. reporty) vypovidajici
o efektivité provozu. K dispozici je nékolik preddefinovanych sestav. Cas chodu
motoru; efektivita prace; sestavy podle poli, oblasti nebo stfedisek; a konecné
sestava data. Ve vztahu k servisu je pfipravena sestava, kde je zobrazen stav
provoznich hodin a predpokladdand doba do dosazeni ndbéhu pro dalsi udrzbu.
Je mozné nastavit zasilani upominek pfi blizici se udribé. Cas chodu motoru, jak jiz
nazev napovida, graficky znazornuje, jakou ¢ast dne byl motor v chodu, pfipadné je
mozné porovnat vice strojl. Efektivita prace vypovida o tom, jak byl vyuZit pracovni
cas, a to pomoci definovanych stavli stroje, bud na zakladé casu, nebo ujeté
vzdalenosti. Do této sestavy patii aktivita stroje, zde neni prezentovdno pomérné
zastoupeni, ale kazdému statusu je pfifazen bud' ¢as, nebo ujetd vzdalenost. Report
podle oblasti de facto vytfidi data jen pro danou oblast a ostatni nebere v Uvahu.
V zdloice prehled systém zobrazi vSechny stroje flotily, a to v jakém stavu
se nachdzi. Zalozka historie nabizi moZnost sledovat pohyb stroje. Zalozka
administrace slouzi pro sestavovani flotil a podflotil strojd, pridavani strojd,
nastaveni hlaseni o servisu, uréeni hranic Uzemi a rGznych alarmd. Informace
o udrzbé a aktudlni poloze stroje jsou zobrazovany i prodejci z divodu lepsiho
planovani servisu, nic jiného vSak prodejce nevidi. Pokud se zdkaznik rozhodne

servisovat si stroj sam, potom muZe tuto funkci zrusit (zdlozka administrace).
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Pokud systém vyuziva firma zabyvajici se sluzbami, mGze nékteré informace sdilet

se zakaznikem. Export dat je mozny ve formatu *.pdf nebo *.csv.

Systém Agcommand je soucasti Fuse Technology, ktery zastfeSuje systém celého
precizniho zemédélstvi (26). Systém Agcommand neni primarné produktem pouze
koncernu AGCO. Jedna se v podstaté o systém Tierra spolecnosti Topcon, kdy
od roku 2009 spole¢nosti na tomto spolupracuji (27). Se systémem Tierra je
spole¢ny i modul AM50. Na konci roku 2013 AGCO ohlasilo integrovani modulu
Slingshot od formy Raven Industries’ do Fuse Technology (26). Jak z vySe uvedeného
vyplyva, Agcommand je soucasti uceleného systému, ve kterém je mozné nahrdvat
aplika¢ni mapy, stahovat vynosové mapy, reporty o provozu, planovat servis,
dohliZzet na stroj prostfednictvim jednoho systému dostupného pres jednu aplikaci

z pocitace nebo smartphonu.

2.5.2 John Deere - JDLink

John Deere nabizi systém telematiky pod nazvem JDLink. Systém je dostupny
ve dvou urovnich, JDLink Select nebo JDLink Ultimate. Verze Select je dostupna
pro viechny znacky stroji, verze Ultimate je kompatibilni pouze s traktory,
samojizdnymi sklizecimi fezackami a mlatickami John Deere (28). Modely od roku
2012 zacaly byt osazovany JDLink ve verzi Ultimate pfimo ve vyrobé, konkrétné
se jednd o traktory rfady 7R a 8R, mlaticky série T, Sa model W660 a vSechny
fezacky (29).

Instalac¢ni sada pro variantu Select i Ultimate je stejnd. U stroji jinych vyrobcl
se nepfipoji CAN-Bus na modul MTG a instaluje se pouze GPS/GPRS anténa
a napdjeni. Takzvany MTG — Modular Telematics Gateway obsahuje procesor,
modem, GPS-chipset a port pro komunikaci se systémem (30). Architektura systému
je tedy obdobna jako u ostatnich vyrobcu. Data ziskana z GPS a z CAN-BUS jsou pres
GSM sit odeslana na server, ke kterému se uZivatel pfihlasuje. Data jsou odesilana
kazdych 60 minut, eventudlné lze kdykoliv stdhnout aktualni. V pripadé, Ze sit neni

k dispozici, je mozné ukladat data az za 1 000 hodin provozu.

Zakladni verze (Select) nabizi data o pozici stroje, o Case, po ktery byl stroj

v provozu, prehled sledovanych strojd, stav motoru (v chodu nebo vypnut).
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Verze Ultimate informuje i o mnoZstvi spotfebovaného paliva, teploté nékterych
provoznich ndplni, diagnostickych kddech, zasild nastavend hlaseni a umoZniuje

porovnani mezi stroji.

Vlastni informace uZivatel ziskdva prostifednictvim webového rozhrani. Po prihlaseni
pak mGze spravovat flotilu strojl, vytvaret skupiny strojl. Ke zvolenému stroji nebo
skupiné strojli se uZivateli ve verzi Select zobrazi mozZnost vybrat ¢asové obdobi,
za které pozaduje informace, pfitom vidi v ndhledu 4 okna - mapu, vystrahy, hodiny
motoru a udrzbu. Kazdé z téchto oken jde zvétsit, priCemz se zobrazi vice detaild.
Podkladovou mapou je Google Map. Stroji je mozné poslat smérové pokyny —
obdobné jako planovac tras Google. Po kliknuti levym tla¢itkem na symbol stroje
na mapé se zobrazi nabidka, ve které je moZiné vybrat detaily o stroji. Zde je
obsaZeno grafické znazornéni hodin provozu, vystrahy a plan udrzby, ktery je mozné
editovat. V poli vystrahy jsou zobrazeny veskeré vystrahy pro zvoleny stroj nebo
stroje véetné casu a kddu, lze je filtrovat podle nékolika jednoduchych kritérii.
V nabidce hodiny motoru je zobrazen celkovy probéh, eventualné ve volbé detaily je
vypsan probéh po mensich ¢asovych Usecich, je mozné i grafické znazornéni.
Obdobné funguje i karta udrzba. Pro verzi Ultimate ma uZivatel pfistup do dalsi
zalozky, v niz se mu zobrazi v nékolika oknech informace o palivu, nastaveni stroje,
teplotach provoznich naplni, vyuziti stroje s rozliSenim rliznych stavi, doba zapnuti
riznych systému stroje, servisni informace typu probéhu jednotlivych agregati
stroje (napf. u mlati¢ek hodiny mlaticiho bubnu, motoru). VyuZiti stroje je i graficky
znazornéno (u mlaticek je rozliSeno 8 ¢innosti, u traktord 3). Toto vSechno uZivatel
nalezne na karté s ndzvem palubni deska. Mimo této karty jsou pro obé verze
k dispozici karta zprav a karta nastaveni. Zjednodusené lze fici, Ze se zde provadi
administrace skupin uzivatel(l, skupin zatizeni, Geofence a Curfew, varovani a zprav.

Data Ize exportovat ve formatu *.csv nebo *.pdf.

Obé verze jsou pfipraveny pro vzdaleny dohled servisu a vzdaleny ptistup na display
(Remote Display Access) (28). Podminkou jsou stroje John Deere s CAN-Bus.
Vzdaleny ptistup na displej je moZny pouze pro display GreenStar 3 2630 a data jsou

zobrazovana takrka v redlném case (31).
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JDLink je soucasti platformy MylohnDeere, ktera sdruzuje vsechny aplikace
precizniho zemédélstvi, umoZziuje bezdratové prendseni a stahovani aplikacnich
vynosovych map s mozZnosti sdileni dat s poradenskymi, osivarskymi a dalSimi
firmami. Za timto uUcelem John Deere spustil platformu MylohnDeere a zacal
spoluprdci s firmami jako DuPont Pioneer, Beyer, GROWMARK, Agintegrated (31)
(32) (33) (34) (35). Spolecnost udava, Ze cilem aplikace je, aby zadkaznici mohli pouZit

sva data v software podle jejich vybéru (35).

2.5.3 CNH - Telematics

Koncern CNH, pod néhoz spadaji mimo jiné znacky Case IH a New Holland, nabizi
pro obé znacky systém sledovani strojli zhruba od poloviny roku 2012 (36) (37).
Pro obé znacky jsou systémy nabizeny ve dvou variantach. Case IH zdkladni verze
ma oznaceni AFS Connect Manager, pokrocilejsi nese nazev AFS Connect Executive
(38). New Holland pouzivd oznaceni PLM Connect Essential a PLM Connect

Professional (39). Ve skutecnosti se jedna o produkty spole¢nosti Trimble (40).

Je nutné nainstalovat modem DCM-300 od Trimble (41). A poté samozifejmé pripojit
antény GPRS, GPS, eventualné WiFi, napdjeni a CAN-Bus. Tento modem je pouzivan
firmou Trimble v ramci produktu Connected Farm (42). Modem je univerzalni a lze

jej poutiit i pro stroje jinych znacek.

Do obou verzi se pristupuje pomoci webového rozhrani. Verze Manager nabizi
sledovani polohy stroje véetné historie polohy, sledovani provoznich hodin,
nastaveni Geofence a Curfew, vytvareni skupin strojii a podobné. Varianta Executive
poskytuje reporty o spotfebé paliva a produktivité, diagnostiku, virtualni displej
a obousmérné posilani zprav. Je mozné sledovat az 40 parametrl v redlném case
(43). Usporadani rozhrani je obdobné jako u ostatnich systému. Vlevo je umistén
seznam strojl jejich skupin a podskupin, na hlavnim panelu se zobrazuje mapa
s aktualnimi pozicemi strojd a nad ni jsou hlavni zalozky - management flotily,
displej stroje, hldseni, reporty, zprdvy, management souborl a administrace.
Pouzivané jsou mapy Google Maps. Exportovat data je mozné ve znacném mnozstvi
formata: *.pdf, *.csv, *.xml, *.doc, *.xls (44). Systém nabizi reporty o efektivité

vyuZiti Casu, spotiebé paliva a porovnani stroji. Ohledné vzdaleného pristupu
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k pfistrojové desce, presnéji monitoru, lze soucasné sledovat 4 stroje (41).

PLM Connect firmy New Holland se prakticky nelisi (38) (39).

Oba systémy jsou soucasti uceleného systému, v kterém je moziny vzdaleny
management soubor( aplika¢nich a vynosovych map. V kombinaci s navigaci
a vhodnym displejem slouzi uvedeny modem i pro sdileni dat mezi stroji - obsluhy
maji prehled o obdélané plose a mohou sdilet trajektorie tak, aby nedochazelo

k pfekryviim nebo vynechdvkam.

2.5.4 Claas Telematics

Claas nabizi na rozdil od ostatnich vyrobcl feseni sledovani pouze vlastnich stroj(.
Systém je dostupny pro samojizdné sklizeci rezacky Jaguar a mlaticky Lexion
a Tucano, traktory fad Xerion, Axion, Arion a manipulator Scorpion. Traktory Arion
a Axion od roku 2014 (45). Soucasti telematiky jsou i dva dalsi systémy majici
obchodni oznaceni TONI (Telematics on Implement) a APDI (Automatic Process Data
Interpretation) (46). TONI umoznuje sledovani parametri k traktoru pripojenych
zarizeni, kterd jsou ISOBus kompatibilni a to nejen zafizeni Claas ale i Amazone,
Horsch, KaWeCo, Lemken, SGT, and Zunhammer (47). ADPI zajistuje automatické
odesilani dat na server za cely pozemek nebo zakdzku (46). Claas Telematics

umoznuje i pfenos vynosovych aplikacnich map (48).

Systém firmy Claas prodélal zasadni zmény béhem roku 2014, kdy byl kompletné
prepracovdn a rozdélen do tfi variant, na rozdil od plvodni jedné, ktera se lisila

pro jednotlivé stroje. Do roku 2014 vypadal systém nasledovné:

Princip fungovani systému je stejny u traktor( i u sklizecich mlati¢ek, potazmo
fezacek a odpovida obecnému schématu jako u ostatnich vyrobcl. Na stroj je tedy
nainstalovan modem (CLAAS Teleservice modul), ktery je pfipojen pomoci dvou
kabelll (CAN-BUS HI a LOW) k siti CAN-BUS, jednim kabelem k anténé a jednim je
napajen. Je tedy potfeba GSM a GPS anténa, SIM karta pro modem a PCMCIA karta.
PCMCIA karta se vklddad do slotu palubniho pocitade a je z ni spustén program
zajistujici zaznam a odesilani dat. GPS anténa neni podminkou v pfipadé, Ze uZivatel
nevyzaduje zjistovani aktudlni pozice (49). Tim je oviem omezena dostupnost

nékterych funkci.
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Vybrana data ze sité CAN-BUS vcéetné soufadnic GPS, pokud je timto systémem stroj
vybaven, se ukladaji kazdych 15s a kazidych 15 min je pak soubor dat odesilan
na server v Harsewinkelu a to pomoci GPRS, tedy pfes GSM sit. V pfipadé ztraty
signalu jsou data stdle ukladana a pti dalsi prileZitosti je odeslano vétsi mnoZstvi dat.
V systému CEBIS (systém pro palubni pocitac stroji CLAAS) je zobrazovana sila
signalu. UZivateli je pfidéleno uZivatelské jméno a heslo, pomoci nichz
se do aplikace prihlasuje. Data jsou u vyrobce uloZzena po dobu 3 let a po této dobé
se automaticky mazou. UzZivatel vSak muZe pozadat, aby byla data uchovana
i nadale. Co se tyce uZivatelova PC, neni tfeba instalace Zadného firemniho software
a plné postacuje néjaky z béznych internetovych prohlize¢d. Déle je vhodné mit
nainstalovan Google Earth (freeware), jelikoZ je vyuzivan systémem jako podklad
pro rdzna zobrazeni, co se tyCe pohybu stroje. UZivatelé, ktefi pouzivaji mapovani,
musi mit nainstalovany software pro praci stémito soubory, v ptipadé Claas
se jednd o balik programli AGRO-MAP firmy Agrocom (49) (48). Export soubor( je
mozny ve formatech *.csv nebo *.aft (49). Data, kterad neni nutné dale zpracovavat,

je mozné exportovat jako dokument *.pdf nebo obrazek *.png. (50).

U sklizecich mlaticek LEXION systém podle vyrobce ukladd 36 provoznich velicin
stroje. O jakd data se jednd, vyplyne z popisu funkci systému. Pro ostatni stroje se
dostupné parametry liSi. Po pfihldseni se uZivateli zobrazi zakladni strdnka se
zakladnim menu. Zakladni rozdéleni menu je shodné pro vsechny stroje, rozdil
nastava az pfi voleni zobrazovanych veli¢in. Zakladni menu tvofi 5 poloZek. Jsou to:
monitorovani, analyzy a statistiky, sledovani a mapovani, nastaveni a export dat.

V této chvili Ize provést vybér stroje (strojli) a casového obdobi pro hodnoceni (49).

Monitorovani obsahuje 6 dalSich kapitol, do kterych je rizné roz€lenéno mnoho dat.
Tato cast je vétSinou pouze vypis aktualnich nebo minulych dat formou tabulky.
Z dat v této sekci nelze usuzovat nic o vyuZiti stroje. Slouzi k snadnému ziskani
informaci ohledné planovani udriby nebo pro zjisténi nastaveni stroje. Jsou to:
chybova hlaseni; monitorovani ukolG (vypis pracovnich ukold a informaci o nich
za zvolené Casové obdobi; stroj, fidi¢, prace, farma pole, druh plodiny, zacatek,
konec trvani, plocha); pracovni status (obdobné jako u predchoziho); geofencing;

vykonnostni data — moZnost zobrazeni parametr( stroje, a to v kazdém naméreném
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okamziku, tedy po kazdych 15s (pro sklizeci mlaticku napf. zobrazuje: otacky
pfihanéce, vysku adaptéru nad zemi, pojezdovou rychlost, otacky bubnu, otacky
rotoru/vytrasadel, otacky ventilatoru, otacky motoru, zapnuti mlaticky, polohu
drtice slamy, stav vyprazdiovani zdsobniku zrna, stav zaplnéni zasobniku zrna,
mnozstvi paliva v nadrzi, pracovni hodiny, souradnice GPS, zatizeni motoru, mezera
mlaticiho koSe, nastaveni obou sit, citlivost ztratomér(, ztraty, vlhkost, vykonnost,
vynos, obdélanou plochu, specifickou hmotnost zrna a druh plodiny); a zpravy

o udrzbé (49) (48).

Zajimavou Casti systému jsou analyzy a statistiky. Tento oddil zahrnuje 6 skupin
informaci. Analyza pracovniho c¢asu, pro sklizeci mlaticky combine league
(liga sklizecich mlatic¢ek), mapy hodnot, skliziové souhrny, vykonnostni analyza
a stavy pocitadel. Je tfeba podotknout, Ze u analyzy ¢asu je mozné nastavit nejen
obdobi, ale je moiné vybirat i to, které ¢asy budou zobrazeny. RozliSeni casU
je podrobné, odlisuje 8 rGznych cast pro mlaticky (¢as vyprazdrovani za jizdy,
vyprazdiovani za stani, otaceni na souvrati, prostoje, €as provozu s plnym
zasobnikem, prostoje kvali plnému zasobniku zrna, ¢as transportu a cas, kdy motor
nebyl v chodu) a pro traktory 7 casu (prace se zapnutymi vyvodovymi htideli,
se zapnutym prednim vyvodovym htidelem, se zapnutym zadnim vyvodovym
hiidelem, pracovni ¢as, transportni ¢as, prostoj, ¢as, kdy byl motor vypnut). Cas
otaceni na souvrati je definovan jako stav se zapnutou mlatickou a Zacim Ustrojim
mimo pracovni polohu. Pracovni stav je ziejmy, situace vyprazdiovani za jizdy
a za stani rovnéz. Jizda s plnym zdsobnikem je definovana jako jakdkoliv dalsi jizda
po naplnéni 100 % objemu zasobniku. Prostoje diky plnému zasobniku zrna jsou
definovany jako jina Cinnost neZ jizda po naplnéni zasobniku, pfepravni ¢as je ¢as
jizdy, kdyZ je mlati¢ka vypnuta a zafazen rychlostni stupen pro pfepravu po silnici.
Liga sklizecich mlaticek je anonymni seznam stroji s informacemi o jejich
vykonnosti, nastaveni a ¢aste¢né i podminkach. Tato aplikace ma slouzit ke kontrole
nastaveni vlastniho stroje a moznému lepsSimu sefizeni. Mapy aktudlnich hodnot
zobrazuji zvolenou velic¢inu (vynos, ztraty, zatizeni motoru) na podkladu Google
Earth. Skliziiové souhrny (data podle pocitadla a prehled procentudlniho zastoupeni

Casl), vykonnost nabizi moZnost souhrnu podle plodin nebo celkem. Analyza
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vykonnosti nabizi charakteristiku vyvoje rliznych hodnot béhem dne (ztraty, vynos,
otacky agregatll, nastaveni). Graf je vytvofen ze vSech hodnot nebo lze zvolit

vyhlazeni prabéhu krivky (50) (49).

Mapovdani je rozdéleno do 3 poloZzek. Nabizi kontrolu polohy stroji flotily
na podkladu klasické mapy (MapQuest), on line polohu stroje na podkladu Google
Earth a na tomtéZz podkladu kontrolu pohybu po poli, pficemZ zde je moiné
zobrazeni raznych informaci: vyprazdnovani za jizdy, prostoje s plnym zasobnikem,

prejezdy s plnym zasobnikem (49) (48).

Od konce roku 2014 je systém rozdélen do uUrovni basic, advanced a professional.
Verze se li§i predeviim v zpétné dostupnosti dat a podrobnosti analyz. Urovef
professional je velmi blizkd plvodnimu provedeni co se podrobnosti tyce, a tak je
mozné provadét velmi podrobné analyzy, zlstava zachovana i Combine League.
U vSech urovni je sledovdna spotieba i poloha. Poloha na rozdil od pavodni verze
i v pfipadé, Ze stroj neni vybaven navigaci. Pro vétsi prehlednost byla analyza c¢asu
redukovdna pouze na cas prace, otaceni a prejezdl a prostoj, ¢as kdy je motor

vypnuty a prostoj (51).

Systém je uzivatelsky mnohem ptijemnéjsi a intuitivnéjsi. Koncepce uzivatelského

rozhrani je velmi podobna ostatnim systémum.

2.5.5 Trimble

Jak bylo zminéno vyse, firma Trimble zabezpeduje systém precizniho zemédélstvi
pro koncern CNH. Pod vlastnim obchodnim nazvem Connected Farm nabizi soubor
feSeni precizniho zemédélstvi, jehoZz soucasti je i telematika Fleet Management.
Tento systém umoznuje sledovani polohy stroje, stavu stroje (prace, prostoj,
zapalovani zapnuté nebo vypnuté, prejezd), geofence i curfew, monitorovani
provoznich hodin, informace z CAN-Bus (mnoZstvi paliva, spotfeba, tlak oleje, napéti
akumulatoru a dalsi), sdileni informaci a v kombinaci s displeji FMX a TMX 2050

vzdaleny pfistup (52).
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2.5.6 Leica Geosystem AG

Jako nadstavbu pro svou navigaci Mojo3D nabizi zdarma firma Lieca Geosystem AG
telematiku s obchodnim nazvem Virtual Vista (53). K instalaci neni potfeba Zadny
dodatecny hardware a staci pouze sjednat datovy prenos u mobilniho operdtora
a vlozit SIM kartu do modemu, ktery je zabudovan v navigaci. Za Virtual Vista pak
neni spolecnosti Leica Geosystem AG Uctovan zadny rocni ani aktivacni poplatek

a stadi si vytvofit ucet na webu (54) (55).

Do aplikace se vstupuje pres web. Systém nabizi nastaveni curfew a geofence
s upozornénim na mobil nebo e-mail. Sledovat polohu strojli je moZzné na podkladu
Google Maps. Historie polohy je dostupna 7 dn( zpétné. K poloze se zobrazuje
rychlost, Udaje o fizeni a obdéland plocha. Z webu je moznd na zatizeni posilat

zpravy s moznosti odpovédi ve formé ano/ne (53).

2.5.7 Raven

Spole¢nost Raven nabizi kromé navigacnich systém také jednoduchou variantu
telematiky Slingshot. Hardware je spolecny se zafizenim zajiStujicim zpracovani
signalu RTK a kromé jiného slouZi jako WiFi hot spot (56) (57). Telematika nabizi
sledovani polohy strojd a prenos souboru precizniho zemédélstvi — aplikacni mapy.
Spoleénost pracuje s nékolika vyrobci na telematice schopné poskytovat data z CAN-

Bus (58).

2.5.8 Topcon Tierra

Jak jiz bylo uvedeno, spolecnost Topcon spolupracuje s koncernem Agco na systému
Agcommand. Nabizi také vlastni systém pro sledovani stroji s nazvem Tierra.
Co se ty¢e hardware, tak jsou nabizeny 2 mozZnosti. Modul AM25 a nebo AM50,
ktery je stejny jako pro Agcommand. Moduly se lisi poctem vstupl. AM25 neni

mozné pfipojit na CAN-Bus a nemd analogovy vstup (27) (59).

Systém nabizi curfew, geofencing s moznosti sms zprav nebo zprdv na e-mail.
Upozornéni na nutnou udrzbu podle viastniho nastaveni. Reporty o produktivité —
urceni statust probiha na zakladé dat z CAN-Bus senzor( (pozn. podle urcitého

algoritmu) (59).
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Vyhradni zastoupeni firmy Topcon ziskala pro Ceskou republiku firma Topgeosys

s.r.o., ktera ale tento systém nenabizi (60).

2.5.9 ECS Invention

Systém vyvinuty spole¢nosti ECS Invention. Jednda se o systém vychazejici
ze systému sledovani vozidel, jez byl vytvofen pro sledovani vozidel ddrzby silnic
a dalnic. U systému od ECS Invention je tfeba nainstalovat program urceny
pro komunikaci se serverem, programy, které slouzi pro praci s mapami, a mapy.
Prihlasovani k serveru pak probiha automatiky pomoci programu. Systém je nabizen
ve tfech variantach, kdy prvni dvé varianty jsou urceny pro tvorbu knihy jizd
¢i zakladni sledovani a pro aplikaci v zemédélstvi se nehodi (prvni varianta pouze
kniha jizd, druha obsahuje knihu jizd, mapu 1:25 000, rychlost a otacky motoru).
Treti varianta systému je pro pouziti u zemédélskych stroji vhodna a obsahuje to,
co predchozi dvé plus sledovani spotieby, podrobnéjsi mapu, moznost méreni
vzdalenosti a ploch, rozliseni pripojnych vozidel a moznosti sledovani parametrd

naradi (61).

Poloha stroje je urcena s presnosti na celé minuty. Hodnoty provoznich veliéin
vcetné polohy stroje jsou ukladany a odesilany kazdych 30 sekund. Provozni veli¢iny
mohou byt snimany ze sité CAN-Bus, pfipadné lze stroj vybavit analogovymi
méricimi zafizenimi, pokud neni sledovany stroj vybaven siti CAN-Bus. Zakaznik
simlze vybrat ze tfi zplsobl méreni spotieby. Prvni moZnosti jsou hodnoty
z palubni sité CAN-Bus, druhou mozZnosti je vybavit stroj prlitokomérem a treti
moznosti je ponorna sonda v nadrzi (61). Systém by mél byt schopen rozlisit az
6 pripojnych vozidel ¢i naradi. RozliSovaci zafizeni je umisténo v zasuvce na svétla.
Naradi mUze byt vybaveno také rlznymi snimaci podle prani zakaznika, naptiklad
vlhkosti a poctu balikl a tak podobné (61). V této verzi systému je moziné mit
ulozené pouze jedno vozidlo a mapa je v méfitku 1:25 000. Pro podrobnéjsi mapu

¢i mozZnost uloZeni vice vozidel je tfeba zakoupit HW klic.

Program zobrazuje data v tabulce, a to za zvolené casové obdobi. Automaticky
vytvari souhrn za den a za zvolené c¢asové obdobi. Pfitom den je rozdélen

do nékolika ¢asti, jejichZ trvani se shoduje s dobou, po kterou byl motor v chodu —
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tedy od startu do vypnuti motoru. V jednotlivych sloupcich jsou potom po radé
Udaje o datu, nastartovani a vypnuti motoru, dobé trvani, ujeté vzdalenosti,
rychlosti priimérné a maximalni, otackdch motoru prdmérnych a maximalnich
(primérné pouze pro jednotlivé intervaly, nezobrazuji se v souhrnu), najetych
motohodinach, spotfebovaném palivu, spotiebé na 100 km, potom nasleduje
oblast, kde jsou hodnoty ziskané z pfipojeného naradi a na konec cil jizdy a sloupec
poznamek. Program generuje otackovou pripadné rychlostni charakteristiku
za zvoleny Casovy Usek (zavislost otacek nebo rychlosti na case). Dalsi funkci je
zobrazeni polohy stroje na mapé vcéetné trajektorie. Jako podklad slouZi mapa
rizného méritka, za zédkladni mapu pro tuto verzi slouzi mapa méritka 1:25 000. Je
mozné také zjistovat vzdalenost a obdélanou plochu, a to pomoci dalsi aplikace,
ktera zobrazi trajektorii za vybrany casovy Usek. Trajektorie je zobrazena
na jednobarevném pozadi a jako orientacni body slouZi obce znazornéné kruhem.
UzZivatel si miZe manudlné obkreslit ¢ast trajektorie a program mu pfitom vypocte
délku zvoleného uUseku. Obdobny je postup pfi méreni plochy. UZivatel si obkresli
zvolenou plochu a ukondéi dvojklikem, program poté zobrazi plochu, kterd byla
obkreslena. Posledni funkci je zobrazeni provoznich dat vzhledem k poloze a ¢asu.
Pti zaskrtnuti polozky mapa u charakteristiky rychlosti a otdcek se otevie okno
s mapou a pfi pohybu kurzoru po charakteristice lze sledovat polohu stroje zaroven

s hodnotami otacek (61).

2.5.10 ITineris

Jednd so o systém spolecnosti zamérené pouze na sledovani stroja.
Tedy bez navaznosti na navigacni systém. Modul, ve kterém je zabudovan modem,
nese nazev Atlas a umoznuje pfipojeni tfech digitdlnich a dvou analogovych vstupu,
volitelné je vybaven konektorem RS-232. Druhou variantou modulu je Merkur,
nabizi 5 digitalnich a dva analogové vstupy, volitelné pak RS-232, identifikaci fidice
(62). Kmodulu jsou pfipojeny GPS a GSM antény. Pro jiné Udaje, neZ ty, které
je moiné ziskat z GPS, tedy poloha a rychlost, je nutné systém vybavit dalSimi
senzory. Napfiklad pro méreni spotfeby je mozné se pfipojit na plovak v nadrzi nebo
nainstalovat a pfipojit pritokomér. Méreni na zakladé Gdajli z CAN-Bus zatim nejsou

v nabidce. RovnéZz muze byt pfipojen termindl pro identifikaci fidice pomoci Cipu
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avolbu pracovni operace. Ridi¢ voli pracovni operaci zadanim ptisluiného ¢&isla.
Musi mit tedy k dispozici seznam s pracovnimi ¢innostmi a jim pridélenymi Cisly.
Data jsou zaznamenavana kazdou sekundu a v pfipadé, Ze nejdou odeslat, jsou
ukladdna. Oba moduly jsou schopny uchovat data za obdobi minimalné jednoho

tydne. Standardné probiha odesilani dat po jedné az péti minutach (62).

K datdm uZivatel nepfistupuje pres webové rozhrani, ale pomoci instalovaného
programu, ktery je mozny tesSit i jako serverovou aplikaci v pfipadé, Ze je treba
umoznit pristup vice uzivatellm. Jako mapovy podklad jsou vyuzivana data
z registru pudy LPIS. Systém nabizi fadu filtrG a reportd, méreni ploch a vzdalenosti,
porovnani strojd a tvorbu skupin. Je mozné editovat i padni celky, pridélovat jim

plodiny a podle nich pak vytvaret reporty (63).

2.5.11 FONS

Systém spolecnosti Fons s ndzvem Vidimte je obdobou systému ITineris. Nema
navaznost na zadnou dalsi aplikaci precizniho zemédélstvi. Jako mapovy podklad
jsou vyuZzity podklady z evidence LPIS, ortofotomapa, vektorovd nebo terénni mapa
(64). Na stroje se instaluje jednotka s modemem, GPS a GSM antény, na prani je
mozné doplnit systém klavesnici pro zaddvani obsluh a pracovnich operaci.

Pro zjistovani spotfeby je tfeba pripojit mérici zafizeni (64).

K datlim se pfistupuje pomoci webového rozhrani. K dispozici jsou informace
o poloze stroje véetné historie polohy, o rychlosti jizdy, spotfebé pohonnych hmot,
nazvu pracovni Cinnosti, zpracované ploSe. Automaticky se generuje kniha jizd.

Pro snazsi praci je mozné vytvaret skupiny stroja (65) (66).

2.6 Marketing

Marketing je uvédomélé, triné orientované vedeni firmy i organizace, pficemi
zadkaznik tvori do urcité miry hlavni bod zajmu (67). To je ale relativné Siroky pojem.
Podle (68) se marketing zabyva deseti hlavnimi entitami: zbozim, sluzbami,
zkuSenostmi, udalostmi, osobami, misty, vlastnictvim, organizacemi, informacemi
a idejemi (68). Nelze jej tedy omezit na vytvareni a propagovani zbozi nebo sluzeb

spotrebitelim a podnikdm (68).
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Ve skutecCnosti je prodej soucasti marketingu a zacina dlouho pred produkci
budouciho vyrobku. Ukolem marketingové price je najit potieby, zméfit jejich
objem i intenzitu a zhodnotit potencidl zisku. V pfipadé vyroby a prodeje vyrobku je
tento produkt pod marketingovym dozorem, ktery by mél trvat po celou Zivotnost
vyrobku. Mélo by tim byt zajiSténo vyhleddvani novych zadkaznik(, zvySovani
pfitaZlivosti a vykonnosti produktu a zpétnda vazba plynouci z vysledkl prodeje (69).
Stejné tak nejen marketingové oddéleni, ale celd firma by méla byt orientovdna

na zdkaznika nebo byt zdkazniky pfimo stimulovana (69).

Definice marketingu je vzhledem k Sifce pojmu moZnd ve vice rovinach a existuje
jich nékolik.

»Marketing je socidlni proces, pfi kterém jednotlivci a skupiny ziskdvaji to, co si preji
a co potrebuji, prostrednictvim tvorby, nabidky a smény hodnotovych produkti

a sluZeb s ostatnimi (68)“.

»Marketing je proces fizeni, jehoZ vysledkem je pozndni, ovliviiovdni a v konecné fazi
uspokojeni potfeb a prani zdkaznika efektivnim a vhodnym zplsobem zajistujicim

splnéni cild organizace (70)“.

Peter Drucker o marketingu fika, Ze cilem marketingu je ucinit prodej nadbyte¢nym
tim, Ze se rozpoznaji potfeby zdkaznika tak dobre, aby se vyrobky prodavaly samy
(68). Vsirsim pojeti pak ma marketing na starost management poptavky, tedy
ovliviiovat poptavku tak (velikost, nacasovani, strukturu), aby byla v souladu

s firemnimi cili (68).

Ve chvili, kdy si spole¢nost zvoli celkovou marketingovou strategii, muze zacit
sestavovat marketingovy mix, jakozto dominantni prvek moderniho

marketingu (71).

38



2.6.1 Marketingovy mix

Aby mohl byt produkt, sluzba ¢i vyrobek, Uspésné prodan, musi byt sladény vSechny
4 slozky marketingového mixu, tzv. 4P. Jsou to: product — vyrobek, price — cena,
place — misto, resp. distribuéni cesty, promotion — propagace. To znamenj,
Ze jediné v pfipadé, Ze firma nabizi produkt pro zdkaznika zajimavy, ktery mu prindsi
hodnotu, jez hledd, vyrobek je zakaznikovi dostupny a zdkaznik je informovan

o existenci produktu, teprve tehdy mize dojit k uzavieni obchodu (68) (72) (71).

Marketingovy
mix

A N
Produkt Pozice (misto)
rozmanitost distribuce
jakost pokryti
design sortiment
funkce lokality
macka rasohby
baleni doprava
wirlikash
sluiby
Laruky
wracenivyrobkd | 4 . |
Prodej (cena) Propagace
cenikovd cena podpora prodeje
slevy image (firmy/produktu)
sralky reklama
terminy placeni public relations
uvirove podminky karmunikacni kandly

prodejni personal
pfirmy marketing

Obrazek 19 Marketingovy mix — 4P (72)

Slozky marketingové mixu musi byt nastaveny tak, aby dosahovaly stanovenych cil(
spoleénosti. Jsou tak ale nastaveny z pohledu prodavajici organizace. Robert
Lauterborn navrhl, aby se tyto 4P na strané prodavajiciho vnimaly z pohledu
zakaznika. Tim dal vzniknout mixu 4C (71). Co odpovida produktu, cené, distribuci

a komunikaci uvadi tabulce 1.
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Tabulka 1 SloZzky marketingového mixu 4P a 4C (71)

4P 4C

Produkt (product) Potfeba a prani zakaznika
(customer needs and wants)

Cena (price) Naklady na strané zakaznika
(costs to the customer)

Distribuce (place) Dostupnost (convenience)

Komunikace (promotino) Komunikace (somunication)

Produkt je cokoliv, co je mozné nabidnout na trhu. Produkty lze rozdélit zejména
na hmotné a nehmotné, tedy na vyrobky a sluzby (71). Cena vyjadfuje jakou
hodnotu je schopen zakaznik sménit za vlastnictvi nebo vyuziti vyrobku. Pomoci
ceny se také vytvari zisk (73). Distribuce je Cinnost, ktera zdkaznikim produkty
zpristupniuje. Zahrnuje dopravu, skladovani, vybér a umisténi prodejcti. Komunikace
— kazda firma musi komunikovat se svymi spotfebiteli, zprostfedkovateli a dalSimi
cilovymi skupinami, z toho dlivodu musi spolecnost pracovat podle komunikac¢niho

systému (71).

2.6.2 Komunikac¢ni mix

Marketingovy komunikaéni mix spolec¢nosti slucuje prostfedky slouzici
pro komunikaci se zdkazniky stavajicimi a potencidlnimi, ale i ostatnimi, Sirokou
verejnosti. Pro komunikaci vyuZiva nékolik prvk, které jsou ve specifickém poméru.
Jednd se o reklamu, osobni prodej, podporu prodeje, public relations a pfimy

marketing. Tyto prvky tvori 5 zakladnich komunikacnich kanalG (71).

Reklama je jakakoliv neosobni prezentace a komunikace myslenek, zboZi nebo

sluZeb, ktera je samozifejmé placena.

Osobni prodej vykondvaji prodejci spoleCnosti za ucelem prodeje, budovani

a udrzovani vztahu se zdkazniky a to formou osobni prezentace.

Podporou prodeje se rozumi podnéty docasného razu, které maji povzbudit prodej

produktu.
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Public relations zastfeSuje oblast budovani dobrych vztahU s rlznymi cilovymi
skupinami. Toho dosahuje pomoci ptiznivé publicity, budovani dobré image firmy,

ale i odvracenim udalosti a vyrokd, které stavi firmu do Spatného svétla.

Cilem prfimého marketingu je spojeni s peclivé vybranymi cilovymi spotrebiteli, které
ma vyvolat okamzitou odezvu a rozvijet trvalé vztahy se zakazniky (telefon, posta,

fax, e-mail, atd.) (71).

Kazdy z uvedenych komunikacnich kanal(i ma své nastroje. Reklama vyuziva tisku,
radia, televize, plakaty a tak dale. Osobni prodej se uplatiuje pomoci vystav,
veletrh(l a osobnich prezentaci. Podpora prodeje obsahuje prémie, slevy, expozice
v prodejnach, predvadéci akce a dalsi. Primy marketing vyuzivd naptiklad
telefonickou a faxovou komunikaci, ale i internet a podobné. Produkt komunikuje se
zakaznikem az nad ramec téchto prostredk(l. Vzhled produktu, obchody, ve kterych
je vyrobek prodavan, lidé, ktefi ho prodavaji, baleni a dalsi i drobnosti ovliviuji

zakaznika pfi koupi.

V dne$ni dobé neni pro vétSinu firem otdzkou, zda komunikovat, ale kolik
na jednotlivé druhy komunikace vynalozit a které druhy komunikace zvolit. Jak bylo
zminéno, spolecnost komunikuje s mnoha subjekty pres zprostfedkovatele az

po dodavatele. Mozny pribéh komunikace je na obrazku 20.

reklama reklama

osobni osobni
prodej prodej

podpora podpora

pordeje spotiebitelé informace z cilové

doslechu skupiny

zprostredkov

spole¢nost n
P atelé

i

pordeje

public public .
relations relations

pfimy pFimy
marketing marketing

Obrdzek 20 Marketingovy komunikacni systém (71)
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Do komunika¢niho mixu je nutné v dnesni dobé zaradit kromé uvedenych 5 kanal(
jesté event. marketing a sponzoring a online komunikaci. Je mozné vyuZit i guerilla

marketing nebo viralni marketing.

2.6.3 Komunikacni strategie

Komunikaéni mix je soucasti komunikacni strategie, ale i marketingového mixu.
Komunikacni strategii je tedy tfeba budovat sohledem na ostatni Ccasti
marketingové mixu a tedy vsouladu s celkovou marketingovou strategii firmy.

Komunikacéni strategie se sklada z nasledujiciho:

Uvodu, ktery popisuje a vymezuje &innosti a sluzby, které podnik poskytuje, a také
jeho postaveni na trhu. Cil(i, které jsou stanoveny na zakladé znalosti trhu a chovani
zdkaznikl. Konkrétné je to snaha sezndmit cilové skupiny s podstatou produktu
a informovat o jeho ptinosech. Dale je potreba urcit cilové skupiny, na néz bude
komunikacni strategie mifit. Ktomu je potfeba vybrat vhodné prostfedky
(e-mailem, osobnim dorucéenim, prostrfednictvim radia, novin a podobné). Urcit
sdéleni, které cilové skupiny sezndmi s pfinosy nabizeného produktu. Vse je potfeba
umistit v ¢ase sohledem na poptavku a na konkurenci. Konecné je potieba

odhadnout zpétnou vazbu a urcit rozpocet (74).
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3 Cile prace

Prvnim cilem prace je vyhodnotit provozni data zemédélskych mechanizacnich
prostredkl, predevsim traktorlim ve vztahu k provadénym operacim, a to zejména
na podkladu dat ziskanych s vyuZitim telematickych systéma. Dil¢im cilem je zjistit,
jaké je nasazeni vybranych strojli béhem roku. Zjistit mozné Uspory pfti sklizni luk
a zjistit také mozZné Uspory a nedostatky pfi sdzeni brambor, u této operace pak

analyzovat vliv vybranych veli¢in na provozni parametry.

Druhym zamérem prace je zhodnotit moznosti téchto systému a jejich realny prinos
pro béZnou praxi. Dale také porovnat nejvyznamnéjSi systémy mezi sebou.
Na zakladé prace svybranymi znich a na zdkladé znalosti moZnosti ostatnich

systémU doporucit mozna zlepseni.

Cilem porovnani systém( je i provozni ovéreni presnosti vybranych metod méreni

spotfeby pohonnych hmot a jeho vhodnosti pro praxi.

Tretim a poslednim cilem prace je navrh pouziti ziskanych dat pro komunikaéni

strategii, jakoZto soucast marketingové strategie prodeje telematickych systému.

Z cild plynou nize uvedené védecké hypotézy, jejichz platnost bude podrobné
prozkoumana a nasledné potvrzena nebo vyvracena. Na zakladé ziskanych vysledk

bude ovérena platnost nasledujicich hypotéz:

1. Technika ve sledované firmé by mohla byt I[épe vyuzZivana,
coz se po zavedeni sledovani stroj( zlepSilo.

2. Pfi sazeni brambor se jednotlivé varianty lisi. Sklon, velikost pozemku
a vykonnost (potazimo rychlost) ovliviiuji spotfebu nafty pfi sazeni brambor,
zatimco sklon a velikost pozemku neovliviuji vykonnost.

3. Systémy dostupné na trhu se velmi lisi poskytnutymi sluzbami a je vhodné

vyuzivat dobie vybavené z nich.
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4. V praxi je méfeni spotifeby na zdkladé udaju z CAN-Bus dostate¢né presné,
na rozdil od dat ziskanych z méreni hladiny pomoci plovaku. Nejptesnéjsi

jsou data ziskana pomoci pritokomeéru.

5. Data ziskand z praxe sledovanim strojd jsou vyuZitelna pro marketingovou

komunikaci a mohou ji tak podpofit.
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4 Zvolené metody zpracovani

Struény popis metodického postupu pfi feseni cild je uveden v nasledujici kapitole.
Jedna se o postup pfi hodnoceni provozu stroju, hodnoceni telematiky a tvorbé

marketingového planu.

4.1.1 Telematické systémy

Data o telematickych systémech byla shromazdéna z firemnich materidld, ¢lankd
v odbornych casopisech, pfipadné byly dotazovany prodejni organizace. Z téchto
informaci vznikl prehled, ktery byl pouzit jako podklad pro hodnotici metodou
Pattern. Vahy vyznamnosti byly pfifazeny autorem podle zkuSenosti s témito
systémy v provozu a to tak, aby co nejvice reflektovaly potencidlni pfinos této
Cinnosti. Pro dosaZeni vyssi objektivity byl vyuZit pro uréeni vah vyznamnosti

FullerGv trojuhelnik a tak vznikla druha varianta.

Od zarazeni cen do hodnoceni bylo nakonec upusténo vzhledem obtiznému
objektivnimu porovnani faktoru ceny. Nékdy jsou systémy poskytovany zdarma
k novym strojim pouze za pravidelny roc¢ni poplatek, jindy je nutné hradit
pofizovaci cenu i poplatky. V pfipadé univerzalnich systém( byva roc¢ni poplatek
minimalni (pouze cena datového prenosu) a rozhodujici je cena instalace, kterd vsak
znaéné kolisd podle poctu instalovanych jednotek, rovnéz také podle konkrétnich
strojl. Mimo toho se u nékterych tovarnich systému lisi ceny podle stroje, pro ktery
je systém uréen. To vyluCuje i vyuziti prmérnych rocnich nakladli na systém
pfi pfredpokladané Zivotnosti stroje a systému. DalSim dlvodem bylo to, Ze se
nepodafilo sehnat ceny viech zafizeni a i pfi vyuZiti primérné nebo jinak odhadnuté
ceny, by se jednalo o spekulaci. Pro predstavu budou uvedeny ceny, které se

podafilo ziskat.
Hodnoceny byly nasledujici oblasti:

e Kompatibilita systému (znacky, stroje, CAN-Bus)
e Software (instalace a moznosti exportu)
e Funkce systému

o Reporty (k pozemk(lm, k ¢innostem, atd.)
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o Analyzy ¢asU

o Spotieba paliva

o Zpracovana plocha nebo material

o Kontrola polohy a hlaseni (geofence, curfew, alarmy)

o Servis (vzdaleny pfistup — diagnostika, evidence, chybové kody)

Skala bodl pro hodnoceni byla zvolena od 1 do 5 bodd. Moznosti ano/ne byly
nahrazeny 0,01 a 5 body. Hodnota 0,01 odpovida tomu, Ze dana funkce je zcela
nedostupnd (nelez volit 0 bodl vzhledem k dalSimu vypoctu). Dale byly uréeny vahy
jednotlivych oblasti a ty poté byly rozdéleny pro jednotliva kritéria. Dle postupu

metody Pattern, viz vyse, byly vypocteny vysledky pro jednotlivé varianty.

Pro urceni vah vyznamnosti pomoci Fullerova trojuhelniku musela byt tato metoda
pouzita vicekrat. Primarné byly zpracovany celé oblasti zahrnujici dil¢i parametry
aty byly potom stejnou metodou podrobnéji rozpracovdny. S tim Ze vaha celdho

useku se rozdélila mezi dil¢i parametry.

Tomuto hodnoceni byly podrobeny systémy vyrobc(i John Deere, AGCO, Claas, CNH,
LEICA, Trimble a ITineris. Prvni Ctyfi systémy jsou zastupci tovarnich systému, LEICA
a Trimble jako zastupci systém( od vyrobcl navigaci a konecné ITineris jako

univerzalni systém.

4.2 Stroje a systémy

Provozni data byla ziskavana z 6 rliznych stroja a 3 rdznych systémf, viz tabulka 2.
Pivodné byl sledovan jesté traktor John Deere 7810, ale z divodu mnoZstvi
ziskanych udaja bylo od toho upusténo. Obsluha totiz zamérné a kontinudlné
poskozovala méfici zafizeni. | to vSak lze ve své podstaté povazovat za vysledek —

vice v kapitole vysledky.
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Tabulka 2 Traktory a instalované systémy (autor)

Traktor Systém

John Deere 8320R JD Link

John Deere 8230 ITineris
Zetor Forterra 124 vuzT
Zetor Forterra 124 vuzT
Zetor Forterra 125 vuzT
Zetor Forterra 125 vuzT

4.2.1 Specifikace sledovanych traktori

Traktor John Deere 8320R je klasicky kolovy traktor s pohonem predni i zadni
napravy, uréeny predevSim pro tézké polni prace. Vstfikovani paliva je typu
CommonRail. Pro sledované obdobi byl nasazen pfi zpracovani plidy a seti. Tento
stroj byl sledovan predevsim za ucelem provozniho ovéfeni presnosti sledovani
spotifeby pohonnych hmot na zdkladé telematického systému, jenz vyuziva data
z datové sbérnice CAN-Bus. Traktor pracoval ve skolnim zemédélském podniku

v Lanech.

Druhym sledovanym traktorem byl rovnéz John Deere, avsak model 8230. Traktor
pohani vznétovy, fadovy, preplfiiovany Sestivalec s mezichladicem plniciho vzduchu,
vystfikovani CommonRail, 4 ventily na valec. Turbodmychadlo ma proménlivou
geometrii lopatek. Motor ma zdvihovy objem 91, jmenovity vykon 180 kW
(97/68/EC), jmenovité otacky jsou 2 100 min™ . Pfevodovka je Fazend celd pod
zatizenim, mda 19 prevodovych stupnd vpred a 4 vzad. Traktor byl obut

pneumatikami Pirelli rozméru 650/85 R38 vzadu a 600/65R28 vpredu.

Jako dalsi byly sledovany traktory Zetor Forterra a to celkem 4ks - dva modely

12441 a dva modely 125. Jedna se o takrka totozné stroje. Forterra 125 se od 12441
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liSi pouze spojkou a nékterymi Upravami v kabiné. Motor, pfevodovka a ndpravy
jsou totozné. Motor je vznétovy, prepliovany, fadovy Ctyfvdlec o objemu 4,156 |
s mechanickym vstfikovacim ¢erpadlem. Jmenovité otacky motoru jsou 2200 min™,
maximalni pfeb&hové otacky 2460 min™, volnobéiné otatky 800 min™, jmenovity
vykon 90 kW a maximalni toCivy moment 525 N -m. Pfevodovka je 4 stupnova
s tfistupfiovym nasobicem tocivého momentu, redukci a reverzaci. Vysledny pocet
prevodovych stupnt vpred je 24 a vzad 18. Na obrdzku 21 jsou znazornény

jednotlivé prevodové stupné spolu s rychlostmi a jim ptislusicimi otdckami.

CTTI T I T TT1]
40 +— W 2200-2450 [min-1]
35 | m®2000-2200 [min-1]

30 | ®1500-2000 [min-1] i I
m 850-1500 [min-1] [
25 I

20

1
: BRRCCHIT

- i
C R
5 E— +—'——.——.—1——I——|——|—l—
===---..
0
LIM|H|{LIM|H|L|[M|[H|L[M|[H|L/M|[H|L| M| H|L|M|H|L
rychlost
[km-h-1] 1 2 3 4 1 2 3

redukované silniéni
rychlostni stupef [-]

Obrdzek 21 Graf — rychlostni stupné a k nim ndleZici rychlost a otacky motoru pro traktory Zetor
Forterra 12441 a 125 (autor)

Traktory jsou vybaveny stejnymi zavazimi a stejnymi pneumatikami, na zadni
napravé 18,4R-38 (460/85-R38), na predni napravé 14,9R-24 (380/85-R24), 2x6 ks
zavazi v kolech, tedy 230 kg a 7+7 ks prednich zavazi, tedy 700 kg.

Traktory Zetor stejného typu budou odliSeny podle fidice - jednim pismenem
za oznacenim traktoru. A rok, o ktery se jedna, bude znacit dvoucisli za pismenem
oznacujicim fidice (napfr.: Zetor 125 B 14 — je tedy Zetor Forterra 125 s ridicem ,B“

v roce 2014).
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4.2.2 Specifikace telematickych zarizeni

JDLink predstavuje vysSe popsany firemni systém dostupny ve verzi Ultimate a to
do konce roku 2013, déle byla licence prodlouZena pouze jako Select a toto obdobi
nebylo zpracovano. Udaje o spotfebé jsou ziskavany z ISO-Bus. Stejné jako udaje

o otackach a dalSich parametrech.

ITineris je zastupcem skupiny univerzalnich systém( a je popsdn rovnéz vyse.
Spotfeba se u této instalace odecitd z polohy plovdku v nadrZzi a otacky nejsou
méreny. ITineris vychazi predevsim z polohy a spotfeby. Kromé toho fidi¢ zadava

definované prdce (napf.: seti, orba, atd.).

Tretim systémem je systém, ktery neni v pravém slova smyslu telematicky. Jedna se
o systém pouzivany VUZT Praha Ruzyné, navrzeny Ing. Karlem Kubinem, Ph.D., ktery
byl v pribéhu pouzivani oproti plivodnimu systému upraven. Data se zapisuji na
pamétovou kartu s frekvenci, kterou je mozné nastavit. PouZity byly 2sa 5sa to
z dlvodu zjiSténi vlivu frekvence zaznamenavani dat na jejich vypovidaci hodnotu.
Otacky motoru byly mérfeny vlastnim Ccidlem instalovanym na femenici
namontované na klikovém hrideli (pohon ventilatoru a alternatoru). Méreni
spotfeby bylo zajisténo dvoukomorovym pritokomérem a pozice byla zjiSténa
pomoci GPS, ze které bylo dale mozné zjistit rychlost stroje. Kalibraéni hodnoty

jednotlivych pratokomér a traktort jsou v tabulce 3.

Tabulka 3 Kalibraéni hodnoty priitokomérd (autor)

Traktor + fidic Pocet pulzli na
1| nafty
Zetor 125 K 321
Zetor 125B 319
Zetor 124 F 320
Zetor 124 K 320

4.3 Pracovni operace a naradi

Vzhledem k tomu, Ze byly sledovany 2 vykonové tridy traktorq, lisi se i operace,
které tyto stroje vykonavaly. Cinnosti jsou uvedeny v tabulce 4 a o pracovnich

operacich byla vedena pisemna evidence.
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Tabulka 4 Vykondvané pracovni ¢innosti v (autor)

Traktor

John Deere 8320R

John Deere 8230

Zetor Forterra 124
al25

Operace

Orba

Zpracovani pldy
Ptiprava pudy pred setim
Orba

Zpracovani pldy
Ptiprava pudy pred setim
Seti

Doprava

Sklizert brambor

Sazeni brambor
Odkamenovani

Doprava

Aplikace digestatu
Shrnovani pice
Sklizen pice

Sklizen slamy

Rozmetani hnoje
Hnojeni primyslovymi

hnojivy

Stroj

Kverneland PW 100 8r.
Horsch Terrano FG

Farmet Kompaktomat K 800
Opall Agri Evropa 180 7r.
SimbaXpress 5,5m

Strom Export Swifter 6m
Lemken Solitair + Heliodor 6m
ZDT Mega 20

Reekie Dominant

AVR Midema UH3710
Reekie Reliance

ZDT MEGA 13 / GrandSuper/
STS Opava MV-027

Joskin Modulo 10 000

Claas ProfiLiner 800
Pottinger Europrofi 8 000
Pottinger Europrofi 8 000
Pottinger Faro 10 000
Agrostroj Pelhfimov RA-100
Amazone Z-AM

JelikoZz podrobnéjsi analyza se tyka sdzeni brambor a sklizné senaze sendinim

vozem, tak bude blize specifikovan saze¢ a sbéraci viz. Sbéraci viz Pottinger

Europrofi 8 000 je samosbéraci vz ureny pro sklizen sldmy a senaze. Viz je

vybaven rotorovym vkladanim - fezacim ustrojim, které je mozné osadit az 31 nozi,

podle poZadované délky fezanky. Teoretickd délka pfi osazeni vSemi noZi cini

45 mm. Objem lozné plochy podle DIN 11741 &ni 32 m®, p¥i stfednim stlateni

materidlu vyrobce udava, Ze lze prepravit 50 m?® materidlu. Hmotnost stroje je

6 550 kg. Maximalni pripustnd hmotnost stroje cini 15000 kg, ztoho plyne,
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Ze uzitecna hmotnost je 8450 kg. Podvozek vozu tvofi tandemova ndprava

a odpruzeni parabolickymi pery.

Saze¢ AVR UH 3710 je dvouradkovy miskovy saze¢ brambor, kapacita zasobniku
je 1200 kg brambor. Saze¢ je vybaven pfihnojovanim do fadku, jehoZz kapacita
je 450 kg hnojiva. Pracovni zdbér je dan technologii zdhonového odkamenovani
aje 1800 mm, to odpovida dvéma radkim. Hmotnost samotného sazece Cini
760 kg. Obé soupravy jsou vybaveny zafizenim na moreni brambor, které je

umisténo misto predniho zavazi.

4.4 Data a zpracovani dat

Pro ziskani informaci o provozu bylo potfeba vyhodnotit nékolik oblasti dat, k tomu
bylo potreba vyuzit nékolik programi. Kromé dat ze sledovani zaznamovych zafizeni
byly pouzity i zdznamy o pracovni cinnosti obsluh jednotlivych traktor(.

Bylo ¢erpano také z udajd vyrobcl o strojich.

4.4.1 Pouzity software a zaznamenané udaje

Data ze zaznamového zafizeni v traktorech Zetor jsou ukldddna ve formatu *.txt
na SD kartu, kterou je potieba prenést do pocitace a stahnout data. Zaznamendny
jsou nasledujici udaje: poradové Cislo zaznamu, interval zapsani hodnot, datum, cas,
soufadnice polohy, nadmofrska vyska, rychlost, pocet dostupnych satelitl, impulzy
z prtokoméru a impulzy ze senzoru otdcek, viz obrdzek 22. Soubory jsou
pojmenovany ve formatu mésic, den a pak poradové ¢islo zaznamu. Po kazdém

zapnuti zapalovani se zacina ukladat novy zaznam.
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Soubor Upravy Formdt Zobrazeni Napovéda
[fractor DatalLogger New ver. 0.92
Tractorip: 10
Impulsu/Titr: 319
SpotrebomerID: 2
Jmen. otacky: 2200
Pulsu za otacku:
ilPrevod. pomer: 1.000
motohodiny poc. : 3336.034
celkova spotreba poc.: -3455.808
Nr. Int. (ms) GPS Date GPS Time GPS Status Lat. (ddmm.mmmm) LatHem Lon.(ddmm.mmmm) LonHem GPS ATt(m) GPS spd(km/h) Avg GPS Spd(km/h)
0 1056 13.01.15 08:46:05 v 4933, 9864 N 01511.4435 0.00 0.00 00 0 27 0
1 6213 13.01.15 08:46:12 A 4933.9873 N 01511.4398 E 489.1 0.00 0.00 00 2 213 0
2 5885 13.01.15 08:46:18 A 4933.9954 N 01511.4304 E 486.0 10.74 11.89 06 1 254 0
3 7003 13.01.15 08:46:25 A 4933.9971 N 01511.4137 E 489.6 10.00 14.7 7 2 308 0
4 6009 13.01.15 08:46:31 A 4933.9916 N 01511.4082 E 490.4 5.00 10.07 07 2 214 0
5 7111 13.01.15 08:46:38 A 4933.9934 N 01511.4103 E 491.0 0.00 0.52 09 1 201 0
6 7902 13.01.15 08:46:46 A 4933.9983 N 01511.4113 E 490.8 3.33 2.7 09 2 243 0
7 5112 13.01.15 08:46:51 A 4933.9976 N 01511.4124 E 490.9 0.00 1.59 09 o 167 0
8 6902 - - - - - - - - - - 3 329 o
5208 13.01.15 08:47:03 A 4933.9894 N 01511.4391 E 492.2 10.37 7.48 09 3 282 0
10 4903 13.01.15 08:47:08 A 4933, 9830 N 01511.4510 E 492.3 12.41 11.74 11 3 269 0
11 5115 13.01.15 08:47:13 A 4933.9769 N 01511.48617 E 492.4 12.22 12.41 11 3 257 0
12 4797 13.01.15 08:47:18 A 4933.9712 N 01511.4721 E 492.6 12.04 12.08 11 2 237 0
13 5025 13.01.15 08:47:23 A 4933.9648 N 01511.4830 E 492.9 12.59 12.33 11 2 266 0
14 4888 13.01.15 08:47:28 A 4933.9585 N 01511.4933 E 493.1 12.41 12.48 11 2 250 0
15 5303 13.01.15 08:47:33 A 4933.9501 N 01511.4950 E 493.2 12.22 12.08 11 3 27 0
16 4810 13.01.15 08:47:38 A 4933.9432 N 01511.4850 E 493.1 12.41 12.52 11 2 254 0
7 4919 13.01.15 08:47:43 A 4933.9376 N 01511.4753 E 492.9 11.48 12.00 10 4 239 0
18 5093 13.01.15 08:47:48 A 4933.9317 N 01511.4727 E 492.9 6.11 8.85 09 3 188 0
19 4905 13.01.15 08:47:53 A 4933.9282 N 01511.4682 E 492.9 6.48 5.78 10 1 156 0
20 5101 13.01.15 08:47:58 A 4933.9240 N 01511.48615 E 492.6 7.59 7.30 10 1 196 0
21 6009 13.01.15 08:48:04 A 4933.9200 N 01511.4599 E 492.6 4.863 7.7 11 2 77 0
22 4902 13.01.15 08:48:09 A 4933.9213 N 01511.4615 E 492.8 3.15 3.11 11 o 150 0
23 5213 13.01.15 08:48:14 A 4933.9242 N 01511.48625 E 492.8 3.7 3.93 11 1 145 0
24 4904 13.01.15 08:48:19 A 4933.9263 N 01511.4607 E 492.7 3.15 3.48 11 1 124 0
25 6000 13.01.15 08:48:25 A 4933.9271 N 01511.4591 E 492.9 0.00 1.96 10 0 150 0
26 5007 13.01.15 08:48:30 A 4933.9269 N 01511.4597 E 493.8 0.00 0.00 10 1 125 0
7 4804 13.01.15 08:48:35 A 4933.9261 N 01511.4609 E 495.6 0.00 0.00 10 1 121 0
28 5105 13.01.15 08:48:40 A 4933.9251 N 01511.4622 E 498.1 0.00 0.00 11 0 128 0
29 4907 13.01.15 08:48:45 A 4933.9242 N 01511.4628 E 500.7 0.00 0.00 11 o 124 0
30 5107 13.01.15 08:48:50 A 4933.9240 N 01511.4627 E 502.2 0.00 0.00 11 1 128 0
31 4902 13.01.15 08:48:55 A 4933.9239 N 01511.4627 E 502.8 0.00 0.00 11 0 124 0
32 5114 13.01.15 08:49:00 A 4933.9241 N 01511.4624 E 503.4 0.00 0.00 11 1 129 0
33 4905 13.01.15 08:49:05 A 4933,9247 N 01511.4619 E 503.5 0.00 0.00 11 0 124 0
34 5000 13.01.15 08:49:10 A 4933.9251 N 01511.4620 E 503.4 0.00 0.00 10 1 126 0
35 50086 13.01.15 08:49:15 A 4933.9254 N 01511.4624 E 503.5 0.00 0.00 10 o 126 0
36 6107 13.01.15 08:49:21 A 4933.9256 N 01511.4627 E 504.1 0.00 0.00 10 1 155 0
37 5106 13.01.15 08:49:26 A 4933.9259 N 01511.4627 E 505.2 0.00 0.00 10 1 129 0
38 4804 13.01.15 08:49:31 A 4933.9261 N 01511.4628 E 505.9 0.00 0.00 10 1 122 0

Obrdzek 22 Data ze zdznamového zarizeni (autor)

Zpracovani dat probihalo v programu MS Excel a ArcGis. Nejprve byly pomoci makra
vlozeny vSechny zdznamy do programu MS Excel a to tak, aby byla poporadé
umisténa vSechna data na jeden list. Vzhledem k mnoZstvi dat bylo mozné ucinit
tento postup za obdobi po 4 mésicich (limit MS Excel je 1 150 000 radka). Dalsi
makro slouzilo k odstranéni chyb v zdznamu. Jednd se o chyby, které vznikly ztratou
signalu GPS — zde byla chybné zaznamenana data ze senzorl do jinych sloupcu.
Makro vyhledalo tyto hodnoty, prfesunulo je na pozadovanou polohu a doplnilo

datum podle okolnich zaznamU. Podil téchto chyb nikde neprekrocil 0,4 %

z celkového poctu zaznam.

Dalsim makrem byly opraveny chyby formatu data, ¢asu a souradnic, které nastaly
pfi vkladani dat z textového souboru. Evidence o pracovni ¢innosti byla vytvorena
do jiného sesitu a pomoci funkce Svyhledat byla ke kazdému zaznamu pfifazena

¢innost, ke které patfi.

Poté ndsledovaly vypocéty hodnot ze senzori — tedy spotieba a otacky podle

nasledujicich vztah( 14 a 15.
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fpal

Mnoq = —da— [1-h~"] (14)
3600 000

kde:
Mhod [I- h'l] hodinova spotfeba
foal [-] pocet impulzli z pritokoméru
Kpal [pulzy - I''] pocet pulzl na litr paliva
tims [ms] trvani intervalu zdznamu

fot
n =+ 60 [min~'] (15)

1000
kde:
n [min™] otacky motoru
fot [-] pocet impulz(i za otdcku motoru
ket  [pulzy-n™] pocet pulzd na litr paliva
tins [ms] trvani intervalu zaznamu

Pocet pulzli na otacku byl u vSech strojli 2, zatimco pocet pulzd na litr nafty
se nepatrné liSil. Kazdy pratokomér byl na traktoru kalibrovan, pro traktor
Zetor 125 kalibraéni hodnota cinila 321 pulzi a pro Zetor 125 B 319 pulz( na litr
motorové nafty. Z uvedenych informaci samozirejmé vyplyva nepfesnost v podobé
teplotni roztaznosti nafty, kterou ale zanedbavame. Vzhledem k tomu, Ze pokud je

stroj delSi dobu v provozu, tak se teplota nafty prestava vyrazné ménit.

Postup pfi dalsim zpracovani sklizné luk a sdzeni se mirné lisil, avSak princip z(stdva
stejny. Pfeneseni jiz pouze dat o vybraném pracovnim procesu do programu ArcGis,
ve kterém byla prenesena data o poloze stroje spolu s dalSimi udaji na mapovy
podklad. Vyexportovana a upravena data, podle vySe zminénych krokl, byla
prevedena do tabulky typu *. dbf. Dale byla data zobrazena jako bodova vrstva
pomoci soufadnic a funkce Create Feature Class From XY Table. Vychozim
souradnicovym systémem byl systém WGS 84, ktery dale musel byt transformovan
do systému S-JTSK. Podle polohy stroje pak byla rozdélena pracovni cinnost
na zakladni Useky. Oddélen byl pfedevSim pohyb po pozemnich komunikacich

a pohyb po pozemcich, eventudlné i po aredlu firmy. Tyto Useky poté byly
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samostatné analyzovany. Vytvorena bodova vrstva byla prevedena funkci Points to
Line na liniovou vrstvu, u které bylo mozné zjistit celkovou délku poZadované trasy.
Pro jednotliva pole byly zpracovany dva druhy polygon(, u kterych nasledné byla
zjiSténa rozloha pomoci funkce Calculate Geometry. V prvnim ptipadé se jednalo o
polygon, ktery zahrnoval pole kompletni, tzn. véetné souvrati. Jako druhy byl
polygon, ktery byl ofiznut o souvraté, a to z dlvodu zjiSténi rozlohy pro kontrolu
podle ujeté vzdalenosti. Vzhledem k vychozimu formatu dat bylo nutné vyseparovat
pohyb po komunikacich nebo pfijezdovych cestach. K tomuto Ucelu byla vyuzita

funkce Erase, kterd ofizla z kompletnich dat vybrana pole.

4.4.2 Struktura casu - sklizen luk

U sklizné luk bylo nutné vénovat pozornost i konkrétni trase, po které se souprava
dostavala na urCeny pozemek. RovnéZ podle polohy stroje je moiné ve spojeni
se znalosti mistnich podminek urcit divod prostoje, pokud se jedna o prostoj mimo

pozemek.

Byly rozliSeny tyto dil¢i ¢asy: €as prace, Cas prejezdu, ¢as prostoje — motor v chodu,
¢as prostoje — motor vypnut, ¢as Udriby a €as prestavek. Cas prace byl definovén
jako doba, po kterou byla souprava v provozu na pozemku nebo prepravovala
hmotu na kompost. Cas pfejezdu tvofi doba prepravy z aredlu firmy na pozemek
a opacné. Cas prostoje - motor v chodu tvofi ¢as, kdy byl motor ponechan v chodu
zcela bezdlvodné (uréeno podle polohy soupravy, napf. obchod s potravinami).
Cas prostoje — motor vypnut je ¢ast disponibilni doby mimo prestavek, po kterou
nebyla souprava vibec v provozu. Cas Gdrzby je €as, kdy byl motor v chodu v oblasti
dilen firmy, tudiz se teoreticky mohlo jednat o cinnost spojenou s udrzbou.
Cas prestavek je doba, po kterou mél Fidi¢ narok na prestavku. Jak jiz bylo zminéno,
klicem k rozdéleni do jednotlivych Usek( byla poloha. Pfi kazdé zméné lokality,
naptiklad z pole na pozemni komunikaci, z aredlu na pozemni komunikaci atd. byl

proveden zaznam ¢asu. Tyto Casy byly potom seéteny a dale zpracovany.
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4.4.3 Struktura ¢asu - sazeni

U sazeni brambor byly oddéleny jednotlivé pozemky a pohyb po mimo né podle
polohy. Cas na pozemcich byl rozdélen na ¢as sténi, ¢as pracovni a ¢as jizdy rychleji
nez 12 km - h™. Jak je patrné, k uréeni téchto &ast byl potieba dalsi kli¢, jimZ byla
v tomto pipadé rychlost. Rychlost do 2 km - h™ byla povaZovéna za stani, rychlost
od 2km-h'do 12 km-h* je uréenad jako pracovni a rychlost nad 12 km - h't jako
mimo-pracovni jizda po poli. Pfitom bylo vychazeno ze zaznamenanych hodnot,

podminkou tedy bylo zapnuté zapalovani.

U varianty Zetor 125 B14 a Zetor 125 B 15 pak bylo postupovano stejné, avsak navic
byl ¢as mimo pozemek rozdélen na prejezd a prostoj. Cas prostoje byl uréen jako
rozdil celkového €asu a souctu ¢asu straveného na poli a prejezdu. Zahrnuje tedy
i eventualni prostoje na poli s vypnutym motorem. Celkovy ¢as je dan radmcem

prvniho startu motoru a okamzikem posledniho vypnuti motoru.

Vzhledem ktomu, Ze béhem poledni prestavky jezdi obsluhy do aredlu timto
traktorem, tak pokud je zjiStovana efektivita prace na pozemku, neni potfeba se
zabyvat prestdvkami, na které ma obsluha narok, na druhou stranu nelze odhalit
jejich nedodrzovani a hodnotit celkové vyuZiti Casu smény, které je pak ale mnohem

pracnéjsi.
4.4.4 Zpracovani otacek - sklizen luk

U sklizné luk byly analyzovany otacky pro vsechny dil¢i ¢innosti jednotlivé. Dvodem
bylo Casté prekracovani prebéhovych otacek, ale i vysoké Cetnosti intervall otacek,
které neodpovidaji hospodarnému provozu. Cilem tedy bylo odhalit, pti jaké fazi

jizdy obsluha s traktorem nevhodné pracuje.

Ziskané hodnoty byly roztfidény do intervalli (dolni hranice patfi do uvedeného
intervalu a hodnota horni hranice je soucasti nasledujiciho): 0 min’; 1 -600 min™;
600 — 800 min™; dali intervaly jsou po 200 min™ az do intervalu 2 200 — 2 400 min™,
posledni interval je 2400 min™ a vice. Byly vytvofeny histogramy d&etnosti

jednotlivych intervalli otacek k jednotlivym pracovnim usekdm.
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4.4.5 Zpracovani otacek - sazeni

Pti sdzeni se ukdazalo, po vyhodnoceni nékolika pozemkd, jako irelevantni vytvaret
histogram cetnosti pro kazdy usek jednotlivé, a to vzhledem ktomu, Ze vétSina
prace se odehravala na pozemku ve stejném rezimu. Byly tedy zpracovany
histogramy cetnosti intervalll otacdek pro jednotlivé pozemky a celd sezéna

pro kazdou variantu.

Prvnim intervalem jsou ota¢ky 0 min™, tedy motor zastaven, druhy interval je 0 —
600 min™, déle jsou intervaly po 100 min™ a? do hodnoty 2 900 min™, posledni

interval zahrnuje 2 900 min™ a vice.

Béhem zpracovavani histogram( cetnosti se pomérné casto vyskytovaly hodnoty
otacek vyssi nez maximalni prebéhové otacky, z tohoto dlvodu byla provedena
zkuSebni jizda s 2 traktory - Zetor 125 (fidi¢ K) a Zetor 124 (fidi¢ K). Prestoze
vysledné otacky jsou vlastné primérem za interval mezi zdznamy, tak by citlivost
na extrémy meéla byt snizena. Mohl by byt podil vysokych otdcek ddn nahodnymi
chybami méreni, pripadné by se mohlo jednat o dusledek zavady. Nicméné zkusebni
jizda to nepotvrdila a je to patrné ztabulky 2, tabulky 5. Jednd se o porovnani

na stejné trase pfi aplikaci digestatu v listopadu 2013.

Tabulka 5 Porovndni Cetnosti interval(i otdacek ridice K a autora (autor)

Zetor 124 K Zetor 124 autor
interval cas relativni podil cas relativni podil
otacek [min] [%] [min] [%]
[min™"]

800 - 999 9,08 3 21,08

1000 - 1199 11,92 4 20,17

1200 - 1399 21,67 8 32,58 12
1400 - 1599 70,75 27 61,00 23
1600 - 1799 94,83 36 93,33 35
1800 - 1999 41,92 16 32,83 12
2000 - 2199 12,08 5 4,17

2200 - 2399 3,33 1 0,08

2399 + 0,58 0 0,00 0
SUMA 266,17 265,25
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RovnéZ zkuSebni jizda s druhou soupravou neprokdazala, Zze by se pfi béiné jizdé
vyskytovaly takovéto extrémni hodnoty. Tato jizda probéhla v prosinci 2014.
Pracovni cinnosti byla doprava — konkrétné preprava gps zjarni pSenice, a to
za velmi nepfiznivych povétrnostnich podminek (snih a ndledi), které ovlivnily styl
jizdy. VSe jeznazornéno vtabulce 6, avsak ani vtomto pfipadé nedoslo

k zaznamenani vyssich nez prebéhovych otacek.

Tabulka 6 Cetnosti interval(i otdcek autora pri dopravé s traktorem Zetor Forterra 125 fidice K —
fidicem byl autor (autor)

interval otacek cetnost relativni ¢etnost
[min™] [-] [%]
-0 9 0
0-600 2 0
600 - 700 1 0
700 - 800 38 1
800 - 900 882 26
900 - 1000 147 4
1000 - 1100 192 6
1100 - 1200 301 9
1200 - 1300 501 15
1300 - 1400 577 17
1400 - 1500 535 16
1500 - 1600 174 5
1600 - 1700 60 2
1700 - 1800 6 0
1800 - 1900 1 0
1900 - 2000 0 0

4.4.6 Urcenirychlostniho stupné

Pfi vypoctu zatazeného rychlostniho stupné pfi sazeni bylo vychazeno z rychlosti
podle GPS, otacek motoru, prevodovych pomér( (celkové prevodové rychlosti byly
vypocteny z Udaju vyrobce) a obuti traktoru. Vypoétem podle vzorce (16) byl urcen

prevodovy pomér.

n
ivypoétené = 06170 (16)
To00 >°
ivypottens vypoéteny pfevodovy pomér
n otacky motoru
v rychlost podle GPS
o odvaleny obvod kola
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Vypocitand hodnota byla porovnana s hodnotami skute¢nych prevodovych pomér(.
Vzhledem k chybé méreni, prokluzu kola, opotfebeni kola a dalSim vécem nelze
predpokladat, Ze by se vysledek presné shodoval s prevodovym pomérem, tak byl
utvoren interval hodnot pro dany rychlostni stupen. Pro kombinaci rychlostnich
stupen (silni¢ni 1 L), je celkovy pfevodovy pomér 80,293. Interval je potom 80 + 4.

Vybrané hodnoty prevodovych poméru jsou v tabulce 7.

Tabulka 7 Hodnoty celkového prevodu pro jednotlivé prevodové stupné (autor)

rychlostni stupen rychlostni stupen rychlostni celkovy prevod
redukéni pfevodovka | hlavni prevodovky stupen nasobic

1 L 80,293

1 M 69,36

1 H 59,989

silnicni

2 L 52,012

2 M 44,93

2 H 38,859

4.4.7 Vykonnost

Vykonost byla vypoctena z celkového c¢asu strdveného na poli se zapnutym
zapalovani a celkové plochy pozemku. Byla tedy uréovdna vykonnost na pozemku,
nikoliv vykonnost denni. Tento postup byl zvolen vzhledem k naslednému
hodnoceni vlivu vlastnosti pozemku na vykonnost eventudlné na spotrebu.
Obé sezéony byly porovnatelné co se tyce srazek. Rovnéz plda na pozemcich

je povazovana za stejnou z hlediska fyzikalnich vlastnosti.

Pfi urovani vlivu svahu pozemku byl ve skute¢nosti vypocitan pridmérny naklon
traktoru v podélné ose. Dlivodem bylo obtizné urcovani sklonu pozemku vzhledem
k tomu, Ze se jednalo pouze o uUseky na pozemcich. Pti vypocltu se vychazelo
z nadmorské vysky z GPS. Zrozdild v nadmoiské vySce a zujeté vzdalenosti
vypoctené z rychlosti za dany interval byl urcen sklon trajektorie mezi jednotlivymi

body.

Za Ucelem zjisténi vlivu sklonu trajektorie a velikosti pozemku na vykonnost byl

urcen koeficient korelace.
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4.4.8 Spotreba

Spotfeba pohonnych hmot vypoc¢tend zhodnot impulzi dvoukomorovych
pratokomeér( byla pfepoctena na hodinovou spotiebu, ale i na spotfebu vztaZzenou

na 1 ha plochy. Spotfeba na hektar byla uréovana za cely pozemek.

4.4.9 Provozni ovéreni spotireby pohonnych hmot

Provozni ovéreni spotreby se tykalo 3 traktor( a cilem bylo zjistit, zda se lisi udaje
o spotfebé ze zdznamovych zafizeni a telematiky pfi porovnani s tankovanim.
V pfipadé traktoru John Deere 8230 vedl fidi¢ denni zdznamy o tankovani, jejichz
soucet byl zkontrolovdn se stavem pocitadla na stojanu. Tento traktor zastupoval
variantu s plovakem v ndadrzi. Pfi instalaci systému byly polohy plovaku vici objemu
v nadrzi kalibrovany po 501. U traktoru John Deere 8295R bylo vyuzZito dat
o spotfebé z CAN-Bus, Udaje o spotiebé podle tankovaciho stojanu byly ¢erpany
z evidence SZP Lany. Na traktoru Zetor Forterra 125 byl instalovan pratokomér,
kde 319 impulzd odpovidd 1 | nafty. Zaznamendvany byly mési¢ni hodnoty,
to ovsem vyZadovalo spolupraci fidica - tedy aby na konci mésice dotankovali nadrz
do plna a novy mésic zacinali vidy s plnou nadrzi. To se bohuZel nepodafilo a tak byl
zpracovan soucet za delsi Usek tak, aby vliv pfesunu tankovani mezi jednotlivymi

mésici byl co nejmensi.

4.5 Marketingova komunikace

Vzhledem k rozsahu prace jako celku a tomu, Ze pro zpracovani celé marketingové
strategie prodeje by dost mozind nestacil ani rozsah celé prace, tak se omezime
pouze na vyuZiti ziskanych poznatkl pro podporu komunikacni strategie produktu.

Ty vychazi z teoretického rozboru problematiky.
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5 Vysledky

Tato kapitola zahrnuje vysledky v oblasti provozniho ovéfeni presnosti méreni
spotieby, analyzy provozu techniky, zhodnoceni a porovndni telematickych
systém(. V posledni fadé pak navrhuje, kam zaradit tyto informace do komunikaéni

strategie.

5.1 Porovnani spotieb v provozu

Udaje o spotfebé pohonnych hmot ziskané z jednotlivych systém( byly porovnany
s Udaji o tankovani zvydejnich stojant. U traktorl John Deere byly vzajemné
srovnavané Udaje za jednotlivé dny. V pripadé traktoru John Deere 8295R to bylo
umoznéno diky peclivé vypliovanym vykazim. U traktoru John Deere 8230 pak diky
spoluprdci fidice, ktery zaznamenaval jednotliva tankovani. Nutnou podminky bylo
tankovani do plné nadrze. U traktor( Zetor fidi¢i nespolupracovali a nebylo mozné
Cerpat data zvykazl, byly tak porovnany mésicni odecty s celkovou meésicni
spotfebou. Zde bylo potieba, aby byl mésic vidy zapocat s plnou nadrzi, aby tak
nevznikaly chyby dané nespravnym zarazenim tankovani do mésice. Ani to se vsak
nepodafilo zajistit, vypovidaci hodnotu ma tedy pouze porovnani vice mésicQ,
coz vliv nespravného pficteni prvniho a posledniho tankovani sniZuje. Nelze vsak

zjistit objektivni informace o tom, jak hodnota rozdilu kolisa.

Mimo to jsou vSechna méreni ovlivnéna chybou méreni vydejnich stojan, teplotou
nafty, nepresnym tankovanim plné nadrze, které mlze byt zplUsobené pénénim
nafty nebo pretékanim mezi komorami u C¢lenitéjSich nadrzi, ¢i Spatnym

odvzdusnénim.

5.1.1 Prutokomeér - Zetor Forterra 125

Spotfeba u traktoru Zetor Forterra 125 byla mérfena dvoukomorovym
pratokomérem v obdobi od bfezna do listopadu 2014. Jak bylo zminéno vyse,
byly zaznamendvany meésiéni hodnoty. Celkovd presnost je na dobré urovni,
rozdil mezi mérenimi je 0,65 %. Presnosti v jednotlivych mésic je bezpfedmétné
komentovat vzhledem nedodriovani systému dopliovani nafty. VSe zobrazuje

tabulka 8.
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Tabulka 8 Spotreba Zetor Forterra 125 a pritokomer (autor)

tankovani spotieba rozdily
(1] (1] [1]
suma 10 253,80 10 319,08 -66,28
chyba -0,65 %
primérny rozdil -6,63
smérodatna odchylka rozdilG 240,54
rozptyl 57 861,65

5.1.2 Vyuziti plovaku - John Deere 8230

U traktoru John Deere 8230 bylo pro sledovani spotfeby vyuZito stavajiciho plovaku
v nadrzi. Traktor byl sledovan pti orbé v obdobi od 17.10.2012 do 11.11.2012.
Evidenci vedl fidi¢, ktery tankoval druhy den rdno, aby doplnil nadrz do plna. Shrnuti
je vtabulce 9. Zhodnoty smérodatné odchylky je zfejmé, Ze nékteré rozdily
nabyvaly pomérné vysokych hodnot. Tato metoda uréovani spotieby nafty je velmi
citlivda na naklonéni stroje béhem provozu, ale i pfi parkovani stroje. Optimalni
je parkovat stroj na stejném misté a stejnym smérem. Vysledna chyba za sledované

obdobi ¢ini 4,7 %.

Tabulka 9 Spotreba John Deere 8230 a plovdk v nadrZi (autor)

tankovani spotieba rozdily
(1] (1] [1]
suma 5151,00 4 909,00 242,00
chyba 4,70 %
primérny rozdil 15,3
smérodatna odchylka rozdilG 137,63
rozptyl 18 943,23

5.1.3 CAN-Bus - John Deere 8295R

Zastupcem systému sledujicich spotfebu pomoci Udaji z CAN-Bus byl systém JDLink
instalovany pfimo ztovarny do traktoru John Deere 8295R. Tento traktor

je provozovan ve skolnim podniku v Lanech a to predevsim pfi zpracovani pady.

Pti zpracovani pady byva dosahovdano pomérné vysokého zatizeni motoru a tak lze
ocCekavat i pomérné velkou presnost. Spotieba byla pozorovéna pfi orbé v obdobi

od 19.7.2012 do 31.8.2012. Shrnuté vysledky jsou v tabulce 10.
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Tabulka 10 Spotreba John Deere 8295R a spotreba podle CAN-Bus (autor)

tankovani spotieba rozdily
(1] (1] [1]
Suma 10 410,00 10 284,80 125,20
Chyba 1,20%
primérny rozdil 4,60
smérodatna odchylka rozdilG 31,56
Rozpty! 996,20

Vysledna chyba 1,2 % znaci velmi dobrou shodu. Jak je v tabulce 10 vidét z hodnot
smeérodatné odchylky a priméru, tak nedoslo ani k Zddnému extrémnimu odchyleni
vramci jednotlivych tankovani. Rozdily mohly byt zplsobeny nejen nepresnosti
méreni, ale i nepfesnosti dotankovani plné nadrie (pretékani mezi komorami

nadrze, naklonéni stroje), teplotou nafty a dalSimi faktory.

5.1.4 Shrnuti

Z porovnani celkovych souctld plyne, Ze bylo dosazeno nejvétsi shody v pripadé
méreni pritokomérem (-0,65 %), poté pomoci odectu z CAN-Bus (1,2 %)
a nejvétsiho rozdilu bylo dosazeno u méfeni spotreby, které vychazelo z vyuZziti
plovaku (4,7 %). Pfi porovnani CAN-Bus a plovaku odpovidaji vySe uvedenému
i hodnoty prdmérného rozdilu a smérodatnad odchylka rozdilG. Vzhledem k jiné
frekvenci ziskavani dat, mési¢nich hodnot u méfeni dvoukomorovym

pratokomérem, neni objektivni porovnavat jiné hodnoty, nez celkové soucty.

5.2 Analyza provozu techniky v podniku

Pivodné bylo sledovano 6 traktorli, tento pocet se pozdéji snizil na 5.
Bylo zaznamenavano, které prace traktory vykondvaji a podrobna analyza probéhla
u sklizné luk senaznim vozem a sazeni brambor. Cilem bylo zjistit rocni vyuZiti,
volnou kapacitu pfi pfipadném nizsim ro¢nim vyuZiti. U podrobné analyzovanych
praci bylo hodnoceno vyuziti ¢asu, rezim pouzivani motoru, spotieba nafty, prejezdy
na pozemky a mezi pozemky, u sdzeni navic vykonnost a dodrZovani pracovni

rychlosti.
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5.2.1 Sbér pice z luk

Traktor Zetor Forterra 125 spolu se senaznim vozem Pottinger Europrofi 5000 byl
sledovan pfi sklizni tfeti seCe luk, na podzim 2013. Sklizena hmota vsak nebyla

pouzita jako krmeni, ale odvazela se pouze na kompost.

Uvedena cinnost probihala po dobu 10 dni. Jak se ukazalo, obcas dochazelo
ke kratkym vypadk(m zdznamu na kartu. PrestoZe se jednalo o vypadky v fadu
minut aZ desitek minut maximalné jednou za sménu, byly tyto dny vyrazeny.
Analyze tedy bylo podrobeno celkem 6 dni. Z téchto dni byly 4 se standartni
pracovni dobou, 1 den se sménou delSi nez 8 h a 1 den s polovi¢ni sménou (pouze

odpoledne).
Analyza ¢asu

Byly rozliSeny tyto dil¢i ¢asy: €as prdace, Cas prejezdu, ¢as prostoje — motor v chodu,
Cas prostoje — motor vypnut, ¢as udrzby a c¢as prestdvek. Presné definice
jednotlivych ¢asu jsou v kapitole Metodika. Standartni pracovni sména zacina v 7:00
a konci v 15:45 s tim, Ze fidi¢i maji narok na 45 min prestavky (teoreticky rozdélené
do dvou prestavek 15 min a 30 min). V pfipadé smény delsi nez uvedenych 8 h 45
min bylo pocitdno dalSich 15 min na prestdvky. Pro polovi¢éni sménu nebyly

prestavky zahrnuty do celkového ¢asového fondu.

Na obrazku 23 je zndzornén procentudlni podil jednotlivych ¢asti na celkovém case.
Jak jiz bylo zminéno, jednd se o 4 standartni vySe popsané smény, jednu

prodlouzenou sménu do 16:30 a jednu zkracenou, tj. od 11:45 do 15:45.

63



. . PRESTAVKY PRI
NAROK NA PRESTAVKY ¢\ ieneNap s h

7.55%

0.63%

PROSTOIJE - MOTOR V
CHODU
0.43%

Obrdzek 23 Graf — podil jednotlivych cinnosti na celkovém C&asu sbéru pice — Zetor Forterra 125
(autor)

Je ziejmy velky podil prostojd, udrzby a prejezd(i. Pokud bude na udrzbu uvazovano
30 min, coZ odpovida 6,25 % z celkové doby pracovni smény, pak je ziejmé,
Ze takrka 20 % pracovni doby neni efektivné vyuzito. Za dalsi neni objektivni davod
k tomu, aby po celou dobu udriby byl motor v chodu. Rovnéz 14,5 %, které Cini
doba prejezdu na pozemky, je pomérné vysoké procento, coz je dano jednak
vzddlenosti pozemkd, ale i tim, Ze Cast prejezdl souvisi pravé s prostoji, coz lze

odvodit ze zaznamu pohybu. Sviij podil tvofi i organizacni nedostatky.
Analyza otac¢ek motoru

Histogramy cetnosti jednotlivych intervall otdcek jsou zobrazeny na obrazku 24.

Histogramy lze pouZit zaroven jako kontrolu spravnosti urceni ¢asovych usekda.

Je zfejmé, Ze po dobu prostoje a udrzby byl motor v chodu na volnobéh. Zastoupeny
jsou intervaly 600-800 min® a 800-1000 min®, pfitom po dobu udriby
je vyraznéji zastoupen i druhy uvedeny interval. Pfi¢inou je, Ze doba udriby
na zaCatku smeény souvisi i se startem studeného traktoru a obsluha nechava

nastavené vyssi otacky, aby se motor rychleji ohral.
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Obrdzek 24 Graf — Cetnosti jednotlivych intervalt otdcek podle Cinnosti stroje Zetor Forterra 125 K
(autor)

Pro piejezdy a pracovni ¢innost by zastoupeni intervalt pod 1 000 min™ mélo byt
minimalni. Z podrobnéjsi analyzy vyplynulo, Ze pokud pfi praci nedojde k problému,
tak intervaly pod 1000 min™ jsou zastoupeny méné jak 2 % z celkové Cetnosti
otacek. Vyssi zastoupeni tohoto spektra otdcek pfi pracovni Cinnosti pak znaci
néjaky problém, napfiklad zacpani vkladani atd., pricemz obsluha pfi jeho
odstranéni ponechdvd motor v chodu. Pfi prejezdech by také mély byt Cetnosti
téchto intervald otacek minimalni. Obdobné pak lze urcit intervaly 2 200-
2 400 min* a vice jak 2 400 min™ jako oblast zcela nevhodnou pro provoz motoru
traktoru, potazmo celé soupravy. Motor je vybaven klasickym fadovym vstfikovacim
¢erpadlem a od 2 200 min™ za&ina zasahovat regulator, klesa vykon a dramaticky
roste mérna spotfeba. Mimo to pfi 1950 min™ motoru je dosazen 1000 min™
na vyvodovém hfideli. Interval nad 2 400 min™t by pak nemél byt zastoupen vibec.
PFi praci by mély byt nejvice zastoupeny otdcky od 1 800 do 2 000 min™, co? plyne
z pozadavku na otatky vyvodového hfidele. Otatky motoru 1800 a? 2 000 min™
odpovidaji 923 az 1026 min™ otakam vyvodového hfidele. Tento interval lze
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povazovat za optimalni. Pro pfejezd je odpovidajici maximalni zastoupeni otacek
vrozmezi 1400 a? 2200 min. Vzhledem ktomu, 7e jako prace je oznatena
i pfeprava hmoty na kompost, tak je tim ovlivnéna i Cetnost intervall otacek.
Pti pracovni Cinnosti i prepravé je motor provozovdn ve zbytecné vysokych
otackach, coz se musi nutné odrazit na spotiebé nafty, mimo to je ¢asto provozovan
nad prebéhovymi otackami, coz se po delsi dobé pravdépodobné projevi
na zZivotnosti agregatu. Jelikoz hodnota otacek je stanovena jako pocet pulzl za
5sapak prfepoctena na otacky za minutu, tak mohlo dojit ke kratkodobému

dosaZeni i podstatné vyssi nebo nizsi hodnoty.
Analyza spotieby

Rovnéz spotieba nafty byla rozdélena na naftu spotfebovanou na praci, na prejezdy,

pfi udrzbé a pfi prostojich. Hodnoty jsou uvedeny v tabulce 11.

Tabulka 11 Spotieba nafty prifazend k ¢innostem (autor)

spotireba celkem 307,341 100 %
spotieba prace 232,96 | 75,80 %
spotieba prejezdy 67,05 | 21,82 %
spotieba prostoje 0,871 0,28 %
spoti‘eba udrzba 6,46 | 2,10%
Prejezdy

Dalsi skupinu informaci tvofi informace, které nelze ziskat pouhym zpracovanim
a tfidénim dat podle urcitého modelu. Jedna se prdvé o urceni prostoji a jejich
pricin, pfipadné o pohyb stroji mimo relevantni Uzemi. Jako priklad mulze slouzit
porovnani cesty na stejny pozemek ve dvou dnech. Prvni trasou, kterou mél fidi¢
pouzivat, trvala jizda 39 min, traktor na prejezd spotfeboval 8,8 | nafty a ujel 20,0
km. Druhou trasou, kterou zvolil fidi¢ sdm, najela souprava 27,0 km, spotieba byla
12,61 a jizda trvala 57 min. Rozdil mezi trasami Cini 18 min, 3,8 | a 7 km. Pfitom
ze tfech jizd na tento pozemek byly dvé po delsi trase a pouze jedna po trase kratsi.

Zpét do arealu se fidic vracel jinou trasou pfimo od kompostu — vidy stejnou.
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Shrnuti

Sledovanim stroje bylo zjisténo nékolik skutecnosti, které negativné ovliviuji
naklady na provadénou operaci. Vyrazné jsou nedostatky ve vyuZiti pracovni doby
a v nevhodném provozovani stroje. K diskusi je také to, zda by nebylo vyhodné;si
provozovat soupravu na delSi sménu a to vzhledem ke vzddlenosti nékterych

pozemkd.

Obsluha traktoru nevyuziva efektivné minimalné 18,8 % pracovni doby — prostoje
(s motorem v chodu i s vypnutym motorem). Bude-li vyjadfena ztrdta pomoci ceny
sluzby bez pohonnych hmot, kdy normativni cena &ini 511 K&-h™ bez DPH, pak ztrata
Cini 3 815 K¢ bez DPH (prostoj 7,47 h za sledovanych 6 dni). Obsluha ponechava
pfi udrzbé a odstranovani problém( motor zbytec¢né v chodu. Spotieba za cas
oznaceny jako udrzba je 6,46 |, po pfipocteni spotfeby z prostojli je hodnota
spotieby 7,331 apfi cené 28 K&I™* to odpovidd 205 K¢ Daldi zvydeni nakladd
nevhodnou volbou trasy po dva dny mizeme obdobné vyjadfit jako 306 K¢ za cas
a 212 K¢ za pohonné hmoty. SniZeni Zivotnosti motoru lze stézi presné financné
vyjadrit. Minimalni odhalend potencialni Uspora Cini 4 358 K¢ za 6 sledovanych dnd.
Ve skutecnosti by mohlo dojit k jesté vyssi Uspore, pokud by obsluha neponechdvala
motor v chodu zbytec¢né dlouho pfi odstrarfiovani nékterych problém(. Pokud by
se jednalo o sklizen za ucelem produkce krmiva, pak by ndklady na nevyuzZity ¢as
jesté odpovidaly i nedodrZeni agrotechnickych Ihat a tim moznému poklesu kvality

krmiva.

5.2.2 Sazeni brambor

Tato kapitola se zabyva sledovanim provozu dvou traktorl Zetor Forterra 125
pfi sazeni brambor vroce 2014 a 2015. Pfitom jedna souprava sazi mnozitelské
porosty (Zetor 125 K) a druhd souprava béiné produkéni plochy konzumnich

brambor (Zetor 125 B) v technologii odkamenovanych hribka.
Analyzy pracovni rychlosti a vykonnosti

Pfi sdzeni brambor, stejné jako u mnoha jinych operaci, pracovni rychlost soupravy
ovliviiuje vyslednou kvalitu prace. Jedna se zejména o prekroceni doporucené

pracovni rychlosti, coZz v tomto pfipadé znamend predevsim zvySeni poctu chyb,
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vynechavky hliz nebo naopak uloZeni vice hliz, ale také nedodrzeni vzajemné

vzdalenosti hliz v fadku.

Relativni ¢etnosti uréenych intervall rychlosti jsou zobrazeny na obrazku 25. Jednd
se 0 hodnoty za celou sezénu pro dany stroj, rok a fidice, pfitom jsou to hodnoty
zaznamenané pouze na polich. Je patrné, Ze fidi¢ ,B”“ obé dvé sezony jezdil takrka
stejné — priblizné 40 % etnosti rychlosti v intervalu 6 a7 8 km-h™ a 21 % potazmo 24
% v intervalu 4 a7 6 km-h™. Oproti tomu u fidi¢e ,K“ se zastoupeni ¢etnosti intervall

rychlosti lisi jak mezi sezénami, tak v porovnani s fidicem ,,B“.

B Zetor 125B 14 mZetor 125B 15 Zetor 125K 14 mZetor 125K 15
50%
45%
40%
35%

relativni éetnost 30%
intervall rychlosti 25% -

[%] 20% -
15% -
10% -
5% -
0% -

o (oV] < o 0 o o~ < (\e] o0 o
' ' ' 1 — — — — — o
o ~ < Ite) ' ' 1 ' 1 |
o o~ < O o0
i - — i —

rychlost [km-h1]

Obradzek 25 Graf - relativni Cetnosti interval(i rychlosti pro jednotlivé stroje fidice a roky pfi pohybu po
poli (autor)

BlizSi analyza pracovnich rychlosti jednotlivych stroji, sezon a pozemkl je
zobrazena na obrdzku 26. Zde uzZ jsou patrné rozdily mezi vSemi roky, soupravami
a ridic¢i. U varianty Zetor 125 B 14 je zfejma odliSnost pole 2 a pole 8. Tato odliSnost
mUze byt zplUsobena tim, Ze se jednalo o velice malou obdélanou vyméru, na které
byly sazeny pokusy. V dalSim roce, u varianty Zetor 125 B 15, byly sazeny pouze
standartni produkéni plochy, tuto odlisSnost tedy nelze nalézt. Meziro¢né lze
pozorovat snizeni hodnoty 25% kvartilu vroce 2015 a ve stejném roce zvyseni
hodnoty 75% kvartilu. To vypovidd o vétsim kolisani pracovni rychlosti. Obdobny

trend lze pozorovat i u druhé soupravy s druhym fidicem, avSak v roce 2015 25%
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kvartil klesa aZ na nulu, zatim co vzdalenost 75% kvartilu od medianu se nezvétsuje.
Z toho lze usuzovat castéjsi zastavovani i stani. Rovnéz pravé median nabyva
vys$sich hodnot nez v roce 2014. To se shoduje i s histogramem cetnosti intervald
rychlosti a vypovida to o tom, Ze pracovni rychlost se pohybovala skutecné na vyssi
urovni. Chybové Usecky zobrazujici maxima a minima nema vyznam do hodnoceni
kvality prdce zahrnovat vzhledem ktomu, Ze se jednd o hodnoceni pohybu
na pozemku — tedy i na souvrati. Minimalni hodnota je 0 a je dana stanim stroje.
Maximalni hodnota pak odpovidd maximalni rychlosti dosazené pfi jizdé na poli,
tedy ve vétsiné pfipadl na souvrati. v pfipadé vétsich poli se na tomto podili jizda

na kraj pozemku bez sadby.
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Obradzek 26 Graf - box and whisker plot - porovndni rychlosti na jednotlivych pozemcich (autor)

Zobrazeni dat rychlosti na mapovém podkladu v programu ArcGis, tedy zobrazeni
hodnot rychlosti [km-h] na zékladé Gdajd o poloze na mapovém podkladu
potvrzuje vySe uvedené tvrzeni, jak je moziné vidét na obrazku 27. Intervalim

rychlosti odpovida barevna skala.
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Obrdzek 27 Rychlost soupravy na pozemku (autor)

S pracovni rychlosti souvisi mimo kvality prace také vykonnost. Vykonnosti
se zabyva nasledujici kapitola. Kvalitu prace lze posoudit az na vzrostlém porostu

a neni predmétem této prace zjistovat, jak moc je kvalita ovlivnéna praveé rychlosti.
Analyza cast

Casovd struktura nasazeni soupravy je velmi dllezitym faktorem, ktery moze
vypovédét o mnoha nedostatcich od nekdzné obsluhy aZ po Spatnou organizaci
prace. V tabulce 12 je prehled hodnot jednotlivych ¢ast. Pro varianty Zetor 125 B 14
a Zetor 125 B 15 byly uréeny ¢asy od prvniho startu az po posledni vypnuti motoru,
zatimco u variant Zetor 125 K 14 a Zetor 125 K15 byly zpracovany pouze casové
useky, po které se souprava pohybovala na poli. U obou variant je pro rok 2015 niZzsi
hodnota celkového ¢asu prace. Tento fakt plyne z nizsi celkové vyméry brambor,
pro variantu Zetor 125 K 15 také z vy3$si pracovni rychlosti v porovnani s predeslym

rokem a pouzitim tfetiho soupravy pro zasazeni pokus.
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Tabulka 12 Prehled trvdni jednotlivych Cinnosti pfi sdzeni brambor pro Zetor 125 s ridicem B a K za
roky 2014 a 2015 (autor)

Zetor 125 Zetor 125 Zetor 125 Zetor 125

B14 B 15 K14 K15

prace [h] 108,64 69,25 115,64 70,84

stani na poli (pInéni a prostoj) [h] 55,94 31,08 44,06 45,52
prostoj mimo pole[h] 30,83 21,05

jizda po poli rychleji nez 12 km-h™ [h] 5,05 1,32 5,08 3,00
prejezdy a udrzba [h] 30,83 6,05

| om | om | om | osm
soucinitel vyuziti disponibilniho ¢asu 0,47 0,54

[-]
Soucinitel vyuziti normovaného ¢asu Tt je v porovnani s normativni hodnotou
na velmi dobré drovni. Pro sazeni brambor je uvddéno rozmezi t=0,50 az 0,60,
zatimco zjiSténé hodnoty se pohybuji od 0,64 po 0,70. Obé hodnoty se ve vypoctu
liSi pouze o dobu otadceni na souvrati. Mimo to, takto vysoké hodnoty mohou byt
Castecné ovlivnény tim, Ze zapocitany cas stani je podminén zapnutym zapalovanim,
viz kapitola Metodika. Chyba! Nenalezen zdroj odkazd.Na obrazku 28 je nazorné
vidét relativni podily ¢ast na case celkovém. PrestoZze rocni vykon je jiny, nema to
zadsadni vliv na relativni zastoupeni ¢asl, vzajemné rozdily jsou dany vzdalenosti
pozemkdu. Po odebrani ¢asu prejezdll a udrzby tvofi relativni podil ¢asu prace 54 % a
56 %, stani na poli 28 % a 25 %, prostoj mimo pole 15 % a 17 %, jizda po poli rychleji

nez 12 km-h™ 3 % a 1 % relativniho podilu &asu.
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Obradzek 28 Graf - Relativni podil jednotlivych ¢innosti na celkovém ¢asu smény (autor)

Cas, ktery Ize povaiovat bez pochyb za neproduktivni, je ¢as prostoje mimo pole.

Tento ¢as Cini 13 % vroce 2014 a 5 % vroce 2015 (u druhé soupravy nebyl

zjistovan). Stani na poli, tedy ¢as plnéni sazece, ale i prostojd, tvofi znacnou Cast

pracovni doby. Jeho bliz$i analyza je vSak velice obtiZnd, protoZe rozpoznat, kdy se

jednd o cekani na plnéni, vlastni plnéni sazee nebo jiny ddvod prostoje,

je na zdkladé téchto ziskavanych dat, a bez sledovani soupravy, ktera sazec plni,

nemozné. Relativni podil ¢asi na celkovém case je parny z obrazku 29. Relativné

vysoky podil ¢asu mimo pole anebo s vypnutym motorem vsak zahrnuje i narok

na prestavky a prejezdy.
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Obrdzek 29 Graf —Relativni podily Cinnosti na celkovém ¢asu smény (autor)

Zetor 125 B Zetor 125B Zetor 125K Zetor 125K

14

15

souprava [-]
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Pro zjednoduSeni je uvaZovana vzddlenost pozemku 4km, ve skutecnosti

se pohybuje od 1 do 4 km, a pfepravni rychlost 20 km-h™, kterd je ve skute¢nosti

nepatrné vyssi. Z toho potom plyne ¢as potrebny k jizdé na pozemek a z pozemku.

Dale pro smény trvajici 8 h a vice je uvaZovana doba prestavek 1h zatimco

prosmény vdélce trvani 4 az 8h 45min, béhem smén kratSich 4 h nérok

na prestdvku neuvazujeme. Tabulka 13 zobrazuje podily teoretickych prestavek

a prejezdll na skuteéném celkovém c¢ase smény. Pro fidi¢e B tedy neproduktivni ¢as

tvori 12 % a 7 %, pro fidi¢e K26 % a 23 % z ¢asu smény. Tomu odpovidaji absolutni

hodnoty 27,60 h a 9,02 h pro fidi¢e B a 48,65 h a 60,19 h pro fidice K.
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Tabulka 13 Podily teoretickych prestdvek a prejezdu na skutecném celkovém ¢ase smény (autor)

. relativni " , pocetvdnl 5
celkem cas bodil pocet dni sménou
[h] (%] [-] kratsi
8hl[-]
délky smény 261,71
Zetor | mozZny podil ¢asu
125 | prestavek 18,30 7 24 2
K14 Iny il ¢
mvo%ny EOdll casu 9,6 a
prejezdu
délky smény 187,10
Zetor | mozny podil ¢asu
125 prestavek e > 19 4
K15 Sny il &
mvo?ny eodll casu 76 a
prejezdu
délky smény 230,02
Zetor | mozny podil ¢asu
125 prestavek 22 10 23 4
B 14 Ny il ¢
mvo%ny eodll casu 9,2 a
prejezdu
délky smény 128,80
Zetor | mozny podil ¢asu
125 prestavek 12,25 ae 13 3
B 15 7ny il ¢
mozny podil ¢asu 5,2 a

prejezdu
Analyza otacek
Oblast otacek, v niz motor traktoru pracuje, velmi Gzce souvisi se spotfebou paliva
a tak ovliviiuje efektivitu provozu soupravy. Idealni je vzit soucasné v potaz zatizeni
motoru, pracovni rychlost a spotfebu paliva spolu s ota¢kami motoru. Jediné tak je

mozna nalézt optimalni oblast.

| samotnd informace o tom, vjakych otackidch je motor provozovan, muize
napovédét, zda se bude jednat o efektivni vyuZiti nebo nikoliv. V pfipadé
sledovanych souprav jsou traktory vykonové naddimenzovany a tak lze
predpokladat, Ze by provoz v nizSich otackach mél byt ekonomictéjsi a pfitom by
traktor mél mit dostatecny vykon pro udrzeni pracovni rychlosti.

Z obrazku 30 jsou patrné znacné rozdily mezi jednotlivymi variantami, zejména

mezi variantou Zetor 125 K 14 a Zetor 125 K 15. Pro prvni jmenovanou variantu je

nejéastéj$i hodnota otacek 1 400 a7 1 500 min™ (31 % Cetnosti), coz je oblast blizka

evvzs
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predpokladat i nizkou vyslednou spotfebu vztazenou k vykonané praci. U ostatnich
variant tak lze predpokladat vyssi spotfebu paliva, vzhledem k provozu ve vyssich
otdtkach. U druhé zmifované varianty byly otdtky 1600a%1700 min™
(20 % cCetnosti), spolu s otackami v rozmezi 1700 az 1 800 min™ (17 % Cetnosti),
nejéetndjsi. U fidite B jsou nejéetnéjéi intervaly 1 500 az 1 600 min™ a 1 600 a7 1 700
min™. Za sezénu 2014 pro fidi¢e B oba intervaly dohromady tvofily 40 % &etnosti
a za sezdonu 2015 34 % cetnosti. U fidice K jsou, byt minimalné, zastoupeny i otacky
vys$Si nez jmenovité, zatimco u fidi¢e B nikoliv.

relativni cetnost [-]

35%
30%
[»)
25% M Zetor 125B 14
20% I W Zetor 125B 15
Zetor 125K 14
15%
W Zetor 125K 15
10% ||
5%
0% - T"JT'_.1_.'I_"|

-0

0-600
600 - 700
700 - 800
800 - 900
900 - 1000

1000 - 1100
1800 - 1900 =

1900 - 2000
2000 - 2100
2100 - 2200
2200 - 2300

1600 - 1700

o 1100-1200
g 1200 - 1300
=, 1300 - 1400
2. 1400- 1500

1500 - 1600

.1]

Obrdzek 30 Graf — histogram cCetnosti intervall otdcek motoru (autor)

Podrobnéjsi pohled na problematiku pfinasi obrazek 31. Ten rovnéZ potvrzuje,
Ze fidi¢ K prekrocil vyrazné i prebéhové otacky. Mohlo by se jednat i o chybu
méreni, avsak zkusebni jizdou autora, viz kapitola Metodika, nebylo toto prokazano.
Mimo to vypocet otacek vychazi z poctu impulzii za 2 sa tedy se vlastné jedna
o pramérné otacky za 2s, ¢imz by citlivost na extrémy méla klesnout. Relativni
Cetnost téchto hodnot je zanedbatelnda (do 1 %) a absolutni Cetnost je v fadu
jednotek. Avsak hodnota maxima je pomérné zavaina, jelikoz by mohla zpUsobit
totdlni havarii agregatu. Nicméné fidi¢ K béhem sezény 2014 dodrioval pomérné

presné doporucenou pracovni rychlost, jak je vidét z hodnot 25% a 75% kvartilu.
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Obrdzek 31 Graf - box and whisker plot otacky motoru (autor)

Zrychlosti a zotacek lze urcit, pfi znalosti prevodovych pomérli a rozmér(

pneumatik, jaky rychlosti stupen obsluha volila - viz tabulka 14.

Tabulka 14 Rychlostni stupné zvolené pfi prdci pro jednotlivé varianty

varianta rychlostni
stupen
Zetor 125K 14 silni¢ni 1L
Zetor 125K 15 silni¢ni 1H
Zetor 125 B 14 silni¢ni 1L
Zetor 125 B 15 silni¢ni 1L
Analyza vykonnosti

Vykonnost je jednim z klicovych faktor( z hlediska dodrzeni agrotechnickych Ihit,
je pfimo Umérna rychlosti, zabéru a koeficientu vyuZiti casu. Vtabulce 15 je

porovnani jednotlivych sezdn a stroja.
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Tabulka 15 Plocha, vykonnost, spotfeba a jejich porovndni pro jednotlivé varianty (autor)

varianta locha | vykonnost | spotfeba | MEmMa M2 | wykonnost
P Y P spoteba | spotfeba | '
[ha] [ha-h™] 1 [I-ha™] (%] [%]
Zetor 125 111,97 0,67 981,42 8,77 119 77
B 14
Zetor 125 73,12 0,82 579,51 7,93 108 93
B 15
Zetl?;:zs 130,21 0,87 959,75 7,37 100 100
Zetl?;_:zs 103,03 0,82 85548 8,30 LS 4

evvys
evvs

evvs

a nejnizSimi  otackami. Velmi vyznamnym faktorem ovliviujicim vykonnost
je zasobovani sadbou. Jak jiz bylo zminéno vyse, souprava, ktera zajistovala dopravu

sadby k sazedi, nebyla sledovana, a tak nelze vliv tohoto prokazat.

Rozdil mezi nejvykonnéjsi a nejméné vykonnou variantou ¢ini 23 %, a to ve stejné
sezoné ve prospéch soupravy Zetor 125 K, kterd na rozdil od druhé soupravy sazi
mnoZitelské plochy. Lze tedy naopak ocekdavat mensi produktivitu vzhledem
k nutnému cisténi sazece pfi prechodu mezi odrlidami, vytyCovani partii a tak dale.
Rovnéz diky vétSimu poctu odrid lze prepokladat i sniZzeni vykonnosti vlivem

dopravy sadby.

Vykonnost je teoreticky ovlivnéna i faktory jako je velikost, tvar a popfipadé
sklonitost pozemku. V pfipadé sazeni brambor se vSak tuto skutecnost nepovedlo
prokazat. Pfi porovndni hodnot ziskanych z jednotlivych pozemk( a vylouceni
pozemkd, na nichz byly sazeny pokusy, bylo ziskdno 33 pozorovani. Koeficient
korelace mezi sklonem pozemku (respektive primérnym naklonénim traktoru
v podélné ose) a vykonnosti mél hodnotu 0,174976. Obdobné vysledky nastaly
u zavislosti mezi velikosti pozemku a vykonnosti, kde koeficient korelace odpovidal

hodnoté 0,090188, viz tabulka 16.

Tento vysledek je odliSny od toho, co se ocekavalo, avSsak muze to byt ovlivnéno
vyse uvedenymi faktory, jako je doprava sadby a rGznda pracovni rychlost. DalSim
dlivodem mze byt maly rozdil sklonu stroje na jednotlivych pozemcich, maximalni
hodnota totiz Cini 5,3° zatimco minimalni 1,8°. Mala svazZitost pozemkl je dana
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nutnosti dodrZovat nafizeni GAEC. Pfi sazeni brambor jsou pozemky, respektive
Casti pozemk(, pouZité pro tuto plodinu vybirany s ohledem na vSechny operace
tak, aby byla brazda co nejdelsi. To spolu s pracovnim zdbérem pouhych 1,8 m
a volnym prostorem pro otaceni zplsobuje mensi citlivost na velikost pozemku.
Vyznamny vliv ma i rozdilny styl prace fidi¢l v jednotlivych dnech, viz rychlosti

a struktura casu.

Tabulka 16 Linedrni korelacni koeficienty mezi hodnocenymi parametry (autor)

. sklon plocha mérna
vykonnost .
pozemku pozemku spotieba
vykonnost 1,000000 0,174976 0,090188 -0,289096
sklon pozemku 0,174976 1,000000 0,126580 -0,230124
plocha pozemku 0,090188 0,126580 1,000000 0,322162
mérna spotieba -0,289096 -0,230124 0,322162 1,000000

Z davodu eliminace ovlivnéni dopravou sadby a otacenim na souvrati byl
pro vSechny varianty oddélen pohyb po souvrati, viz tabulka 17. To zpUsobilo, Ze
proménna velikost pozemku ztratila vyznam, jednd se totiz pouze o data pfi pohybu
po radku. Sklon pozemku stale nepfiliS vyrazné ovliviiuje vykonnost. Koeficient
spotifeby mezi sklonem stroje na pozemku a mérnou spotiebou se vyrazné zménil,
a to z hodnoty -0,230124 na hodnotu 0,290382 a tedy z nepfimé na pfimou Uméru.
Pravé vzhledem k malému rozdilu hodnot sklonu stroje neni vztah téchto dvou

velic¢in nikterak silny.

Tabulka 17 Linedrni korelacni koeficienty mezi hodnocenymi parametry po odectu souvrati (autor)

vykonnost sklon pozemku sg;i;gza
Vykonnost 1,000000 0,095321 -0,680012
sklon pozemku 0,095321 1,000000 0,290382
mérna spotieba -0,680012 0,290382 1,000000

Spotreba paliva

Obdobné jako u ostatnich parametrd, je i spotfeba ovlivnéna mnoha faktory. Avsak
pravdépodobné ze stejnych dlvodl jako u vykonnosti se nepodafilo prokdazat
vyrazny vliv velikosti pozemku nebo sklonu pozemku na spotfebu pohonnych hmot
vzhledem k plose. Toto je patrné z tabulky 16 korelacnich koeficientll. Po odecteni

souvrati se ale vztah spotfeby paliva s vykonnosti, kterd je pfimo umérna rychlosti,
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a tedy i rychlosti, ukazal jako pomérné silny, nepfimo umérny. Korelacni koeficient

dosahl hodnoty -0,680010, viz tabulka 17.

To je v rozporu s trendem, ktery se ale nepodatilo potvrdit, jenz je mozné pozorovat
z tabulky 15, obrdzku 30 a obrazku 31, a to, Ze nizsi pracovni rychlost a otacky
znamenaji nizsi spotiebu. Toto by mélo plynout zejména z kvadratického narustu
odporl vzhledem krychlosti, tedy nizsi rychlost - nizsi odpor. Otacky blizké
1 500 min™ jsou vzhledem k pfedpoklddanému zatizeni motoru vhodn&jsi. Zetor 125
K 14 dosahl spotreby 7,37 ha-h™ pfi rychlostnim stupni 1L, nejéetnéjSim intervalu
ota¢ek 1400 ai 1500 min’, nejéetnéj§im intervalu rychlosti 4 ai 6km-h™,
vykonnosti 0,87 ha-h™. Soupravy (varianty) byly zafazeny do skupin podle intervalu
pracovni rychlosti, vnémz se pohybovaly, a k nim byly pfifazeny mérné spotreby
na pozemcich. Nulovd hypotéza o tom, Ze nejsou rozdily v mérné spotiebé pfi praci
v rliznych intervalech rychlosti, nebyla na 95% hladiné pravdépodobnosti Kruskal-
Wallis testem vyvracena (Xo.os2)=5,99145, H=-101,999). Stejného vysledku,
na stejné hladiné pravdépodobnosti, bylo dosazeno i pfi porovnani dvou
nejrozdilnéjsich variant (Zetor 125 K 14 a 15) pomoci dvou-vybérového Wilcoxonova
testu (Ug =3,19107, U = 155). Oba testy jsou neparametrické a tim padem je i jejich

sila pomérné mensi.

Tabulka 18 Tuckeyiv HSD test, homogenni skupiny, mérnd spotreba paliva (autor)

a=0,05
meérna
varinaty spotieba 1

prdmér
Zetor 125K 14 6.33303 | ***
Zetor 125 B 15 7.28185 | ***
Zetor 125K 15 7.35843 | ***
Zetor 125B 14 12.21163 | ***

V tabulce 18 jsou vysledky Tuckeyova HSD testu pro mérnou spotfebu na hladiné
vyznamnosti o = 0,05, které podporuji teorii o tom, Ze mezi variantami neni rozdil,

jelikoz vysledkem je, Ze neni ani rozdil v mérné spotfebé nafty.

K hodnoceni soupravy ve vztahu k spotfebé paliva a urceni vhodnosti agregace by
bylo vhodné znat zatiZeni motoru. To vSak ze ziskanych dat nelze uréit konkrétné.

Da se na néj vSak nepfimo usuzovat ze zavislosti otdcek a hodinové spotreby paliva.
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Vzhledem k vykonovému reguldtoru vstfikovaciho cerpadla pfi danych otdckdach
roste spotieba paliva spolu se zatizenim. Na obrdzku 32 je porovnana zavislost
otacek na spotrebé paliva pro dvé nejrozdilnéjsi varianty, a to z hlediska spotieby,
tedy Zetor 125 K 14 a 15. Ze skutecnosti, jakych hodnot nabyva absolutni spotfeba,
Ize pozorovat, ze ani pfi 1 500 min™ nebylo dosazeno maximalniho zatizeni, jelikoz
nad vétsinou bod (12 I'h™) se vyskytuje jesté nékolik bodl s vétsi hodinovou
spotfebou — ptes 15 I-h™. Vzhledem k tomu a k vlastnostem motoru, ktery dosahuje

vV,

nejnizéi mérné spotieby pfi otackich kolem 1500 min™, Ize tuto oblast otacek
stejné hodnoty pfi vysSich otackach, avSak maximalni spotieba pti 100% zatizeni
ve vysSich otackdch dosahuje vétsich hodnot. Stejna spotieba pfi vysSich otackach
znali tedy nizsi zatizeni motoru. PrestoZe nelze zatiZeni presné kvantifikovat,
i na zakladé téchto udaji lze odhadnout, zda mohl byt motor provozovdn

ekonomictéji.

X Zetor 125K 14 +Zetor 125K 15
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Obrdzek 32 Graf - zavislost hodinové spotreby nafty na otdckdch motoru pro varianty Zetor 125 K14 a
Zetor 125 K 15 (autor)
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Zavislosti vybranych veli¢in

Jak jiz naznadily tabulka 16 a zejména tabulka 17 po odecteni souvrati, tak byla
zjiSténa relativné vyznamnd zavislost vykonnosti se spotfebou a slabsi zavislost
sklonu se spotfebou. Za ucelem blizSiho prozkoumani zdavislosti byly podrobeny

jednotlivé varianty vicendsobné regresi separatné.

Korelacni koeficienty pro variantu Zetor 125 B 14 jsou v tabulce 19. Zavislost mezi
mérnou spotfebou a vykonnosti je u této varianty velmi silnd a nepfimo umérna.
Na rozdil od vysledkd vicendsobné regresni analyzy vSech dat celkové neni prakticky

zadna zavislost mezi sklonem a mérnou spotiebou.

Tabulka 19 Zetor 125 B 14 vicendsobnd regrese (autor)

Zetor 125B 14 korelace

proménna vykonnost sklon pozemku mérna spotreba
vykonnost 1,000000 -0,134438 -0,817884
sklon pozemku -0,134438 1,000000 0,056596
mérna spotreba -0,817884 0,056596 1,000000

Tabulka 20 zobrazuje vysledky vicenasobné regrese pro variantu Zetor 125 B 15,
pficemz v ni Ize pozorovat stejny trend jako u predchozi varianty, pouze korelace
mezi mérnou spotiebou a vykonnosti je nizSi. Nepfima Uuméra mezi sklonem
pozemku je také odliSna proti predchozi varianté, ale koeficient korelace je relativné

slaby, ale obdobny jako u dalsi varianty - Zetor 125 K 14.

Tabulka 20 Zetor 125 B 15 vicendsobnd regrese (autor)

Zetor 125B 15 korelace

proménna vykonnost sklon pozemku mérna spotreba
vykonnost 1,000000 0,165747 -0,515498
sklon pozemku 0,165747 1,000000 -0,212966
mérna spotieba -0,515498 -0,212966 1,000000

Nejsilnéjsi mira korelace mezi mérnou spotfebou a vykonnosti (rychlosti) vysla
u varianty Zetor 125 K 14, coz je patrné z tabulky 21. Ani zde se neukazalo, Ze by

sklon pozemku néjak ovlivnil vykonnost — rychlost soupravy.

81



Tabulka 21 Zetor 125 K 14 vicendsobnd regrese (autor)

Zetor 125K 14 korelace

proménna vykonnost sklon pozemku mérna spotreba
vykonnost 1,000000 0,090486 -0,945268
sklon pozemku 0,090486 1,000000 -0,278407
mérnad spotreba -0,945268 -0,278407 1,000000

Posledni varianta vysla mimo oCekavani a velmi odlisné od predchozich 3 variant.
Velmi nizky koeficient korelace mezi vykonnosti a mérnou spotfebou neodpovida
predchozim zjisténim, stejné jako pomérné silny koeficient korelace mezi sklonem
pozemku a mérnou spotfebou, pfitom tato zavislost je dokonce nepfima uméra,
coz je nelogické. Stejné tak nelogicky vysla i zavislost sklonu pozemku a vykonnosti,

pfima uméra s koeficientem korelace 0,463163, viz tabulka 22.

Tabulka 22 Zetor 125 K 15 vicendsobnd regrese (autor)

Zetor 125K 15 korelace

proménna vykonnost sklon pozemku mérna spotreba
vykonnost 1,000000 0,463163 -0,134402
sklon pozemku 0,463163 1,000000 -0,638179
mérna spotreba -0,134402 -0,638179 1,000000

Na zdkladé vysledk( regrese se zdvislou proménnou, viz tabulka 23, Ize tvrdit,
Ze mérna spotfeba je nepfimo Uumérnd vykonnosti, respektive pracovni rychlosti
soupravy. Mezi sklonem a mérnou spotiebou je pfima uméra. Vyslednd zavislost je:
mérnd spotfeba = 17,7372 -12,4673-vykonnost + 2,7766-sklon - 0,0781-plocha.
Tento model vysvétluje vztah z69 %, a vliv plochy pozemku je dle ocekavani

statisticky nevyznamny.

Tabulka 23 Regrese se zdvislou proménnou - mérnou spotrebou - pro vSechny varianty (autor)

vysledky regrese se zavislou proménnou: mérna spotreba
R=0,78065297, R*=0,6941906, upravené R*=0,57162090
(F3,31)=16,123 p<0,00000 Smérod. chyba odhadu = 3,3293

N=35 b* sz'cg‘f ba b Sm'zcgyba t(31) p-hodn.
abs. &len 17,7372 | 2,799197 | 6,33654 | 0,000000
vykonnost | -0,699941 | 0,113335 | -12,4673 | 2,018704 | -6,17587 | 0,000001
skion 0,372056 | 0,113284 2,7766 | 0,845413 | 3,28427 | 0,002540
plocha -0,141783  0,113452  -0,0781  0,06252 | -1,4972 | 0,220754
Shrnuti

V této Casti byly porovnany dvé shodné soupravy pfi sazeni brambor. OdliSnosti byly
v obsluze a vsdzenych pozemcich, kromé toho souprava s fidicem K sazela
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mnozitelské porosty, zatimco souprava sfidicem B sazela produkéni plochy
konzumnich brambor. Obé soupravy byly sledovany po dvé sezény se srovnatelnymi

klimatickymi podminkami a rozdily ve vlastnostech pudy byly zanedbany.

Zatimco fidi¢c B béhem obou sezdon jezdil taktka stejnou rychlosti, tak fidic
K v sezoné 2014 jezdil na stejny rychlosti stupen (1L), ale v nizsich otackach a tedy
nizsi pracovni rychlosti. Proti tomu v sezéné 2015 ten samy fidi¢ jezdil na vyssi
rychlostni stupen (1H), ale i ve vyssich otackach. Rychlost, pfi které je zabezpeceno
spravné ukladani sadby do radka, je 6 km-h™. Ze sledovanych variant tedy bezpe&né
vyhovéla pouze varianta s fidicem K v roce 2014 (Zetor 125 K 14). Jak plyne z hodnot
25% a 75% kvartilu, tak v této sezéné dodrzoval poZzadovanou rychlost velmi presné.
Ridi¢ B vobou sezéndch mirné tuto rychlost prekro¢il a fidi¢ K v sezéné 2015
prekroCil tuto rychlost velmi vyrazné. Toto zjiSténi ma zdsadni vliv z hlediska
kvalitniho zaloZeni porostu, jelikoz nedodrZeni rychlosti zplsobuje nespravnou
roztec hliz, jejich vynechavani anebo uloZeni dvou, ¢i vice hliz brambor u sebe. Toto
nespravné ukladani hliz negativné ovliviiuje mnozstvi a kvalitu produkce. Je obtizné
presné vycislit financni Ujmu a to vzhledem k nutnosti dalSiho méreni porostu
samotného i vlivu pocasi. Samoziejmé je tfeba vzit v ivahu i skuteénou kli¢ivost hliz.
U varianty Zetor 125 K 15 bylo dosahovano témér na vSech pozemcich hodnoty 25%
kvartilu blizko 0 km-h™. To zna&i ¢asté stani soupravy a moznd to méze byt ddvodem
nedodrzeni doporuéené rychlosti — obsluha se snazi dohnat vykonnost pojezdovou

rychlosti.

Pouzivana oblast otadek pak Uzce souvisi s pracovni rychlosti a spotfebou paliva.
Opét se jako optimadlni ukazala varianta Zetor 125 K 14, kdy byly pracovni otacky
voleny vrozmezi 1400 aZz 1500 min®. Vzhledem k parametrdm motoru
a odhadovanému zatizeni se jednalo o optimalni variantu z hlediska spotreby. Toto
samoziejmé souvisi i se zminovanou rychlosti. Teoreticky olekavany fakt, kdy
vySel, ale nepodafril se statisticky prokazat rozdil mezi variantami v zavislosti
na rychlosti ani celkové rozdil mezi variantami. Vysledky vice parametrové regrese
aregrese se zavislou proménnou dokladaji opak a to Ze spotfeba je nepfimo

umérna vykonnosti, respektive rychlosti prace. Pro orientaci, v moznych usporach
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spotifeby nafty, lze uvazovat pouze rozdil ve spotfebé mezi nejlepsi a druhou
nejlepsi variantou, ktery &ini pfi 0,56 Iha™, cené 28 K&I™ a uvazovaném vykonu

jedné soupravy zhruba 100 ha za sezénu moznou Usporu 1 568 K¢.

VyuZziti ¢asu obou Fidich se lisi. To je objektivné zplsobeno rozdily pfi sazeni sadeb
a b&Znych konzumnich brambor. Cas strdveny mimo pole nebo s vypnutym
zapalovanim ¢ini od 21 % do 37 % casu celkového, po odecteni €asu prestavek
a prejezdli na pozemky se stale hodnoty pohybuji v rozmezi 7 % az 26 %. To samé
rozmezi v absolutnich hodnotach znaci 9 h az 60 h. Pfi normativni cené prace pro
traktory této kategorie 511 K&-h™ bez DPH ¢ini potencidlni ztrata, pokud by mohly
byt provozovany jinde, 4 599 K¢ potazmo 14 103 K¢ pro fidice B a sezény 2014
a 2015. Pro fidice K30762 K¢ a 24 834 K¢ ve stejném poradi. V neposledni radé
je nutné na neproduktivni c¢as pohlizet i z hlediska agrotechnika a dodrzeni
agrotechnickych termind, které se odrazi v produkci dané plodiny, v tomto pfipadé

brambor.

Nejvétsi uspory tedy plynou z efektivniho vyuzZiti ¢asu, s ¢imZ souvisi i dodrZeni
agrotechnickych Ihit, které se vsak obtizné kvantifikuje a mezirocné kolisa. Pravé
s agrotechnikou souvisi dodrzeni doporucené pracovni rychlosti, a je rovnéz obtizné
kvantifikovatelné. Rychlost byla pomérné presné dodriovana pouze u jedné
varianty. Efektivni vyuZziti stroje z hlediska nastaveni lze v tomto pripadé vztahnout
pouze na motor a prevodovku. Prace motoru ve spravném rezimu se vhodné
zvolenym rychlostnim stupném pfinadsi jak Usporu paliva, tak udrzeni agregatu
v dobrém stavu a nevytvari potencialni pfi¢inu ke vzniku poruchy. Pro tuto ¢innost
se jevi jako optimalni rychlostni stupen silni¢ni 1L a prace v otdckach blizkych
1500 min™ a tedy rychlost pfriblizné 6 km-h™. To plyne predevsim z nutnosti

dodrzeni vzdalenosti hliz v fadku.

Jak jiz bylo zminéno tak v rozporu s tim jsou vysledky vicenasobné regrese a regrese
se zavislou proménnou, které potvrzuji opacny trend, tedy nepfimou Uméru mezi
vykonnosti a vdaném pripadé tedy i rychlosti a mérnou spotifebou paliva. To lze
vysvétlit znaénou vykonovou rezervou traktorl a tedy nedostate¢nym zatizenim
motoru. Pri vyssi rychlosti (vykonnosti) i pres teoreticky narlst odpor( dochazi

k efektivnimu vyuziti paliva a tim k lepSi mérné spotfebé. Sklon trajektorie stroje
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ve sméru jizdy je pfimo umérny mérné spotrebé paliva. Velikost pozemku nema

v tomto pfipadé vliv ani na vykonnost ani na spotfebu paliva.

5.2.3 Nasazeni stroji béhem roku

Sledovani provozu techniky, vtomto ptipadé traktorl, béhem roku pfFindsi
informace o celkovém ro¢nim vykonu stroje, o nasazeni stroje v rliznych obdobich,
o Spi¢kach potteby prace stroji a v neposledni fadé o poméru vykondvanych praci.
Tyto informace by mély slouZit pfi rozhodovani o efektivité vlastnéni strojq,
pfi obméné strojli, ale i k odhaleni volné kapacity, kterd umozni nasadit stroje

ve sluzbach.

Jak bylo zminéno, traktory Zetor byly sledovany od 28. 3. 2013 do 30. 4. 2015,
vzhledem krfadé problém( Ize nékteré znich hodnotit omezené. U Zetoru
125 s fidicem K od konce srpna 2014 (28. 3. 2014 do 17. 3. 2015) chybi data, protoze
byla fidicem vyjmuta karta ze zafizeni (zfejmé odcizena) a na ni i veskerad data.
U traktoru 124 s tidicem F byla poskozena anténa, ¢imz data postradaji informace
o ¢ase a poloze a tim toto obdobi nelze vyhodnotit. U tohoto traktoru se pozdéji
porouchal i pritokomér. U traktoru 124 sfidicem Kdoslo rovnéz k poruse
pratokoméru. Pouze traktor 125 s fidicem B byl po celé obdobi sledovan bez vétsich
potizi.

V tabulce 24 jsou zobrazeny probéhy jednotlivych traktort. Rok 2013 je ovlivnén
zaCatkem sledovani (28. 3. 2013), tudiz hodnoty jsou mirné nizsi. Pozdni zacatek
sezény, vzhledem ke klimatickym podminkdm, tuto skutecnost castecné
kompenzuje. Rok 2014 je kompletni, mimo traktor Zetor 125 s fidicem K, a stejna
situace je u prvni tretiny roku 2015. Normativni hodnota ro¢niho probéhu traktord
o vykonu 76 az 120 kW, s kterou jsou tyto traktory o vykonu 90 kW porovnatelné,
¢ini 1700 h. Je tedy zfejmé, Ze rocni vyuziti téchto stroji v podniku je mnohem
mensi. Zejména traktor 124 sfidicem K dosahuje hodnot 45 % a 47 %, nejvyssi
probéh 1401 h tvofi 82 % normativni hodnoty. Traktor John Deere 8230 odpovida
normativni kategorii pro traktory o vykonu nad 120 kW, pro niz je normativni ro¢ni

vyuziti 1 900 h, tedy za rok 2014, tzn. 90 % normativni hodnoty.
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Tabulka 24 Rocni probéhy jednotlivych traktort (autor)

rok 2013 rok 2014 1/3 rok 2015 rok 2014 pomér hodin
a motohodin
[h] [h] [h] [mth] [h-mth™]
125B 1016,90 1401,07 348,47 823,77 1,70
125K 791,41 707,04 236,10 430,06 1,64
124 K 757,74 792,70 358,23 478,77 1,66
JD 8230 1307,50 1694,27 -

NiZsi ro¢ni vyuZiti stroje mlze byt vSak kompenzovano delsi dobou pouZivani stroje.
Budeme-li vychazet z pldnované Zivotnosti traktoru 8 000 mth, poméru hodin
na motohodinu 1,65 h-mth™, u viech sledovanych traktort Zetor, je tento pomér
1,66 aZ 1,70 h-mth™, pak Zivotnost traktoru &ni 13 200 h provoznich. S upravenym
postupem podle (75) a uvaZovanou pofizovaci cenou stroje 1 200 000 K¢, urocenim
vstupniho kapitdlu 6 %, vysi pojisténi 0,3 % z pofizovaci ceny, povinnym rucenim
1200 K&-rok, naklady na uskladnéni 3 000 K&-rok™a koeficientem oprav 1 a mzdé
traktoristy 100 K&h™, se naklady na hodinu prace pohybuji od 207 K&h™,
a to pfiroénim probéhu 1650 h, ¢emuZz odpovidd doba pouzivani 8let. Doba
pouzivani 17 let pak odpovida 777 K&rok™ a naklady na hodinu provozu bez DPH
aPHM jsou 236,70 K&-h™. Prib&h nérdstu nakladd p¥i snizeni roéniho vyuZiti
a vyCerpani Zivotnosti stroje je patrny z obrazku 33. Dle zvoleného postupu se jedna
o linedrni zdavislost, vredlu vSak roste pocet poruch nejen vlivem opotrebeni,
ale také starfim. Rozdil mezi dobou pouzivani 8 let a 17 let pfi stejném probéhu
stroje a rGznému ro¢nimu vyuziti ¢ini 29,05 K&h, coz pfi vyuziti 13 200 h odpovida
383 508 K¢. Pokud zanedbdme zcela Uroceni vlastniho kapitdlu (0 %), tak se tento
rozdil samoziejmé zmensi, rovnéz také strmost jeho nardstu, jak je patrné
z obrazku 33. Pfi této varianté je rozdil 5,51 Ké-h? coz odpovidad 72 732 K¢

za Zivotnost stroje.
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e=fll== provozni ¢as za rok pfi zachovnani fondu 13 200 h [hxrok-1]

Linedrni (ndklady bez DPH a PHM pfi Uroceni vstupniho kapitalu 6% [K¢xh-1])

= | inedrni (ndklady bez DPH a PHM pfi uroceni vstupniho kapitalu 2% [K¢xh-1])

== | inedrni (ndklady bez DPH a PHM pfi Uroceni vstupniho kapitalu 0% [K¢xh-1])
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Obrdzek 33 Graf — pribéh ndkladi pri rizném uroceni vilastniho kapitdlu na rocnim vyuZiti stroje pfi

zachovani Zivotnosti stroje 13 200 provoznich hodin (autor)

V porovnani s normativni cenou sluzby jsou hodnoty ceny hodiny prace, i pfi nizkém

rocnim vyuziti, velice dobré. Z toho plyne znaény potencial zisku, pokud by se takovy

stroj povedlo vyuZit ve sluzbach. Z obrazku 34 je zfejmé, Ze v obdobi Zni, u stroje

Zetor 124 s ridicem K, tento potencial existuje — od 26. 6. 2013 do 20. 8. 2013 nebyl

tento traktor vyuZit. Obdobné pak traktor Zetor 125 Kvroce 2013 v obdobi od

13.5. do 13. 6. a od 26. 6. do 20. 7.. U traktoru Zetor 125 stidicem B se takrka

takovato delsi obdobi nevyskytuji. Jak plyne z vykazui prace, je to dano tim, Ze fidi¢

traktoru 124 K obsluhuje i sklizeci mlaticku. Druhy pfipad ma podobny divod -

v uvedeném obdobi provadi fidi¢ pripravu sklizeCe brambor na sezénu. Volny

potencial je vSak vyuZitelny s jinym fidicem.
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Obrdzek 34 Graf — prehled praci a jejich trvani v prubéhu roku Zetor 124 K 13

Cas straveny za den pfi jednotlivych praci je zndzornén v obrazku 35, na pfikladu
traktoru Zetor Forterra 125 K 13. Pro jednotlivé prace se liSi délka smény, pficemz? je
patrné, Ze souprava dosahla nejdelSich smén pfi sazeni brambor, poté pfi sbéru

sldmy a vyoravani brambor.
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Obrdzek 35 Graf — box and whisker plot — &as motoru v chodu za den podle jednotlivych praci
v pribéhu roku 2014 — Zetor 125 B 14 (autor)

Kromé nasazeni v prlbéhu roku je cenou informaci to, s jakymi stroji traktor
pracuje. Toho lze vyuzit predevsim pfi koupi nového stroje, ktery mlze byt vybiran
pravé s ohledem na ¢innosti, které vykonava. Z grafi a tabulek v pfilohach plynou
vyrazné rozdily v zastoupeni ¢innosti. Doprava tvofi u traktor(i 125 B a 124 K 36 %
az 41 % z veSkerého provozniho ¢asu. Pokud k dopravé zaradime i aplikaci digestatu,
jelikoz se jedna o velmi podobnou operaci, tak u traktoru 124 K podil dopravy
odpovida 61 % az 79 %. Podstatny podil u tohoto traktoru tvofi jesté separovani
kamene. Obdobna situace je u traktoru 125 B, kromé dopravy podil nad 10 % tvofi
jeSté rozmetani hnoje, sdzeni a vyordvani brambor. Traktor 125 K pracuje nejvétsi
podil ¢asu pfi vyoravani a sazeni brambor, mimo to traktor pracuje pfi mnoZstvi

jinych ¢innosti, doprava ale tvofi jen 10 %.

Podil jizd, které nebyly zafazeny kZzadné Ccinnosti, tudiz je lze povaZovat
za neefektivni (v grafech a tabulkach jsou oznaceny ,—“ a ,0“), se pohybuje od 3 %

do 11 %. | toto je moZné povazovat za potencialni prostor pro hledani uspor.
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5.3 Porovnani systémii

Podle postupu uvedeného v kapitole Metodika byly systémy porovnany. Nejvyssi
hodnoty vah byly pfifazeny nasledujicim kategoriim: analyza Casu, spotfeba paliva
a zpracovana plocha a mnoiZstvi. DUvodem je, jak se v praxi ukdzalo, Ze nejvétsi
Uspory jsou ve vyuziti casu a poté ve spotiebé paliva. Vyuziti ¢asu pak vypovida
i o roCnim vyuZiti stroje. Treti nejvy$si hodnota vahy pfipadla kritériu servis. Jsou
v ném zahrnuty vlastnosti jako pfenos dat, sdileni trajektorii, navaznost na systém
precizniho zemédélstvi a diagnostika. Tyto funkce umoZznuji bud  urychlit opravy
stroji, nebo snizit naklady na servisni zasahy. V neposledni fadé pak usnadnuji
evidenci a praci s daty, pripadné umoziuji pohyb vice strojli na jednom pozemku
po sdilenych trajektoriich. Pro rychlé vyhodnoceni udaji jsou nezbytné kvalitni
prehledy, tém vsak byla udélena mensi vaha. DUvodem je souvislost téchto
prehled(l s analyzou ¢asu, spotieby a vykonané prace, v ptipadé vysoké hodnoty by
doslo k dvojitému zapocitani stejné véci.

V tabulce 25 jsou shrnuty vysledky porovnani systému. Nejlepsiho vysledku dosahl
systém koncernu CNH, tedy obchodni nazev v podani New Holland PLM Connect,
pro CASE IH AFS Connect. Druhy nejlepsi vysledek dosahl systém Claas Telematics
ve verzi Professional. Z vysledkl je patrny rozdil mezi tovarnimi systémy s vétsim
mnozstvim informaci a ostatnimi systémy. Univerzalni systémy a systémy doddavané
k navigaci jsou srovnatelné stovarnimi snizSi uUrovni poskytovanych dat.
V tabulce 25 jsou vysledky porovnani systému s vyuZitim Fullerovych trojuhelnikd za
Ucelem urcéeni vah vyznamnosti. Lze pozorovat, Zze poradi systému se v porovnani

s predchozim nezménilo.
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Tabulka 25 Vysledky porovndni systémi metodou Pattern a metodou Pattern s vyuZitim Fullerovych
trojuhelnikd pro urceni vah kritérii (autor)

New

vyrobce | John Deere AGCO Claas LEICA | TRIMBLE | Itineris
Holland
PLM
systém JDLink AGCOMMAND | Claas Telematics Connect
Telematics
2 _ s |8g| s £
o o 3 ® e 2w 2 g @ £
i3] © - S] Q O o cs €2 5 °
verze | 2 £ s & 3 & 2 18§ 88 w &
%) = 2 3 o 3 S a s 2 0
D S 2 2 2 % g2 9 = c
& s |z e > 5
o
body
Pattern | 328 @ 59 173 46 58 58 36 87 32 | 375 77 295
Fuller
body
889 | 95 696 536 | 551 | 551 | 47 86 31 | 841 595 766
Pattern

Pfi porovnani systému dostupnych v roce 2011, véetné znamych pofizovacich cen
a roc¢nich poplatkl, vychazely rovnéz nejlépe systémy s vyssi Urovni poskytovanych
informaci, a to i pres vyssi potizovaci cenu, viz tabulka 26. Podklady pro porovnani

a vypocet Pattern jsou v pfiloze.

Tabulka 26 Vysledky porovndni systému telematiky dostupnych v roce 2011 — metoda Pattern (autor)

JDLink AGCOMMAND GPSystem Claas Telematics
Select Ultimate Standard Plus | Advanced | SUPER PLUS traktory mlaticky
234,43 62,13 118,47 60,67 206,36 110,00 106,29

5.4 Zhodnoceni telematiky na zakladé zkuSenosti z provozu

Ve sledované formé byla nasazena sledovaci zatizeni na 6 traktort, 4 traktory Zetor
a dva traktory John Deere. John Deere 8230 byl osazen telematikou ITineris
(5.4.2013), zbytek zdznamovym zafizenim zap@jéenym z VUZT (28. 3. 2013).
Na traktoru John Deere 7810 doslo velmi brzy k poSkozeni priitokoméru, po jeho
vymeéné se opakoval stejny problém, nakonec zacal fidi¢ poSkozovat primo
zaznamové zafizeni. Po dalsi opravé se problém opakoval, a tak bylo od sledovani
tohoto stroje upusténo, predeviim vzhledem k nakladdém. Ridi¢i byl udélen postih

pouze jednou za nedodrZeni pracovni doby, cozZ bylo odhaleno na zakladé zaznamu

z instalovaného zaftizeni.
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U traktoru Zetor Forterra 124 41 sftidicem F (Zetor 124 F) byla vroce 2014
posSkozena GPS anténa, tudiz od té doby neprobihal zdznam casu a polohy,
tim pddem zdznamy pozbyly hodnoty. Na tomto traktoru doslo rovnéz k poruse
pratokomér(i — poskozeni turbiny. Zetor Forterra 124 41 sfidicem K mél rovnéz
problém s pritokomérem, ten prestal pocitat impulzy. U traktoru Zetor Forterra 125
s fidicem K dochazelo k vypadku zdznamu dat, coZ bylo odstranéno opravou spoje
v zafizeni. V srpnu 2014 skoncily zaznamy, jelikoZ v zimé 2014/2015 fidi¢ vyjmul
kartu ze zdznamového zafizeni. Trvale byl zdznam obnoven v bfenu 2015. Za tento
skutek nebyla obsluha postiZzena. V pfipadé traktoru Zetor Forterra 125 s fidicem B
nedoslo k Zddnému vypadku v zaznamu ani k poskozeni néjaké Casti zafizeni. Na
konci roku 2013 byla tato zafizeni doplnéna ¢&idlem pro sledovani otacek. Ridici
zafizeni odmitali, s vyjimkou fidi¢e traktoru John Deere 8230. Na zmifiovaném
traktoru nedoslo k vypadku dat a fidi¢ byl ochoten spolupracovat i na méfreni

spotreby. Pouze jednomu z 6ti fidicl zafizeni nevadilo a byl ochoten spolupracovat.

Jak ukdzala kapitola analyzy provozu techniky, nejvétsi Uspory jsou ve vyuzivani
casu, velmi obtizné se vsak vyhodnocuji. Dalsi je Uspora nafty, kterd mlze byt dana
reZimem provozu motoru anebo pfimo souvisi s odstranénim neefektivnich casu,
pfipadné odhalenim kradezi. ReZimem provozu je samoziejmé ovlivnéna i Zivotnost

stroje. Jeji vyhodnoceni je vSak obtizné.

Pro efektivni vysledky telematickych systémi by tyto systémy mély obsahovat
automatickou analyzu c¢asd, kterd podle dobrého klice urcuje jednotlivé casy.
Pro urCeni spotfeby pohonnych hmot lze povaiovat za nejvhodnéjsi vyuziti dat
z CAN-Bus, fidi¢ toto méreni nemuze ovlivnit ani poskodit na rozdil od ostatnich
méficich zafizeni. Je tfeba, aby systém navazoval také na odménovani fidich a ti tak
byli motivovani ke zlepsovani svych vysledk(l. Bez toho lze obtizné docilit zlepseni.
To je patrné z uvedenych vysledku. Ve sledované firmé nedoslo k Zddnym zménam,

co se tyce vyuziti techniky, pfi porovnani obdobi bez a se sledovanim stroja.

5.5 Podpora marketingové komunikacni strategie

Udaje ziskané z provozu mohou poslouzit pfi prodeji telematickych systém( a byt

tak platnou soucasti marketingové komunikacni strategie.
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5.5.1 STP analyza

Komunikaéni strategie je soucasti marketingové strategie, s niz musi byt v souladu.

Proto ji pfedchazi STP analyza jako jedna ze zakladnich analyz.
Segmentace trhu

Trh s telematikou lze rozdélit do tfech segmentd, které odrazeji i moznosti téchto
systém(. Trh, respektive zakaznici se pak déli do skupin podle toho, ktery segment —
variantu telematiky preferuji. Je to segment tovarnich systéml, segment
univerzalnich systémuU a konecné poslednim segmentem je telematika jako soucast
navigace. Tovarni systémy vétsinou nabizi kvalitni analyzu ¢ast a efektivity, méreni
spotfeby na zakladé udaji z CAN-Bus, zobrazeni polohy a zabezpeceni. Nékteré pak
nabizi na vic mnozstvi dalSich udaji z CAN-Bus pro podrobnou analyzu. Systémy
univerzalni se vyznacuji jednoduchou analyzou c¢asu, zobrazenim polohy,
zabezpecenim, mérenim spotieby podle pfani zakaznika a v nékterych ohledech
vétsi variabilitou. Telematika v navigacich je velmi maly segment, ktery lze tézko
zobecnit. Nabizi se zde systémy velmi jednoduché, az systémy spolupracujici s CAN-

Bus.

Zakaznici vlastnici systém se déli na dvé skupiny. Na ty, ktefi si zakoupili telematiku
cilené, a to z divodu poptavky po Usporach v provozu, a na zdkazniky, jez obdrzeli
systém, aniz by jej pozadovali — zakaznik nemél moznost volby, jelikoZz se jednalo
o soucast vybavy stroje. Prvni jmenovana skupina zakaznik( se déli na zakazniky
se smiSenou flotilou stroju, ktefi budou stat nebo spiSe stali pred problémem, jaky
systém zvolit, zda jeden univerzalni nebo vice tovarnich, a zakazniky, ktefi maji
velkou vétSinu nebo vSechny stroje od jednoho vyrobce. Tito zakaznici budou
pravdépodobné preferovat tovarni systémy, avsak dodavatelé univerzalnich
systémU je mohou oslovit néjakou individualni Upravou. Existuje i skupina
zakaznikl, ktera bude telematiku poftizovat jen na klicové stroje. Pokud se vratime
ke skupiné zakaznikl, ktefi systém maji, ackoliv ho cilené nepofrizovali, tak ti tvofi
potencial pro pofizeni dalSich instalaci, pokud se je povede naudit systém pouZivat
a tim jim ukazat jeho uZiteCnost. Posledni je skupina zakaznik(, ktefi zatim systém

nechtéji — i to jsou potencialni zakaznici.
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Segmentace podle produkce a kompatibility:

e Tovarni produkce vyrobcUl strojli — kompatibilni se stroji dané znacky.

e Tovarni produkce vyrobct stroji — kompatibilni se viemi stroji.

e Tovarni produkce vyrobcll navigaci — kompatibilita s navigaci.

e Producenti univerzalnich systém( — specialisté na telematiku kompatibilita

se vsemi stroji.
Segmenty podle pozadavka:

e PoZaduijici co nejvice dat o stroji.

e Pozaduijici zakladni informace o poloze a spotrebé.
Podle poméru instalaci k poctu stroju:

e Sledovani vsech stroju.

e Sledovani klicovych stroji nebo jinak vybranych.
Podle uspor

e Zakaznici spatfujici potencidlni Uspory v pouzivani telematiky.

e Zakaznici, ktefi uspory nehledaji.

Potencialnimi zakazniky je Siroka skupina zemédélcd, ktefi hospodafi na vétsi
vymeére se zaméstnanci. Tito zdkaznici pouzivaji predevsim stroje znacky Claas nebo

alespon klicové stroje této znacky, které chtéji mit provozovany efektivné.
Targeting
Urceni velikosti segmentu

Segment zakaznik( pro tovarni systémy z jednoho Uhlu pohledu pokryva témér cely
trh. Pokud budeme uvazovat vyrobce traktor(, ktefi nabizi tovarni telematiku, tak
musime pominout domaci znacku Zetor, ktera ji nenabizi a to tvori 14,5 % trhu
s traktory. Z téch, ktefi nabizi systémy telematiky pro své traktory, ma nejvétsi podil
John Deere (21,50 %), CNH (17,70 %) Case a New Holland, Claas (4,10 % coz je
50 traktor(l), AGCO (12,90%) Fendt, Massey Ferguson, Valtra, to ¢ini celkem
56,20 % trhu (76). Co se tyce sklizecich mlaticek a fezacek, tak u sklizecich mlatic¢ek

jsou vyznamni hraci John Deere (21 %), CNH respektive New Holland (24 %), Claas
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(36 %) a AGCO, ktefi vSichni nabizi vlastni telematiku a s vyjimkou firmy Krone je
tomu tak i u fezacek. Podil sklizecich mlati¢ek na trhu Cerpan z (77). Sofistikované
systémy téchto vyrobcl jsou schopny obslouzit pouze segment vlastnich stroja. Tito
vyrobci nabizeji i jednoduchou variantu telematiky, kterou jsou schopni nabidnout
pro vétsinu strojli, podobné jako systémy univerzalni. Univerzalni systémy jsou také

schopny obslouzit vétsinu stroju, ale nabizi na rozdil od téchto urcitou variabilitu.

Segment telematiky v navigacich je pomérné specidlni, je vazan k navigacnimu
systému. Segmentem jsou vsSechny stroje, které je moziné vybavit navigaci.
To zdroven segment zmensSuje, protoZe stroje, které nemd vyznam navigaci
vybavovat (zejména podle ndzoru zdkaznika), mohou tvofit znaénou ¢ast vozového

parku, napfiklad na farmach s Zivoc¢iSnou vyrobou.

Segment se zajmem o telematiku je definovan pfinosem, ktery mu telematika muze
pfinést. Pfinos nebude u malych zemédélc(, ktefi si stroje obsluhuji sami a tak se
nepotrebuji sami kontrolovat. Jim mlzZe tento systém nabidnout pouze snazsi
evidenci. PoCet zaméstnancu souvisi pfedevsim s velikosti obhospodarované plocha
a strukturou vyroby. U farem nad 500 ha lze predpoklddat zaméstnance i pfi
zaméreni podniku pouze na rostlinnou vyrobu. Tyto farmy tvofi neceld 4%
z celkového poctu podnikatelskych subjektd, ale obhospodafuji 69,9% pudy (1).
Tedy pfiblizné 1 900 firem (78). Tento segment je potreba rozsifit i o provozovatele

sluzeb v zemeédélstvi.

Segment, ktery muazZe telematika firmy Claas na ceském trhu ziskat, je omezen
predevsim na jeji stroje, pokud se jednd o telematiku ve verzi Advanced
a Professional, pfipadné stroje ve flotilach, v nichz maiji stroje Claas vétsi relativni
podil nebo se tento podil ofekava, pro stroje jinych vyrobcl a starsi stroje verze
Basic. Konkrétni pocet strojli je dan zhruba 50 traktory ro¢né, roc¢ni prodej sklizecich
mlaticek této znacky se pohybuje kolem 70 kusU a sklizecich fezacek kolem 15 kusu.
Firma se zaméfuje predevsim na nové stroje, nikoliv zpétné na prodané stroje, pro
ty je ale dostupnd jednodussi verze telematiky. Také nelze predpokladat, Ze u vSech
prodanych strojli se jednd o velmi vykonné stroje prodané do velkych firem,
v kterych jsou obsluhou zaméstnanci, a tak se da predpokladat vétsi zdjem

o kontrolu efektivity ze strany této skupiny zakazniku.
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Rustovy potencial segmentu

Rlstovy potencidl segmentu bude ovlivnén poctem subjekt(l. V soucasnosti roste
celkovy pocet subjektl zabyvajicich se zemédélstvim (78), a tak bude logicky klesat
primérna vyméra, na které subjekty hospodafi. JelikoZ tento produkt nema vyznam
pro zemédélce, ktefi nemaji zaméstnance, pro né muze slouzit pouze k evidenci, Ize
spiSe predpokladat, Ze pocet potencialnich zakaznik( bude stagnovat, maximalné se
zmensi jejich vyméra a tak by mohl nepatrné klesnout i pocet stroji u téchto
subjektl. Jedna se o stroje, jenz mohly byt také osazeny telematikou. Zatim se vSak
nezda, Ze by ubytek pldy téchto subjektl vyraznéji zasdhl do poctu nebo skladby
stroju. Importér Claas predpoklada rlst trzniho podilu u traktorl na 7 %, to by
mohlo vyvolat nardst priblizné 20 kus( traktor(l rocné pfi zachovani celkovych

rocnich prodeja. U ostatnich stroji Ize ocekavat stagnaci trzniho podilu.
Atraktivita segmentu

Vzhledem k rlstu odvétvi v poslednich letech a vyhledu spoleéné zemédélské
politiky EU do roku 2020, lze povaZovat finanni situaci potencidlnich zakaznik(
za dobrou. Dobra je jak v soucasné dobé, tak Ize o¢ekavat, Zze bude i nadale, pokud
nenastane vyrazny propad cen nebo pokles produkce. Do segmentu zemédélstvi
vzhledem k jeho specialni povaze obecné nevstupuje pfilis novych firem a to plati
i pro firmy, které se zemédélci obchoduji. Tyto systémy byly sice odvozeny z aplikaci
na stavebnich strojich a nakladnich automobilech, ale mnoho z téchto firem
se podili pravé na vyrobé tovarnich systémd (Topcon, Trimble). Pripadné
konkurenty by mohla pfilakat relativni jednoduchost systému. Know-How tvofi

predevsim znalost potreb zemédélcu.
Positioning

Firmu Claas vnima vétSina zemédélcl jako producenta kvalitnich stroji za vyssi
cenu. Zejména silnou pozici ma na trhu se sklizecimi mlatickami a rezackami,
zde po nékolik let drzi nejvyssi trzni podil. U traktord je situace odlisnd. V segmentu
traktor(l se snazi firma této povésti dostat, ale zakaznici maji odlisSny nazor,
cozZ je zfejmé i z trzniho podilu. Vzhledem k investicim do této oblasti Ize ofekdvat

pozitivni vyvoj.
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Koncepce telematiky zapadd do image firmy, a jak plyne z porovnani systému
v pfredchozich kapitolach, tak systém nabizi kvalitni informace a funkce,
které skutec¢né slouzi k zajisténi vyssi efektivity vyroby. Timto smérem musi byt

zamérena i marketingova komunikace.

5.5.2 Komunikacni strategie

Komunikaéni strategie pomdha naplnit cile marketingové strategie. V ramci
komunikacni strategie je dlleZité vybrat vhodné marketingové sdéleni, urcit cilovou
skupinu, které bude sdéleni prezentovdno, sestavit komunikacni mix a vybrat

vhodné komunikacni kanaly.
Urceni cilové skupiny

Cilem je presvédcit skupinu potencidlnich zakaznikd novych strojd Claas. Relevantni
jsou traktory fady Xerion, Axion, Arion, fezacky, mlaticky Lexion, Tucano
a teleskopické manipulatory Scorpion. Druhou cilovou skupinou jsou majitelé téchto
stroji soucasné generace. Vzhledem ktomu, Ze néktefi zakaznici se budou
rozhodovat mezi traktory rady Arion nebo Ares, ktery uz ale nelze vybavit systémem
na urovni Advanced nebo Profesional, obdobné u mlaticek Tucano versus Avero,

tak bude komunikace cilend za vSechny zdjemce o nové stroje této znacky.
Cile komunikace

Vzhledem ktomu, Ze prodejci doposavad nenabizeli pfilis aktivné telematiku jako
moznou vybavu stroje, Ize ale predpokladat, Ze zakaznici se s néjakym telematickym
systémem, byt od jiného vyrobce, setkali, tak by cilem kampané mélo byt dosazeni

znalosti vyrobku a sympatii k nému.
Sdéleni

Sdéleni by mélo primét zemédélce nebo provozovatele sluzeb zamyslet se nad tim,
jak jeho stroje pracuji, kdyZz je nekontroluje. Dat mu vzpomenout si na frustraci,

kdyzZ se blizi Spatné pocasi a prace jde pomalu a nevi proc.
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| Toké sikladete otazku,

Jak Vase stroje jezd(?

Proé nezacit hledat

o odpoved?

J]“ ] \ LLARS claas.com

Obrdzek 36 Priklad sdéleni jiZ ve formé pro web a tisk (autor s vyuZitim obrdzki z claas.com)

Volba komunikaé¢nich kanala - komunika¢ni mix

Zvolené komunikacni kanaly, které vytvori komunikacni mix, jsou tisk, web a osobni
komunikace. Komunika¢ni mix bude tedy tvoren reklamou a osobnim prodejem.
Pro nadéjné a zejména velké zdkazniky je moiné uvaZzovat i o formé event.

marketingu.
Reklama

Tisk a web bude vyuzit pro reklamu s vySe uvedenym sdélenim. Co se tisku tyce
je potreba zaradit zemédélci béiné cteny tisk, vhodny se jevi naptiklad tydenik
Zemédélec a mésicnik Mechanizace zemédélstvi. Tydenik Zemédélec proto, aby
o systému zacali pfemyslet i vedouci pracovnici, ktefi se mechanizaci nezabyvaji, ale
podileji se na Fizeni spole€nosti. Mechanizaci zemédélstvi ¢tou predevsim ti, kdoz
maiji hlavni slovo pfi vybéru techniky, tedy mechanizatori podnikl. Tato periodika
pokryji i soukromé zemédélce. Totozna reklama by byla umisténa na strankach

www.zemedelec.cz.
Osobni prode;j

Obchodni zastupci pfi jednani o prodeji stroji zacnou aktivné nabizet telematiku
jako vhodnou vybavu zejména pro vykonné stroje. V pripadé prodanych stroja
bez telematiky, dochazi ke kontaktovani zakaznika néjakou dobu po zacatku
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pouzivani, aby prodejce ujistil zakaznika, Ze ma zajem na tom, aby stroj fungoval. P¥i
této pfrilezitosti mOZe rovnéz opakované nabidnout telematiku. Ztoho plyne,
Ze je potreba usporadat Skoleni prodejcli, aby byli se systémem dobfe obeznameni
a zacali jej nabizet. Pravé pfi Skoleni prodejci a osobni prezentaci prodejct

u zakaznik( poslouzi velice dobre data ziskana z praxe uvedena v kapitolach vyse.
Event marketing

Event marketing bude aplikovan u velkych zdkazniki dvéma formami, konkrétni
kalkulaci mozZnych Uspor na zakladé sledovani zjinych podnikli, eventualné
vyzkouSenim si prace se systémem ve vzorovém podniku zdkaznika, ktery dosahl

uspor, ale i loajality ke znacce.

Pti kalkulaci uspor pro modelovy podnik bude vychazeno z pozorovaného podniku,
ktery hospodafi na cca 2 000 ha, z nich tvofi 300 ha trvalé travni porosty zbytek
je orna plida. Firma chova skot za ucelem produkce mléka, ma bioplynovou stanici
s vykonem 600 kW, rostlinna vyroba se mimo zajiSténi krmivové zakladny zaméruje
na péstovani sadbovych a konzumnich brambor a také na tradi¢ni komodity, rfepku,
psSenici, je€men, Zito.

Skupina traktorl pouZivanych v rostlinné vyrobé tvofi 4 traktory o vykonu nad
130 kW (180 k), 8 traktor( s vykonem 70 az 90 kW (96 az 125 k), 4 traktory o vykonu
60 kW (80 k) a zbytek 4 traktory do vykonu 56 kW (77 k) — traktory Zetor URI.
Ze samojizdnych stroju podnik vlastni sklizeci fezacku (380 kW), dvé sklizeci mlaticky
(230 kW) a samojizdny postfikovac. Nakladace jsou celkem 3 a vSechno jsou

teleskopické manipulatory.

V ZivociSné vyrobé pracuji 2 traktory o vykonu 70 kW (95 k), jeden s celnim
nakladaéem a jeden s krmnym vozem a zbytek jsou traktory URI, celkem 6 strojd.
Kromé toho je zde v provozu 2 smykem fizené nakladace, jeden pracuje a druhy
je jako zalozni.

Pro Claas Telematics, by v pfipadé podniku vybaveného stroji ve stejnych
vykonnostnich kategoriich, ale stroji Claas, pfichazelo v Uvahu vybavit sklizeci
mlaticky, rezacku i nakladace a také by bylo mozné osadit 12 traktord. Vzhledem

k tomu, Ze nejvétsi Usporu prindsi efektivni vyuziti ¢asu a to jak z pohledu uslého
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zisku nebo zbytecné vynaloZenych ndkladu tak i z pohledu dodrZeni agrotechnickych
Ihat, coz by se mélo odrazit ve vyssim vynosu nebo kvalité produkce, tak hlavni
kritérium pro to zda osadit nebo neosadit bude Uspora vznikajici v této oblasti.
Pfehled moZnych Uspor a strojl, na které by bylo moZné nainstalovat telematiku
a uspory, ke kterym by doSlo, pokud by byly stroje plné vyuZity, zobrazuje
tabulka 27. Sloupec predpokladané uspory odpovida neproduktivnimu casu,
ktery by se povedlo prevést na produktivni. Hodnoty toho ¢asu u kategorie traktor(
70 az 90 kW vychazi ze predchozich kapitol, u ostatnich kategorii jsou tyto hodnoty
odhadnuty. U traktorl je odhad lepsiho vyuZiti pracovni doby u vyssich vykonovych
kategorii a nizsiho u nizsich vykonovych kategorii dan faktem, Ze o vykonnéjsi stroje
se v praxi vice dba a rovnéz obsluhy jsou zodpovédnéjsi. Pro pouZiti pfi propagaci
produktu by pak bylo potfeba tyto hodnoty vyménit za hodnoty od stdvajicich

zakazniku.

Z tabulky mimo jiné plyne, Ze ekonomicky opodstatnéné je sledovani drahych,
vykonnych stroji, u nichZz pfinos ze sledovani prekro¢i ndklady vynaloZené
na pofizeni a provoz telematiky. Dalsi prinosy, se obtizné kvantifikuji pro cely podnik
a vsechny stroje, ale jednda se predevSim o Usporu pohonnych hmot
(krddeze a optimalni pracovni rezim motoru), nastaveni strojd, zabezpeceni, snazsi
servis. Na nejpocetnéjsi skupiné traktor (70 az 90 kW) lze prezentovat Usporu
nafty, ktera souvisi se snizenim neproduktivnich ¢as. Méreni ukdazalo, ze 2,3 %
z celkového mnozstvi nafty jsou spotfebovany pravé pfi neproduktivnim provozu,
u této kategorie se rocni spotfeba pohybuje zhruba na 100001 a tak uUspora po
zamezeni tomuto provozu &ini 2301, to odpovida 5290 K&-rok™, pokud budeme
uvazovat cenu 23 K& 1™ bez DPH. K zamysleni by potencialniho zakaznika mél privést

i fakt, Ze v uvedené skupiné traktor( je zhruba 150 h
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Tabulka 27 Stroje sledovatelné pomoci telematiky (stroje prevedend na odpovidajici stroje znacky
Claas (autor)

pocet rocni predp. | uspora cena ztraty stroj Tele-
probéh | uspory cas hodiny | celkem Claas matics
cas
[-] (h] [%] [h] [K&-h™] [Kc] [-] [-]
traktory 4 1600 10% 160 750 120 axion Ano
nad 130 kW 000
traktory - - - - - - arion Ano
90 az 130 kw
traktory 8 1000 15% 150 511 76 650 arion Ano
70 az 90 kW
traktory 4 900 15% 135 500 67 500 atos Ne
60 az 70kW
Traktory 4 200 20% 40 450 18 000 atos Ne
do 60 kW
sklizeci mlaticky 2 250 5% 125 6000 75 000 lexion Ano
samojizdné 1 1000 5% 50 4500 225 jaguar Ano
fezacky 000
samojizdné 1 1000 5% 50 - - - -
postrikovace
teleskopické 2 1000 10% 100 600 60000 | scorpion Ano
manipulatory
nad 90kW
teleskopické 1 500 20% 100 500 50 000 | scorpion Ano
manipulatory do
90kW
SUMA vsech uspor 1890 200
SUMA uspor 1638 200

sledovatelnych strojti
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6 Zavéry a doporuceni

Ze sledovani strojla pfi nasazeni v redlném provozu pomoci telematickych systému
a systém, které poskytuji srovnatelna data, vychazi odpovédi na vyse polozené

otazky.

6.1 Shrnuti vysledkii

RGzné zplsoby méreni spotieby pohonnych hmot poskytuji riznou presnost a jsou
jinak nakladné. To je jeden z problému, ktery kupujici fesi. Nejvyssi pfesnost i v praxi
se potvrdila pti uréovani spotfeby pohonnych hmot pomoci méreni pratokomérem.
Vyslednd chyba ¢inila -0,65%, bohuZel se nepodafilo zjistit odchylku
od jednotlivych tankovani, jelikoz byly pouZity mési¢ni soucty. Pomérné dobré
Urovné presnosti bylo dosazeno pfi méreni spotfeby pomoci telematického systému
JDLink, ktery vyuZivd data o spotfebé z CAN-Bus, pfi porovnani jednotlivych
tankovani byla chyba méreni v porovnani stankovanim podle stojanu 1,20 %,
pramérny rozdil mezi hodnotami byl 4,60 | a smérodatna odchylka rozdil( tankovani
méreni vysky hladiny v nadrzi, vtomto pfipadé s vyuZitim plovdku. Celkova chyba
Cinila 4,70 %, pramérny rozdil 15,301 a smérodatna odchylka rozdilG tankovani

a spotfeby 137,63 I.

Méreni spotieby pratokomérem je tedy opravdu nejpiesné;si, ale i nejnakladnéjsi.
Mimo to prlUtokomér vyZzaduje udrzbu a je nejnachylnéjsi na poruchy. Za obdobi
24 mésicu doslo na 4 sledovanych traktorech Zetor fady Forterra ke dvéma totdlnim
porucham priatokomeérl. Vzhledem k cené zafizeni 20 000 K¢ by se tento fakt velice
negativné promitl v nakladech na sledovani stroju, pokud by toto zatizeni bylo
soucasti telematického systému. Zarizeni muize obsluha snadno poskodit, ale
soucasné muze toto zafizeni pomoci odhalit bézné zplsoby kradeze nafty, pokud

bude funkéni.

Vyuziti dat o spotfebé, ktera jsou dostupna na CAN-Bus, se ukazalo jako dobrd
varianta. To ovsem muze byt dano tim, Ze se jednalo o stroj nasazeny v tézkych

polnich pracich a tedy s vysokym zatiZzenim motoru, coz pfispivad k vyssi presnosti
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méreni. Smérodatna odchylka rozdili tankovani a spotfeby 31,561 je vzhledem
k velikosti a Clenitosti nadrze, a tak i k obtiZznému doplnéni nadrze vidy na stejnou
hladinu, pomérné dobry vysledek. Bohuzel i pfi takovéto presnosti lze jen tézko
odhalit drobnéjsi kradezZe nafty. Co se tyce kradezi, je vSak vyhodou, Ze obsluha toto
méreni nemuze zadnym zplsobem ovlivnit.

Poloha hladiny, vtomto pfipadé mérend plovdkem v nadrzi, se jevi jako feSeni
odpovida smérodatna odchylka rozdil( tankovani a spotreby 137,63 I. Tento zpUsob
je sice relativné levny, ale je vhodny maximalné pro jednoduchou celkovou evidenci.
Predpoklada parkovani stroje na stejnych mistech, jelikoz je velmi citlivy na ndklon,
a pomoci néj lze odhalit pouze vétsi kradeze nafty z nadrze, kdy dojde pfi delSim

stani stroje k poklesu hladiny.

Analyza provozu strojli v podniku ukdzala mnoho nedostatk(li, respektive mist
pro usporu nakladl. Nejvétsi nedostatky se ukazaly v oblasti vyuZiti pracovni doby.
U sledovanych operaci, sazeni brambor, bylo nevyuZito 7 % az 26 % pracovni doby,
pfi sklizni luk to bylo 18 % pracovni doby. Uz jen z tohoto plyne i moznd uUspora
paliva, které bylo po ¢ast toho ¢asu spotfebovano. Tato hodnota pfi sbéru luk Cinila
2,38 % z celkové spotreby paliva na tuto operaci. Pfi této Cinnosti se ukdzalo i jako
velmi neefektivni provozovani soupravy pti standartni délce pracovni smény
vzhledem k vzdalenosti pozemk(. Neméné dulezité je zjisténi o tom, v jakém rezimu
obsluhy stroje provozuiji, jednd se zejména o vyuzivani moznosti motoru. Obsluhy
obecné pouiZivaji neopodstatnéné vysoké pracovni otacky, pomérné (casto
prekracuji jmenovité otacky motoru a ne ztidka i prebéhové otdcky motoru. To se
negativné projevuje na spotiebé paliva i Zivotnosti agregatu. Vycisleni téchto udajl
je moiné pouze pro konkrétni podminky, pracovni operaci, pozemek a fidi¢e. Tyto
hodnoty lze tedy pausalizovat mnohem obtiznéji nez v pfipadé vyuziti ¢asu, rovnéz
i otekdvand Uspora bude nizsi. Obtizné hodnotitelny, ale podstatny pfinos ma
i kontrola pracovni rychlosti pti vybranych ¢innostech, coz bylo patrné na prikladu
sazeni brambor. Ridi¢i prekracovali doporuenou pracovni rychlost. Kvalita prace,
s kterou Uzce souvisi pracovni rychlost, je velmi dlleZitda, a to zejména pfri zakladani

porostl, ale i pfi dalSich pracich. Jeji kontrola je tedy vyraznym pfinosem, ktery
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plyne z moznosti sledovat stroje, jeji financ¢ni vycisleni je ovSem nad ramec tohoto

textu.

Rocni vyuziti traktorll je v porovnani s normativnimi hodnotami na nizsi urovni.
Z ¢asti to mlze byt dano vyrobni oblasti podniku, bramborafska, a tedy kratSimi
agrotechnickymi |hGtami neZ voblasti obilnarské nebo fteparské, a z casti
organizacnimi nedostatky. To Ize doloZit na ptikladu traktor(, které béhem obdobi

Zni nejsou vlbec v provozu.

U sazeni brambor se nepodafilo statisticky prokazat odliSnost jednotlivych variant
v meérné spotrfebé paliva Tuckeyovym testem a ani v rychlosti dvouvybérovym
Wilcoxonovym testem mezi nejrozdilnéjSimi variantami ani Kuskal-Wallisovym
testem mezi vSemi variantami, u vSech na hladiné vyznamnosti a = 0,05. Z vysledk(
vicendsobné regrese a regrese se zavislou proménnou plyne zavislost mezi mérnou
spotfebou paliva a vykonnosti, kterd odpovidd pracovni rychlosti, s rostouci
vykonnosti klesd mérna spotreba paliva. Statisticky vyznamny se ukazal také vliv
sklonu drahy stroje na mérnou spotfebu paliva, vétsi sklon podle ocekavani

odpovida vyssi mérné spotiebé. Ziskany model vysvétluje vztah z 69 %. Zavislosti

jinych veli¢in nebyly pozorovany.

Jiz zhodnoceni provozu je patrné, Ze nejvétsi prinos je ve sniZeni nezddoucich
prostojli, které mohou byt diky telematice odhaleny a tim padem mohou vzniknout
opatreni, kterd zabrani nebo alespon ¢astecné eliminuji vznik téchto nezadoucich

v

jevl. Ktomu je ovsem nutné podrobné znat priciny vzniku prostoju. Za timto
ucelem je nezbytna kvalitni analyza ¢asu, ktera by neméla manazerovi flotily zabrat
mnoho ¢asu. Automatickd analyza casu, ktera rozliSuje efektivni a neefektivni ¢asy,
by tedy méla byt soucasti kaidého telematického systému. Spotfeba mérena
na zakladé CAN-Bus se jevi jako dostatecné presna a ridicim odolna nez jind méreni
spotreby. Pfinosné jsou také funkce tykajici se servisu, zabezpeceni a spoluprace
s preciznim zemédélstvim. Pfi porovnani systém( byly vSechny tyto parametry
zohlednény. Vysledkem jsou dobré vysledky systémul s kvalitni analyzou casu,

komunikaci se servisem, mérenim spotfeby a dalSimi funkcemi, tedy velmi dobre

vybavené systémy.
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Udaje o provozu strojd z telematickych systém(, prezentované u zakaznik(i, mohou
vyrazné pomoci prodeji telematickych systému, jako napfiklad pomahda aktivni
predvadéni prodejci secich stroji a podobné. Pfitom je mozné vychazet z udajl
zakaznikU, ktefi systém jiz provozuji. Zejména se jedna o kalkulaci Uspor, jichZz by
mohlo byt dosazeno. S mozinymi pfinosy musi korespondovat i cena, kterd musi byt

nizsi nez potencialné usetrené prostredky.

Telematické systémy maji pro praxi smysl, pokud provozovatelé techniky, at jiz
zemédélci nebo poskytovatelé sluzeb, zvladnou udélat opatfeni, kterd zjisténé
nedostatky odstrani. Pouze tehdy maji i ekonomicky pfinos. Samo o sobé vsak jejich
pofizeni mnoho Uspor nepfinasi. Ve sledovaném podniku by mohlo pfi sledovani
traktorl o vykonu nad 70 kW dojit k Uspofe az 1 638 200 K¢, kterd by plynula jen
z eliminovani prostoju (uvazovanych 15 %). Dalsi uspory by pak pribyly, pokud by

zacala byt dodrzovana pracovni rychlost, zlepsilo se zachazeni se strojem, ¢imz by

vvvvv

7710

6.2 Splnéni cilu

Provozni data traktor(i byla shromaZidéna svyuZitim telematickych systému
a systému pracujiciho na podobném principu s doplnénim provozni evidence
a nasledné vyhodnocena. Bylo zjiSténo nasazeni stroji béhem roku a byl odhalen
prostor pro potencidlni Uspory pfi podrobné analyzovanych operacich. Pfi sazeni
brambor byly zjiStény zavislosti mezi velikosti pozemku, vykonnosti, mérnou

spotrebou a sklonem trajektorie soupravy.
Nejvyznamnéjsi systémy byly vzajemné porovnany a jejich mozny pfinos vyplynul
jak z vyhodnoceni pracovnich operaci, tak i z vypoctu moznych Uspor pro modelovy

podnik. Ddle bylo provedeno provozni ovéreni presnosti urCovani spotieby nafty

u vybranych systém.

Konec¢né byly ziskané Udaje pouzity pro komunikacni strategii jako soucdst

marketingové strategie.
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6.3 Ovéreni hypotéz

Hypotéza o tom, Ze technika ve sledované firmé by mohla byt |épe vyuZivana,
cozse po zavedeni sledovani strojii zlepSilo, plati pouze castecné. Technika
by skute¢né mohla byt vyuZivana lépe, to naznacuje predchozi text, avsak ve firmé
nebyl zaveden systém, ktery by stimuloval obsluhu k odvadéni kvalitnéjsi prace.

Nedoslo ani k organizaénim zméndam, takZze meziro¢ni porovnani nema smysl.

Pouze z ¢asti plati i druhd hypotéza, jelikoz ziskané varianty se od sebe statisticky
nelisi. Mérnd spotfeba nafty je oviem ovlivnéna vykonnosti, rychlosti a sklonem
pozemku, velikost pozemku spotfebu neovliviuje. Vykonnost skutecné neni

ovlivnéna sklonem trajektorie soupravy ani velikosti pozemku.

Systémy dostupné na trhu se velmi vyrazné lisi a z hodnoceni vyplyva vyhodnost

kvalitnich, dobfe vybavenych z nich. Tteti hypotéza tim padem plati.

Je rovnéZ pravda, Ze v praxi je méreni spotifeby na zdakladé udaji z CAN-Bus
dostatecné presné, na rozdil od dat ziskanych z méreni hladiny pomoci plovaku.

Nejpresnéjsi jsou data ziskana pomoci pritokomeéru.

Vystupy z telematickych systém Ize skute¢né zapravovat do marketingové strategie

v rdmci marketingové komunikace.

6.4 Doporuceni pro praxi

V praxi je vhodné sledovat vykonnéjsi stroje s vétSim rocnim probéhem, jelikoz
pravé u nich se vyplati pofizeni systému telematiky. Zaroven uZivatelé musi
akceptovat fakt, Ze pofizeni téchto systémU bez zavedeni postupl, které povedou
k eliminaci zjisténych nedostatk(i, nemuUze prinést ekonomicky efekt. Pfi vybéru
systémU je velmi dlleZzitym parametrem automatickd analyza ¢asl cinnosti, jelikoz
pravé zde se ve sledovaném podniku ukazaly nejvétsi nedostatky. Co se ty¢e méreni
spotreby, tak Udaje z CAN-Bus se u sledovaného stroje ukdzaly dostate¢né presné,
vyhodou tohoto systému je i jeho relativni jednoduchost bez nutnosti dodate¢ného

méficiho zafizeni, bezudrzbovost a vylouceni zasah( obsluhy do zaftizeni.

Prodej téchto systéml je moiné podporit modelovymi vypocty Uspor, pripadné

realnymi daty z firem provozujicich tyto systémy, avsak takovych, které dosahly
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Uspor, eventudlné kombinaci. Tyto systémy zvySuji uZitnou hodnotu strojii a tak
kvalitni z nich, zejména tovarni, mohou pfispét i k prodeji stroji samotnych a s tim

je potieba pfristupovat i k jejich prodeji.
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IV. Upravena spotieba tankovani — John Deere 8230 - plovak

tankovani | spotfeba | rozdil

(1] (1] (1]

287 248 39
393 563 -170
319 315 4
350 277 73
360 360 0
760 656 104
309 44 265
237 331 -94
142 294 -152
359 168 191
345 316 29
305 255 50
165 248 -83
200 433 -233
315 334 -19
305 67 238
5151 4909 242
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V. Upravena spotieba tankovani — John Deere 8295R - JDLink

tankovani | spotfeba | rozdil

(1] (1] (1]

390,0 325,1 64,9
360,0 349,8 10,2
495,0 500,5 -5,5
425,0 425,8 -0,8
380,0 385,2 -5,2
295,0 297,6 -2,6
480,0 491,2 -11,2
430,0 430,6 -0,6
205,0 207,7 -2,7
390,0 417,7 -27,7
250,0 246,6 3,4
340,0 317,4 22,6
265,0 272,5 -7,5
290,0 261,1 28,9
335,0 341,2 -6,2
510,0 444,0 66,0
625,0 651,7 -26,7
620,0 613,0 7,0
480,0 541,1 -61,1
380,0 366,0 14,0
355,0 342,2 12,8
710,0 619,7 90,3
330,0 385,3 -55,3
310,0 298,9 11,1
290,0 296,5 -6,5
270,0 257,6 12,4
200,0 198,8 1,2
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VI. Upravena spotieba tankovani — Zetor Forterra 125 - prtitokomér

mésic | tankovani | spotfeba | rozdil

(1] (1] (1]

3 1055,9 886,5 169,4
4 1189,9 1123,9 66,0
5 560,0 596,9 -36,9
6 1030,0 1069,6 -39,6
7 1325,3 1107,1 218,2
8 1456,4 1324,9 131,5
9 1169,0 1855,3 -686,3
10 1450,2 1416,0 34,2
11 847,0 769,3 77,7
12 169,1 169,5 -0,4
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VIl.Zetor 125 B 15 — vyuziti ¢asu absolutni hodnoty

= PROSTOJ [h]

B PREJEZDY a

UDRZBA [h]

H POLE [h]

ST0C'V'8¢
ST0CV'LC
ST0C'¥'9¢
ST0C'v'S¢
STOC'vC
STOC1'€EC
ST0C1'Ce
STOCV'TC
ST0C'¥'0¢C
ST0C'v'6T
ST0CY'LT
ST0C'V'9T
STOCV'ET

datum [-]

bsolutni hodnoty

7 v

Zetor 125 B 14 — vyuiiti ¢asu a

VIII.

= STANI [h]

W PREJEZDY a

UDRZBA [h]

B POLE [h]

v10T'v'6C
v10C'¥'8¢
Y10C1'S¢
vI0Cv've
VI0C1'€C
v1ocv'ee
v10Cv'61
VT10C1'81
vI0CYv LT
Y10V Vi
V10TV ET
viocvct
vI0Cv'T1
v10Ct7'01
v10C'1'6
Y1018
viocv'L
Y1019
v10C'v'S
viocv'y
viocv'e
v10Cv'¢
vi0Tv'T

datum [-]
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IX. Vyuziti ¢asu - pirehled

Zetor Zetor Zetor Zetor
125K 14 125K 15 125B 14 125B 15
5 2 ¢ 3% | E 2 ¥ gy | & 2 ¢ 3y | E 2 ¥ &%
= ES8a ESE <= E80a E8= <= E8a EC8= - E8a E8=
13,45 7 0,4 10,90 9 0,4 11,40 9 0,4 11,91 8 0,4
14,00 7 0,4 11,29 9 0,4 11,54 9 0,4 11,37 9 0,4
13,83 7 0,4 8,71 11 0,4 12,07 8 0,4 11,80 8 0,4
13,25 8 0,4 12,41 8 0,4 11,88 8 0,4 7,19 10 0,4
11,69 9 0,4 13,51 7 0,4 9,84 10 0,4 11,99 8 0,4
10,08 10 0,4 6,70 11 0,4 5,24 14 0,4 11,96 8 0,4
11,52 9 0,4 3,69 20 0,4 12,09 8 0,4 11,54 9 0,4
12,74 8 0,4 12,59 8 0,4 11,90 8 0,4 11,25 9 0,4
11,83 8 0,4 9,05 11 0,4 10,86 9 0,4 11,86 8 0,4
6,93 14 0,4 10,08 10 0,4 10,93 9 0,4 8,12 12 0,4
13,08 8 0,4 11,73 9 0,4 11,64 9 0,4 3,16 24 0,4
9,92 10 0,4 13,35 7 0,4 9,37 11 0,4 12,04 8 0,4
7,69 13 0,4 12,23 8 0,4 5,34 14 0,4 4,61 16 0,4
9,76 10 0,4 11,58 9 0,4 10,99 9 0,4
12,81 8 0,4 9,96 10 0,4 10,89 9 0,4
12,67 8 0,4 4,34 17 0,4 10,46 10 0,4
10,55 9 0,4 13,46 7 0,4 7,89 10 0,4
5,59 18 0,4 11,26 9 0,4 10,20 10 0,4
9,79 10 0,4 0,25 0 0,4 10,53 9 0,4
11,87 8 9,77 10 0,4
9,24 11 5,86 13 0,4
8,59 12 10,76 9 0,4
12,30 8 8,58 12 0,4
8,53 12
celkem [h] 261,71 18,50 9,6 | 187,10 17,25 7,6 | 230,02 22 9,2| 128,80 12,25 5,2
relativni
podil 7 4 9 4 10 4 10 4
celkem[%]
pocet dni [-] 24,00 19 23,00 13
pocet dni se
sménou 2,00 4,00 4,00 3
kratsi 8 h [-]
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X. Kruskal-Wallistv test — spotieba

12 ol
H=——% - -3{n+1
nin+1) 5 n; (n+1)
Zetor Zetor

125B 14 a B15 125K 14

Zetor
125K 15

rychlost 6az 8 rychlost 4az 6 rychlost 8 az 10

[km-h™] [km-h™] [km-h™]
spotteba [I-ha™] poradi
8,02 6,63 8,06 20 5 21
6,67 6,50 7,30 6 3 9
7,51 4,90 7,59 12 1 13
7,65 8,84 6,82 14 27 8
8,55 7,79 7,34 24 16 10
7,83 6,57 7,46 17 4 11
8,10 5,30 10,18 22 2 33
10,12 7,78 7,89 32 15 19
8,94 8,64 9,25 28 26 31
9,04 7,88 29 18

9,07 30

6,76 7

8,55 25

8,16 23
suma poradi 289 117 155
pocet 14 10 9
5965,786 1368,9 2669,444

a=0,05
HO Nejsou rozdily ve spotiebé mezi praci v rlznych intervalech rychlosti
H1 Prace alespon v jednom intervalu rychlosti se spotiebou lisi,

Xoam-1) = 5,991464547

H=-101,99999893

Pro H>x2a(m_1) pak Hg zamitame,

Ho nelze zamitnout — na hladiné pravdépodobnosti 95% nejsou rozdily ve spotifebé

mezi praci v rGznych intervalech rychlosti,
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XI. Dvouvybérovy Wilcoxontiv test - spotieba

U1=mn+@— x » Uy=mn r-@ -T,,.
1
Uy = U, —-2 mn
mn
.1|| 12 (m+n+1)
Zetor Zetor
125K 14 125K 15
rychlost4az6 rychlost 8 az 10
[km-h™] [km-h™]
spotieba [I-ha™] poradi

6,63 8,06 8,5 30
6,63 7,30 8,5 13
6,50 7,59 4,5 17
6,50 6,82 4,5 11
4,90 6,82 1,5 11
4,90 6,82 1,5 11
8,84 7,34 35,5 14
8,84 7,46 35,5 15,5
8,84 7,46 35,5 15,5
8,84 10,18 35,5 43,5
7,79 10,18 19,5 43,5
7,79 10,18 19,5 43,5
6,57 10,18 6,5 43,5
6,57 7,89 6,5 27,5
5,30 7,89 3 27,5
7,78 7,89 18 27,5
8,64 7,89 32 27,5
8,64 9,25 32 39,5
8,64 9,25 32 39,5
7,88 9,25 23 39,5
7,88 9,25 23 39,5

7,88 23

7,88 23

7,88 23

TK14 TK14
455 580
m n
24 21
a=0,05

124



Nejsou statisticky vyznamné rozdily mezi spotfebami ve vybranych
obdobich,
H1 S pravdépodobnosti 95% se potieby ve vybranych obdobich se lisi,

U|<14 =349 U|<15 =155 - U =155

HO

Up=3,191065721
Pokud U < Uy potom Hg zamitame,

HO nelze zamitnout — s pravdépodobnosti 95% nejsou statisticky vyznamné rozdily mezi

spotfebami ve vybranych obdobich
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XIl. Mérna spotieba, sklon trajektorie, plocha pozemku a vykonnost po odecteni

souvrati
varianta pozemek spotieba vykonnost primérny | plocha [ha]
mérna bez stani sklon [°]

Zetor 125 B 14 pozemek 1 9.12 0.93 3.08 27.78
pozemek 2* 12.10 0.44 0.00 0.15

pozemek 3 8.25 1.00 1.88 9.99

pozemek 4 8.46 1.04 1.61 3.65

pozemek 5 8.46 0.95 1.84 0.96

pozemek 6 6.20 131 2.01 10.34

pozemek 7 7.71 1.02 1.51 40.07

pozemek 8* 35.93 0.24 3.78 0.08

pozemek 9 13.67 0.96 1.85 19.18

Zetor 125 B 15 pozemek 1 7.56 1.11 1.63 15.69
pozemek 2 6.29 1.18 1.95 1.29

pozemek 3 7.11 0.95 1.85 15.17

pozemek 4 7.34 1.00 2.31 2.67

pozemek 5 7.70 0.98 1.14 5.75

pozemek 6 7.32 1.15 2.04 7.70

pozemek 7 7.65 1.03 2.31 24.84

Zetor 125K 14 pozemek 1 6.31 1.13 1.46 11.02
pozemek 2 6.12 1.24 2.16 12.81

pozemek 3 4.50 1.63 2.24 12.39

pozemek 4 7.53 0.91 2.86 20.70

pozemek 5 7.10 1.04 1.81 12.19

pozemek 6 5.95 1.16 2.95 8.47

pozemek 7 4.98 1.42 2.62 6.25

pozemek 8 7.15 1.00 2.07 7.27

pozemek 9 7.36 1.11 1.41 14.70

pozemek 10 7.22 1.03 1.83 24.41

Zetor 125K 15 pozemek 1 7.76 1.31 1.89 1.56
pozemek 2 6.85 1.49 2.47 1.84

pozemek 3 7.18 1.33 1.99 4.18

pozemek 4 6.50 1.53 3.02 17.85

pozemek 5 6.96 1.46 1.68 4.71

pozemek 6 6.80 1.39 1.92 11.99

pozemek 7 9.27 1.33 1.02 18.39

pozemek 8 6.99 1.35 2.72 20.90

pozemek 9 8.04 1.55 2.55 21.61
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Zetor 125 B 14 — graf Cinnosti a jejich trvani v zavislosti na datu
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Zetor 125 B 15 — graf Cinnosti a jejich trvani v zavislosti na datu
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Zetor 124 K 13 — graf Cinnosti a jejich trv
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Zetor 124 K 14 — graf Cinnosti a jejich trv
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Zetor 124 K 15 — graf Cinnosti a jejich trvani v zavislosti na datu
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Zetor 125 K 13 — graf Cinnosti a jejich trvani v zavislosti na datu
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Zetor 125 K 14 — graf Cinnosti a jejich trv
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Zetor 125 K 15 — graf ¢innosti a jejich trvani v zavislosti na datu
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XIV.

prace

0

aplikace
doprava

hnojeni

michani jimky
rozmetani hnoje
ryhovac

sazeni

vlaceni
vyoravani brambor
vikend

suma

prace

0

doprava

pfiprava pudy
sazeni brambor
sbér jetele

sbér slamy

sbér travy
shrnovani pice
vyoravani brambor
zametani

suma

125B
rok 2013

9,96
36,70
0,00
383,62
0,00
0,00
122,48
74,15
114,24
0,00
270,31
5,45
1016,90

125 K
rok 2013

30,15
14,31
81,76
76,13
110,37
5,14
68,38
40,98
58,78
303,79
1,61
791,41

rok 2014

48,89
6,38
36,95
573,16
46,35
6,29
191,30
0,00
201,15
16,49
274,10
0,00
1401,07

rok 2014

47,35
28,20
36,75

115,89

194,81

0,00
38,41
0,00

194,98

50,09
0,57
707,04

Rocni probéh jednotlivych traktort pfi pracovnich ¢innostech v hodinach

rok 1/3
2015

32,29
15,05
29,35
72,90
64,71
0,00
0,00
0,00
119,10
15,07
0,00
0,00
348,47

rok 1/3

2015

16,03
0,00
0,80
69,71
149,57
0,00
0,00
0,00
0,00
0,00
0,00
236,10
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prace

0

aplikace
doprava
separovani
rozmetani
hnoje
vlaceni
zametani

suma

124 K
rok 2013

5,87
14,38
186,92
271,90
190,53
71,27

14,11
2,77
757,74

rok 2014

23,65
7,89
309,53
314,51
101,35
28,25

7,51
0,00
792,70

rok 1/3
2015
17,21
0,00
88,54
117,28
135,20
0,00

0,00
0,00
358,23
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XV.Zetor 125K 14

otacky pozemek
ot [min™] polel pole2 pole3 poled pole5 pole6 pole7 pole8 pole9
minimum 15.78 42.82 14.99 14.28 14.99 14.96 4491 14.96 14.97
kvartil 25% 1531.14 792.23 1063.11 1070.10 915.00 987.53 899.18 1062.94 898.65
medidn 1675.81 1642.66 1615.15 1639.10 1628.89 1616.77 1639.52 1569.51 1615.96
kvartil 75% 1735.66 1782.33 1697.34 1713.47 1702.54 1699.19 1767.35 1646.32 1784.11
maximum 3465.00 2172.83 3565.77 3598.20 2267.72 3684.77 3613.19 4094.15 3429.86
prdmér 1535.11 1388.40 1437.98 1455.41 1399.16 1433.44 1406.06 1411.64 1410.60
smérodtand odchylka 341.95 469.16 363.29 378.54 394.65 383.33 44391 366.78 451.35
otacky
5000
4500
4000 [
3500
3000 T T F
ot [min1] 2500
2000 = prlmér
1500 5 B 0 = [ = 838 5
1000 =
500
0 = T = T T T T T T T T 1
pole 1 pole2 pole 3 pole4 pole5 pole 6 pole7 pole8 pole 9 pole 10
pozemek
spotfeba pozemek
spotteba [Ih™] pole 1 pole2 pole3 pole4 pole5 pole6 pole7 pole8 pole9
minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 5.60 0.00 5.33 5.34 0.00 5.09 0.00 5.32 0.00
median 10.68 5.89 10.17 6.24 10.18 5.90 10.68 5.90 10.08
kvartil 75% 11.23 11.21 11.21 11.21 11.21 11.20 11.81 11.21 11.82
maximum 53.12 29.47 44.84 76.29 43.37 58.61 183.85 63.93 64.89
pramér 8.63 6.93 7.55 7.81 7.45 7.27 8.42 7.51 8.43
smérodtand odchylka 5.08 5.77 5.08 5.42 5.50 5.25 6.67 5.53 7.19
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spotieba

70
60 F =
50 P
40
spotieba [I*h]
30 = —
3 = prmér
20
10 — — — — — — —
T T TTTATITT
pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9 pole
10
pozemek
rychlost pozemek
rychlost [km-h™] pole 1 pole2 pole3 pole4 pole5 pole6 pole7 pole8 pole9
minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 4.44 0.00 0.00 1.67 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
median 8.15 6.85 8.15 8.15 7.59 8.15 7.41 7.96 7.41
kvartil 75% 8.70 8.89 8.70 8.89 8.70 8.70 8.70 8.33 8.89
maximum 11.85 14.08 17.22 20.37 16.67 18.71 28.52 23.34 20.56
pramer 6.35 5.10 5.87 6.17 5.47 6.01 4.98 5.95 5.43
smérodtana odchylka 3.42 4.13 3.75 3.81 3.90 4.14 4.18 4.11 4.76
rychlost
35
30
25
20 -
rychlost [km-h-1] 1 1
15
= prlimér
10
5 == F3 E—= ]
0 T T T T T T T T T 1

pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9 pole

13

pozemek

9

10



Cetnosti interval( otacek

hranice intervalu ¢getnosti

[min'l]

polel pole2 pole3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9

0 1272 277 1114 3091 831 2623 829 6969 3517
600 4 2 20 21 8 28 17 54 33
700 1 3 22 25 21 24 65 48 52
800 115 964 444 3019 704 1784 6918 3171 5701
900 203 188 807 2518 1044 1975 3154 4529 5114
1000 69 105 177 973 783 1901 2306 1323 2850
1100 82 49 631 563 139 605 1419 1153 1556
1200 24 24 103 348 205 454 1091 890 1134
1300 45 24 78 319 126 221 685 459 553
1400 20 33 80 157 81 272 850 671 764
1500 39 106 196 519 83 580 1010 2542 695
1600 191 58 931 2796 308 2337 1108 8433 2114
1700 837 563 2226 8426 2732 6447 5176 11038 5301
1800 795 608 1677 7113 1695 4144 8851 3481 7764
1900 138 489 162 957 361 782 3990 501 5532
2000 26 235 6 111 28 103 2354 150 1851
2100 35 9 86 13 120 874 231 484
2200 8 12 2 45 13 208 102 646 568
2300 12 0 0 21 3 152 28 162 574
2400 0 0 0 0 0 0 10 0 0
2500 0 0 0 1 0 0 0 0 0
2600 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2700 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2800 0 0 0 0 0 0 0 1 0
2900 0 0 0 0 0 0 0 0 0
6000 1 0 1 6 0 3 2 3 1
Cetnosti intervall spotreby

hranice intervalu ¢etnosti

[I-h™] polel pole2 pole3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9

0 1681 1383 2833 9202 3076 8113 12380 16294 16592
2 0 0 0 0 0 0 0 0 0
4 2 1 0 7 0 5 15 13 7
6 624 804 1854 7665 1853 6041 6508 11574 7916
8 52 58 147 298 54 228 280 603 287
10 11 15 21 37 3 16 29 48 30
12 1189 1073 3219 10677 3379 8636 12237 13291 10756
14 50 63 142 294 71 171 449 414 312
16 49 58 96 364 97 207 1073 578 782
18 205 287 348 2359 598 1221 6893 3094 6775
20 5 11 6 43 2 16 152 73 170
22 2 10 3 37 12 25 262 149 608
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66 449 262 1615
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14
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28
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38
40

53
105
100

14
22

11
37
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10

20

42
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16

15

200

Cetnosti intervald rychlosti

cetnosti

hranice intervalu

[km-h™]

pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9

pole 4

pole2 pole3

pole 1

3036 10075 3345 8763 15684 17356 19222

1541

1748

241
1532
1550
4998

243
1408
1409
8998

15588

380
1555
1549
4708

16456

81
552
771

3289
10629

44
347
431

1141
3805

102
643

53
322

11
124
193
461

1348

14
132
164
498

1305

940
4043
15091

364
934
3966

16270

10
12
14
16
18
20
22
24
26
28
30
32
34
36
38
40

267

163
121
165
965

64
76
172
184

36 134

17

91

89

22

170
417
1128

79
135
308

25

31

58
11

350

38

22

13

42

44
46

48

200
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XVI. Zetor 125 K 15
otacky pozemek
ot [min™] polel pole2 pole3 pole4d pole5 pole6 pole7 pole8  pole9
minimum 15.78 42.82 14.99 14.28 14.99 14.96 44.91 14.96 14.97
kvartil 25% 1531.14 792.23 1063.11 1070.10 915.00 987.53 899.18 1062.94 898.65
median 1675.81 1642.66 1615.15 1639.10 1628.89 1616.77 1639.52 1569.51 1615.96
kvartil 75% 1735.66 1782.33 1697.34 1713.47 1702.54 1699.19 1767.35 1646.32 1784.11
maximum 3465.00 2172.83 3565.77 3598.20 2267.72 3684.77 3613.19 4094.15 3429.86
prdmér 1535.11 1388.40 143798 145541 1399.16 1433.44 1406.06 1411.64 1410.60
smérodtana
odchylka 34195 469.16 363.29 378.54 394.65 383.33 44391 366.78 451.35
otacky
4000
3500 = r 1
3000
2500
ot [min] 2000 + JT_
1500 | \j E e R E —]
1000 ] — _—
500
O = T = T = T = T = T T 1
polel pole2 pole3 poled pole5 pole6 pole7 pole8 pole9
pozemek
spotieba pozemek
spotfeba [h™]  polel  pole2 pole3 pole4 pole5 pole6 pole7 pole8  pole9
minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 5.60 0.00 5.33 5.34 0.00 5.09 0.00 5.32 0.00
median 10.68 5.89 10.17 6.24 10.18 5.90 10.68 5.90 10.08
kvartil 75% 11.23 11.21 11.21 11.21 11.21 11.20 11.81 11.21 11.82
maximum 53.12 29.47 44.84 76.29 43.37 58.61 183.85 63.93 64.89
pramér 8.63 6.93 7.55 7.81 7.45 7.27 8.42 7.51 8.43
smérodtana
odchylka 5.08 5.77 5.08 5.42 5.50 5.25 6.67 5.53 7.19
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spotieba

100

90
80

70

60

spotieba [I*h"}] 50
40

30

20

—— — —

=
0

I e

pole 1

rychlost pozemek

pole2 pole3 poled4 pole5 pole6 pole7 pole8 pole9

pozemek

rychlost [kmh™]  polel pole2 pole3 pole4 pole5 pole6 pole7 pole8 pole9

minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 4.44 0.00 0.00 1.67 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
median 8.15 6.85 8.15 8.15 7.59 8.15 7.41 7.96 7.41
kvartil 75% 8.70 8.89 8.70 8.89 8.70 8.70 8.70 8.33 8.89
maximum 11.85 14.08 17.22 20.37 16.67 18.71 28.52 23.34 20.56
pramér 6.35 5.10 5.87 6.17 5.47 6.01 4.98 5.95 5.43
smérodtana
odchylka 3.42 4.13 3.75 3.81 3.90 4.14 4.18 4.11 4.76
rychlost

30

25

20 : 1

rychlost [km-h!] 15

10 ’_L‘
c -

|
=N=R=R=N=l ==

L

N

pole 1

pole2 pole3 poled4d pole5 pole6 pole7 pole8 pole9

pozemek
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Cetnosti interval( otacek

hranice

intervalu cetnosti

[min™] polel pole2 pole3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9

0 1272 277 1114 3091 831 2623 829 6969 3517
600 4 2 20 21 8 28 17 54 33
700 1 3 22 25 21 24 65 48 52
800 115 964 444 3019 704 1784 6918 3171 5701
900 203 188 807 2518 1044 1975 3154 4529 5114
1000 69 105 177 973 783 1901 2306 1323 2850
1100 82 49 631 563 139 605 1419 1153 1556
1200 24 24 103 348 205 454 1091 890 1134
1300 45 24 78 319 126 221 685 459 553
1400 20 33 80 157 81 272 850 671 764
1500 39 106 196 519 83 580 1010 2542 695
1600 191 58 931 2796 308 2337 1108 8433 2114
1700 837 563 2226 8426 2732 6447 5176 11038 5301
1800 795 608 1677 7113 1695 4144 8851 3481 7764
1900 138 489 162 957 361 782 3990 501 5532
2000 26 235 6 111 28 103 2354 150 1851
2100 35 9 86 13 120 874 231 484
2200 8 12 2 45 13 208 102 646 568
2300 12 0 0 21 3 152 28 162 574
2400 0 0 0 0 0 0 10 0 0
2500 0 0 0 1 0 0 0 0 0
2600 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2700 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2800 0 0 0 0 0 0 0 1 0
2900 0 0 0 0 0 0 0 0 0
6000 1 0 1 6 0 3 2 3 1
Cetnosti intervalll spotieby

hranice

intervalu Cetnosti

[-h™ polel pole2 pole3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9

0 1681 1383 2833 9202 3076 8113 12380 16294 16592
2 0 0 0 0 0 0 0 0 0
4 2 1 0 7 0 5 15 13 7
6 624 804 1854 7665 1853 6041 6508 11574 7916
8 52 58 147 298 54 228 280 603 287
10 11 15 21 37 3 16 29 48 30
12 1189 1073 3219 10677 3379 8636 12237 13291 10756
14 50 63 142 294 71 171 449 414 312
16 49 58 96 364 97 207 1073 578 782
18 205 287 348 2359 598 1221 6893 3094 6775
20 5 11 6 43 2 16 152 73 170
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608
1615

149
262

262
449

25

12
28

37
96

10

22
24
26
28
30
32

66

14

53
105
100

14

22

11
37

10

36

20

34
36
38
40
42

44
45

46

16

15

200

Cetnosti intervall rychlosti

hranice

cetnosti

intervalu
[kmh-1]

pole 5 pole 6 pole 7 pole 8 pole 9

pole 4

pole2 pole3

pole 1

3036 10075 3345 8763 15684 17356 19222

1541

1748

241
1532
1550
4998

243
1408
1409
8998

15588

380
1555
1549
4708

16456

81
552
771

3289
10629

44
347
431

1141
3805

102
643

53
322

11
124
193
461

1348

14
132

940
4043
15091

364
934
3966

164
498
1305

16270

10
12
14
16
18
20
22
24
26
28
30
32
34
36
38
40

267
170
417
1128

163
121
165
965

64
76
172

134

36

91

89

22

79
135
308

17

25

31

184

58
11
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22
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XVII.

Zetor 125 B 14

otacky pozemek [-]
ot [min™] polel pole2 pole3 poled pole5 pole6 pole7  pole8  pole9
minimum 11.52 5.87 11.99 336.53 724.70 5.91 18.35 713.14 17.27
kvartil 25% 770.64 815.18 1034.23 1055.26 769.98 861.86 830.22 1526.12 773.07
median 1561.29 934.50 1583.05 1567.12 1443.43 1565.06 1557.82 1662.10 1443.11
kvartil 75% 1667.33 1068.67 1665.67 1639.48 1600.40 1651.05 1637.02 1706.42 1534.54
maximum 2177.13 1961.70 2134.12 2087.93 1842.00 2128.01 2168.04 1857.40 2159.57
prdmér 1328.52 1013.51 1398.19 1387.24 1288.13 1373.15 1360.53 1547.27 1275.90
smérodtand odchylka 41586 284.07 380.09 366.17 366.24 385.82 380.30 278.69 357.04
otacky
2500
1500 +—— ] — —] é ..
ot [min-] LJ LJ
1000 E
T T T prameér
500
0 T T T T T T T = 1
& 3 & > QA & & A &
& B & E & ‘0‘2’6 X & @
X A N > > Q
Q\ (‘QJ A3 (Q (\’b
Q’b
pozemek [-]
spotieba pozemek [-]
spotieba [I-h”] polel pole2 pole3 poled pole5 pole6 pole7 pole8  pole9
minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 2.25 2.21 2.30 4.34 2.26 2.30 2.30 6.63 2.26
median 6.76 2.25 6.91 8.84 6.76 6.90 6.77 8.98 6.63
kvartil 75% 9.20 2.35 9.02 9.20 9.02 9.02 9.02 11.27 8.66
maximum 33.79 1354 27.06 1840 19.89 2256 27.56 1578 3161
pramér 6.34 2.64 6.70 7.16 6.11 6.54 6.31 7.99 5.47
smérodtana odchylka 4.37 1.94 3.74 3.89 3.89 3.78 3.62 3.58 3.28
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spotieba

147

40
35
30 ]
25 ]
spotieba [l.h-1] 20 -
o - I
10 = pramér
. | = = H H H H Er
S = A =
% A N > Q > 2 A X
& PSS S
o\\ > Q\ (\’b .\(; 0 S \\ﬂ S
< v < \@ ¢ S
& & < N\
L
pozemek [-]
rychlost pozemek [-]
rychlost [km-h""] polel  pole2  pole3  pole4  pole5 pole6  pole7  pole8  pole9
minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 0.00 0.00 3.70 3.33 0.00 1.85 0.00 5.93 0.00
median 6.11 0.00 6.11 5.93 5.56 6.11 6.11 6.48 5.56
kvartil 75% 6.48 0.00 6.48 6.30 6.11 6.48 6.48 6.85 5.93
maximum 22.22 13.15 17.04 17.41 14.45 21.11 23.71 11.48 24.82
prdmér 4.53 0.73 5.01 4.78 421 4.74 4.83 6.07 431
smérodtana odchylka 3.45 1.97 3.16 2.95 2.88 3.09 3.32 2.00 3.15
rychlost
30
25
20 ]
rychlost [km.h1] 15
10 [ [
i = prlimér
5 s s T = T s H s s e ——
O T == T T T T T T T
2 > 2
Aé\(; fofbb* \{b(\,Q 'b‘\’b . (JQ;‘:}A e& 0\‘9 \&\(\;@ %{_,b(:o
S S O N e S &
A\ (JQ/ N\ (Q Q’b
&
pozemek [-]



Cetnosti interval( otacek

hranice intervalu cetnosti

hranice intervalu

[min™] polel  pole2 pole3 poled pole5 pole6 pole7 pole8 pole9
0 3119 218 617 0 1287 2448 0 1477
600 37 7 9 1 11 21 0 22
700 25 4 6 0 5 16 0 9
800 9567 373 2194 726 279 1838 9534 18 5737
900 506 193 79 51 15 103 672 2 333
1000 417 505 74 26 23 95 494 237
1100 418 118 96 48 13 107 496 2 220
1200 480 104 91 44 20 118 530 10 288
1300 543 37 156 61 40 144 516 2 407
1400 787 36 230 81 75 179 851 13 1338
1500 1408 43 543 128 159 364 2467 11 4866
1600 4351 37 1667 843 142 1764 8906 27 4364
1700 7958 30 3099 1022 204 1868 11281 88 2098
1800 4514 36 1148 229 42 920 2545 80 277
1900 614 34 135 18 13 80 346 5 174
2000 153 10 41 27 0 48 210 0 121
2100 133 0 20 13 0 37 166 0 48
2200 5 0 4 0 0 4 19 0 36
2300 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2400 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2500 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2600 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2700 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2800 0 0 0 0 0 0 0 0 0
2900 0 0 0 0 0 0 0 0 0
6000 0 0 0 0 0 0 0 0 0
Cetnosti intervall spotreby
hranice intervalu cetnosti
[I-h™] polel  pole2 pole3 pole4 pole5 pole6 pole7 pole8 pole9
0 7387 475 1540 312 131 2068 6470 12 3728
2 13 4 6 2 1 2 17 1 13
4 6875 944 1615 484 171 1369 7205 12 4299
6 2373 237 528 141 89 446 2256 22 2769
8 5804 96 1888 504 203 1647 9775 59 6042
10 5640 22 3281 1209 250 2324 11915 53 4258
12 4490 6 1038 481 122 833 2934 52 705
14 1826 1 208 108 25 190 661 20 157
16 382 0 43 35 2 46 149 1 25
18 112 0 19 10 1 9 47 0 14
20 89 0 1 5 39 0
22 22 0 0 3 6 0 4
24 8 0 0 1 0 3
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26
28
30
32

34
36
38
40
42

44

Cetnosti intervald rychlosti

cetnosti

v

hranice intervalu

[km-h™]

pole5 pole6 pole7 pole8 pole9

poled

pole2 pole3

12990 1538

polel

7355

741 291 3194 12491 18

2875

0

70
546
9619

98
846
7108
19212

23
217
1254
4082

16
129
827

1484

13
164
1458
5181

43

115
747
4819
14741

34
385
279

82

46
176

31

6

8
10
12
14
16
18
20
22
24
26
28
30
32
34
36
38
40
42

3706

72

240
103

353
261
312
550

53
29
15
48

19

54
19

15 249

412
373
314
376

54
76
105

99
188
114

28
13

264

55

34

129

15

10

44
46

48
50
52
54
56
58
60
200
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XVIil. Zetor 125B 15

otacky pozemek [-]
ot [min™] pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7
minimum 11.99 238.34 5.99 59.92 282.07 6.11 6.08
kvartil 25% 1007.04 790.42 993.68  1217.21 770.64 971.03 911.09
median 1668.63 1540.46 1462.37 1504.24 1487.65 1676.52 1577.05
kvartil 75% 1750.20  1606.20  1541.87  1552.25  1564.09  1755.54  1672.33
maximum 2161.68 183561  2007.59  1749.90  1954.83  2169.83  2105.26
prdmér 1443.95  1327.93  1305.39  1348.08  1255.67  1450.23  1381.27
smérodtana odchylka 416.33 375.40 323.12 310.86 375.30 420.93 387.09
otacky

2500

2000 [ ]

1500

ot [min]
1000
500
O T T T - T T T 1
pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7
pozemek [-]

spotieba pozemek [-]
spotreba [I:h™] pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7
minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 2.30 2.26 2.30 4.42 2.25 2.30 2.27
median 8.67 6.76 6.65 6.76 6.76 7.04 6.77
kvartil 75% 9.20 9.01 6.93 9.00 8.85 9.03 9.02
maximum 27.05 29.93 24.80 23.00 23.02 27.61 29.89
prdmér 6.75 5.83 5.57 6.08 5.42 6.70 6.26
smérodtana odchylka 3.84 3.49 3.08 3.23 3.47 3.89 3.75
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100
90
80
70
60

spotieba [I*h"}] 50

spotieba Zetor 125 B15

40
30
20 [ [
10 L
H BH = = B B B
o I T I T T I T I T I 1
pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 7
pozemek [-]
rychlost pozemek [-]
rychlost [km-h™] pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7
minimum 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00 0.00
kvartil 25% 3.15 0.00 3.15 4.26 0.00 2.22 2.41
median 6.48 5.93 5.56 5.74 5.74 6.48 6.11
kvartil 75% 6.85 6.30 5.93 5.93 6.11 6.85 6.48
maximum 17.59 10.56 13.89 14.08 25.74 17.78 17.22
prdmér 5.03 4.43 4.40 4.59 3.83 5.06 4.79
smérodtana odchylka 3.05 2.77 2.56 2.49 3.02 3.22 2.97
rychlost
30
25 T
20
rychlost [km-h-!] 15 - -
10 r
5 | — |
0 T T T 1
pole 1 pole 2 pole 3 pole 4 pole 5 pole 6
pozemek [-]
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Cetnosti interval( otacek

hranice intervalu cetnosti
[min™] pole 1 pole2 pole3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7
0 1061 344 2212 161 0 68 1590
600 9 3 18 3 1 2 18
700 9 2 18 1 1 2 10
800 2964 264 3034 444 2105 1489 5322
900 196 19 311 39 127 75 388
1000 173 19 309 33 151 73 333
1100 149 15 313 43 95 75 339
1200 211 31 360 35 97 83 411
1300 227 21 494 45 81 106 503
1400 266 27 1025 151 80 96 600
1500 357 61 2893 393 751 170 1254
1600 825 319 4500 994 2097 359 3432
1700 2415 243 1248 234 850 1086 6331
1800 4385 17 157 5 78 2174 3751
1900 1159 23 18 0 7 596 324
2000 39 0 11 0 12 32 55
2100 4 0 2 0 0 44 52
2200 34 0 0 0 0 15 2
2300 0 0 0 0 0 0 0
2400 0 0 0 0 0 0 0
2500 0 0 0 0 0 0 0
2600 0 0 0 0 0 0 0
2700 0 0 0 0 0 0 0
2800 0 0 0 0 0 0 0
2900 0 0 0 0 0 0 0
6000 0 0 0 0 0 0 0
Cetnosti intervall spotreby
hranice intervalu cetnosti
-h™ pole 1 pole2 pole3 pole 4 pole 5 pole 6 pole 7
0 2624 487 3802 436 947 918 4634
2 9 1 4 4 1 2 6
4 2056 177 2373 297 1524 911 3617
6 734 80 2323 243 247 314 1809
8 2261 302 4961 821 1881 1200 5032
10 4583 313 2999 659 1710 2149 6852
12 1889 41 398 106 181 877 2327
14 253 4 51 12 30 136 304
16 49 1 7 2 8 22 96
18 16 1 1 0 1 5 23
20 5 0 1 0 1 8 11
22 0 0 0 1 2 2
24 0 0 2 1 1 0

152



26
28
30
32

34
36
38
40
42

44

Cetnosti intervald rychlosti

Cetnosti

hranice intervalu

[km-h™]

pole 5 pole 6 pole 7

pole 4

pole2 pole3

pole 1

5489 662 2274 1650 7209

4212 622

0

67
565
4275
11921

19
114
556

4034

32
212
2176
1764

83
678
7655

43
335
1136
8432

79
1234

32
276
457

6

8
10
12
14
16
18
20
22
24
26
28
30
32
34
36
38
40

567

2762

266
196

37

19

144

13

116

31

18
29
20

63

67
36
64
42

94
62

10
37
57

49

59

42

44
46

48

50
52
54
56
58
60
200
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XIX. Sklizen luk — Zetor Forterra 125

cetnosti ¢innost
hranice intervalu [min™] prace prejezdy prostoj udrzba
0 74 0 6 162
1-599 24 1 3
600-799 492 42 181 1005
800-999 1419 91 8 585
1000-1199 480 202 10 86
1200-1399 879 358 21 72
1400-1599 1429 674 3 63
1600-1799 2218 919 0 33
1800-1999 3261 858 0 9
2000-2199 3590 558 0 1
2200-2399 728 357 0 0
2399+ 2 54 0 0
¢innost ¢as [min]

PRACE 1226.2

PREJEZDY 346.9

PROSTOJE - MOTOR V CHODU 10.2

UDRZBA 168.9

PROSOTIJE 437.8

NAROK NA PRESTAVKY 180.0

PRESTAVKY PRI SMENE NAD 8 h 15.0

absolutni spotieba [I] v jednotlivych dnech
21.10.2013 23.10.2013 25.10.2013 29.10.2013 31.10.2013 SUMA

spotreba celkem 73.56 57.14 73.96 80.36 22.33 307.34
spotreba prace 63.49 33.55 53.51 63.84 18.57 232.96
spotieba prejezdy 7.97 22.12 18.63 14.95 3.38 67.05
spotieba prostoje 0.62 0.00 0.26 0.00 0.00 0.87
spotfeba udrzba 1.48 1.47 1.56 1.57 0.38 6.46
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XX. Pfehled o sazeni

traktor, fidi¢, sezéna

-]

Zetor 125B 14

Zetor 125B 15

Zetor 125K 14

Zetor 125K 15

(7] (%]
=] b=}
ozemek [-] 2 2 o 9 o @ o 2 2 2 2 o o @ 2 @ o @ 2 @ @ @ @w 2 s @ 9 2 o o o 2 2
p o N [=] [=] o [=] [=] ) o [=] o o o [=] [=] o o [=] [=] o o o [=] o o ° [=] [=] [=] o o [=] [=] o o
2 2
plocha[ha] 27,78 015 9,99 365 096 10,34 40,07 008 19,18 1569 129 1517 2,67 575 7,70 2484 11,02 12,81 12,39 20,70 12,19 847 625 727 1470 2441 156 1,84 4,18 17,85 4,71 11,99 1839 20,90 21,61
spotieba celkem [I] 281,14 575 89,34 33,03 871 69,92 342,71 2,90 156,58 12591 8,63 113,90 20,44 49,17 60,28 201,19 73,10 83,33 60,67 182,91 94,99 5558 33,11 5658 127,07 192,41 12,57 13,47 31,77 121,71 34,55 89,50 187,22 164,87 199,81
spotreba mérna ["h?] 10,12 3833 894 9,04 9,07 676 855 3621 816 802 667 751 7,65 855 7,83 810 663 650 490 88 7,79 657 530 7,78 864 7,88 806 7,30 7,59 68 7,34 746 10,18 7,89 9,25
wkonnost [ha-h] 057 0,06 070 079 067 083 069 022 063 078 006 075 013 029 038 123 08 091 125 062 08 072 114 072 077 070 072 08 08 103 092 08 08 08l 084
plocha-polygon [ha] 29,89 10,07 6,65 3,66 10,34 40,56 0,79 19,83 1569 129 1517 2,67 575 7,70 24,84 11,02 12,81 12,39 20,70 12,19 847 625 7,27 1470 2441 156 1,84 4,18 17,85 4,71 11,99 1839 20,90 21,61
UJZLZCC:da"lzz‘;ng;a; 36,51 12,12 4,04 1,09 934 4840 0,42 22,46 17,08 1,22 1659 2,83 6,36 833 2819 10,34 11,22 898 26,83 13,51 7,65 4,69 836 1869 29,09 1,74 1,92 458 17,96 4,67 13,81 20,77 24,83 24,22
plocha vypoctena z
ujete vzdalenostibez 31,18 10,92 3,65 097 839 4404 032 1991 1482 1,03 1434 246 580 7,39 2512 850 947 7,66 23,11 12,04 627 4,10 7,08 17,06 2542 1,50 1,50 4,06 1630 4,14 11,99 19,02 22,14 21,30
souvarati [ha]
vzdalenost-celekm 202 67 22 6 51 268 124 6 15 35 46 156 57 62 49 149 75 42 26 46 103 161 10 25 25 76 115 137 134
[m] 810 312 456 050 916 896 2°1  gop 94882 g5 92177 405 318 290 587 436 327 909 043 072 526 079 447 834 614 2% es0 a70 °7% 963 730 415 954 559
vzdalenost-bez 173 60 20 5 46 244 110 13 32 41 139 47 52 42 128 66 34 22 39 141 22 23 66 105 123 118
17 234 7 477 2 2 4
souvarti[m] 208 673 203 381 584 678 108 1o 82346 g0, 79605 o0 230 047 535 224 623 S64 408 897 842 780 337 0770 g4y 8323 8329 5,5 90534 )1 s 680 o012 332
298 100 66 15 103 405 . 198 156 12 151 26 57 76 248 110 128 123 206 121 84 62 72 147 244 15 1§ 41 178 47 119 183 208 216
plocha-polygon [m2] 890 738 542 776 363 618 295 905 939 685 707 537 971 438 214 118 929 972 919 665 454 721 012 136 603 449 836 514 057 894 924 952 063
plocha-polygon- 280 % 63 14 98 3% _ . 187 146 12 141 26 56 73 239 103 121 114 197 117 78 58 68 142 234 14 16 40 171 45 114 178 200 205
bez_souvrati[m2] 416 666 637 810 848 767 182 650 530 796 163 432 758 963 253 413 890 710 210 860 872 967 377 629 691 492 131 103 479 576 337 306 108
plocha souvrati[%] 6% 4% 4% 6% 4% 3% 11% 6% 7% 3% 7% 2% 2% 4% 3% 6% 5% 7% 4% 4% 7% 6% 5% 3% 4% 6% 11% 4% 4% 3% 4% 3% 4% 5%
nastoupdno[m] 5467 12 1113 306 97 900 3525 78 2014 1343 118 148 312 351 821 3129 748 1173 972 3672 1207 1087 601 821 1267 2562 159 228 440 2587 384 1272 1036 3248 2971
1 1 a4 -1 1
. 54 -41 327 -97 -925 -3575 .75 -2019 -1357 -113 -1489 -321 -351 -828 -3187 -714 978 -3761 591 - 1286 -2615 -160 -233 -443 -2670 -37 41010 -3299 -302
nakdeséno [m] 5 458 e 3 97 925 -3575 5 2019 -135 3 89 -3 351 828 -318 1, 978 3761 .o . 591 -855 86 -2615 -160 -233 3 -2670 379 oo -1010 -3299 -3029
pramérny sklon [%] 5,4 33 28 32 35 26 66 32 28 34 32 40 20 36 40 25 38 39 50 32 52 46 36 25 32 33 43 35 53 29 33 18 47 45
orimérny sklon [7] 308 188 161 1.84 201 151 378 185 1.63 195 185 231 114 204 231 146 216 224 2.86 1.81 295 262 207 141 183 1.89 247 199 302 1.68 1.92 1.02 272 255
XXI. Ptehled o sazeni po odecteni souvrati zmény
traktor, fidic,
sezona [-] Zetor 125B 14 Zetor 125 B 15 Zetor 125K 14 Zetor 125K 15
3 S
o 2 9 9 o g o 2 o 2 2 9 e @ 2 9 @ e 2 9 9 @ o o e ¢ @ o 2 9 o o o
[=] N o [=] o [=] [=] ] [=] [=] o o o [=] o [=] o [=] [=] [=] o o [=) [=) [=) 3 o o [=) [=) [) o o [=) [=)
o o
pozemek [-] Q o
¢as[h] 29.92 034 1000 3.53 1.02 7.89 39.18 034 19.99 1412 1.09 1590 2.67 589 6.67 2415 978 1029 7.60 2279 11.69 7.30 4.40 7.26 1321 23.76 1.19 124 313 11.63 323 863 1378 1553 13.91
spotieba [I'h-1] 253.44 1.82 82.38 30.89 8.13 64.10 308.85 2.87 262.23 118.68 8.14 107.77 19.60 44.31 56.34 190.12 69.58 78.47 55.83 155.88 86.50 50.33 31.10 51.96 108.18 176.27 12.11 12.64 30.05 116.06 32.74 8159 170.59 146.10 173.75
VZ;Z’:,’EE:&% 093 044 100 104 095 131 102 024 096 111 1.18 095 100 098 115 103 113 124 163 091 104 116 142 100 111 1.03 131 149 133 153 146 139 133 135 155
spotfeba mérna
(heq) 912 1210 825 846 846 620 771 3593 1367 756 629 711 734 770 732 765 631 612 450 753 710 595 498 715 736 722 776 68 718 650 696 680 927 699 804
prdmérny sklon
] 308 000 188 161 184 201 151 378 18 163 195 18 231 114 204 231 146 216 224 286 181 295 262 207 141 183 189 247 199 302 168 192 102 272 255
plocha[ha] 27.78 0.5 999 3.65 096 1034 40.07 008 19.18 1569 129 1517 2.67 575 7.70 24.84 11.02 12.81 1239 2070 12.19 847 625 7.27 1470 2441 156 184 418 1785 471 11.99 1839 2090 21.61
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XXII. Porovnani telematickych systémi
John Deere AGCO Claas CNH - New Holland LEICA TRIMBLE Itineris
. . . . . Virtual Connected
nazev systému JDLink AGCOMMAND Claas Telematics PLM Connect Telematics .
Vista Farm
. . . . . . . PLM Connect
porovnavana verze systému Select Ultimate Standard Plus Advanced Basic Advanced Profesionals PLM Connect Essential Proffesional -
kompatibilita systému:
vse s navigaci
znacky vse John Deere koncern AGCO koncern AGCO Claas Claas Claas vse vse vse trimble vse
traktory, vsechny vsechny
stroje vse sklizeci fezacky ~ samojizdné + lisy samojizdné + lisy vse vse vse vse vse vse vse vse
anos
stroje bez CAN-BUS ne ne ano ne ne ne ne ano s omezenim ano s omezenim ano omezenim ano
software:
instalace zvlastniho programu do PC ne ne ne ne ne ne ne ne ne ne ne ano
* pdf *,csb *,xml *,doc  *,pdf *,csb *,xml *,doc jako z
export dat * xls * xls * pdf;*,csv * pdf;*,csv * pdf;*,csv * pdf;*,csv * pdf;*,csv * xls * xls ne navigace *,csv; *,xls
vypisy (reports):
ano v kombinaci s
vypis dat podle oblasti/pozemku ne ne ano ano ano ano ano ne navigaci ne ano ano
vypisy podle zvoleného obdobi ano ano ano ano ano ano ano ano ano ne ano ano
Cas:
analyza Casl ne ano ano ano ano ano ano ano ano ne ano ano
pocet odlisenych ¢ast - 3az 10 4 4 4 4 4 6az 10 6az 10 - 4 2
posloupnost stavii  posloupnost stav( loupnost stavd, loupnost stav, loupnost stavd, loupnost stavd, loupnost stavd, poloha, poloha,
kli¢ rozliseni ¢ast - rychlost +vzdélenost +vzdélenost rychlost, zapalovani rychlost, zapalovani rychlost, zapalovani rychlost, zapalovani rychlost, zapalovani - rychlost, stav rychlost
urcuje Cas:
prostoje - ano ano ano ano ano ano ano ano - ano ano
transportu - ano ano ano ano ano ano ano ano - ano ano
prace - ano ano ano ano ano ano ano ano - ano ano
ne/ pro
otaceni na souvrati - mlaticky ano ano ano ano ano ano ne ne - ne ne
rozliSuje ¢as otaceni na souvrati od ne/ pro
pracovniho - mlaticky ano ano ano ano ano ano ne ne - ne ne
spotieba paliva a zpracovana plocha, mnozstvi:
méreni ne ano ne ano ano ano ano ano ano ne ano ano
plovak, CAN-
udaje - CAN-Bus - CAN-Bus CAN-Bus CAN-Bus CAN-Bus ? CAN-Bus - CAN-Bus Bus
pfirazeni k ¢asu - ano - ne ne ne ne ano u nékterych stroji  ano u nékterych strojd - ne ne
zpracovana plocha - ne ne ano ano ano ano ano ano - ano ano
ano u nékterych
zpracované mnozstvi - ne ne stroju ano ano ano ano u nékterych strojt - ne ne
kontrola/poloha:
ano je
soucasti
uréeni polohy (GPS) soucasti systému ano ano ano ano ano ano ano ano ano navigace ano ano
oblast pldsobnosti (geofencing) ano ano ano ano ano ano ano ano ano ano ano ne
vecerka (curfew) ano ano ne ano ne ne ne ano ano ano ano ne
alarm v zavislosti na parametrech ne ano ne ano ne ne ano ano ano ne ne ne
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John Deere AGCO Claas CNH - New Holland LEICA TRIMBLE Itineris
. . . Connected
nazev systému JDLink AGCOMMAND Claas Telematics PLM Connect Telematics Virtual Vista Farm
porovnavana verze systému Select Ultimate Standard Plus Advanced Basic Advanced Profesionals PLM Connect Essential PLM Connect Proffesional -

servis:

propojeni se servisem ano ano ano ano ano ano ano ano ano ne ano ne

chybové kody stroje ano ano ano ano ano ano ano ano ano ne ano ne

nastaveni planu udrzby ano ano ano ano ne ne ne ano ano ne ne ne

dohled servisu ne ano ano ano ano ano ano naviagce ne

veskeré hodnoty

zobrazeni displeje ne ano ano ano ano ano nastaveni ne ano ne ano naviagce ne

diagnostika ne ano ano ano ano ano ano ne ano navigace ano naviagce ne

zpravy na displej ne ne ano? ano? ne ne ne ne ano ano ano ne

nahravani /stahovani aplika¢nich/vynosovych ano ano ano (v pfipadé Data ano (v pfipadé Data ano, navigacni

map - data transfer ne ano ano ano stahovani stahovani ano stahovani Transfer od 2015) Transfer od 2015) ne linie ne

zprostiedkovani komunikace mezi stroji na

pozemku ne ano ne ne ne ne / TONI ne / TONI ne ano ne ano ne

ano ano ano FUSE ano FUSE
soucdst uceleného systému precizniho zem, JDFarmSight JDFarmSight Technology Technology ano ano ano ano ano ne ano ne
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XXIII. Vyhodnoceni porovnani telematickych systémt - Pattern

% o » E 2 < 5 o
vyrobce a 3 rg z '=°° = g ‘g
s ) 5= - B =
nézev systému 5 S o g g =2 g = g %
[a) o] O o a5 o =] c w
= o E O E = 8
=4 >
m =
- g T B 15 z 58 _ B S
<vans . B e s 3 g - g s s=92% s¢23
porovnavana verze systému = E 22 IS © © @ S Eg ZJEQ '
3 S 5 2 3 3 £ =358 =85
> u < © o O w o o
[oX o
kompatibilita systému:
znacky 5 3 3 3 3 3 3 5 5 5 5 5
stroje 5 5 4 5 5 5 5 5 5 5 5 5
stroje bez CAN-BUS 1 1 5 1 1 1 4 4 5 4 5
software:
instalace zvlastniho programu do PC 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 5
export dat 3 3 3 3 3 3 3 3 3 0,01 4 3
vypisy (reports):
vypis dat podle oblasti/pozemku 0,01 0,01 5 5 5 5 5 5 5 0,01 5 4
vypisy podle zvoleného obdobi 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01 5 5
Cas:
analyza casl 0,01 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01 5 5
pocet odlisenych ¢ast (€as kdy je stroj v necinnosti neni zapocitavan) 0,01 3 4 4 4 4 4 8 8 2 4 2
kli¢ rozliseni ¢ast 0,01 2 4 5 4 4 4 4 4 1 3 1
urcuje Cas:
prostoje 0,01 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01 5 0,01
transportu 0,01 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01 5 0,01
prace 0,01 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01 5 0,01
otaceni na souvrati 0,01 3 5 5 5 5 5 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01
rozlisuje ¢as otaceni na souvrati od pracovniho 0,01 3 5 5 3 3 3 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01
spotireba paliva a zpracovana plocha, mnozstvi:
méreni 0,01 5 0,01 5 5 5 5 5 5 0,01 5 5
udaje 0,01 4 0,01 4 4 4 4 4 4 0,01 4 4
pfifazeni k ¢asu 0,01 5 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 3 3 0,01 0,01 0,01
zpracovana plocha 0,01 0,01 0,01 5 5 5 5 5 5 0,01 5 0,01
zpracované mnozstvi 0,01 0,01 0,01 3 5 5 5 0,01 3 0,01 0,01 0,01
kontrola/poloha:
uréeni polohy (GPS) soucasti systému 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01
oblast plsobnosti (geofencing) 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01
vecerka (curfew) 5 5 0,01 5 0,01 0,01 0,01 5 5 5 5 0,01
alarm v zavislosti na parametrech 0,01 5 0,01 0,01 0,01 0,01 5 5 5 0,01 0,01 0,01
servis:
propojeni se servisem 5 5 5 5 5 5 5 5 5 3 5 0,01
chybové kody stroje 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01 5 0,01
nastaveni planu udrzby 5 5 5 5 0,01 0,01 0,01 1 1 0,01 0,01 0,01
dohled servisu 5 5 4 4 4 4 4 1 1 0,01 2 0,01
zobrazeni displeje 0,01 5 0,01 5 5 5 5 0,01 5 0,01 2 0,01
diagnostika 0,01 5 0,01 5 5 5 5 0,01 5 1 1 0,01
zpravy na displej 0,01 0,01 5 5 0,01 0,01 0,01 0,01 5 5 5 0,01
nahravani /stahovani aplika¢nich/vynosovych map - data transfer 0,01 5 5 5 3 3 3 5 5 0,01 3 0,01
zprostiedkovani komunikace mezi stroji na pozemku 0,01 5 0,01 0,01 0,01 2 2 0,01 5 0,01 5 0,01
soucdst uceleného systému precizniho zem, 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0,01 4 0,01

vaha vyznamnosti

0,05

0,05

0,05

0,3

0,3

0,05

0,15

vaha vyznamnosti

0,05
0,0125
0,0125

0,025

0,05

0,01

0,04

0,05

0,025
0,025
0,3

0,05

0,12

0,03

0,0175
0,0175
0,0175
0,0175
0,03
0,3
0,1

0,05
0,1
0,05
0,05
0,025
0,015
0,01
1,01
0,15
0,02
0,02
0,01

0,02
0,02
0,01
0,05
0,01
0,01
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o 8 © o 8 ©
y £ E 8 : 3 2 3 E 5 £ E 8 2 £ g g 3 £ 1
g : 85 S§3 fF E 2 : 8 S5 1 fF f
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(%] = = %] + +—
e & 3 T 8 g5 g8 g = ? T 0§ g3 8F
i3] © © O Q Q o c B c 9 3] © ho} Q L Q o c B c Qo
nazev systému 2z E s & e & @ 8§ 848 < E © & @ 3 > S 8¢
N R B A B S LR R A T
b Q o T o & o o a &
kompatibilita systému:
znacky 1,0 1,7 1,7 1,7 1,7 1,7 1,7 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 0,01 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01
stroje 1,0 1,0 1,3 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 0,01 0,01 0,02 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01
stroje bez CAN-BUS 5,0 5,0 1,0 5,0 5,0 5,0 5,0 1,3 1,3 1,0 1,3 1,0 0,13 0,13 0,03 0,13 0,13 0,13 0,13 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03
software:
instalace zvlastniho programu do PC 500,0 500,0 500,00 5000 5000 5000 5000 5000 5000 5000 5000 1,0 5,00 5,00 5,00 5,00 5,00 5,00 5,00 5,00 5,00 5,00 5,00 0,01
export dat 1,7 1,7 1,7 1,7 1,7 1,7 1,7 1,7 1,7 500,0 1,3 1,7 0,07 0,07 0,07 0,07 0,07 0,07 0,07 0,07 0,07 20,00 0,05 0,07
vypisy (reports):
vypis dat podle oblasti/pozemku 500,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 1,3 12,50 12,50 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 12,50 0,03 0,03
vypisy podle zvoleného obdobi 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 1,0 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 12,50 0,03 0,03
Cas:
analyza Casl 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 1,0 25,00 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 25,00 0,05 0,05
pocet odlisenych ¢asi (¢as kdy je stroj v necinnosti neni
zapocitavan) 800,0 2,7 2,0 2,0 2,0 2,0 2,0 1,0 1,0 4,0 2,0 4,0 96,00 0,32 0,24 0,24 0,24 0,24 0,24 0,12 0,12 0,48 0,24 0,48
kli¢ rozliseni ¢asl 500,0 2,5 1,3 1,0 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 5,0 1,7 5,0 15,00 0,08 0,04 0,03 0,04 0,04 0,04 0,04 0,04 0,15 0,05 0,15
urcuje Cas:
prostoje 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 8,75 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 8,75 0,02 8,75
transportu 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 8,75 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 8,75 0,02 8,75
prace 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 8,75 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 8,75 0,02 8,75
otaceni na souvrati 500,0 1,7 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 5000 5000 5000 5000 8,75 0,03 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 8,75 8,75 8,75 8,75 8,75
rozliSuje ¢as otaceni na souvrati od pracovniho 500,0 1,7 1,0 1,0 1,7 1,7 1,7 500,0 5000 5000 5000 5000 15,00 0,05 0,03 0,03 0,05 0,05 0,05 15,00 15,00 15,00 15,00 15,00
spotireba paliva a zpracovana plocha, mnozstvi:
méreni 500,0 1,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 1,0 50,00 0,10 50,00 0,10 0,10 0,10 0,10 0,10 0,10 50,00 0,10 0,10
udaje 400,0 1,0 400,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 400,0 1,0 1,0 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
ptirazeni k ¢asu 500,0 1,0 500,0 500,0 5000 5000 5000 1,7 1,7 500,0 5000 5000 25,00 0,05 2500 2500 2500 25,00 25,00 0,08 0,08 25,00 25,00 25,00
zpracovana plocha 500,0 500,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 50,00 50,00 50,00 0,10 0,10 0,10 0,10 0,10 0,10 50,00 0,10 50,00
zpracované mnozstvi 500,0 500,0 500,0 1,7 1,0 1,0 1,0 500,0 1,7 500,0 500,0 500,0 25,00 25,00 25,00 0,08 0,05 0,05 0,05 25,00 0,08 25,00 25,00 25,00
kontrola/poloha:
urceni polohy (GPS) soucasti systému 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 0,03 12,50
oblast plisobnosti (geofencing) 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 7,50
vecerka (curfew) 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 500,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 0,01 0,01 5,00 0,01 5,00 5,00 5,00 0,01 0,01 0,01 0,01 5,00
alarm v zavislosti na parametrech 500,0 1,0 500,0 5000 5000 500,0 1,0 1,0 1,0 500,0 5000 5000 505,00 1,01 505,00 50500 50500 505,00 1,01 1,01 1,01 505,00 505,00 505,00
servis:
propojeni se servisem 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,7 1,0 500,0 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,03 0,02 10,00
chybové kody stroje 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 0,02 10,00 0,02 10,00
nastaveni planu udrzby 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 5000 5000 5,0 50 500,0 5000 500,0 0,01 0,01 0,01 0,01 5,00 5,00 5,00 0,05 0,05 5,00 5,00 5,00
dohled servisu 1,0 1,0 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 5,0 50 500,0 2,5 500,0 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00 0,00
zobrazeni displeje 500,0 1,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 2,5 500,0 10,00 0,02 10,00 0,02 0,02 0,02 0,02 10,00 0,02 10,00 0,05 10,00
diagnostika 500,0 1,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 5,0 50 500,0 10,00 0,02 10,00 0,02 0,02 0,02 0,02 10,00 0,02 0,10 0,10 10,00
zpravy na displej 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 500,0 500,0 5,0 50 500,0 5000 5000 0,01 0,01 0,01 0,01 5,00 5,00 5,00 0,05 0,05 5,00 5,00 5,00
nahrdvani /stahovani aplika¢nich/vynosovych map - data
transfer 1,0 1,0 1,3 1,3 1,3 1,3 1,3 5,0 5,0 500,0 2,5 500,0 0,05 0,05 0,06 0,06 0,06 0,06 0,06 0,25 0,25 25,00 0,13 25,00
zprostiedkovani komunikace mezi stroji na pozemku 500,0 1,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 500,0 2,5 500,0 5,00 0,01 5,00 0,01 0,01 0,01 0,01 5,00 0,01 5,00 0,03 5,00
soucast uceleného systému precizniho zem, 500,0 1,0 500,0 1,0 1,0 1,0 1,0 500,0 1,0 5,0 50 500,0 5,00 0,01 5,00 0,01 0,01 0,01 0,01 5,00 0,01 0,05 0,05 5,00
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XXIV. Fullerovy trojuhelniky
kompatibilita systému: software: vypisy (reports): &as (reports): spotieba paliva a zpracovana plocha, mnoistvi:  kontrola/poloha: servis: dalsi: soucet 1 soucet 0 suma vaha
kompatibilita systému: e 1 0 0 0 0 0 0 1 0 1 0.035714
software: * 0 0 0 0 0 1 1 0 1 0.035714
vypisy (reports): * 0 1 0 1 0 2 2 4 0.142857
Cas (reports): * 1 1 1 1 4 3 7 0.25
spotreba paliva a zpracovana plocha, mnozstvi: & 1 1 1 3 2 5 0.178571
kontrola/poloha: * 1 1 2 3 5 0.178571
servis: * 1 1 2 3 0.107143
dalsi: * 0 2 2 0.071429
kompatibilita systému:
0.035714 1 2 3 soucet 1 soucet 0 suma vaha vaha prepoctena
1 W 0 1 1 0 1 0.035714 0.011905
2 * 0 0 1 1 0.035714 0.011905
3 * 0 1 1 0.035714 0.011905
software:
0.035714 1 2 soucet 1 soucet 0 suma vaha vaha prepoctena
1 * 0.5 0.5 0 0.5 0.017857 0.017857
2 * 0 0.5 0.5 0.017857 0.017857
vypisy (reports):
0.142857 1 2 soucet 1 soucet 0 suma vaha vaha prepoctena
1 * 0.5 0.5 0 0.5 0.017857 0.071429
2 * 0 0.5 0.5 0.017857 0.071429
Cas (reports):
0.25 1 2 3 4 5 6 7 8 soucet 1 soucet 0 suma vaha vaha prepoctena
1 * 1 1 1 1 1 1 1 7 0 7 0.25 0.0625
2 * 0.5 0 0 0 0 0 0.5 0 0.5 0.017857 0.004464
3 * 0 0 0 0 0 0 0.5 0.5 0.017857 0.004464
4 e 1 0 1 1 3 2 5 0.178571 0.044643
5 * 0 1 1 2 2 4 0.142857 0.035714
6 * 1 1 2 4 6 0.214286 0.053571
7 * 1 1 2 3 0.107143 0.026786
8 o 0 2 2 0.071429 0.017857
spotieba paliva a zpracovana plocha, mnoizstvi:
0.178571 1 2 3 4 5 soucet 1 soucet 0 suma vdha vaha prepoctend
1 * 1 1 1 1 4 0 4 0.142857 0.071429
2 < 1 1 1 3 0 3 0.107143 0.053571
3 * 0.5 1 1.5 0 1.5 0.053571 0.026786
4 e 0.5 0.5 0.5 1 0.035714 0.017857
5 * 0 0.5 0.5 0.017857 0.008929
kontrola/poloha:
0.178571 1 2 3 4 soucet 1 soucet 0 suma vaha vaha prepoctena
1 e 1 1 1 3 0 3 0.107143 0.089286
2 * 1 0 1 0 1 0.035714 0.029762
3 * 0.5 0.5 0 0.5 0.017857 0.014881
4 * 0 1.5 1.5 0.053571 0.044643
servis:
0.107143 1 2 3 4 5 6 soucet 1 soucet 0 suma vaha vaha prepoctena
1 * 0 1 0.5 0 0 1.5 0 1.5 0.053571 0.010714
2 * 1 1 0 0 2 1 3 0.107143 0.021429
3 & 0.5 0 0 0.5 0 0.5 0.017857 0.003571
4 * 0 0 0 1 1 0.035714 0.007143
5 e 0.5 0.5 4 4.5 0.160714 0.032143
6 * 0 4.5 4.5 0.160714 0.032143
dalsi:
0.071429 1 2 3 4 soucet 1 soucet 0 suma vdha vaha prepoctend
1 e 0 0 0.5 0.5 0 0.5 0.017857 0.005952
2 * 1 0.5 1.5 1 2.5 0.089286 0.029762
3 * 0.5 0.5 1 1.5 0.053571 0.017857
4 * 0 1.5 1.5 0.053571 0.017857
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XXV. Vyhodnoceni porovnani telematickych systémt — Pattern s vyuzZitim Fullerovych trojuhelniki

vyrobce John Deere AGCO Claas CNH - New Holland LEICA TRIMBLE Itineris
PLM Virtual Connected
nazev systému JDLink AGCOMMAND Claas Telematics Connect )
. Vista Farm
Telematics
- - = - 3
5 g £, ¢ o 3 5 s8g s§s8
porovnavana verze systému L E 22 & @ 5 @ SES SEQ '
3 N 2 3 3 £ =8% *8%
] (%] < © 8 O w © 8
o [a
kompatibilita systému:
znacky 5 3 3 3 3 3 3 5 5 5 5 5
stroje 5 5 4 5 5 5 5 5 5 5 5 5
stroje bez CAN-BUS 1 1 5 1 1 1 1 4 4 5 4 5
software:
instalace zvlastniho programu do PC 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 5
export dat 3 3 3 3 3 3 3 3 3 0.01 4 3
vypisy (reports):
vypis dat podle oblasti/pozemku 0.01 0.01 5 5 5 5 5 5 5 0.01 5 4
vypisy podle zvoleného obdobi 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01 5 5
cas:
analyza casU 0.01 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01 5 5
pocet odlisenych ¢asu (¢as kdy je stroj v nécinnosti neni zapoditivan) 0.01 3 4 4 4 4 4 8 8 2 4 2
kli¢ rozliseni ¢ast 0.01 2 4 5 4 4 4 4 4 1 3 1
urcuje Cas:
prostoje 0.01 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01 5 0.01
transportu 0.01 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01 5 0.01
prace 0.01 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01 5 0.01
otadeni na souvrati 0.01 3 5 5 5 5 5 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01
rozliSeje Cas otaceni na souvrati od pracovniho 0.01 3 5 5 3 3 3 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01
spotreba paliva a zpracovana plocha, mnozstvi:
méreni 0.01 5 0.01 5 5 5 5 5 5 0.01 5 5
udaje 0.01 4 0.01 4 4 4 4 4 4 0.01 4 4
pfifazeni k casu 0.01 5 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 3 3 0.01 0.01 0.01
zpracovana plocha 0.01 0.01 0.01 5 5 5 5 5 5 0.01 5 0.01
zpracované mnozstvi 0.01 0.01 0.01 3 5 5 5 0.01 3 0.01 0.01 0.01
kontrola/poloha:
urceni polohy (GPS) soucasti systému 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01
oblast plsobnosti (geofencing) 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01
vecerka (curefew) 5 5 0.01 5 0.01 0.01 0.01 5 5 5 5 0.01
alarm v zavislosti na parametrech 0.01 5 0.01 0.01 0.01 0.01 5 5 5 0.01 0.01 0.01
servis:
propojeni se servisem 5 5 5 5 5 5 5 5 5 3 5 0.01
chybové kody stroje 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01 5 0.01
nastaveni planu udrzby 5 5 5 5 0.01 0.01 0.01 1 1 0.01 0.01 0.01
dohled servisu 5 5 4 4 4 4 4 1 1 0.01 2 0.01
zobrazeni displeje 0.01 5 0.01 5 5 5 5 0.01 5 0.01 2 0.01
diagnostika 0.01 5 0.01 5 5 5 5 0.01 5 1 1 0.01
zpravy na displej 0.01 0.01 5 5 0.01 0.01 0.01 0.01 5 5 5 0.01
nahravani /stahovani aplika¢nich/vynosovych map - data transfer 0.01 5 5 5 3 3 3 5 5 0.01 3 0.01
zprostredkovani komunikace mezi stroji na pozemku 0.01 5 0.01 0.01 0.01 2 2 0.01 5 0.01 5 0.01
soucast uceleného systému precizniho zem. 5 5 5 5 5 5 5 5 5 0.01 4 0.01
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vaha vyznamnosti

o
=)
B

0.04

0.05

0.3

0.3

0.13

0.15

vaha vyznamnosti

0.0357
0.0119
0.0119
0.0119
0.0357
0.0179
0.0179
0.1429
0.0714
0.0714
0.25
0.0625
0.0045
0.0045

0.0446
0.0357
0.0536
0.0268
0.0179
0.1786
0.0714
0.0536
0.0268
0.0179
0.0089
0.1339
0.0893
0.0298
0.0149
0.0446
0.1679
0.0107
0.0214
0.0036
0.0071
0.0321
0.0321

0.006
0.0298
0.0179
0.0179



vyrobce

nazev systému

kompatibilita systému:

znacky

stroje

stroje bez CAN-BUS

software:

instalace zvlastniho programu do PC
export dat

vypisy (reports):

vypis dat podle oblasti/pozemku
vypisy podle zvoleného obdobi
cas:

analyza casl

pocet odlisenych ¢asu (¢as kdy je stroj v nécinnosti neni zapoditivan)

kli¢ rozliseni ¢asl

urcuje Cas:

prostoje

transportu

prace

otaceni na souvrati

rozliSeje Cas otdceni na souvrati od pracovniho
spotreba paliva a zpracovana plocha, mnozstvi:
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udaje

pfifazeni k ¢asu

zpracovana plocha

zpracované mnozstvi
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urceni polohy (GPS) soucasti systému
oblast pUsobnosti (geofencing)
vecerka (curefew)

alarm v zavislosti na parametrech
servis:

propojeni se servisem

chybové kody stroje

nastaveni planu udrzby

dohled servisu
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nahravani /stahovani aplika¢nich/vynosovych map - data transfer
zprostredkovani komunikace mezi stroji na pozemku

soucast uceleného systému precizniho zem.
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1.0 1.7 1.7 1.7 1.7 1.7 1.7 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 0.01 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01
1.0 1.0 1.3 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01
5.0 5.0 1.0 5.0 5.0 5.0 5.0 1.3 1.3 1.0 1.3 1.0 0.06 0.06 0.01 0.06 0.06 0.06 0.06 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01
500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 1.0 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93 0.02
1.7 1.7 1.7 1.7 1.7 1.7 1.7 1.7 1.7 500.0 1.3 1.7 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 8.93 0.02 0.03
500.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 1.3 35.71 35.71 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 35.71 0.07 0.09
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 1.0 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 35.71 0.07 0.07
500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 1.0 31.25 0.06 0.06 0.06 0.06 0.06 0.06 0.06 0.06 31.25 0.06 0.06
800.0 2.7 2.0 2.0 2.0 2.0 2.0 1.0 1.0 4.0 2.0 4.0 3.57 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.00 0.00 0.02 0.01 0.02
500.0 2.5 1.3 1.0 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3 5.0 1.7 5.0 2.23 0.01 0.01 0.00 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.02 0.01 0.02
500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 22.32 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 22.32 0.04 22.32
500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 17.86 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 17.86 0.04 17.86
500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 26.79 0.05 0.05 0.05 0.05 0.05 0.05 0.05 0.05 26.79 0.05 26.79
500.0 1.7 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 13.39 0.04 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 13.39 1339 13.39 13.39 13.39
500.0 1.7 1.0 1.0 1.7 1.7 1.7 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 8.93 0.03 0.02 0.02 0.03 0.03 0.03 8.93 8.93 8.93 8.93 8.93
500.0 1.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 1.0 35.71 0.07 35.71 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 0.07 35.71 0.07 0.07
400.0 1.0 400.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 400.0 1.0 1.0 21.43 0.05 21.43 0.05 0.05 0.05 0.05 0.05 0.05 21.43 0.05 0.05
500.0 1.0 500.0 500.0 500.0 500.0 500.0 1.7 1.7 500.0 500.0 500.0 13.39 0.03 13.39 1339 1339 1339 13.39 0.04 0.04 13.39 13.39 13.39
500.0 500.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 8.93 8.93 8.93 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 8.93 0.02 8.93
500.0 500.0 500.0 1.7 1.0 1.0 1.0 500.0 1.7 500.0 500.0 500.0 4.46 4.46 4.46 0.01 0.01 0.01 0.01 4.46 0.01 4.46 4.46 4.46
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 0.09 0.09 0.09 0.09 0.09 0.09 0.09 0.09 0.09 0.09 0.09 44.64
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 0.03 14.88
1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 500.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 0.01 0.01 7.44 0.01 7.44 7.44 7.44 0.01 0.01 0.01 0.01 7.44
500.0 1.0 500.0 500.0 500.0 500.0 1.0 1.0 1.0 500.0 500.0 500.0 22.32 0.04 2232 2232 2232 2232 0.04 0.04 0.04 2232 2232 2232
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.7 1.0 500.0 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.02 0.01 5.36
1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 10.71 0.02 10.71
1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 500.0 500.0 5.0 5.0 500.0 500.0 500.0 0.00 0.00 0.00 0.00 1.79 1.79 1.79 0.02 0.02 1.79 1.79 1.79
1.0 1.0 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3 5.0 5.0 500.0 2.5 500.0 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.01 0.04 0.04 3.57 0.02 3.57
500.0 1.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 2.5 500.0 16.07 0.03 16.07 0.03 0.03 0.03 0.03 16.07 0.03 16.07 0.08 16.07
500.0 1.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 5.0 5.0 500.0 16.07 0.03 16.07 0.03 0.03 0.03 0.03 16.07 0.03 0.16 0.16 16.07
1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 500.0 500.0 5.0 5.0 500.0 500.0 500.0 0.01 0.01 0.01 0.01 2.98 2.98 2.98 0.03 0.03 2.98 2.98 2.98
1.0 1.0 1.3 1.3 1.3 1.3 1.3 5.0 5.0 500.0 2.5 500.0 0.03 0.03 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.15 0.15 14.88 0.07 14.88
500.0 1.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 500.0 2.5 500.0 8.93 0.02 8.93 0.02 0.02 0.02 0.02 8.93 0.02 8.93 0.04 8.93
500.0 1.0 500.0 1.0 1.0 1.0 1.0 500.0 1.0 5.0 5.0 500.0 8.93 0.02 8.93 0.02 0.02 0.02 0.02 8.93 0.02 0.09 0.09 8.93
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Vyhodnoceni porovnani systémi metodou Pattern a Pettern s vyuZitim Fullerovych trojuhelnika.

XXVI.
vyrobce John Deere AGCO Claas New Holland LEICA | TRIMBLE | Itineris
systém JDLink AGCOMMAND | Claas Telematics | PLM Connect Telematics
3 - 3 5 = . £
g = | 3 3 8 23 22 | 5 £
S el 2| 2 8|2 st 2 | 2| 3
verze 3 E g g & 89 o9 o ] 3]
=) < 2 2|8 S 3 S e £ g
g o T - > §
body Pattern + Fuller | 328 | 59 | 173 46 58 | 58 | 36 87 32 375 77 295
body Pattern 889 | 95 | 696 536 | 551 | 551 | 47 86 31 841 595 766
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