Pojazd: SRBC 17

Lokalizacja: Chateau Couhins

RAPORT UZYTKOWANIA

Data: 12/05/2026

Misje: 1

Misja 1

Data testu
Lokalizacja
Operator

Czas rozpoczecia

Czas zakonczenia

Pogoda
Typ opadow
Temperatura

Pozycja slonca

Teren
Nachylenie

Poprzeczne nachylenie

Gleba
Struktura
Dominujacy rozmiar czastek

Stan wilgotnosci

Uprawa
Gatunek
Faza wzrostu
Presja chwastéw

Planowana operacja

Sasiadujace srodowisko
Wysoka roslinnos¢
Wysokie budynki
Konstrukcje metalowe
Réw lub wal

Linie wysokiego napiecia

2026-05-12

Villenave-d'Ornon, Nouvelle-Aquitaine, France
Nicolas

09:00

16:30

Brak
20 °C

Zenith

2%

2%

Pyt piaszczysty
Zwir 2-20 mm

Sypki (optymalny)

Vignes
Formowanie organéw
20 %

Pielenie

Tak
Nie
Nie
Tak

Tak
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Drogi
Strefa bez sieci
Konfiguracja robota

Waga robota

Szerokosc robota

Narzedzie
Nazwa narzedzia
Typ narzedzia
Waga narzedzia
Dlugos¢ narzedzia
Szerokos$¢ narzedzia
Wysokos¢ narzedzia

Calkowita dlugos¢
narzedzia

Glebokos¢ robocza

Prezentacja misji

Parametry misji
Zadanie do wykonania
Trajektoria
Predkosc¢ robocza
Plik misji
Organizacja
Sita robocza

L.aczna liczba
pracownikow

Powierzchnia

Tak

Nie

240 kg

0.64 m

Bineuses
Zawieszany
20 kg
0.4m

1.1m

0.6 m

1.1m

0.05m

Wykres 1.1: Zdjecie prezentacyjne misji

Binage
Rectiligne, square turn
1.8 km/h

2026-05-12T10_27_51 8.json
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Teoretyczna powierzchnia

dzialki

Powierzchnia dzialki
obrobionej

Fragmentacja dzialek

0.04 ha

0.0355 ha

Skonsolidowane (<0,5 km)

Trajektoria
Poréwnanie trajektorii: Planowana vs Rzeczywista
----- Planowana trajektoria
—— Rzeczywista trajektoria (uwzgledniona w obliczeniach odchylenia)
Rzeczywista trajektoria (nie uwzgledniona w obliczeniach odchylenia)
420 A
400 A
z
-
17
E
>

380 -

360

20

40 60 80 100 120 140

X (metry)

Wykres 1.1: Poréwnanie planowanej vs rzeczywistej trajektorii

Podsumowanie agronomiczne

Sle

Energia na hektar
Wydajnos$¢ pracy

Autonomia na baterie

dzenie czasu
Regulacja narzedzi

Oczekiwanie na polaczenie
GPS

Oczekiwanie na polaczenie
Wi-Fi

Czas nadzoru

8.66 kWh/ha
0.03 ha/h

0.29 ha/batterie

30 min

0 min

0 min

240 min

Page 3



Czas przemieszczenia 10 min

Liczba restartow 4
Liczba zatrzyman 6
Przyczyny zatrzyman Détection de personnes; Changement de vitesse du robot

Ocena pracy

Ocena jakosci Ogoélnie zadowolony

Uszkodzenia upraw Brak

Po pracy

| Wskazniki wydajnosci

I Agronomiczny !

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Gatunek uprawy Vignes

Etap wzrostu Formowanie organéw

Tekstura gleby Pyl piaszczysty

Wilgotnosc gleby Sypki (optymalny)

Presja chwastéw 20 %
Planowana operacja Pielenie

Jako$¢ pracy 0g6lnie zadowolony

Uszkodzenia upraw Brak

Energia 1!

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
SOC na poczatku 92.95 %
SOC na koncu 39.66 %

[31 74.72 %

Catkowite roztadowanie
Przy pojemnosci pakietu akumulatoréw: 2.54 kWh
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Wskaznik Wartos¢  Jednostka

Catkowita energia zuzyta 1.90 kwWh
Srednia moc 0.25 kw
Energia na hektar 8.66 kWh/ha
Autonomia na baterie 0.29  ha/batterie

Bateria odniesienia: 2.54 kWh

I Wydajnosé pracy 4!

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Wydajnos¢ pracy (51 0.03 hah
Przebyty obszar 161 0.22 ha
Powierzchnia dziatki obrobionej |7 0.04 ha

Obszar obrobiony ! 0.32 ha
Efektywny obszar &l 0.06 ha
Wskaznik pokrycia (10] 398.86 %

Srednia predkos¢ (km/h) 1.17 kmh
Maksymalna predkos¢ (km/h) 3.60 km/h
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Trajektoria z opuszczonymi narzedziami i obrobionym obszarem

2ok
420 A
400 A
z
el
(]
E
>
380 A
360 A
Powierzchnia dziatki obrobionej
--------- Planowana trajektoria
—— Trajektoria z opuszczonymi narzedziami
Powierzchnia obrobiona (narzedzie)
|
55 60 65 70 75 80 85 90
X (metry)
1 2 3-7 8 9 10-16
Nombre de recouvrements
Ekonomiczny
Wskaznik Warto$¢  Jednostka
Cena energii elektrycznej 0.19 €kWh
Koszt pracy/godzina 18.00 ¢€h
Przypisani pracownicy 0
Koszt pracy/ha 0.00 ¢€/ha
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Wskaznik Wartos¢  Jednostka

Koszt energii 0.36 €
Koszt energii/ha 1.65 €ha
Catkowity koszt 0.36 €
Catkowity koszt/ha 1.65 €ha
I Srodowiskowy %!

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Temperatura 20 °C
Typ opadow Brak
Emisje CO, %) 0.60 kg
Zastosowany wspotczynnik emisji: 317 g CO, na kWh.
Fragmentacja dziatki Skonsolidowane (<0,5

km)

I Misja [14]

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Planowana odlegtosé %! 352.27 m
Przebyta odleglos¢ 16l 3428.85 m
Odchylenie odlegtosci 3076.57 m
Przebyta odlegtosc¢ (%) 973.34 %

Srednie odchylenie boczne 5.47

Bez pélobrotu

Maksymalne odchylenie boczne 19.98 m

Bez potobrotu

Srednie odchylenie boczne (narzedzie) 6.98 cm

Bez pétobrotu, odlegtos¢ narzedzia: 110 cm

Maksymalne odchylenie boczne (narzedzie) 19.97 om

Bez potobrotu, odlegtos¢ narzedzia: 110 cm

Przepracowane rzedy (7] 4

I Operacyjny 18]
Wskaznik Wartos¢  Jednostka
‘Waga robota 240.00 kg
Waga narzedzia 20.00 kg
Catkowita waga 260.00 kg
Energia/kg/ha 0.03 kWh/kg/ha
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Wskaznik Wartos¢  Jednostka

Sredni moment przy pracy (% nominalnego) (19l 46.52 %

Referencyjny moment nominalny: 2.39 N-m — Liczba silnikéw: 2.

Bezpieczeristwo 2!

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Liczba wyjs¢ z geofencingu 1

Czas poza geofencingiem (s) 447.64 s

Czas poza geofencingiem (h) 0.12 h

Lokalne aktywacje zatrzymania awaryjnego 0

Zdalne zatrzymania awaryjne 0

Aktywacje zderzaka 0

I Niezawodnosé 2]

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Liczba btedow wyjsc¢ 0
Liczba bledow wejs¢ 0
Liczba bledéw baterii 0
Liczba bteddéw silnikow il
Liczba btedéw sitownikow 3
FL.aczna liczba bledéw 4
Czas btedu wyjs¢ (s) 0.00 s
Czas btedu wejsc¢ (s) 0.00 s
Czas btedu baterii (s) 0.00 s
Czas btedu silnikow (s) 707.98 s
Czas btedu sitownikéw (s) 708.41 s
Catkowity czas btedéw (s) 709.07 s
Liczba btedéw/h 0.53
Dostepnos¢ systemu (%) 97.37 %

I Lokalizacja 2%

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Bledy lokalizacji 26

Czas btedu (s) 138.99 s

Czas btedu (h) 0.04 ©h
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I Czas %3

Wskaznik Wartos¢  Jednostka
Catkowity czas trwania 26945.54 s
Catkowity czas trwania (godziny) 7.48 h

Czas aktywny 13205.90 s

Czas aktywny (godziny) 3.67 h

Czas nieaktywny 13739.64 s

Czas nieaktywny (godziny) 3.82 1

Czas aktywny (%) 49.01 %

Czas nieaktywny (%) 50.99 %
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Descriptions wskaznikow

Numery w nawiasach kwadratowych odsytaja do definicji, zatozen i Zrédet podanych ponizej.

[1] Wskaznik agronomiczny: warto$¢ z zarejestrowanego kontekstu doswiadczenia.
[2] Wskaznik energetyczny: pochodzi z pomiaréw elektrycznych, zuzycia i SOC w misji.

[3] Catkowite roztadowanie (%): energia zuzyta podczas misji (zmiana skumulowanej energii w kWh) podzielona przez nominalng pojemnos¢
pakietu akumulatoréw (kWh), pomnozona przez 100. Wskaznik nie opiera sie na SOC na poczatku ani koncu misji; pojemnosc¢ referencyjna
pakietu jest podana w notatce, jesli jest znana.

[4] Wskaznik wydajnosci pracy: pochodzi z powierzchni, predkosci i czasu na polu.
[5] Wydajnos¢ pracy: ilo$¢ pracy na jednostke czasu, w ha/h. Wydajnos¢ godzinowa = przebyty obszar (ha) + catkowity czas misji (h).
[6] Przebyty obszar: powierzchnia ,zamiatana” przez robota = skumulowany dystans ometryczny x szeroko$¢ robota.

[7]1 Powierzchnia obrobionej dziatki: powierzchnia dziatki obrobionej przez robota. Modelowana jako obrécony prostokat OBB z marginesem
réwnym potowie szeroko$ci robota wokét zaplanowanej trajektorii, ktéra zostata obrobiona.

[8] Obszar obrébki: powierzchnia obrabiana przez narzedzie (szerokos¢ robocza x dtugos¢ sladu przy opuszczonym narzedziu). Kazdy przejazd
sie liczy; naktadanie sie sumuje.

[9]1 Efektywny obszar: powierzchnia obrabiana przez narzedzie z wytaczeniem naktadania sie.

[10] Wskaznik pokrycia: stosunek obszaru obrébki do efektywnego. (obrobiony — efektywny) / efektywny x 100. Wysoka warto$¢ oznacza
wiele przejazdéw po tych samych fragmentach.

[11] Wskaznik ekonomiczny: obliczany z kosztéw oraz agregatéw energii/czasu misji.
[12] Wskaznik sSrodowiskowy: pochodzi z warunkéw pogodowych lub zuzycia wedlug udokumentowanej metody.

[13] Emisje CO, z sieciowej energii elektrycznej zuzytej w misji (kWh x 0,317 kg/kWh). Zrédto: Statystyki zréwnowazonego rozwoju —
Kluczowe dane klimatyczne (wydanie cyfrowe), rozdziat emisji GHG przemystu / produkcji energii elektrycznej (statistiques.developpement-
durable.gouv.fr).

[14] Wskaznik misji: pochodzi z rzeczywistej trasy, planu i obliczonych odchylen geometrycznych.
[15] Teoretyczna odleglo$¢ misji: skumulowana dtugo$¢ zaplanowanej trajektorii z pliku JSON misji. Nie odpowiada rzeczywistej trasie robota.

[16] Rzeczywiscie przebyta odleglos¢ przez robota. Moze obejmowac przemieszczenia przed faktycznym rozpoczeciem misji i po jej
zakonczeniu — zaleznie od zarejestrowanych danych.

[17] Liczba odrebnych przepracowanych rzedéw (narzedzie opuszczone).

[18] Wskaznik operacyjny: pochodzi z kinematyki, narzedzia lub udokumentowanych mas.

[19] Srednia warto$¢ bezwzgledna momentéw silnikéw tylko przy opuszczonym narzedziu, w procentach nominalnego momentu silnikéw.
[20] Wskaznik bezpieczenstwa: pochodzi z zdarzen i czaséw zwiazanych z funkcjami bezpieczenstwa.

[21] Wskaznik niezawodnos$ci: pochodzi z kodéw usterek i czasu bledu na podsystem.

[22] Wskaznik lokalizacji: pochodzi z btedéw lub czasu bez poprawnej lokalizacji.

[23] Wskaznik czasowy: pochodzi ze znacznikéw czasu i stanéw aktywnosci.

Raport wygenerowany dnia 13/05/2026 a 09h53
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