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ABSTRAKT

Bakalatska prace se zabyva problematikou spojenou s manipulaéni technikou. Teoretickou
¢ast tvofi obecné poznatky poskytujici podklad pro porozuméni Casti praktické. V té je
nejprve piedstavena spoleénost SKODA AUTO a.s. Nasleduje analyza pohybu (¢innosti
a najezdu) vysokozdviznych vozikl s vysuvnym zvedacim zatizenim FM-X v zavislosti na
typu smény. Posledni kapitole této bakalaiské prace nalezi ovéfovani autentiCnosti dat
v Real-Time Locating System provedené na zadost firmy. Sou¢asti vystupii zminénych tloh

jsou vyhodnoceni a navrhy ke zlepSeni stavajici situace.

Klicové slova: manipulace, manipula¢ni technika, pohyb, ¢innost, ndjezd, lokalizacni systém

v realném Case

ABSTRACT

The bachelor thesis deals with an issue related to handling equipment. The theoretical part
consists of general knowledge providing a basis for understanding the practical part. In that
one at first the company SKODA AUTO a.s. is introduced. The following is movement
(activity and distance traveled) analysis of reach trucks FM-X depending on the type of shift.
The the last chapter of this bachelor thesis deals with data authentication in the Real-Time
Locating System which was performed at the request of the company. Part of the outputs of

the mentioned tasks are evaluations and proposals to improve the current situation.

Keywords: handling, handling equipment, movement, activity, distance traveled, Real-Time

Locating System
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UvVOD

Logistika je soucasti lidskych Zivoti uz odpraddvna. Zahrnuje veSkeré materidlove,
informacni a finan¢ni toky spojené s uspokojovanim hmotnych i nehmotnych potieb
zékaznikl. Z kazdodennich rutinnich zalezitosti, které mnohdy ani nevnimame jako néco

systematicky komplexniho, se vyvinula v samostatnou védni disciplinu.

Neodmyslitelnou soucasti logistiky jsou mimo jiné procesy manipulace, a tedy i manipulacni
technika jako takova, jeZ se spole¢né s lidskou pracovni silou na manipulaci podili. A praveé

manipulacni technika, a potazmo 1 jeji obsluha, tu vystupuje v hlavni roli.
Text bakalatské prace se ¢leni na dv€ hlavni ¢asti, teoretickou a praktickou.

Teoreticka ¢ast bude obsahovat literarni reSersi vztahujici se ke zvolenému tématu. Za¢nu
obecnéji ozfejménim samotné logistiky. Nasledné popisi stézejni oblast, a sice samotnou
manipulacni techniku, kde se zaméfim napftiklad na jeji jednotlivé kategorie. Jelikoz je prace
provazéana s podnikem vyrab&jicim automobily, zafadim i jednu kapitolu, v niz se budu
vénovat specifiklim logistiky v automobilovém primyslu. V zavéru teoretické Casti jesté
pfiblizim lokaliza¢ni systémy v redlném case (Real-Time Locating Systems) a vytvoiim tak

podklad pro snazsi pochopeni souvislosti, jimiz se budu zaobirat v ¢asti praktickeé.

Prvni cil praktické ¢asti prace predstavuje provést analyzu pohybu (Casu v ¢innosti a délky
najezdu) manipulacni techniky v zavislosti na typu smény (ranni, odpoledni, no¢ni)
v poboéném zavodé spoleénosti SKODA AUTO a.s. Kvasiny a porovnat mezi sebou ziskané
hodnoty. Druhym cilem je potom komparovat na zadost firmy data z Real-Time Locating
System se skute¢nym stavem, ovéfit jejich autenti¢nost, a zjistit tak mozné odliSnosti mezi
syst¢tmem a realitou. Motivaci mi tudiz v tomto piipadé bude splnit ptidélenou ulohu.
U obou zadani navrhnu na zaklad¢ vysledka Setfeni, bude-li to aktudlni stav vyzadovat,

potencialni feSeni vedouci ke zlepSeni stavajici situace nebo opravu konkrétnich chyb.
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I. TEORETICKA CAST
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1 LOGISTIKA

Samotny pojem ,,logistika* pochazi z feckého slova ,,logistikon®, tedy ,,dimysl* ¢i ,,rozum*.
Logistika je mladym v&dnim oborem. Ackoliv 1ze o vyuzivani jejich principli hovofit jiz
v souvislosti se starovékymi civilizacemi, pocatky systematicky vedenych logistickych

konceptt sahaji az do 50. let 20. stoleti. (Oudova, 2016)

Zjednodusen¢ feCeno se logistika zaobird pohyby zbozi (materidlu) z mist jeho vzniku az do
mist jeho spotfeby a snimi spjatymi informacnimi toky. Zahrnuje v sob& predev§im
dopravu, distribuci, manipulaci s materidlem, fizeni zasob, skladovani, baleni, ale také
napiiklad informacni, komunikacni a fidici systémy. Logistika pfindsi strategie a taktiky
pohybu zbozi (materidlu) se zfetelem na maximalizaci vykonl a hospodarnosti. Existuje

mnoho odbornych vykladii tohoto pojmu: (Drahotsky a Rezni¢ek, 2003)

Sixta a Macat (2005, s. 25) definuji logistiku jako ,,7izeni materialového, informacniho
i financniho toku s ohledem na vcasné splneni pozadavki findalniho zdakaznika a s ohledem
na nutnou tvorbu zisku v celém toku materialu. Pri plnéni potreb finalniho zakaznika
napomaha jiz pri vyvoji vyrobku, vybéru vhodného dodavatele, odpovidajicim zpiisobem
Fizeni vlastni realizace potreby zdkaznika (pri vyrobé vyrobku), vhodnym premisténim
pozadovaného vyrobku k zakaznikovi a v neposledni radé i zajisténim likvidace mordlné

i fyzicky zastaralého vyrobku. “

CSN EN 14943 (2006) popisuje logistiku jakozto ,, pldnovani, uskuteciiovani a kontrola
pohybu a umistovani osob a zbozi a podpiirnych ¢innosti vztahujicich se k tomuto pohybu

‘

a umistovani, v ramci sytéemu k dosazeni specifickych cilu.

Dalsi stézejni definice uvadi, Ze logistika je ,,organizace, planovani, rizeni a vykon tokii
zbozi vyvojem pocinaje, vyrobou a distribuci podle objednavky finalniho zakaznika konce
tak, aby byly splnény vSechny pozadavky trhu pri minimdalnich nakladech a minimalnich

kapitalovych vydajich. “ (Evropska logisticka asociace, 1990)
S logistikou se uzce poji terminy logisticky fetézec a logisticky systém:

o Logisticky retézec — je dle Tichého (2021) posloupnost veskerych aktivit

nezbytnych pro uspokojeni zakaznika.

o Logisticky systém — piedstavuje mnoZinu prvkl (kuptikladu utvary, pracoviste,

podniky) a vazeb, které mezi nimi existuji. (Oudova, 2016).
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1.1 Clenéni logistiky

Logistiku mtizeme Clenit dle riznych aspektt. K béZznym délenim patii nasledujici:

Podle sitfe zaméteni na studium materidlovych toku:

o Makrologistika — zkouma logistické fetézce nutné k tvorbé vyrobkl od

vytézeni surovin az po doruceni zdkaznikovi. Tim pfesahuje hranice dil¢ich
organizaci a v nékterych ptipadech i zemi.

Mikrologistika — oproti makrologistice se vénuje logistickému sytému
konkrétniho podniku ¢i pouze jeho Casti, tedy napiiklad jednomu skladu

v ramci podniku apod. (Sixta a Zizka, 2009)

Podle funk¢nich oblasti logistiky:

o Logistika nakupu — zabyva se ziskavanim vstupti, at’ uz cestou samotného

nakupu, anebo upfednostnénim vlastni vyroby. Mezi jeji typické ¢innosti tak
lze zatadit nastavovani kritérii pro vybér dodavatelti, naslednou spolupraci
s nimi i jejich hodnoceni, vystavovani objednavek, priibézné sledovani stavu
jejich vytizovani atd.

Logistika vyroby — hlavni naplni této logistiky je planovani a fizeni vyroby.
Planovani obnasi tvorbu sortimentu a hlavniho vyrobniho planu, rozvrhovani
vyroby, piihlédnuti k dasovym a kapacitnim moZnostem. Rizeni zahrnuje
zadavani ukolG vyrobé, bezprostiedni fizeni, monitorovani i regulaci

vyrobniho prib¢hu.

Logistika distribuce — jeji smysl spoc¢iva predevsim ve vybéru metodiky pro
predikci poptavky a planovani odbytu, v nastaveni informacniho systému,
skrze néjz se bude komunikovat se zakazniky, volbé zptsobu distribuce, at’
uz z pohledu typu dopravy nebo tieba formy jejiho zajisténi (vlastni ¢i
zprosttedkovand jinou spole¢nosti) a samoziejmé také ve zhotovovani

distribu¢nich plani. (Macurové, Klabusayova a Tvrdon, 2018)
Logistika zpétna — Jurova (2016) zminuje 1 logistiku zaméfujici se na
reverzni toky. Ty se tykaji pouzitého, reklamovaného zbozi. Zpétna logistika

se dale zaobird nakladanim s odpady, obaly a dalSim.
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1.2 Cile logistiky

Autofi Sixta a Macat (2005) tvrdi, ze cile podnikové logistiky musi byt zaprvé logicky
v souladu s globalni strategii podniku a pfispivat tak k napliiovani cili celopodnikovych.
Zadruhé musi brat v potaz pozadavky zakaznik na zbozi 1 sluzby v pozadované kvalité

a zaroven minimalizovat celkové naklady.

Muzeme je délit na zaklad€ oblasti jejich plisobeni (vn€ nebo uvnitf organizace) a dle pojeti
meéfeni jejich vysledki (vykonu nebo ekonomického vyjadreni).

Z obrazku nize lze vycist 1 to, které cile jsou vnimany jako prioritni (vnéjsi, vykonové),

a které jako sekundarni (vnitini, ekonomické).

CIiLE PODNIKOVE LOGISTIKY

prioritnf sekundarni
VNEJSI VNITRNI{
CILE CILE
SLOZKA SLOZKA
VYKONOVA EKONOMICKA

Obrazek 1 - Déleni a priorita cilti logistiky
(upraveno - Sixta a Macat, 2005, s. 42)

e Vnéjsi cile logistiky — jsou orientovany na plnéni potfeb zdkaznika. Patii sem:
o zvySovani objemu prodeje (ne vSak vyroby),
o zkracovani dodacich lht,
o zlepSovani spolehlivosti a tplnosti dodavek,
o zvySovani pruznosti logistickych sluzeb (flexibility) aj.

e Vnitini cile logistiky — usiluji o snizovani ndkladi (ovSem za podminek zabezpeceni

cil vnéjsich) na:
o zésoby,

o dopravu,
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o manipulaci a skladovani,
o vyrobu,
o fizeni atd. (Sixta a Zizka, 2009)

Vykonové cile logistiky — ptedstavuji ,,zabezpeceni pozadované urovné sluzeb tak,
aby pozadované mnozstvi materialu a zbozi bylo ve spravném mnoZstvi, druhu

‘

a jakosti, na spravném misté, ve spravnéem okamZiku. *

v wvr

v ramci jejich urovné. Mnohdy plati, ze s riistem kvality sluzeb roste zakaznicky

z4djem. Ruku v ruce s tim se ale zvysSuji naklady, které maji na zdkaznika opacny

efekt. (Tichy, 2021)

Pro shrnuti této podkapitoly bude jesté zminén obecny nahled na logisticky cil tak, jak o ném

pisi Macurova, Klabusayova a Tvrdon (2018). Ti ho shledavaji v efektivnim pieklenuti

casoprostoru pii uspokojovani pozadavku findlnich zakaznikl. Zjednodusené se logistika

snazi o dodani:

spravnych vyrobki, materiali ¢i sluzeb,

na spravné misto,

ve spravném case,

ve spravné kvalit€ a se spravnymi dodacimi podminkami,
ve spravném mnozstvi,

Za spravnou cenu.

1.3 Logistické ¢innosti

Logistika se nezabyva pouze tvorbou hmotnych produkti, ale také sluzbami. (Macurova,

Klabusayova a Tvrdon, 2018)

K logistickym ¢innostem se podle autorti Lambert, Stock a Ellram (2005) fadi:

Tabulka 1 - Logistické ¢innosti (Zdroj: vlastni zpracovani dle Lambert, Stock a Ellram,

2005)
Zakaznicky servis Potizovani/nakup
Progndzovéni/planovani poptavky Baleni zbozi
Rizeni stavu zasob Zpétna logistika
Manipulace s materidlem Rizeni pohybu vriceného zbozi
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Vyftizovani objednavek Doprava a pteprava
Zajisténi nahradnich dili a servisu Skladovani

Urceni mista vyroby a skladovani

1.4 Aktivni a pasivni prvky logistiky
Oudova (2016) pise, ze v logistickém fetézci se tradicné rozliSuji prvky pasivni a aktivni.

e Pasivni prvky — rozumi se jimi kusy nebo jednotky, které se daji manipulovat,

pfepravovat ¢i skladovat. Spadaji sem:
o material,
o prtepravni prostiedky (kupiikladu ptepravky, palety, kontejnery)
o obaly,
o odpad,
o informace. (Jurova, 2016)

Operace s prvky pasivnimi (pfeprava, skladovani, baleni, kompletace, dalsi zpracovani

apod.) jsou determinovany prvky aktivnimi.

e Aktivni prvky — realizuji zakladni logistické ¢innosti v logistickém systému skrze

uvadéni pasivnich prvki do pohybu. Sestavaji ze:

o zafizeni a technickych prostfedki zejména pro manipulaci piepravu,

skladovani 1 baleni,
o pracovnik,

o zafizeni slouzicich k provadéni operaci s informacemi (naptiklad pocitace).

(Oudova, 2016)
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2 MANIPULACNI TECHNIKA

Tato kapitola vénuje pozornost manipulacni technice a také samotné manipulaci. Veskery
obrazovy material zachycujici jednotlivé konkrétni vybrané druhy manipulacni a dopravni

techniky naleznete spolu s udaji o vozicich a jejich rozmérech v pfilohach této prace.

Jak bylo popsano na piedchozi strance, manipulacni technika se v logistice povazuje za
aktivni prvek. Nejprve bude poukézano na klicové ¢innosti, které jsou jejim prostfednictvim

realizovany, tedy jiZ avizovanou manipulaci s materidlem a jeho dopravu.

2.1 Manipulace s materialem a jeho doprava

Problematika manipulace a dopravy se promitd do kazdého primyslového odvétvi. Jedna se
0 ,,cilené premistovani, usmernovani nebo skladovani materialii, polotovarii nebo vyrobkii
ve vyrobni sfére. “ Naklady vynaloZené na tyto dvé ¢innosti dosahuji podilu cca 30 az 35 %
z vyrobnich naklad. Manipula¢ni a dopravni technika poskytuje mnoho rozli¢nych zatizeni
a prostiedki, jez participuji na vyrobnich nebo vyrobé podpiirnych operacich. Na manipulaci

s dopravou materiali byva nahlizeno z riiznych hledisek, mize je popisovat:
e objem manipulacnich vykont,
e jejich nakladnost,
e pocet manipulacnich operaci,
e celkova doba trvani, ktera vyplyva z charakteru vyrobniho procesu,
e pocet zapojenych pracovnikii. (Gasparik a Gaft, 2016, s. 7)

Obecn¢ feceno, manipulace s materidly zahrnuje veSkeré ¢innosti, vybaveni a postupy
souvisejici s pohybem, skladovanim, ochranou a kontrolou materiald v systému. Logistika
pak v této otdzce klade diiraz na efektivitu pfesunii materialti a produktd v rdmei podnik,
distribucnich center, dopravnich terminali nebo obchodi atd. Hlavnim cilem je tedy vytvofit
produktivnéjsi, vykonnéjsi a bezpecnéjsi provoz. Aby bylo mozno dosdhnout spravného
vyvazeni mezi sluzbami a néklady, bezpe€nosti a produktivitou, objemem a kapacitou, musi

odbornici z fad logistiky fidit u¢inné ctyfi kritické dimenze manipulace s materidlem:

e pohyb (pfemistovani zbozi, nalezeni optimalni kombinace skladby pracovniki

a manipulacni techniky pro zabezpeceni efektivnich tokt),

e Cas (doba trvani ptipravy vstupti do vyroby, doba plnéni objednavek zakaznika),
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e mnozstvi (pfesunout spravné mnozstvi produktu tak, aby vyhovovalo potfebam

vyroby a zakazniki),

e prostor (kapacitni omezeni, vhodné¢ zvolend manipula¢ni technika a systém
umoziujici vyuziti vertikalnich i horizontalnich skladovacich prostor). (Coyle et al.,

2013)
Kazdy tkon manipulace a dopravy by m¢l byt, jak pisi Gasparik a Gaff (2016), zohlednén
uz v procesu planovani vyroby, piipadné i po jejim zavedeni. K elementarnim zdsadam
racionalizace vyroby potom podle nich patii z pohledu logistiky:
e zajistit nejkratsi, pfimé dopravni cesty (bez kfiZovani, prostojl ¢i zpétnych pohybit),
e jednoznacné vymezit nevyhnutelné manipulacni a dopravni operace, co se poctu
1 rozsahu tyce,
e zabezpecit kontinualni, plynuly tok materialu, ¢ehoz 1ze docilit pouze za piredpokladu
sladéni vykonl jednotlivych zafizeni (vyrobnich, manipula¢nich, dopravnich)
a optimalni zasoby vstupt,
e zavést nejvysSi stupen automatizace, mechanizace a fizeni praci v manipulaci

i doprave,

e navrhnout optimalni zapojeni vSech zafizeni a stroji do vyroby za ucelem

maximalizace jejich vykonnosti a vyuZiti vyrobniho prostoru,
e a v neposledni fad¢ utvofit a dodrzovat podminky prace a jeji bezpecnosti.

Piehledné zékladni principy manipulace s materidlem popsal americky Material Handling

Institute. Jedna se o vycet téchto deseti:

Tabulka 2 - 10 principi manipulace s materidlem (Zdroj: vlastni zpracovani dle Material
Handling, © 2022)

1. Planovani 6. Vyuziti prostoru

2. Standardizace 7. Systém (systémovy pfistup)

3. Prace (hledat zjednoduseni, Gspory) 8. Zivotni prostiedi (ekologicky piistup)
4. Ergonomie 9. Automatizace

5. Manipula¢ni a pfepravni jednotky 10. Néaklady na Zivotni cyklus (u zafizeni)
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2.2 Vybér manipulaéni techniky

K tomu, aby bylo mozno vybrat nejlepsi feSeni manipulace a nejvhodnéjsi manipulaéni

techniku, je nezbytné zvazit vSechny tyto aspekty:
e naklad a pfepravni prostiedky (manipulacni a prepravni jednotky a prostiedky),
e typ skladovani (Glozny prostor),
e rozméry skladu (vyska a dopravni vzdalenosti),
e typ provozu/operace,
e nadzemni prekazky,
e povrchy a piechody (podlaha a jeji sklon),
e pracovni plocha a prostiedi (vnitini 1 vnéjsi),
e tlaky na Zivotni prostfedi. (Richards, 2022)

Coyle a kolektiv (2013) uvadéji, ze zvoleni toho spravného vybaveni je mnohostranna tiloha.
Aby se snizily potizovaci, udrzbové a provozni ndklady, méla by byt zafizeni pro manipulaci
s materidly standardizovana. Je také dulezité¢ pouzivat flexibilni vybaveni, které¢ mize byt
aplikovano na riiznorodé¢ tikoly. Zatizeni by rovnéz mélo spliovat kritéria pro minimalizaci
dopadl na zivotni prostiedi, mit nizky pomér vlastni hmotnosti k uzite¢nému zatizeni

a samoziejmé byt vhodné vzhledem k povaze zbozi, kterym ma manipulovat.

2.3 Ru¢éni manipulace

Manipulace s bfemeny, pfi niz na prvnim misté ti¢inkuje lidska sila, je jednim z nejstarSich
zpisobl manipulace. Pfestoze s sebou nese ze zdravotniho hlediska pro pracovniky rizika
a z ekonomického hlediska i1 ndkladnost, potfad se jedna o velice podstatnou ¢innost. Jeji
Casova naro¢nost navic v extrémnich piipadech odpovida az 70 % z pribézné doby vyroby!.
Zdravotni rizika Ize redukovat pouzitim piislusnych manipulac¢nich ndstrojl a zatizeni jako
jsou zdvihaci ploSiny, manipulacni schidky, ru¢ni kladkostroje, rudly nebo ru¢ni voziky.
Ackoliv se v soucasnosti od ruéni manipulace ustupuje, podil pracovnikd, jez ji vykonavaji,

zlstava 1 nadale vysoky (v zemich Evropské unie dosahuje az 38 %). (Gros, 2016)

I Cas, ktery uplyne od vstupu vyrobku do vyrobniho procesu aZ po jeho dokonéeni a postoupeni na vyssi
technologickou nebo montazni operaci. (Jurova, 2016)
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v

V natfizeni vlady ¢. 361/2007 Sb. stoji: ,,Rucni manipulaci s bremenem se rozumi
prepravovani nebo nosSeni bremene jednim nebo soucasné vice zaméstnanci véetne jeho
zvedani, pokladani, strkani, tahani, posunovani nebo premistovani, pri kterém v dusledku
vlastnosti bremene nebo nepriznivych ergonomickych podminek miize dojit k poskozeni
patere zaméstnance nebo onemocnéni z jednostranné nadmeérné zatéze. Za rucni manipulaci

s bremenem se poklada téz zvedani a prendSeni zivého bremene.

2.4 Manipulaéni voziky s motorovym pohonem

v

Podle Grose (2016) piedstavuji nejsifeji zastoupenou kategorii skladovych manipulacnich
prostiedkt manipulaéni voziky s motorovym pohonem. UmozZziuji horizontalni 1 vertikalni
prepravu manipula¢nich jednotek (boxt, palet, kontejnert aj.) mezi dil¢imi zénami skladu,
napiiklad pfijmem zboZi a skladovacimi plochami, riznymi skladovacimi prostory ¢i mezi

kompletacnimi linkami a mistem expedice. Mohou se ¢lenit na:

Tahate
Voziky
— bez zdvihaciho
Zafizeni
Voziky
plosinove
Voziky ﬂ Voziky vidlicové |
s motorovym
pohonem b | Voziky plosinove |
vysokozdviZzné |
Voziky _I Voziky portalové I
— se zdvihacim
zafizenim
_I Voziky vidlicove I

Voziky
nizkozdvizné

—'I Voziky ploSinové I

Obrazek 2 - Pfehled manipulacnich vozika s motorovym pohonem
(upraveno - Gros, 2016, s. 322)

Dle pohonu délime motorové voziky nasledovné:

e se spalovacim motorem (benzinové, dieselové, plynové) — benzinové a dieselové
voziky nabizeji nejvyssi nosnost, rychlost i pottebny dojezd. Pfinaseji s sebou ale
vyfukové zplodiny. Hodi se tak do vnéjsich rozséhlych prostor a skladd. Technika
pohanéna plynem (LPG) sice nedosahuje takové vykonnosti, avSak muze byt

nasazena i vevnitf.
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e s elektromotorem (napajen akumulatorem) — bezemisni forma vozika nachéazejici
uplatnéni v uzavienych skladech a budovach, kde nemuseji ujizdét dlouhé
vzdalenosti. Jejich nevyhodou je omezena kapacita baterie a jeji hmotnost, jez

limituje celkovou nosnost zatizeni.
Podle fizeni a umisténi obsluhy pak rozliSujeme tyto typy motorovych voziku:
e rucné vedené — obsluha kraci vedle voziku, netdhne ho, pouze vede.
e se stojici obsluhou — pracovnik béhem fizeni a ovladani techniky stoji.

e se sedici obsluhou — obsluha béhem fizeni a ovladani vozidla sedi. (GaSparik, 2017)

2.4.1 Tahace a voziky ploSinové

Tahace se pouzivaji pro pfepravu zbozi na piivésnych kolovych vozicich, jez tdhnou za
sebou. Jsou schopny pirekondvat i plochy s horizontalnim pfevySenim. Za ucelem
zasobovani vyrobnich linek se objevuji taktéz v automatizované bezobsluzné varianté, kdy
jsou vozidla vedena bez potieby fidice. Jejich pohyb usmériuji vodice umisténé na podlaze.

(Gros, 2016)

GasSparik (2017) popisuje plosinové motorové voziky jakozto vozy, které umoznuji
prepravovat leh¢i naklady vcetné volné lozeného materidlu na nizko poloZzené ploSing.
Obvykle disponuji pevnou plosinou, nicmén¢ existuji také v provedeni s ploSinou zdviznou.
Vétsinou se obsluhuji v sedé a vyuzivaji k prepravé venku i uvniti. Castokrat plni rovnéz

funkeci tahacu.

2.4.2 Voziky vysokozdvizné a nizkozdvizné

Vysokozdvizné voziky slouzi zejména pro manipulaci s paletami a kontejnery. Rozdéluji se
na lehké, stiedni a tézké (Jurova, 2016). Mohutna konstrukéni stavba zahrnujici vysuvny
ram, v némz se pohybuji nosné vidlice, zajistuje predpoklad vysokého zdvihu. Vysuvny rdm
je uchycen v ramu pevném, pii¢emz kladky zabezpecuji jeho vertikalni pohyb. Pevny ram
jde navic naklapét, ¢imz lze dosdhnout lepsi stability nesené¢ho biemene. Zdvih a spousténi
pak zajistuje motor. Umisténi vidlic miize byt ¢elni nebo bocni?, které poskytuje moznost
manipulovat s ndkladem (i podlouhlym ¢i tyCovym) v uzsich prostorech (Gasparik, 2017).
Dalsi specificky typ vysokozdviznych vozikl tvofi vychystavaci (kompletacni) voziky
(Gros, 2016). Dle CSN ISO 5053 (2001) jsou to stohovaci voziky u nichz Ize zdvihnout

2 Vysokozdvizné voziky s boéni instalaci zdvihaciho zafizeni se oznaéuji terminem retrak. (Gros, 2016)
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stanovist¢ fidice spolecné s ploSinou nebo vidlicemi. Pracovnik se tak dostane piimo
k pozadované polici, a nasledné tak zbozi muze vyklddat na odkladdaci prostiedek, nebo

naopak naskladiovat.

V ptipadé€ nejvysSich regalli ve skladech, kde uZ zdvihem nedostacuji vysokozdvizné voziky,
se pro manipulaci vyuzivaji tzv. regalové zakladace. Zatizeni, naptiklad na podvozku
o ¢tyfech kolech jezdici po dvou kolejnicich s vedenim na hornich hrandch regal, obsahuje
nosnou konstrukci dostatecné vysokou vzhledem k vysce obsluhovaného regalu, po niz se
pohybuje kabina s vidlicemi a fidi¢em, ktery plni kompletani operace. Automatizované
zakladace pracuji bez lidského zasahu. Mohou jimi byt zasobovany kompletacni linky,
nebot’ dokdzi vychystavat a dodavat konkrétni manipulaéni jednotky (pfepravky i palety)

v pozadovaném potadi. (Gros, 2016)

Co se tyka nizkozdvizného voziku, na rozdil od toho vysokozdviZzného se na n¢j nahliZi jako
na ,,vozik vybaveny plosinou nebo vidlicemi umoznujici zvedani bremene pouze do vysky

nutné pro jeho prepravu. “ (CSN IS0 5053, 2001)

2.5 Automated guided vehicles (AGYV)

Automaticky vedena vozidla (némecky Fahrerlose Transportsysteme (FTS)) pfinasSe;ji
pocitacove fizené feSeni horizontalni pfepravy palet a riznych jinych niklada bez fyzické
pritomnosti ¢lovéka (Rushton, Croucher a Baker, 2017). Jedna se o stroje, jez propojuji
ptijem, skladovani, vyrobu a expedici. Pohybuji se bud’ voln¢, nebo po pevné nastavenych
trasach (Coyle et al., 2013). Ve druhém piipad¢ je vozidlo vedeno pfimo po prvcich
instalovanych na podlaze ¢i prostfednictvim sledovani urcitych bodd/objektl rozmisténych
jinde po budovach (Gasparik, 2017). Paksoy, Kochan a Ali (2021) shledavaji vyhody AGV

v nasledujicim:
e schopna pracovat 24/7,
e redukuji pracovni urazovost,
e snizuji provozni naklady,
e pfispivaji k rustu efektivity,
e diky senzorim zvladaji pracovat v souladu s lidmi v jednom prostiedi,

e moznost flexibilni zmény nebo tpravy planované trasy vozidla.
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Principy navigace AGV znazorfiuje obrazek nize:

gace, b — laserova navigace, ¢ — navigace pomoci magnetickych bodt, d — opticka
: 0 |
| pasky nebo ndtéru, e — indukéni navigace kabelem, f - kombinace vice typl)

Obrazek 3 - ZjednodusSené znazornéni principl navigace AGV
(Gasparik, 2017, s. 155)

2.6 Dopravniky

Dopravniky neboli dopravni zafizeni s nepieruSovanou c¢innosti jsou zdkladni soucasti
dopravy vyrobnich linek. ,, Materidl je nepretrzité premistovan v ramci zarizeni pomoci
nosnych prvkit po presné vymezené drdze.* RozliSuji se dopravniky s taznym elementem

a bez tazného elementu.

2.6.1 Dopravniky s taznym elementem

Vyznacuji se tim, ze ,, dopravovany materidl nevykonava zadny relativni pohyb vzhledem
k taznému elementu, tj. materidl je prepravovan spolu s taznym elementem.“ Na zaklad¢

nosného prvku se ¢leni na:

e TFetézové — tazny prvek sestavd z jednoho ¢i vice paralelnich uzavienych fetézl
obihajicich okolo koncovych fetézovych kol. Vznikd robustni ohebny pas
umoziujici vodorovnou, Sikmou i svislou pfepravu materilu, tiebas dfevénych klad.

(Gasparik a Gaff, 2016, s. 10-11)
e pasové — funguji na principu spojittho dopravniho pasu obihajiciho kolem

pohanéciho a vratného (napinaciho) bubnu. Systém rozSifuji dal$i konstrukcni

soudasti nezbytné pro chod dopravniku. (CSN 260001, 1987)
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2.6.2 Dopravniky bez tazného elementu

Gasparik a Gaff (2016, s. 52) je definuji jako ,,zarizeni, p7i kterych dopravovany material
vykonava pohyb vzhledem k taznému elementu, tj. materidl je prepravovan, zatimco tazny

element setrvava ve stalé poloze. “ Radi se sem dopravniky:

e spadové — Jednoduchd technologie zaloZzena na skluzu po naklonéné roviné nebo
ve zlabu v pfimém 1 zakiiveném zhotoveni. Pfedmét dopravy se tak s pfispénim
vlastni hmotnosti dostava z vyssi polohy do nizsi. Uplatnéni nalézaji kupiikladu pfi

transportu krabic, pytli ¢i prepravek z plastu. (Gros, 2016)

e $nekové — dle CSN 260001 (1987) se jedna o dopravniky, u nichZ vodici prostiedek
predstavuje zlab a tazny element otacejici se Sroubova plocha. Ta posouva nejcastéji

sypky material k mistu odvodu.

e pneumatické — z dila Jurové (2016) vyplyva, Ze material putuje potrubim na zaklad¢
vzdusného pohonu. Pfenasend latka bud’ iplné vyplituje prostor potrubniho systému,
kdy vzduch zastava roli pistu, nebo ptisobi jakozto médium a unasi rozptylené ¢astice

po sméru proudéni.

e vialeCkové — piepravu zabezpeCuji soustavy rotujicich valecku, kladi¢ek anebo
kulicek. Osa otaceni rota¢niho prvku byvé obvykle kolma ke sméru pohybu dopravy.

Existuji 1 varianty trati s pohonem. (Gasparik a Gaff, 2016)

e vibraéni — doprava prostfednictvim téchto dopravnikt je zajiSténa diky kmitavému
pohybu Zlabu. Vznika setrvacna sila, jez zene dany naklad. Vyuzivaji se pro transport

sypkych hmot. (Jurova, 2016)

2.7 Jefaby

Jetaby reprezentuji nejvSestranéj$i kategorii manipulacnich a pfemistovacich zafizeni
s prerusovanou ¢innosti. Vyskytuji se snad v kazdém primyslovém odvétvi. Vystihuje je
velka nosnost, vyssi vertikalni pracovni zdvih a co do vzdalenosti nizsi pohyblivost ve sméru

horizontalnim. Podle tvaru a umisténi odliSujeme jetaby (Gasparik, 2017):

------

e mostové — pojizdeji po mostové draze situované pod stropem budovy. Obsahnou tak

kompletni plochu pod konstrukci mostu v rozpéti jerabu. (Gros, 2016)
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e portalové — skladaji se z nosniku na podpérach (pevné ukotvenych/mobilnich). Po

nosniku se pohybuje jefabova kocka’. Jsou vhodné pro vnitini i vn&jsi prostiedi.

e vézové —tvorfi je véZ a rameno (tzv. vyloznik), na némz miize byt umisténa pojizdna

kocka. Uplatiiyji se zejména ve stavebnictvi. (Brazda, 2013)

e sloupové — maji do stran pohyblivy vyloznik, opatieny kladkostrojem, pfipevnény
na nosny sloup. Disponuji niz§i pracovni nosnosti i vyskou. Vétsinou slouzi pro

manipulaci uvnitf hal.

e nasténné a konzolové — velice se podobaji jefabim sloupovym. Oproti nim je vSak
u téchto nosny sloup nahrazen jinym feSenim, a to tfeba st€énou nebo uchycenim mezi

podlahu a strop. (Gasparik, 2017)

e mobilni — k jejich pfednostem patii mobilita a pohyblivost, kterych nabyvaji skrze
instalaci na specialni podvozek (ptikladmo kolovy ¢i pasovy) s oto¢nou nadstavbou

se schopnosti otaceni o 360°. (Brazda, 2013)

2.8 Prumyslové roboty

Strojirenska technika prochazi neustalym vyvojem. Jednu z vhodnych cest s vyhledem do
budoucna predstavuje robotizace. Nasazovani robotti do procest vyroby jde dle predikci
ruku v ruce se zvySujicimi se pozadavky zakazniki na kvalitu, kvantitu, rychlost dodani
a cenu produktii. Robotizovana technologické pracovisté tyto potfeby poméhaji napliiovat.
Roboty mohou byt pohanény mechanicky, pneumaticky, hydraulicky, elektricky nebo
kombinované (Kolibal a kol., 2016). Zvladaji precizné provadét Sirokou Skalu kond. Na
rozdil od lidské pracovni sily navic nevyZaduji takové pracovni a bezpe€nostni podminky,
pracuji mnohem efektivnéji a piesnéji. Naopak jejich nevyhodou je nakladnost a schopnost

vykonavat jen to, pro co byly naprogramovany. (Paksoy, Kochan a Ali, 2021)

Podrobné¢ je popisuje tato definice: ,, Primyslovy robot je autonomné fungujici stroj-
automat, ktery je urcen k reprodukci nékterych pohybovych a dusevnich funkci clovéka pri
provadeni pomocnych a zakladnich vyrobnich operaci bez bezprostiedni ucasti ¢lovéeka,
a ktery je k tomuto ucelu vybaven nékterymi jeho schopnostmi (sluchem, zrakem, hmatem,
paméti a podobné), schopnosti samovyuky, samoorganizace a adaptace, 1j. prizpiisobivosti

k danému prostredi. ““ (Kolibal a kol., 2016, s. 45)

3 Pojizdné zdvihadlo jefabu opatfené navijakem nebo kladkostrojem umozZiujici tichop, zdvih a spous$téni
bifemene. (Gasparik, 2017)
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3 SPECIFIKA LOGISTIKY V AUTOMOBILOVEM PRUMYSLU

24

Automobilovy primysl se skldda z riznych typi vozidel, ktera se lisi velikosti, tvarem,
designem, vykonem a cenou. Vozidlo tvoii piiblizn€ asi 30 000 dila. Tyto komponenty jsou
vyrabény tisici riznymi dodavateli z celého svéta, ktefi je zasilaji do riiznych zavodi
vyrobcl origindlniho vybaveni (OEM), tedy konkrétnim automobilkédm, tedy naptiklad do
tovaren Volkswagen, Ford, GM nebo Toyota. Ty z nich pak vyrabéji kompletni vozidla
a dodavaji je na jednotlivé svétové trhy. (Sarder, 2020)

Dodavatel¢ a kupujici v automobilovém primyslu praktikuji techniky Just-in-Time
spoléhajici na elektronickou komunikaci. Vyvinuli a zavedli techniky plnéni objednavek
pfetvofenim struktury distribuénich dodavatelskych fetézci, které umoziluje minimalizaci
drzeni z&sob prostfednictvim piimého zasobovani vyrobni linky a rychlé komunikace.

(Waters, 2010)

3.1 Just-in-Time (JIT)

Filozofie znama jako Just-in-Time (JIT) vyrazn¢ ovlivnila planovani a fizeni vyroby. (Gross,
2016). Podle autorky Lukoszové a kolektivu (2012) jde o nejrozsifencjsi a nejznamé;jsi
logistickou technologii, jiz lIze uplatnit v zasobovani, vyrobé a distribuci. Pocatky této
metody sahaji do obdobi po druhé svétové valce. Kolébkou, v soucasné dobé ptistupu
vyuzivaného celosvétove zejména v automobilovém prumyslu, je Japonsko, konkrétné firma
Toyota Motor Company. Za typicky rys Just-in-Time, jak ostatné napovidd uz samotny
nazev, se povazuje dodani ,,pravé vcas®“, tedy v pfesné¢ domluvenych terminech dle

pozadavk strany poptavky (princip tahu).

Princip tahu (pull) se zaklada na plynulosti toku a rychlé reakci na zadkaznikiiv pozadavek,
od n¢hoz se nasledné¢ odviji mnozstvi, doba zahéjeni i pribeh tokl. (Macurova, Klabusayova

a Tvrdon, 2018)

Tviirce konceptu JIT, Taiichi Ohno, ho vymezil takto: Just-in-Time znamena, Ze v procesu
toku jsou pozadované spravné dily v dosahu montazni linky v dobé¢, kdy je jich tam tfeba
a pouze v potfebném mnozstvi. Spole¢nost, které se takovyto tok podaii vytvorit, se mize

piiblizit nulovému stavu zasob. (Ohno, 1988)

Ptedpoklady aplikace JIT zahrnuji:

e piisnou kontrolu kvality,
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e pravidelné a spolehlivé dodavky,

e blizkost dodavatele (vyroby) k odbérateli,

e spolehlivou komunikaci,

e poskytovani bezprostfednich informaci o planech,

e Uzké vztahy mezi dodavatelem a odbératelem zalozené na vzijemné spolupraci.

(Lukoszova a kol., 2012)

3.2 Just-in-Sequence (JIS)

V modernich podminkéach automobilového primyslu uz neni dostacuyjici, ze maji dodavatelé
schopnost doruCovat zbozi vcas, ale klicovou roli sehrava rovnéz poradi (posloupnost Ci
sekvence) dodavek. Kazd4d komponenta prichdzi ve spravny c¢as, ve spravném potadi
a vpozadované verzi. Pracovnici na montdZzni lince odebiraji komponenty piimo
z prepravnich prostiedkt a instalyji je do findlniho produktu bez skladovani a dalsiho tiidéni.
Je zkratka dulezité, aby dodavky piesn¢ odpovidaly potiebam montazniho procesu. V teorii

1 praxi se tento typ dodavek nazyva Just-in-Sequence (JIS). (Andjelkovic, 2017)

Rozdil mezi JIT a JIS jednoduSe a ptehledné zndzoriiuje obrazek nize.

. Just in Time:
. () Richtiges Produkt
O zur richtigen Zeit
. o o am richtigen Ort
— in der richtigen Menge
=

Nl I

Just in Sequence:
Richtiges Produkt

in der richtigen Reihenfolge
zur richtigen Zeit

am richtigen Ort

in der richtigen Menge

Obrazek 4 - JIT a JIS (The Lean Mile)

RS

@ The Lean Mile

Metodu JIS lIze tedy oznacit za extrémni variantu metody JIT. Pokud podnik usiluje
o minimalizaci zasob, JIS se nabizi jako nejlepsi metoda pro snizeni ndkladl na skladovani
a zefektivnéni provozu. Tento koncept je pro vyrobni spolec¢nosti flexibilng;si a efektivné;jsi.

Vyzaduje vSak pln¢ funkéni informacni systém, ke kterému maji ptistup jak dodavatelé tak
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odbératelé, aby se predchazelo moznym nedorozuménim v komunikaci a problémim

souvisejicim s nev€asnymi dodavkami. (Kubasdkova a Kubanova, 2020)

3.3 Kanban

Kanban pfedstavyje informacni systém, jenz fidi vyrdbénd mnoZzstvi na jednotlivych
stupnich vyroby (Monden, 2012). Za jeho vznikem v 50. letech 20. stoleti stala firma Toyota
Motor Corporation. Pracuje na principu tahu, pficemz dodavatel navazujiciho Clanku je
zaroven odbératelem c¢lanku ptedchazejiciho (Gros, 2016). ,,Dodavatel ruci za kvalitu
(systém musi fungovat bez zmetkit) a za véasnost dodavky. Odbeératel je povinen objednanou
davku odebrat. “ Kanban se uplatituyje zejména v automobilovém pramyslu, pti spolupraci
dodavatelii dill s findlnim montdZnim zavodem, nicméné pronikl 1 do dalSich oblasti.

(Lukoszova, 2004, s. 82)

Dennis (2016) uvadi, Ze se jedna o vizudlni nastroj, ktery v bézné podob¢ reprezentuji karty
obdélnikového tvaru, pouzivany k dosazeni produkce JIT. Kanbanova karta udava opravnéni

k vyrobé nebo odebrani zbozi. Obsahuje kuptikladu informace o:
e dodavateli a zakaznikovi,
e mistu skladovani daného zbozi a zptisobu jeho piepravy (velikosti pfepravky atd.).

Ukazku kanbanové karty muizete vidét zde:

Dodavatel: PU1 Zakaznik: PU2
Popis: Production Unit 1 Umisténi:  Loc02
Kontejner:  Box 1
#Kanbans: 9 MnoZstvi: 100
vitvoleno,  10/12/2013 22:33:00 Popis:
vytistgne.  11/12/2013 12:10:11 Item 012345
Jks
INTEGRATED KANBAN SYSTEM Kanban ID:
1090

Obrazek 5 - Kanbanova karta (Piiklad Kanbanové karty,
©2023)

Toky materiall a informaci se podle Lukoszové (2004) odehravaji v téchto krocich:

e (Odbeératel zasle dodavateli prazdny piepravni prostiedek spolu s vyrobni priivodkou

(kanbanovou kartou), ktera plni funkci standardni objednavky.
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e ObdrzZeni prazdného piepravniho prostiedku znamena pro dodavatele zacatek vyroby

pozadované davky.

e Vyrobena davka se ulozi do piepravniho prostfedku. Ten je opét opatfen privodkou

(kanbanovou kartou), a nasledné odeslan k odbérateli.

e Odbératel zkontroluje pocet a druh dodanych kusti v piijaté dodavce.

3.4 Toyota Production system (TPS)

Toyota Production system, téz sdruzovany s pojmem Lean Production (Dennis, 2016),
v Ceském prekladu $tihla vyroba, vznikl v zavislosti na omezené trzni situaci v povalecném
Japonsku. V podminkach nizké poptavky byla na trhu poZadovana mald mnozstvi produktt

v mnoha rozli¢nych variantach. TPS stoji na jizZ zmitiované filozofii JIT. (Ohno 1988)
Tento japonsky systém vyvinuty spolecnosti Toyota Motor Corporation piinasi
zivotaschopny nastroj pro dosazeni profitu. Jeho primarni cil pfedstavuje snizovani naklada
a zlepSovani produktivity skrze procesy vedouci k eliminaci riznych druhti plytvani skrytych
v rdmci podniku. (Monden, 2012)

Plytvani lze dle Dennise (2016) nalézt v téchto 8 oblastech (viz tabulka), v japonské

terminologii oznacovanych jako tzv. Muda:

Tabulka 3 - 8 MUDA (Zdroj: vlastni zpracovani dle Dennis, 2016)

Zbytecny pohyb (pracovniki i stroji) Nadmérné zpracovani (zbyte¢né procesy)
Cekani (prostoje) Nadbytecné zasoby

Neefektivni pfeprava Nadvyroba

Korekce chyb (v disledku zmetkovitosti) | Znalosti a kreativita (nevyuziti potencidlu)

Ohno (1988) tvrdi, ze paklize chceme docilit uplného odstranéni plytvani, méli bychom brat

v potaz tyto dvé skutecnosti:

e ZvySovani vykonnosti ma smysl jenom tehdy, pokud se véZze na snizovani nakladu.

K tomu je zapotiebi produkovat pouze to potiebné s vyuzitim minima pracovni sily.

e Dilezitou roli hraje efektivita kazdého jednoho pracovnika, jednotlivych linek,
a konecné vykonnost kompletniho celku, kterd musi byt zlepSovana v kazdém dil¢im

kroku.
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4 LOKALIZACNI SYSTEMY V REALNEM CASE (REAL-TIME
LOCATING SYSTEMS)

V dnesni dob¢ se podniky snazi optimalizovat procesy zejména cestou snizovani vyrobnich
nakladd, zvySovani udrZitelnosti, bezpecnosti prace a digitalizace. Ne&které firmy vidi
prilezitost i ve sledovani pohybu materidlu, meziproduktii, hotovych produktt i pracovni sily

v realném &ase. (Sinko et al., 2022)

Data o poloze materialu jsou aktudlné ziskavana pievazné naptiklad pii vstupu do stroju
nebo kdyz je zbozi ukldddno do polic skladovych regali. Tyto udaje vstupuji do
informacniho systému nejcastéji skrze lidskou praci prostfednictvim skenovani kodd,
ruénich zapist do systému nebo pouhého poznamenavani na papir. Pii téchto nastavenich
neni pohyb polozek sledovan priibézné a neexistuji tak presné zaznamy o jejich pohybu.
Systémy, které sledovani polohy objekti v redlném ¢ase umoziuji, se oznacuji jako tzv.

Real-Time Locating Systems (RTLS). (Sinko et al., 2022)

Bezdratové sledovaci systémy zahrnuji mnoho referencnich bezdratovych uzlii (kotevnich
nebo orientac¢nich bodit) rozmisténych na stalych pozicich a jeden nebo vice mobilnich uzli.
Terminologie u téchto systémul neni jednoznacné standardizovana a Casto zavisi na dané

technologii. (Dardari et al., 2015)

K lokalizaci primyslovych vozidel se vyuzivaji rizné technologie, které se voli na zakladé¢

vvvvvv

spolehlivost. Lokalizace primyslovych vozidel ve vnitinim prostfedi mlize pracovat na bazi:
e kamerového vidéni,
e ultrazvuku,
e magnetické,
e laserové (LiDAR),
e ultra Sirokopasmové komunikace (UWB),
e radiofrekvencni identifikace (RFID),
e Wi-Fi

e nebo Bluetooth. (Silva et al., 2022)
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Dardari et al., (2015) dale uvadgji, ze standardnim problémem RTLS je lokalizovat jeden
nebo vice uzll vzhledem k uzltim referenénim v ramci vztazného soutadnicového systému.
Tento proces vyzaduje interakce mezi jednotlivymi uzly. Provadéji se mezi nimi specificka

meéfeni polohy, a ta se potom zpracovavaji pro urceni lokace uzli s polohami nezndmymi.

Prijata data jsou pfedavana serveru, jez je zpracovava a udava aktualni polohy sledovanych
objektl. Provoz softwaru, ktery k provadéni vypo€tii a urCovani polohy pouziva rizné
algoritmy a miize fungovat na jednom nebo vice pocitacich, se odviji od vyrobce systému,

nebot kazda spolednost ma sviij vlastni piistup. (Sinko et al., 2022).

Schéma monitoringu voziku nastifiuje nasledujici obrazek:

Obrazek 6 - RTLS (Sewio RTLS Indoor Tracking, 2022)
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II. PRAKTICKA CAST
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5 PREDSTAVENI SPOLECNOSTI SKODA AUTO A.S.

Spole¢nost SKODA AUTO a.s. patfi k nejdéle kontinudlné fungujicim automobilovym
zavodim svéta. Globaln€ uspésna automobilka, kterd spada jiz 30 let pod kiidla koncernu
VOLKSWAGEN, je jednim z pilift ekonomiky Ceské republiky, kde dava praci vice jak
35 000 zaméstnancii. Zabyva se zejména vyvojem, produkci a prodejem vozl, komponentd,
originalnich dilfi i piislusenstvi znacky SKODA a poskytuje také servisni sluzby. Hlavni
vyrobni zavod sidli spolu s vedenim celé spolecnosti v Mladé Boleslavi. Pobo¢né zdvody
SKODA AUTO se nachazeji v Kvasinach a ve Vrchlabi. Automobily SKODA se kromé
Ceské republiky vyrabéji rovnéz na Slovensku, na Ukrajing, v Rusku, v Ciné a v Indii.
Firemni misi je napliiovani hesla: ,, Pristupna moderni mobilita se vsim, co potrebujete,
a s necekanymi detaily, které milujete.“ a vizi: ,, PomuZeme svétu zit chytreji.” (Vyro¢ni

zprava SKODA AUTO 2021, s. 6-7)

5.1 Historie spole¢nosti

Pocatky spolecnosti sahaji jiz do 19. stoleti. V roce 1895 Vaclav Laurin (1865-1930)
a Vaclav Klement (1868—1938) zalozili dilnu na vyrobu jizdnich kol v Mladé Boleslavi
a jejich prodej zahajili pod znackou Slavia. Béhem 4 let se podnik pieorientoval na produkci
motocyklt, které prodaval pod znackou Laurin & Klement. Roku 1905 L&K vstupuji na
pole automobilového priimyslu. Mladoboleslavsky zdvod ptedstavuje sviij prvni model, viiz
Voiturette A. Zahy uz své automobily zacal vyvazet do zahranici, a to 1 do vzdalenéjSich
destinaci jako Australie ¢i Japonska. Vyznamnym milnikem byl rok 1925, kdy probéhla fuze
firmy L&K s plzefiskym koncernem SKODA. Timto krokem ziskala automobilka potiebny
kapitél pro dalsi expanzi. Posledni model, L&K 110, se stal zaroven prvnim automobilem

znacky SKODA. (Horak, 2021)

Srokem 1934 piidel prvni viz znatky SKODA nazvany jménem namisto &iselného
oznaceni, SKODA POPULAR. V tomtéZ roce se na trh dostala SKODA RAPID a nasledné
i SKODA 640 SUPERB. Brzy nato se SKODA vypracovala v nejprodavanéjsi znacku
automobiltl v tehdej$im Ceskoslovensku, coZ ji zdobi dodnes v ramci Ceské republiky.
V poloving 40. let byl podnik znarodnén. Za uéelem zahajeni vyroby vozu SKODA 1000
MB v roce 1964 postavil mladoboleslavsky vyrobce automobilii vysoce moderni zavod
s navysenou kapacitou. Tou dobou smétuje az 70 % produkce na vyvoz. Diky vlastnimu
vyspélému vyvoji a moderni technice neméla SKODA po vychodni Evropé konkurenci.

Roku 1976 piisel na fadu model SKODA 120, ktery v Ceskoslovensku a vychodnim
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Némecku predstavoval vrchol osmdesatych let. V ekonomickém kontextu socialistického
prostfedi Slo o cenové vyhodny, ptfesto vSak solidni automobil konkurenceschopny
v mezinirodnim méfitku. Usp&ina SKODA FAVORIT z roku 1987 byla ve své dobé

povazovéna za velmi moderni a prostornou. (Horak, 2021)

Po revolu¢nim roce 1989 se hledal silny partner. Na vladni urovni byl vybran némecky
koncern Volkswagen, k némuz se SKODA piipojila roku 1991. V roce 1996 spatila svétlo
svéta prvni generace modelu OCTAVIA, jezZ se stala opravdovym bestsellerem. Rok 2009
pak piinesl prvni kompaktni SUV &eské znaéky. Jednalo se o SKODU YETI, ktera se ve své
ttidé co do uspésnosti brzy dostala do popiedi. Z hlediska ¢isel se do historie spolecnosti
zapsal rok 2014, v némz ptesahl pocet vyrobenych a prodanych automobild hranici jednoho
milionu. S rokem 2018 piebira SKODA AUTO odpovédnost za koncern Volkswagen na
trhu v Rusku a Indii. Nasledujici rok se firma vydala na drdhu e-mobility. Byly pfedstaveny
SUPERB iV, prvni plug-in-hybrid spole¢nosti a CITIGO® iV, ktery je jako prvni v historii
SKODA AUTO pohanén ¢&isté elektricky. V roce 2020 oslavila eskd automobilka
vyznamné jubileum, uplynulo 125 let od jejiho zalozeni a opét se posunula kuptfedu v oblasti
e-mobility, kdyz zac¢ala s vyrobou svého prvniho plné elektrického SUV SKODA ENYAQ
iV. Rok nato spole¢nost slavila vyroéi 30 let existence v koncernu Volkswagen. SKODA

AUTO noveé spravuje také koncern Volkswagen v severni Africe. (Hordk, 2021)

5.2 SKODA AUTO a.s. aktuslné
SKODA AUTO nabizi aktualné 10 modelovych fad (viz tabulka).

Tabulka 4 - Modelové fady (Zdroj: vlastni zpracovani dle Horak, 2021)

Modelova rada

FABIA KAMIQ

RAPID KAROQ
SCALA KODIAQ
OCTAVIA KUSHAQ
SUPERB ENYAQ iV
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V rozmezi let 2015 az 2020 dodala SKODA AUTO kazdoroéné napii¢ svétovymi trhy vzdy
ptes jeden milion vozi. Z grafu nize 1ze dale vycist, Ze od roku 2015 do roku 2018 vyrobila
spole¢nost kazdym rokem vétsi pocet automobilti. Naopak po roce 2018 mizeme pozorovat
pokles produkce v disledku pandemie covid-19, ktera ptinesla vyrazné negativni dopady na

vSechny oblasti primyslu globalnich rozmért. (Horak, 2021)

1254 1243
1126 1201

1 056 1 005

Dodavky vozu v tisicich

2015 2076 2017 2018 2019 2020
Roky

Obrazek 7 - Ro¢ni dodavky automobiltl v ¢ase (upraveno - Hordk, 2021)

5.3 Vyrobni zavody SKODA AUTO a.s.

Jak bylo jiz zminéno, v tuzemsku disponuje automobilka tfemi vyrobnimi zavody. Jedna se
o prostory v Mladé Boleslavi, Kvasinach a Vrchlabi. Mimo Ceskou republiku jsou potom
rozmistény podniky na Gizemi sousedniho Slovenska, dale Ukrajiny, Ruska, Ciny a Indie.
SKODA AUTO a.s. nese odpovédnost za aktivity koncernu v piipadé vyroby vozii znadek
AUDI a VOLKSWAGEN v Indii a SEAT v Ceské republice. Na nasledujicim obrazku

muzeme vidét produkéni orientaci jednotlivych ¢eskych zavoda. (Horadk, 2021)

Zavod Vrchlabi:
Sedmistupifiova

. | prevodovka DSG
Drazdany . ‘-" })7".., R pG200 Zavod
! <\ Mlada Boleslav:
‘ Py R ; FABIA, SCALA,
J i M. = OCTAVIA* KAMIQ,
™~ | il Or“fr\ ~ ! KAROQ, ENYAQIiV a
1 { 5\ Vs . X & ~ komponenty pro koncern
\ ) J
i g \\ \_P_r.,aha .\2 lg Volkswagen —
J‘ .,-"j\ -"'\ - (\
¢ B & N —— \
I EK( Ny S 4 Zavod Kvasiny:
| 4 k N SUPERB*, KAROQ,
{2 SN FE { KODIAQ, SEAT ATECA
\ / . ;
J =

/ L /
( Viden * K dispozici i elektrifikovana verze

Obrazek 8 - Vyrobni orientace jednotlivych ceskych zavodi (Horak, 2021)
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5.3.1 Zavod SKODA AUTO Mladi Boleslav

Mladoboleslavsky zavod je hlavnim sidlem podniku. Mésto se spojuje s vyrobou automobiltl
uz od roku 1905, se znatkou SKODA pak od roku 1925. V soudasnosti tu z linek sjizdi
modely SKODA: FABIA, SCALA, KAMIQ, OCTAVIA, OCTAVIA iV, KAROQ,
ENYAQ iV. Dale se tu pracuje na komponentech (motorech, pfevodovkach, napravach ¢i
bateriich PHEV) nejen znatky SKODA, ale i jinych zkoncernu VOLKSWAGEN.
Specializuji se tady rovnéz na technicky vyvoj. Soucasti komplexu je i Vyvojové a motorové
centrum Cesana, Gtvrté nejvétsi a zaroven i jedno z nejmodernéjsich vyvojovych center
celého koncernu. Primérnd denni produkce dosahuje hodnoty 2400 vozti. Co do poctu

zaméstnancill (nezapocteni externi pracovnici) jich ma témét 28 000. (Hordk, 2021)

SKODA AUTO se miize py$nit vlastnim muzeem situovanym v misté vzniku samotné
spole¢nosti. Sbirky muzea zahrnuji ptes 320 historickych vozidel. Vystavovany jsou zde

napftiklad 1 prototypy nebo sportovni automobily. (Hordk, 2021)

5.3.2 Zivod SKODA AUTO Kvasiny

V Kvasinach se spustila vyroba v roce 1934. Aktualné se tu zaméfuji na vozy SKODA:
SUPERB, SUPERB iV, KAROQ, KODIAQ a jednoho zastupce znacky SEAT: SEAT
ATECA. Model SUPERB ve verzi plug-in hybrid se vyrabi pouze v tamnim podniku. Za
ucelem uprav vyrobni linky na jeho vyrobu bylo vynaloZeno cca 12 miliont eur. Za den se
tu vyrobi vpriméru 1100 automobild. Mistni zadvod zaméstnava okolo 7000 lidi

(nezapocteni externi pracovnici). (Horak, 2021)

5.3.3 Zavod SKODA AUTO Vrchlabi

Vrchlabsky zavod byl zalozen roku 1946. Podnik zabyvajici se vyrobou komponentt dostal
novou podobu v roce 2012, kdy prosel rozsadhlou rekonstrukci, a i dnes tak plati za vysoce
moderni. Konkrétné je tu vyrdbéna automatizovand sedmistupiova pfevodovka DSG —
DQ200 do modelt znatky SKODA a dalsich vozidel koncernu VOLKSWAGEN s frekvenci
kolem 2300 kust denné. Pracuyje tu skoro 850 zaméstnanct (nezapocteni externi pracovnici).
Podnik ve Vrchlabi zdobi fakt, Ze je prvnim uhlikové neutralnim zavodem SKODA AUTO.
(Horak, 2021)
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5.3.4 Zavody SKODA AUTO v zahrani¢ni

Co se tyCe zahrani¢i, zamétim se v této podkapitole pouze na staty s vétsimi podniky firmy
SKODA AUTO na svém tizemi, tedy Cinu, Indii a Rusko, jehoz budouci vyvoj spjaty se
spole¢nosti SKODA AUTO je ovsem v souvislosti s probihajicim rusko-ukrajinskym

konfliktem nejisty. (Vyroéni zprava SKODA AUTO 2021)
Zakladni ptehled (za rok 2020) poskytuji tabulky nize:

Tabulka 5 - SKODA AUTO v Ciné (Zdroj: vlastni zpracovani dle Horak, 2021)

CiNA
Pocet vyrobenych vozi Pocet prodejnich
. Vyrobni zavody Vyrabéné modely
znacky SKODA zastoupeni
I-eng, Nan-ting, RAPID, SUPERB, KAMIQ,
173 000 . cca 400
Ning-po, Cchang-Sa OCTAVIA, KAROQ, KODIAQ

Tabulka 6 - SKODA AUTO v Indii (Zdroj: vlastni zpracovani dle Horak, 2021)
INDIE

Pocet vyrobenych vozi Pocet prodejnich
. Vyrobni zavody Vyrabéné modely
znacky SKODA zastoupeni

RAPID, SUPERB, KUSHAQ,
8168 Aurangabad, Puna AUDLI: A6, 39
VOLKSWAGEN: POLO, VENTO

Tabulka 7 - SKODA AUTO v Rusku (Zdroj: vlastni zpracovani dle Horak, 2021)

RUSKO
Pocet vyrobenych vozi Pocet prodejnich
N Vyrobni zavody Vyrabéné modely
znacky SKODA zastoupeni
Niznij Novgorod, RAPID, OCTAVIA, KAROQ,
90 892 Vice nez 130
Kaluga KODIAQ
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6 ANALYZA SOUCASNEHO STAVU

Prostory vyrobniho zavodu SKODA AUTO v Kvasinidch vztazené k predmétu této prace
zahrnuji skladové plochy, prostor pro piijem zbozi, montazni linku ML1 a montézni linku
ML2. Pro tyto prostory je k dispozici 155 kust rtiznych druhi manipulacéni techniky. Pro
ucely bakalarské prace se tedy budu pohybovat pouze v tomto ramci. Byly zadany 2 cile
analytické ¢asti. Prvni se zamétoval na analyzu aktivity manipulacni techniky v zavislosti

na typu smeény, druhy pak spocival v komparaci dat RTLS se skute¢nym stavem.

6.1 Layout budovy K7

V budové K7 se skladovymi plochami, prostorem pro piijem zbozi a montaznimi linkami
ML1 a ML2 se déle nachazeji kupiikladu mista specidln€ vyhrazena nakladkam a vykladkam
konkrétnich komponenti, nabijecka a zdsobnik ptevodovek u ML2, nadrazi FTS (Fahrerlose

Transportsysteme) a vytahy. (cely layout budovy K7 viz ptiloha P II)

N |  ee—
::‘ ;—;L-_‘-ﬂ_{ g I- D ﬁ
T V"

v = ] = g W

LEGENDA:
| | NFTS - Nadrazi FTS

| cymm——— = _—
_ PROEMZzBOZI = & [

== T
(=

Obrazek 9 - K7, skladové plochy a pfijem zbozi (vlastni - rtlskv, 2022)
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LEGENDA:

ML 1 - Montiini linka 1

= | ML 2- Montsinilinka 2
NP - Nabijetka pevodovek

= SP - Sklad pfevodovek

2P - Zésobnik pfevodovek

Obrazek 10 - K7, prostory ML1 a ML2 (vlastni - rtlskv, 2022)

6.2 Manipulacni technika budovy K7

Po téchto halach se mlze v jednu chvili pohybovat az 155 kusi manipulacni techniky. Jde
konkrétné o 58 elektrickych tahaci (LTX 70), 12 elektrickych vysokozdviznych vozika
(3 RX 20, 9 RX 60), 53 vysokozdviznych vozikl s vysuvnym zvedacim zatizenim (FM-X),
4 vysokozdvizné voziky se sklopnou plosinou pro fidice (EXV-SF) znacky STILL a 28
automaticky vedenych vozidel (AGV/FTS) Asseco CEIT, ato 12 (1300L-AR), 3 (3000AP),
3 (6000AP) a 10 (1300AF-BDR).

Ve vétsing pripadil je manipulacni technika opatiena tagy, pomoci nichz se zaznamenava
jeji pohyb, ktery je potom mozny sledovat v prostfedi programu na vypocetni technice.
U jednotlivych zafizeni lze rovnéz monitorovat ujetou vzdalenost, dobu jizdy a stani,

zobrazit heat mapu jizdy, analyzu prostoji nebo spaghetti diagram.

6.2.1 Manualné vedena vozidla
e Elektrické tahace LTX 70 piepravuji voziky s dily ze skladu k vyrobni lince.

e Elektrické vysokozdvizné voziky RX 20 zajiStuji odvoz prazdnych oball z hal

a vyuzivaji se i na navoz materialu ptimo k vyrobni lince.

o Elektrické vysokozdvizné voziky RX 60 vykladaji pfijaté zbozi ven z kamiond na
misto vykladky. Vyuzivaji se také k odvozu prazdnych oballi a v malé mife

k pfevozu palet na vyrobni linku.

e VysokozdviZzné voziky s vysuvnym zvedacim zarizenim FM-X odvaZzeji palety
z prostoru vykladky pfijatého zbozi do skladovych regéli. Ve skladu je pak na

zéklad¢ pfijatych pozadavki vyskladiiuji z regdlt a pfemist'uji na vyzadané misto,
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kde jsou z nich nasledné odebirany komponenty v ramci vychystavani do vozik.

Podileji se 1 na navaZeni materialu k vyrobni lince.
e Vysokozdvizné voziky se sklopnou ploSinou pro ridice EXV-SF jezdi diky své
niz§i hmotnosti z divodu nosnosti podlah a vytah v patrech. Pievazeji naklad
z vytaht na jednotliva pracoviste.
Specifikaci zékladnich vlastnosti jednotlivych zatizeni piindsi nasledujici tabulka:

Tabulka 8 - Parametry manipulacni techniky (Zdroj: vlastni zpracovani dle: Datovy list
LTX 70 / LTX-T 08, Datovy list RX 20 1,4 - 2,0 t, Datovy list RX 60 3.5 - 5.0 t, Datovy
list FM-X, Datovy list EXV-SF 14-20)

---------------- LTX 70 RX 20 RX 60 FM-X EXV-SF
Pohon Elektro Elektro Elektro Elektro Elektro
Kola P x Z | x 2% 2% x 2 2% x 2 1% x 2 4x 1%
(*pohanénd)
Ovléadani Vsedé Vsedé Vsedé Vsedé Chuize/vstoje
Rychlost jizdy | Az 11/19 Az 20/20 Az 20/20 Az 14/14 Az 8/10
s/bez biemene km/h km/h km/h km/h km/h

Rozmeéry 1020 x 998 | 2160 x 1149 | 2300 x 1399 | 2450x 1270 | 1915 x 810
(vxs$xd) x1830mm | x2744 mm | x411lmm | x2412mm | x2516 mm

Vlastni

P 1260 kg 3231 kg 7164 kg 3470 kg 1575 kg
Zdvih i Az 1800kg | Az4990kg | Az1700kg | Az 2000 kg
do 3180 mm | do 2980 mm | do 5750 mm | do 2684 mm
Rychlost 0.52/0.75 | 033/045 | 045068 | 0.15/030
zdvihu s/bez -
. m/s m/s m/s m/s
bfemene
fﬁiﬂgi ) 0,52/0,50 | 0,50/0,50 | 0,55/0,52 | 031/0,31
P . m/s m/s m/s m/s
s/bez bfemene
Rgizéﬁiry ] 40 x 80 60x130 | 50x 100 73x 210
9 x 800 mm Xx 1200 mm | x 1150 mm x 1150 mm
(txsxd)
Hmotnost

tazen¢ho Az 8000 kg - - - -
bfemene
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Obrazek 11 - LTX 70 (Datovy
list LTX 70 / LTX-T 08)

Obrazek 12 - RX 20 (Elektricky vysokozdvizny
vozik RX-20 14/20 - diagonalni pohled vpravo)

Obrazek 13 - RX 60 (Datovy list RX 60 3.5 -5.01)
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Obrazek 15 - EXV-SF (Datovy list EXV-SF 14-20)
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6.2.2 Automaticky vedena vozidla

e Tahaci AGV 1300L-AR transportuji pfivésné vagony s chladi¢i, svétlomety,

vzduchovymi filtry tlumici atd. na vyrobni linku.

e Tahaci AGV 3000AP dopravuji rizné dily od vytahli na ur€itd pracovisté a prazdné

obaly do piislusné sekce.
e Tahaci AGV 6000AP tahaji autoklimatizace k vyrobni lince.

e Podbihaci AGV 1300AF-BDR zabezpecuji pfepravu motort a pievodovek na
vyrobni linku.

Tabulka 9 (Zdroj: vlastni zpracovani dle 1300L-A, 3000A, 6000A, 2000AF-BD)

1300L-AR 3000AP 6000AP 1300AF-BDR
Manioul Manualni/ Manualni/ Manuélni/ AEtorpatl,C k;
anipuiace automatickd | automatickd | automaticka pripejovan
pevna nadstavba
Smér jizdy Vpted Vpted Vpted Vpted/vzad

Hmotnost tazeného/

, N Az 1300 kg/- | Az3000 kg/- | Az 6000 kg/- *1300/1000
neseného bfemene

Polomér otaceni 1,1 m 1,1 m 1,8 m 1,5m
Rychlost jizdy *1,3 m/s 1 m/s 1 m/s 1 m/s
Rozméry 1270 x 670 1155 x 900 1155 x 900 462 x 900
(vxsxd) x 1170 mm x 1410 mm x 1735 mm X 2643 mm
Vlastni hmotnost 330 kg 520 kg 990 kg 640 kg
Konturova, Konturova, Konturova, .
: , , . Konturova,
Navigace laserova, laserova, laserova, .
magneticka

magneticka magneticka magneticka
* varianta ve SKODA AUTO a.s. Kvasiny

Obrazek 16 - 1300L-AR
(1300L-A)
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Obrazek 17 - 3000AP
(3000A)

Obrazek 18 - 6000AP (6000A)

Obrazek 19 - 1300AF-BDR (2000AF-BD)
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7 ANALYZA POHYBU VYSOKOZDVIZNYCH VOZIiKU
S VYSUVNYM ZVEDACIM ZARIZENIM FM-X

Predmétem této analyzy jsou vysokozdvizné voziky s vysuvnym zvedacim zafizenim
FM-X, které se pohybuji po skladech a v prostoru piijmu zbozi budovy K7, viz obrazek 9
(K7, skladové plochy a piijem zbozi), respektive fidi¢i, ktefi je ovladaji. Analyzoval jsem
jejich pracovni vykony za ucelem nasledného zkoumani ptipadnych rozdili v zavislosti na

typu smény.

Prace tidic¢h obndsi pfedevSim manipulaci s paletami s materidlem (automobilovymi dily).
Jde o zaskladnovani zbozi vylozeného z kamiona na vykladkové plochy na pfijmu zbozi do
regali ve skladech, a naopak jeho vyskladilovani. Tyto procesy jsou nedilnou soucasti
vnitinich materidlovych toka firmy. Diky nim mohou material pfejimat pracovnici, kteti ho
vychystavaji do vozikil, jez jsou posléze odvazeny k vyrobnim linkdm. Tam se mensi

mnozstvi komponentli dostava i skrze pfimy navoz palet, na némz maji FM-X také podil.

Procesu zpracovani objednavky ptedchézi jeji vystaveni. V pfipadé potteby doplnéni daného
zbozi zada prosttednictvim informacni techniky pracovnik, jenz ma na starost vychystavanti,
pozadavek do informacniho systému. Pierozdélovani objedniavek funguje na principu
maximalizace vytizeni vozikl. Systém automaticky ptidéli zakazku tomu fidici, ktery je
nejdéle nevytizeny. Ta se mu zobrazi na displeji ¢tecky kodu s pistolovym drzakem, kterou

vozi s sebou. Ridi¢ ma v tu chvili k dispozici nezbytné udaje o:
e aktualnim uloZeni zbozi
e misté, kam ma byt zboZi premisténo.

Pomoci zminéné ctecky nacte kod pfisluSné manipulacéni jednotky a po splnéni zadéani
potvrdi zpracovani objednavky. Timto krokem je proces zpracovani objednavky fadné

ukondéen.

7.1 Postup analyzy

Néhodné jsem vybral 10 fidict vysokozdviznych vozikl s vysuvnym zvedacim zafizenim.
V analyze vystupuji pod pismeny A-J (A=A na kazdé smén¢) a vSichni patfi do jedné
sménové skupiny, aby ziistaly zachovany srovnatelné podminky provozniho prostiedi
nezavisle na typu smény. Pouzil jsem data téchto pracovnikii z jejich poslednich 10

standardnich osmihodinovych smén, nezatadil jsem tedy zkracené Ci ptesCasové a dale
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smeény, které byly pieruseny poruchou na zatizeni, kdy v diisledku toho vznikla delsi casova
prodleva. Pii pouhém pifepoctu vykonu na hodinu by mohlo dojit k odchylkdm kvili
moznému poklesu vykonu v ¢ase z divodu nartistajici unavy v zavislosti na del$i pracovni
dobé. VSichni v analyze zahrnuti plsobi na své pracovni pozici minimalné pil roku,
aby nedochdzelo k pfipadnym radikalnéjsim vykonnostnim vykyvim vyplyvajicim
z nezkuSenosti nové nastoupivsich fidi¢i. Vykony zaméstnanct jsem sledoval u vSech 3 typt

smén. Pro uplnost uvadim informace tykajici se smén:
e NOCNI - od 22:00 do 6:00
e RANNI - od 6:00 do 14:00
e ODPOLEDNI — od 14:00 do 22:00

Noc¢ni sména nalezi ke dni, v némz probiha z vétsi ¢asti. Pracovni den tim padem logicky
za¢ina no¢ni, pokracuje ranni a kon¢i odpoledni sménou. Jeden pracovni tyden se sklada
z 18 smén, protoZe v ned¢li vyroba nefunguje, rozjizdi se pouze pondélni no¢ni sména.

Pracovnici rotuji po kazdém pracovnim tydnu ve sménném cyklu: no¢ni — odpoledni — ranni.

Reprezentativni vzorek jsem se co do kvality snaZzil volit s ohledem na maximalizaci
objektivity, abych tak pfedesel zkresleni vystupnich dat. Co se ty¢e kvantity, pro tuto

analyzu povaZzuji za dostacujici format 10 fidict x 10 dni x 3 typy smén.
Za kritéria vykonnosti jsem zvolil ¢innost a ndjezd vozidla:

e CINNOST [h] — v &ase vyjadfena jizda voziku vpied i vzad a/nebo manipulace

(aktivita, pfi niz dochazi k pohybu stozaru voziku a/nebo vidlic)
e NAJEZD [m] — ujeta vzdalenost voziku vpred i vzad

Hodnoty cinnosti a najezdu vsSech 10 fidict A-J zjejich 10 poslednich standardnich
osmihodinovych smén jsem zanesl pro kazdy ze 3 typt smén do zvlastni tabulky. Déle jsem
k nim vytvofil tabulky obsahujici aritmetické priméry vykont jednotlivych fidicti za sménu
plus aritmetické priméry vykoni na jednoho (pocitané z hodnot vSech 10 fidi¢t). Nakonec
jsem udélal 1 jednu, kterd pfinasi findlni srovnani smén na zakladé aritmetickych priméri
vykont na jednoho fidice.

Data jsem Cerpal ze softwaru STILL FleetManager 4.x, jenz nabizi Siroky statisticky piehled
o aktivitich manipulacni techniky. Poskytuje kuptikladu informace o c¢ase zapnuti

a odstaveni voziku, dob¢ Cinnosti, jizdy 1 zdvihu, ujeté vzdalenosti, spotiebé energie za
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hodinu provozu a zbyvajici kapacité baterie, narazu vozidla nebo $kolenich zaméstnanct
obsluhujicich tuto techniku.

Pres veskeré snahy o zajisténi co nejvyssi miry objektivity vyzkumu se mohly do vysledki
neptedvidatelnou udalosti, jiz mohlo byt tfeba odvolani fidi¢e vedoucim pracovnikem za
ucelem plnéni jiné pracovni povinnosti atd. (vyjma oprav voziki, ty lze v aplikaci STILL

FleetManager 4.x rovnéz dohledat).

7.2 Vystupy analyzy

Analyza pfinesla nésledujici zjiSténi: Na noc¢ni sméné je pracovnik v ¢innosti v priméru
o 7 minut a 46 sekund krat§i dobu nez na smén¢ ranni. V porovnani s odpoledni sménou je
to pak primérné o 4 minuty a 11 sekund méné. Na zdklad¢ téchto hodnot, vystupii této

v

analyzy, mizeme tedy obecné tvrdit, Ze nejvykonnéjsi jsou fidi¢i na sméndch rannich,
nejméné vykonni pravé na sméndch nocnich. Nejviditelnéjsi je to v pfipadé fidice H, kdy
¢ini rozdil pramért z rannich a no¢nich smén 34 minut a 31 sekund (na jednu sménu)

a z odpolednich a no¢nich 30 minut a 32 sekund.

Kompletni ¢isla viz nasledujici tabulky:
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Tabulka 10 - Ranni sména - ¢innost a ndjezd (Zdroj: vlastni)

RANNI SMENA

¢.

1

¢.2

¢. 3

¢.

4

¢.5

CINNOST
[h]

NAJEZD
[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

CINNOST | NAJIEZD
[h] [m]

CINNOST
[h]

NAJEZD
[m]

CINNOST | NAJEZD
[h] [m]

>

5:33:12

26 201

5:50:06

26 477

5:14:21 | 22 236

4:38:22

22 062

6:01:27 | 27 809

5:16:37

23 316

4:19:37

17 170

5:16:21 | 23 713

6:52:56

29 869

5:14:24 | 22 216

6:11:48

24 857

5:49:54

23 381

5:46:25 | 22 394

5:55:01

23 636

5:42:11 | 21 292

5:20:02

25 637

5:17:24

24 464

5:15:08 | 24 120

5:14:23

23 442

4:58:41 | 22 169

5:26:07

26 401

5:22:59

27 637

5:18:59 | 26 879

5:25:59

27 327

3:57:18 | 17 619

4:19:00

21 339

4:36:37

22 934

4:20:11 | 21 657

6:10:26

28 475

6:05:58 | 27 598

4:49:46

19494

4:37:43

19 892

4:41:25 | 21 980

4:16:01

20 144

4:21:59 | 19 782

4:30:01

24 094

4:32:48

24 156

4:48:52 | 25 198

4:57:24

27 436

4:53:39 | 25430

3:49:18

21 895

5:30:28

31760

5:31:00 | 27 653

5:02:08

25136

4:03:16 | 19331

5:23:39

25 660

5:25:35

26 225

5:55:43 | 26 796

5:18:39

26 320

5:23:48 | 26 001

RANNI SMENA

v

C.

¢.7

¢.8

v

C.

¢. 10

CINNOST
[h]

NAJEZD
[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

CINNOST | NAJEZD
[h] [m]

CINNOST
[h]

NAJEZD
[m]

CINNOST | NAJEZD
[h] [m]

>

5:36:42

23480

5:33:22

22 950

5:50:44 | 24 997

5:32:06

23 427

4:40:57 | 19 893

5:45:24

25012

5:21:07

25 595

5:31:18 | 27 079

5:23:05

26 480

4:14:17 | 21 435

5:58:11

22 162

6:11:33

23723

6:00:08 | 21 815

5:14:49

19716

4:30:13 | 16 274

5:02:10

21 686

5:25:10

23 362

5:36:41 | 23 430

4:30:25

20 081

4:34:16 | 20 728

4:12:18

22651

4:15:21

21437

4:14:54 | 19791

4:59:07

24 643

3:50:50 | 20 343

5:24:16

23 688

5:11:27

23 673

4:31:39 | 22 267

4:27:15

20 266

4:53:37 | 23 941

4:41:31

21122

3:59:46

18476

4:36:10 | 21 696

4:40:20

23 397

4:09:32 | 21155

4:31:00

23 373

4:25:46

22112

4:51:13 | 27 171

4:55:27

26 793

4:49:48 | 26 073

5:30:27

30 675

5:17:58

29 587

4:47:28 | 19 680

4:16:08

23 663

4:30:48 | 23 609

—|—|T|O|MmM|mMm|O|O|m

5:12:33

26 294

5:18:10

26 048

5:14:35 | 25 280

5:33:35

26 577

5:26:03 | 26 555

Tabulka 11 - X ranni sména (Zdroj: vlastni)

X RANNI SMENA

CINNOST L NAJEZD
RIDIC
(h] [m]
5:27:08 A 23953
5:19:31 B 24 189
5:44:01 C 21925
5:07:26 D 22912
4:42:23 E 23473
5:00:03 F 23584
4:29:25 G 20714
4:43:36 H 25184
4:49:54 | 25299
5:25:14 J 26 176
5:04:52 X (Fidi¢/sména) 23741
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Tabulka 12 - Odpoledni sména - ¢innost a najezd (Zdroj: vlastni)

ZONA

ODPOLEDNi SMENA

¢.

1

C.2

¢.3

¢.

4

¢.5

RIDIC

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

>

5:16:07

22612

5:32:46

21180

5:06:01

21 380

3:09:39

15 884

2:32:35

12 252

5:44:01

31191

5:45:33

26 558

5:46:01

28 758

5:05:44

24 466

5:27:15

25 984

5:48:43

24 725

5:25:55

22 955

5:50:35

23 160

5:46:04

21739

6:05:17

23241

5:11:03

24 502

4:53:23

20 854

5:06:43

24 068

5:31:39

25 010

5:06:52

23 865

5:25:32

27 634

4:00:29

16 105

3:50:33

16 194

4:04:04

17 291

3:46:59

14 189

4:12:58

21482

5:10:29

25738

4:58:59

24 678

4:20:03

21985

5:04:10

23 862

4:58:28

21154

4:31:30

20 525

4:35:15

20 275

4:34:09

21 046

4:00:26

18574

3:47:46

15 388

4:46:52

26 493

5:14:19

24 479

4:48:09

24 994

5:03:57

27 044

—|ZT|O|MmM|mMm|[TO|O|®

3:45:52

21445

6:04:42

32 256

3:38:51

16 588

5:35:25

27 482

5:36:12

28 047

—

5:25:00

28135

5:12:26

26114

5:29:25

23723

5:02:58

24 960

5:14:11

25 950

ZONA

ODPOLEDNi SMENA

v

C.

6

c.7

.8

v

C.

9

¢. 10

RIDIC

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

>

5:35:53

22421

5:42:59

24 306

5:27:12

26 507

5:53:27

27 530

5:33:56

24 733

5:11:02

25 577

5:35:41

28 444

4:28:48

16 206

4:36:29

14 355

5:58:51

29 536

5:44:34

21037

6:00:52

22 528

5:50:29

22372

5:55:28

22943

5:14:29

19 952

5:38:05

23 508

5:42:25

23 496

5:16:39

23 685

6:34:13

28 197

6:27:29

28 653

4:03:13

15 068

3:24:41

19573

3:12:23

19 347

4:35:09

20 446

4:35:51

20 552

5:20:08

25079

5:05:08

25 625

4:55:28

25 541

5:56:46

28 042

5:36:19

25 840

4:03:21

18 380

4:08:23

19 965

5:20:09

25 340

5:00:24

23 265

3:26:56

16 623

4:45:39

21521

4:38:33

24744

4:03:45

17 435

4:46:34

27 249

4:40:42

24 960

5:27:16

30199

4:20:31

18 663

4:53:58

20724

5:42:43

30593

5:44:49

28 348

—|—|lZT|O|mM|m|O|O|®

5:32:13

25 672

5:16:50

26 876

5:12:02

26 029

4:51:14

22 696

4:25:32

21 256

Tabulka 13 - X odpoledni sména (Zdroj: vlastni)

X ODPOLEDNI SMENA

CINNOST R NAJEZD
RIDIC
(h] [m]
4:59:04 A 21881
5:21:57 B 25108
5:46:15 C 22 465
5:32:51 D 24584
4:05:53 E 18 640
5:04:03 F 24787
4:27:54 G 20515
4:39:38 H 23431
5:05:02 | 25435
5:10:11 J 25141
5:01:17 X (Fidi¢/sména) 23 199
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Tabulka 14 - No¢ni sména - ¢innost a najezd (Zdroj: vlastni)

ZONA

NOCNi SMENA

¢.

1

¢.2

¢.3

¢.

4

¢.5

RIDIC

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST | NAJEZD
[h] [m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

>

5:18:36

20 608

5:22:09

22 691

3:56:41 | 16 819

4:09:13

18 689

5:40:23

24110

3:47:42

14 211

5:08:17

25338

5:52:20 | 26 120

5:45:31

24 664

5:59:05

25419

6:06:16

23 384

5:44:56

21628

5:40:24 | 21 478

5:15:00

19 244

5:12:48

20 142

5:32:53

24 098

5:30:49

24 612

4:57:16 | 23770

5:09:05

23 984

5:15:24

24 998

3:49:15

14 766

3:51:24

14 987

5:41:35 | 30 681

5:41:20

28 897

5:30:50

28 233

5:17:13

27 164

4:48:20

23 272

4:10:40 | 20 982

3:36:22

16 939

3:58:56

17 756

4:28:16

20728

4:33:05

21972

5:22:22 | 22 989

5:17:26

23 627

3:55:33

15 027

4:14:33

21601

4:37:49

22 919

3:54:54 | 19 636

3:53:31

16 219

3:57:11

16 251

—|ZT|O|mMmM|O|O |

5:58:01

31558

5:30:18

29 956

5:33:04 | 30 196

5:56:50

33 007

3:41:39

17 617

—

5:20:38

25992

5:21:34

25 621

5:34:09 | 26 492

4:50:28

22 314

5:42:04

29 947

ZONA

NOCNi SMENA

v

C.

6

c.7

¢. 8

v

C.

9

¢. 10

RIDIC

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST | NAJEZD
[h] [m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

CINNOST
[h]

NAJEZD

[m]

>

5:34:01

23 633

6:07:25

26 909

5:42:55 | 25908

5:44:33

25 309

5:39:42

25 889

5:27:53

26 925

4:55:55

21 655

5:10:23 | 24 440

5:41:33

27 690

4:35:48

21945

5:53:00

20 368

5:37:04

21022

5:49:55 | 21 964

4:54:30

17 972

5:16:18

19 685

4:59:04

23 378

4:27:30

20101

4:39:30 | 19 507

5:05:16

23 244

4:50:40

22 862

5:35:24

27 400

2:59:57

13183

5:09:42 | 26 578

5:22:53

26 865

3:42:42

21022

4:43:50

22 579

4:55:19

22 357

5:11:11 | 25332

4:35:48

22 059

4:37:26

21493

3:50:56

14 445

3:56:53

14 268

4:28:34 | 20 728

4:33:52

21 689

4:27:18

20483

4:28:15

23 063

4:18:03

22 854

4:53:30 | 24 854

4:47:51

25 067

2:25:17

12 346

4:21:45

17 751

5:49:07

29 140

5:46:17 | 27 763

3:46:51

22 497

2:50:32

17 163

—|—]lT|O|mM|mM|T|O |

5:29:11

28 254

5:33:28

29 297

5:26:56 | 26 803

6:08:13

26 683

5:05:39

23 532

Tabulka 15 - X noéni sména (Zdroj: vlastni)

X NOCNi SMENA

CINNOST R NAJEZD
RIDIC
[h] [m]
5:19:34 A 23057
5:14:27 B 23 841
5:33:01 C 20 689
5:02:45 D 23 055
4:44:30 E 23261
4:35:30 F 21993
4:29:25 G 19 596
4:09:05 H 20 481
4:55:26 | 25 665
5:27:14 J 26 494
4:57:06 X (Fidi¢/sména) 22813
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Tabulka 16 - X srovnani smén (Zdroj: vlastni)

CINNOST X (Fidi¢/sména) NAJEZD
(h] [m]
5:04:52 RANNIi SMENA 23741
5:01:17 ODPOLEDNI SMENA 23199
4:57:06 NOCNi SMENA 22 813

Posledni z tabulek nazorn¢ dokazuje logickou piimou Umérnost mezi dobou cinnosti
a najetou vzdalenosti. Vyjadiuje zav€ry vyzkumu formou aritmetickych praiméri poc¢itanych
z dat 10 fidic¢t na 10 sménéach kazdého ze 3 jejich typu. NejlepsSich vysledkti dosahuji
pracovnici na ranni sméné (¢innost 5:04:52 hodin, n4jezd 23 741 metr(), nejhorSich na no¢ni
(¢innost 4:57:06 hodin, najezd 22 813 metrti). Na zbyvajici, odpoledni sméng¢, je to Cinnost

5:01:17 hodin a ndjezd 23 199 metrt.

7.3 Podpilirna opatieni

Vzhledem k tomu, ze zjisténé rozdily ve vykonech sledovanych zaméstnancti obsluhujicich
vysokozdvizné voziky na vSech tfech typech smén nemaji ve findlnim dusledku vliv na
provoz vyrobnich linek, a nedochézi tak timto k pfimému ohroZeni zastaveni provozu,
a v disledku toho k naslednym finan¢nim ztradtdm, nepovazuji za nutné stavajici situaci
korigovat napravnym opatfenim. V uvahu ptipadajici posileni kontroly pracovnik no¢nich
smén (je na nich pfitomno méné zaméstnanct z fad managementu, kteti mohou na podiizené
dohlizet, nez na dvou zbylych sménach) formou pfimého dohledu na pracovisti by s sebou
neslo v disledku zbyte¢né naklady navic a produktivita vyrobnich linek by se tim nijak

nezvysila. Z toho divodu povazuji i toto opatfeni za pro podnik nevyhodné.
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8 OVEROVANI AUTENTICNOSTI DAT V REAL-TIME LOCATING
SYSTEM

Béhem své praxe v podniku jsem provedl komparaci dat ze Sewio RTLS s realnym stavem.
PouZzitymi metodami byly metoda piimého pozorovani (pochtizky po halach) a analyza
internich podnikovych dokumentl vztahujicich se k manipulacni technice (mély by
reflektovat skute¢né pocCty, evidencni Cisla a umisténi zafizeni). V neposledni fad¢ jsem

ziskaval informace skrze ustni i pisemnou komunikaci s pracovniky firmy.

8.1 Sewio RTLS

Pro digitalizaci pohybu uvniti hal vyuziva SKODA AUTO lokalizaéni systém v realném
case od spoleCnosti Sewio Networks, ktery zprosttedkovava sledovani pohybu aktiv,

materidlovych toki i pracovnikti na zakladé Sirokopasmové radiové komunikace.

Hardware systému se sklada z vysilact (tagl) a pfijimaci (kotev) signalu. Tag je malé
elektronické zafizeni umistujici se na pfedmét monitoringu (objekt nebo osobu). Vysila
signal, ktery je pfijiman kotvami. Kotvou se tedy rozumi pfistroj pro piijem signalu
vysilaného tagy. Rozmistuji se po budové v dostatecném poctu na to, aby bylo zajiSténo
pokryti celého pozadovaného prostoru. Obdrzené informace nasledné pieposilaji dal na

lokalizaéni server, jenz vypocitava polohu tagu. (RTLS UWB Platform, 2022)

Prostfednictvim softwarové slozky potom probihd tfeba kontrola ¢i udrzba, jednoduse

sprava celého systému. (RTLS UWB Platform, 2022)

Timto zplsobem je v soucasnosti systematicky sledovana vétSina manipulacni techniky
jezdici po halach budovy K7. Diky tomu lze na pocitaci analyzovat jeji najetou vzdalenost,

dobu jizdy, prostoje v misté a Case nebo heat mapu jizdy a spaghetti diagram.

8.2 Vysledky Setieni, navrhy a jiz provedené opravy chyb

e Pfi kontrolovani souladu pocti jednotlivych vozidel v databazi RTLS a v seznamu
techniky jsem pfiSel na to, ze 35 kust elektrickych tahact LTX 70 (evidenéni ¢isla
AxxxC) a vSechny 3 elektrické vysokozdvizné voziky RX 20 (eviden¢ni cisla
DxxxC) byly v RTLS vedeny jako vysokozdvizné voziky s vysuvnym zvedacim
zatizenim FM-X (evidencni ¢isla FxxxC), a tim padem také zatazeny do Spatné

kategorie.
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e Po korekcich databaze, zahrnujicich napravu chybné oznacenych zafizeni i vytvoteni
vlastni kategorie pro RX 20, se mélo podle systému nové v budové K7 nachazet
celkem 58 LTX 70, 50 FM-X a 5 RX 20. Dale je vramci hal budovy K7
monitorovano vSech 28 automaticky vedenych vozidel (AGV/FTS), na ty se ale moje
pozorovani nevztahovalo, zabyval jsem se pouze analyzou ostatnich tii kategorii.

Zbyla manipulaéni technika (4 kusy EXV-SF a 9 kusti RX 60) neni tagy vybavena.

e Tyto hodnoty z RTLS ve dvou piipadech nekorespondovaly s hodnotami ze
seznamu. Vysokozdviznych vozikl s vysuvnym zvedacim zafizenim FM-X Ccital
totiZz o jeden méng¢, to znamena 49, a elektrickych vysokozdviznych voziki RX 20

0 2 méng¢, tedy 3 kusy. U elektrickych tahacti LTX 70 pocty souhlasily (viz tabulka).

Tabulka 17 - Pocty kusti manipulaéni techniky (Zdroj: vlastni)

........... V seznamu (ks) V RTLS (ks)
LTX 70 58 58
FM-X 49 >0
RX 20 3 S

e Postupné jsem proto kontroloval zapis veskerych vozidel u vSech tii kategorii v obou

zdrojich (RTLS 1 seznamu manipula¢ni techniky). Nalezené rozdily viz tabulka:

Tabulka 18 - Komparace dat RTLS se seznamem (Zdroj: vlastni)

V seznamu ANO, v RTLS NE | V RTLS ANO, v seznamu NE
LTX 70
B

A048C

FM-X
F203C F049C
F204C F050C
F205C F051C
F206C F052C
F207C F053C
F054C

RX 20
D107C
D112C

e Neshody jsem konzultoval s pracovnikem, do jehoz gesce sprava manipulacni

techniky (vyjma AGV/FTS zatizeni) spada, a dozvédél se, ze:
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o FM-X: F203C, F204C, F205C, F206C ani F207C nebyla pii zavadéni do

provozu tagy opatiena a budou jim doplnény.

o FM-X: F049C, F050C, FO51C, FO52C tvoti rezervu, vyuzivaji se sporadicky
v pfipadech potfeby a mohla by pro né byt vy€lenéna zvlastni samostatna

kategorie. V seznamu zaznamenana nejsou.

o FM-X F053C spole¢né s RX 20: D107C, D112C se tu uZ nepouzivaji, tudiz
jsou v databazi RTLS aktualné nadbytecné.

o FM-X F054C je docasné zapijcen z hlavniho zdvodu v Mladé Boleslavi,
z toho divodu neni veden v seznamu manipulacni techniky budovy K7

v Kvasinach.
Co se tyka LTX 70, postupoval jsem takto:

o A047C se v aplikaci RTLS jevil jakozto pasivni. Sel jsem provéfit situaci na
misto, kde systém urcoval jeho polohu, ale fakticky se tam nevyskytoval.
Zobrazoval se nespravné, protoze po jeho odstaveni mimo provoz nedoslo
k vymazu z databidze. Na zdklad¢ tohoto zjisténi byl ze softwaru jiz

odstranén.

o Al122C, jenz figuruje v seznamu, ale v RTLS ne, jsem se taktéz vydal hledat

do terénu a nalezl ho bez tagu, ktery mu tak bude dodate¢né pfimontovan.

o Taha¢ v aplikaci viditelny pod oznadenim A048C jsem jeji pomoci
lokalizoval na hale a fyzicky identifikoval jako A057C. Prob¢hl tedy prepis
v systému z eviden¢niho ¢isla AO48C na AO057C. V tomto bod¢ se
nesouhlasné pocty kusit manipulaéni techniky mezi vystupy RTLS

a seznamem podaiilo vyjasnit.

Na zéklad¢ dat RTLS reportli nékolika smén (vSechny typy smén — noc¢ni, ranni,
odpoledni) jsem vyselektoval zvIast' ta zafizeni, kterd vykazovala dle softwaru
nulovou vytizenost. Tento vycet logicky obsahoval vySe psand vozidla jiz
nepouzivana a rezervni. U ostatnich (2 LTX 70 a 8 FM-X) m¢ zajimalo, zdali se jim
pfipisovana vytizenost 0 % nelisi od reality s podezienim na nefunkénost nebo

absenci tagl, ackoliv v databazi RTLS evidovana jsou.

Dot¢enou manipulacni techniku jsem proto vyhledaval pfimo v terénu a ovéfoval,

jestli je v €innosti a osazena tagy. Vyslo najevo, Ze ve vSech piipadech oboji platilo.
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Problém spocival ve funk¢ni strance tagl, které nezamétovaly polohu téchto zatizeni

a data tak neodpovidala skutecnosti. Byly tedy opraveny.
Po napravée veskerych odhalenych nesrovnalosti by méla situace vypadat nasledovné:

Tabulka 19 - Pfehled manipula¢ni techniky v kusech (Zdroj: vlastni)

Manipulacni technika v kusech (ks)
V seznamu: 123 ks

110 ks sledovanych v RTLS | 13 ks nesledovanych v RTLS
+
Neuvedeno v seznamu: 32 ks
4 ks rezervy | 28 ks FTS

155 ks
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ZAVER

Bakalai'sk4 prace se zabyva analyzou pohybu manipulaéni techniky ve spole¢nosti SKODA
AUTO a.s. v Kvasinach. Pro jeji zpracovani jsem vyuzival zejména odborné monografie,
¢lanky z odbornych ¢asopist a pochopitelné také interni firemni materidly jak v tisténé, tak
i v elektronické podobé a rovnéz softwarové vybaveni programli Sewio RTLS a STILL

FleetManager 4.x.

Teoretickd Cast prace se zaobird samotnou logistikou jakozto védni disciplinou, jejim
Clenénim, cili, Cinnostmi a aktivnimi i pasivnimi prvky, manipula¢ni technikou od
manipulace s materidlem a jeho dopravu pies kritéria vhodného vybéru az po specifikaci
jejich nejriznéjsich druhti. Dale jsem rozebiral specifika logistiky v automotive, kde figuruji
filozofie a metody Just-in-Time (JIT), Just-in-Sequence (JIS), Kanban a Toyota Production
System (TPS). Tuto ¢ast uzavira kapitola vénujici se lokaliza¢nim systémum v realném cCase,

tzv. Real-Time Locating Systems (RTLS).

V ramci praktické (analytické) casti byly feSeny 2 cile. Prvni z nich spoc¢ival v analyze
pohybu manipulac¢ni techniky, pfesnéji, zaméfil jsem se na pracovni vykony fidich
vysokozdviznych vozikii s vysuvnym zvedacim zatfizenim FM-X za U¢elem nasledného
zkoumani pfipadnych rozdili v zavislosti na typu smény (ranni, denni, no¢ni). Nejlépe
v tomto ohledu dopadla ranni, naopak nejhiife no¢ni. Nicméné mezi vykony pracovnikll na
jednotlivych typech smén nevznikaji zdsadni rozdily s ohledem na dodrzeni plynulosti

provozu vyroby, tudiZ shleddvam za nepotiebné stavajici situaci néjak fesit.

Druhy cil pak pfedstavoval komparaci dat RTLS s redlnym stavem. Porovnéaval jsem, zda
koresponduji data v seznamu manipulacni techniky s daty v systému Sewio RTLS.
V nékterych piipadech bylo zapotfebi vydat se do terénu a dotéenou manipulacni techniku
vyhledat pifimo v provozu na haldch, aby mohla byt zkontrolovéna funkcnost tagu €1 spravné
oznaceni vozidla. Nalezené neshody prosly korekcemi a doslo tak k népravé predchoziho

stavu.

Vystupy prvniho z Setfeni tedy pfinesly v konecném vyznéni pozitivni zavér, zatimco na
zéklade¢ vysledka druhého bylo zapottebi provést nékteré tipravy. Z tohoto pohledu povazuji
za vhodné provadét v pravidelnych intervalech kontrolu autenticnosti dat v RTLS

v souvislosti s osazenim a funkénosti tagh u jednotlivych zatizeni.
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SEZNAM POUZITYCH SYMBOLU A ZKRATEK

AGV Automated guided vehicle (automaticky vedena vozidla)
aj. ajiné

a kol. a kolektiv

apod. a podobné

a.s.  akciova spolecnost

atd.  atak dale

cca  cirka (ptiblizn¢)

¢islo

<

CSN  oznaceni Ceskych technickych norem

EN  oznaceni evropskych technickych norem

et al. Etalii (a kolektiv)

FTS Fahrerlose Transportsysteme (automaticky vedena vozidla)

GM  General Motors

ISO  Mezinarodni organizace pro normalizaci

JIS  Just-in-Sequence

JIT  Just-in-Time

L&K Laurin a Klement

LiDAR Light Detection And Ranging (typ laserového méieni vzdalenosti)
LPG Liquified Petroleum Gas (zkapalnény ropny plyn)

OEM Original Equipment Manufacturer (vyrobce originalniho vybaveni)

PHEV Plug-in Hybrid Electric Vehicle (automobil s kombinovanym pohonem spalovaciho

motoru a elektromotoru)
RFID Radio Frequency Identification (radiofrekvencni identifikace)
RTLS Real-Time Locating Systems (lokaliza¢ni systémy v redlném cCase)

Sb.  Sbirky (zakonil)
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SUV  Sport Utility Vehicle (sportovni uzitkové vozidlo)
tj. tj.

TPS Toyota Production system

tzv.  takzvany

UWB Ultra-wideband (ultra Sirokopasmova komunikace)
Wi-Fi Wireless Fidelity (bezdratové ptipojeni)

© copyright (symbol autorskych prav)

% procento

stupen
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PRILOHA P I: ZAVOD KVASINY
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Zdroj: (Zavod Kvasiny, 2021)
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PRILOHA P II: LAYOUT BUDOVY K7

Zdroj: (Layout budovy K7, 2022)
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PRILOHA P III: TERMINY TYKAJICI SE CASTI MANIPULACNICH
VOZIKU
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1 podvozek 411 2 protizavazi 4.1.2 3 hnana naprava 421
4 fizena naprava 422 5 stozar 413.21 6 zdvihaci deska 13.2.31
7 vidlice 4121 8 volant 41011 9 ochranny ram 7.32

Zdroj: (CSN ISO 5053, 2001)
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PRILOHA P IV: UDAJE O VOZIKU A JEHO ROZMERY
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Udaje o voziku a jeho rozméry

B @ = & o b W R =

B A B B B R =2 =k =h =k =k =k =h =k =k =k
o bk W N = DO @ @ MmN = O

celkovd vitka

maximalni vyska zdwihu

witka se spuSEnym @Amem
wyika volného zdvihu

sviatla vyika pod rAmem

suvatld vyika v rozvoru

wytka pro kabinu nebo ochranny ram
Eitka

vyl Eitka ramen vidlice

predni rozchod

zadni rozchod

wyloZeni te&sté biemene

predni piesah

razvar

zadni phesah

ditlka bez vidlice zdvibu
néjezdovy dhel

rampovy dhel

vyjezdovy Ghel

predklon

zaklon

minimaini vnitini polomér otaddeni
minimaini vnégsi polomér otadeni
ririmalni Sifka ulitky

minimaini ifka ulitky pro pravodhlé stohovani (pro danou paletu)

Zdroj: (CSN ISO 5053, 2001)

hi212
2.1
51211
513
517
518
51213
5123

58.1
582
511
5161
59
16.2
5122

519

5251
5252

520
521
522

CSN IS0 5063



UTB ve Zliné, Fakulta logistiky a krizového Fizeni

72

PRILOHA P V: TAHAC

Zdroj: (EZS 570-5100, © 2023)
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PRILOHA P VI: PRIVES

Zdroj: (PEivés, © 2023)
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PRILOHA P VII: RUCNI PALETOVY VOZIK

Zdroj: (AM 30, © 2023)
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PRILOHA P VIII: VYSOKOZDVIZNY VOZIiK S CELNI INSTALACI
VIDLIC
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Zdroj: (EFG 112, © 2023)
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PRILOHA P IX: VYSOKOZDVIZNY VOZIK S BOCNI INSTALACI
VIDLIC (RETRAK)
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Zdroj: (ETV/ETM 210-216, © 2023)
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PRILOHA P X: VYCHYSTAVACI VOZIK
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Zdroj: (EKS 412s, © 2023)
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PRILOHA P XI: REGALOVY ZAKLADAC

Zdroj: (STC2BIA, © 2023)
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PRILOHA P XII: NiZKOZDVIZNY VOZIK

Zdroj: (ERE 225i, © 2023)



