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ANOTACE

Diplomova prace se zabyva monitoringem manipulacni techniky v oddéleni PK ve spole¢nosti
SKODA AUTO a.s. Analyza se tyka manipula¢ni techniky, stavajicich monitorovacich systémt
a funkce monitorovacich systémi. Bude navrhnut novy monitorovaci systém manipulacni
techniky véetné novych monitorovacich funkci. Soucasti zhodnoceni nového monitorovaciho

systému bude vyc¢isleni investicnich nékladii a ¢asovych tuspor opravnéného zaméstnance.

KLICOVA SLOVA

monitorovaci systémy, manipulace, manipulacni technika, logistické technologie

TITLE

The monitoring of handling technology in the PK department in the company SKODA AUTO

a.s.

ANNOTATION

This master thesis focuses on the monitoring of the handling technology in the PK department
of the SKODA AUTO a.s. The analysis covers the topics of handling technology, the current
monitoring systems and their functions. As an outcome, this master thesis aims to provide
a suggestion for a new monitoring system of the handling technology, including a proposal for
a new monitoring function. As a final part, the evaluation of the new monitoring system also

contains a calculation of the investment costs and the time savings for the employees in charge.

KEYWORDS

monitoring systems, handling, handling technology, logistic technologies
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UvVOD

Diplomové priace se zabyvd monitoringem manipula¢ni techniky, konkrétné
monitorovacimi systémy, které sleduji manipulacni techniku obsluhovanou zaméstnancem
pohybujici se v oddéleni PK ve spolenosti SKODA AUTO a.s. V dnesni dobé existuji vyspélé
vyrobni spolecnosti, které kladou diiraz na maximalni informovanost ve veskerych castech
logistického fetézce. Jejich snahou je zaméteni se na efektivni vyuzivani ¢asu a redukovani
¢innosti a procest trvajicich déle, nez je nutné. Proto je potfeba zvysit pozornost u vyuzivanych
monitorovacich systémil a technologii, které poskytuji uzivateli aktudlni informace kdykoliv je
pottebuje. Nutnou podminkou je spolehlivé fungovani novych technologii a systém pfi jejich
zavadeéni ve spole¢nosti, jelikoz nespolehlivé fungovani technologii a systému nelze nahradit
lidskou pracovni silou, z ¢ehoz miize dojit k financnim ztratdm spole¢nosti.

Pro spolecnost zabyvajici se velkoobjemovou vyrobou je dilezité sledovani produkta
od jejich vyroby, ptes skladovani, konsolidovéni a az po jejich nasledné expedovéni. Na tyto
procesy jsou ve spolecnostech kladeny vysoké naroky, které musi byt konkurenceschopné.
Neustale vyvijejici se technologie vedou ke zlepSovani logistickych procesti. Kazda spole¢nost,
ktera chce byt konkurenceschopnd a mit vysoké postaveni na trhu, musi témto zménam jit
naproti a nebat se zavadét nové piistupy ¢i technologie vedouci jesté k efektivnéjSim procesim
a usporam nakladu.

Cilem diplomové prace je na zéklad¢ analyzy stavajicich monitorovacich systémi
manipulacni techniky navrhnout novy monitorovaci systém. Hlavnim problémem je podle
spole¢nosti SKODA AUTO a.s. neefektivni sbér dat a analyzovani manipulaéni techniky ve
stavajicich monitorovacich systémech, jelikoz tato ¢innost zabere opravnénému zameéstnanci
mnoho c¢asu. Manipula¢ni technika je pouzivand od dvou spolecnosti, a to STILL
a Jungheinrich, tedy je sledovana ve dvou monitorovacich systémech, a to FleetManager 4.x
(STILL) a ISM ONLINE (Jungheinrich). Oba monitorovaci systémy nabizeji riizné sledovaci
funkce, ale n¢které funkce lze nalézt pouze v jednom ¢i druhém monitorovacim systému
manipulacni techniky.

Jelikoz je ve spolecnosti mnoho pouZzivané manipulacni techniky, bude zapotiebi
navrhnout lepsi fungovani monitorovacich systémii, které povedou k lepsimu a rychlejSimu
sledovani. Dilezitou soucasti bude zhodnoceni navrhovaného feSeni, tedy jaké piinosy

navrhované vyuziti monitorovaciho systému pfinese.



1 TEORETICKE ASPEKTY MONITORINGU
MANIPULACNI TECHNIKY

vvvvvv

kterému by se méla vénovat mimotadna pozornost dle nazoru Grose (1993). Dilezité je spravné
nastaveni logistickych ¢innosti, které jsou nezbytné k uspésnosti podniku. Jednim z kli¢ovych
cili dnesni logistiky je zvySovani produktivity pii manipulaci s materialem, ponévadz tento
okruh cinnosti nelze vyloucit. Této Cinnosti se tykd velké mnozstvi nakladi spojenych
s distribuci, tudiz jednou z moznosti je investovat kapitdlové prostfedky do modernizace

manipulacnich prostredki a zatizeni.

1.1 Definice logistiky

Logistiku Ize definovat nékolika zptisoby. Sixta a Macat (2005, s. 25) definuji logistiku
jako ,7izeni materialového, informacniho i financniho toku s ohledem na vcéasné splnéni
pozadavkii findlniho zakaznika a s ohledem na nutnou tvorbu zisku v celém toku materialu. Pri
plnéni potreb finalniho zdakaznika napomdha jiz pri vyvoji vyrobku, vybéru vhodného
dodavatele, odpovidajicim zpiisobem Fizeni vlastni realizace potreby zakaznika (pri vyrobé
vyrobku), vhodnym premisténim pozadovaného vyrobku k zdkaznikovi a v neposledni radé
i zajisténim likvidace mordlné i fyzicky zastaralého vyrobku. *

Cempirek (2010, s. 13) ve své publikaci vysvétluje logistiku jako: ,,organizace,
planovani, Fizeni a uskuteciovani toku zbozi, pocinaje vyvojem a nakupem a konce vyrobou
a distribuci objednavky finalniho zakaznika tak, aby byly splnény vsechny pozZadavky trhu

pri minimalnich ndkladech a minimalnich kapitalovych vydajich. *

1.2 Logistické rizeni

Logistické ftizeni vyjadiil Lambert, Stock a Ellram (2000) jako pribéh plénovani,
realizace a u€inného fizeni, vykonného toku a skladovani zbozi, materidlu ¢i sluzeb
a potfebnych informaci z mista vzniku do mista spotfeby. DileZitym cilem je uspokojit
pozadavky a potieby zakaznikl. Na Obrazku 1 je zobrazen logisticky fetézec, ktery 1ze rozd¢lit
na aktivni a pasivni prvky. Sixta a Macat (2000, s. 221) tvrdi, ze ,, jsou aktivnimi prvky technické
prostiedky a zarizeni pro manipulaci, prepravu, skladovani, baleni a fixaci a dalsi pomocné
prostredky a zarizeni.“ Dale tvrdi, ze technické prostfedky a zafizeni pfendseji informace.
Pasivni prvky se daji formulovat jako zasilky, jednotky ¢i kusy, které jsou manipulovatelné,

pfepravované ¢i skladovatelné.
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DODAVATEL 5 VYROBNI " DISTRIBUCNI 2 VELKO- s FINALNI
SUROVINY PODNIK CENTRUM OBCHOD ZAKAZNIK

Obrazek 1 Logisticky fetézec (Sixta a Macat, 2005, s. 119)

1.3 Materialovy tok

Autofi Sixta a Zizka (2009) uvadi, Ze fizeni v oblasti materiali je velmi vyznamné pro
celkovy logisticky proces. Rizeni materialtl sice nesouvisi skoncovym zakaznikem,
ale rozhodnuti pfijata v tomto useku logistického procesu maji piimy vliv na Uroveil
poskytovaného zdkaznického servisu, tim padem je podnik schopen vyrovnat se konkurenci.
Vysi zisku, kterého je podnik schopen na trhu dosahovat, v prvni fadé ovliviuji piijata

rozhodnuti. Na nasledujicim Obrazku 2 je znazornéno schéma toku materialii a informaci.

> —— plan o plan o zpracovani ... objednavka
nég(up zé:_?.obovanf < yiroby “ objednavek 4 zakaznika
v j i - :
objednévka i P |
\ A \ A \ :
A 4 sklad sklad :
DODAVATEL C==> materidli =S VYROBA [===3> hotowych E===t> ZAKAZNIK
adild vyrobk(l
> tokmateridu = . p tok informaci

Obrazek 2 Informacni a materialovy tok (Sixta a Macat, 2005, s. 51)

Drahotsky a Rezni¢ek (2003) zmifiuji ve své publikaci, Ze dal§i soucasti obshového
procesu je manipulace s materidlem. Potfizovaci ndklady na manipulacni zafizeni byvaji pro
podnik jedny z téch zasadnich. Pro planovani a realizaci s materidlem je vyznamny systémovy
postoj, ktery stanovuje, jak casto bude nezbytné manipulovat s materidlem. Podle koupeného
mnozstvi manipulacnich zafizeni se ur¢i manipulaéni procesy. Rozhodujicim faktorem pro
manipulacni zatizeni je druh obalu, ktery bude vyuzivan pfi manipulaci a vymezi se i ¢asova
obtiznost. Zefektivnéni manipulace s materidlem a na zlepSeni produktivity se vyuZzivaji
progresivni technologie, které se snazi automatizovat Cinnosti jako napi. uskladnovani,

vyhledavani kusovych zasilek, lokalizovani zboZi, snimaci systémy ¢i pasové dopravniky.

1.4 Manipulacni a prepravni jednotky
Manipulacni a prepravni jednotky spadaji do pasivnich prvki logistického fetézce (Sixta
a Macat, 2005). Manipulacni jednotka je jakékoliv mnozstvi materialu, které utvaii schopnou

jednotku manipulace, bez nutnosti dal§ich uprav. S manipulacni jednotkou se zachazi jako
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s jednim kusem. Pfepravni jednotku tvoifi mnozstvi materidlu, které je mozno bez dal$ich uprav
pfepravovat. Pfepravnim prostiedkem neboli technickym prostiedkem se rozumi napft. paleta,
prepravka, kontejner atd., ktery tvofi manipulacni ¢i pfepravni jednotku a umoziuje snadnéjsi
manipulaci nebo pepravu. Manipulaéni jednotky se podle Grose, Baran¢ika a Cujana (2016)
tvofi postupnym spojovanim prodejnich obali. Mojzis (2002) je rozdélil na manipulacni
jednotky I. az IV. tadu:

e  Manipulac¢ni jednotkou I. fadu se rozumi logisticka jednotka, ur¢end k manipulaci a pii
prachodu logistickym fetézcem by se neméla dale delit. Jeji maximalni hmotnost je
15 kg. Tuto manipulacni jednotku muze tvofit vice vyrobki uloZzenych do bedny,
krabice ¢i pfepravky.

e  Manipulacni jednotky II. fadu se snazi efektivné manipulovat ve skladech ¢i vyrobé. Je
uzpusobena k manipulaci mechanické ¢i automatizované a dale k ptepravé. Tato
jednotka je slozena z manipulacnich jednotek I. fadu a jeji maximalni hmotnost se uvadi
do 5 000 kg. Patii sem naptiklad palety a mensi kontejnery.

e  Manipulacni jednotky III. fadu slouzi pouze k vnéjsi dalkové kombinované pieprave
a k vnéjsi mechanické ¢i automatizované manipulaci. Maximalni hmotnost jednotky je
urc¢ena do 30 500 kg a je sloZena z manipulaénich jednotek II. fadu. Do této skupiny se
fadi velké kontejnery ¢i vyménné nastavby.

e  Manipula¢ni jednotky IV. fadu jsou uréeny pro dalkovou kombinovanou vnitrozemskou
¢1 namoini pfepravu v barkovych systémech. Maximélni hmotnost jednotky je do
2 000 t. Jako ptepravni prostfedek se pouZzivaji clunové kontejnery.

Nejvice vyuzivanymi fady ve vnitropodnikové logistice vyrobnich podnikll jsou prvni

dva fady, a to hlavné& palety a piepravky (Mojzis, 2002).

1.4.1 Prepravky

K nejvice pouzivanym manipulacnim jednotkam 1. fddu ve vyrobé ¢i skladech,
fadi Gros, Baranéik a Cujan (2016) pfepravky. Tyto piepravky jsou bud’ dievéné, hlinikové,
ocelové, plechové nebo plastové, které jsou nejvice pouzivané. Dle Sixty a Macata (2005) jsou
prepravky dtlezité pii rozvozu materidlu a mezioperaéni manipulaci. Piepravky jsou
zkonstruované k ruéni manipulaci a jsou stohovatelné. Ke sjednoceni plastovych ptepravnich
obali pro dopravu v automobilovém primyslu se vyvinuly normalizované malé oteviené ¢i
uzaviené plastové prepravky KLT, které jsou v soucasné dobé nejvice pouzivany po celém
svété (Gros, Baran¢ik a Cujan, 2016). Piiklady plastovych piepravek KLT vyvinutych
od spolecnosti VDA (Verband der Automobilindustrie) jsou zobrazeny na Obrazku 3.
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Obrizek 3 Plastové piepravky KLT (Gros, Baranéik a Cujan, 2016, s. 380)

1.4.2 Palety
Sixta a Macat (2005) zminuji ve své publikaci, Ze palety jsou manipula¢nimi jednotkami
II. fadu, které slouzi k meziopera¢ni manipulaci, skladovym ¢i loznym operacim a k ptreprave
v celém rozsahu logistickych fetézct. Jejich tvar je uzplsoben ke snadné manipulaci
vidlicovymi voziky (nizkozdvizné voziky, vysokozdvizné voziky) a palety je mozné umistit do
regalii nebo stohovat. Zbozi na paleté je dalezité zafixovat smrst'ovaci folii ¢i vazacimi pasky,
aby se zboZi na paleté nijak nepohybovalo.
Podle Grose, Barandika a Cujana (2016) ma klasicki EURO paleta rozméry
800 mm x 1 200 mm a vysku 144 mm. Nejcastéji jsou vyrdbény z dievéného, papirového,
plastového a kovového materialu. Nosnost palety se pohybuje od 1 000 kg do 2 000 kg, podle
materialu, z kterého je vyrobena. Tyto ,,europalety nesou ochrannou znacku EUR a jsou
vratné (Sixta a Macat, 2005). V Evropé se nejvice pouzivaji EURO palety, ale v USA a Velké
Britanii se nejvice pouzivaji nevratné ISO palety, kde jejich rozméry se 1i8i pouze v §ifce, a to
1 000 mm.
Autofti rozd€luji palety podle jejich provedeni na:
e  proste,
e skiinove,
e  ohradové,
e sloupkové a
e specialni.

Na Obrazku 4 je mozné vidét typy ,, europalet ““ dle jejich provedeni.
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Paleta

dievéna BApHOS

kovova ' plastova

Obrazek 4 Typy EURO palet (Gros, Baran¢ik a Cujan, 2016, s. 381)

Paletizace umoziuje zlepSeni bezpec¢nosti, hygieny prace, a predevsim diky ni dochézi
k usporam provoznich nakladt dle Sixty a Macata (2005):
e zredukovanim nékladii na obalovy material,
e zrychlenim obratkového zbozi,
e poklesem poctu dopravnich a skladovych operaci,
e {Usporou energie a

e lepSim vyuzitim skladovych ploch.

1.5 Manipulacni prostiedky a zarizeni

Manipulacni prostfedky a zafizeni jsou aktivnimi prvky logistického fetézce (Sixta
a Macat, 2005). Ve své publikaci Cempirek (2007) uvadi, Ze jsou manipulaéni prostfedky
zkonstruovany k pfemistovani, nakladani ¢i1 vykladani véci nebo materialu, obchu
a skladovani. Manipula¢ni prostfedky by mély plnit ¢innost napt. prepravni, dopravni, zdvihaci
¢i skladovaci. Existuje mnoho prostfedkli ¢i zafizeni zkonstruovanych k manipulaci
s materidlem, proto je Sixta a Macat (2005) d¢€li na prostiedky a zatizeni s pretrzitym pohybem
a na prostiedky a zafizeni s plynulym pohybem neboli dopravniky.

Déle Sixta a Macat (2005) zarazuji do skupiny prostiedkii a zafizeni s pretrzitym
pohybem prosttedky a zafizeni pro zdvih, pro pojezd a pro stohovani. Do druhé skupiny
prostiedki a zafizeni s plynulym pohybem lze zatadit dopravniky podvésné s vle€nymi voziky,
podlahové vozikové, pasové a lanové, zlabové, Clankové, fetézové podvésné, pneumatické

a hydraulické.
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Tahace
Voziky
[— bez zdvihaciho Vozik
zarizeni el Voziky vidlicové

plosinové
Voziky
s motorovym _ | Voziky ; = :
pohonem vysokozdvizné N pRaRENE
L Voziky . — Voziky portalove
se zdvihacim
zafizenim

Voziky vidlicové

Voziky
nizkozdvizné

Voziky plosinové

Obrazek 5 Manipulaéni voziky s motorovym pohonem (Gros, Baranéik a Cujan, 2016, s.
322)

Na vySe uvedeném Obrazku 5 je zndzornéno rozdéleni manipulac¢ni techniky
s motorovym pohonem. Jednd se o nejrozSifenéj$i skupinu manipulacnich prosttedk,
které jsou uréeny pro horizontélni a vertikalni dopravu (Gros, Baran¢ik a Cujan, 2016). Motory
voziki jsou naftové, benzinové, plynové a elektrické, které jsou vyuzivany zejména pro mensi
nosnosti tvrdi Gros, Baranéik a Cujan (2016). Vysokozdvizné a nizkozdvizné voziky véetnd

tahact budou podrobnéji zminény v nésledujicich podkapitolach.

1.5.1 Nizkozdvizné voziky

Nizkozdvizné voziky je mozné rozdélit na manipulacni prostiedky pohanéné vlastni
silou nebo na voziky s elektrickym pohonem. Podle Sixty a Macata (2005) se mohou voziky
s elektrickym motorem se mohou ruc¢né vést, stat ¢i sedét na nich. Prostiedek se sklada ze dvou

vidlic, slouZicich k manipulaci paletovych jednotek ¢i roltejnerti, tvrdi Sixta a Macat (2005).

1.5.2 Vysokozdvizné voziky

Gros, Barancik a Cujan (2016) uvadi, Ze nejvice rozsifenymi manipulaénimi prostiedky
této skupiny jsou ¢elni vysokozdvizné voziky. Jejich charakteristickym rysem je na cele voziku
namontované zdvihaci zafizeni slozené z dvojitého vysuvného stozaru se dvéma az tfemi
teleskopickymi prvky, na nichZ je umistén nosi¢ s manipula¢nimi vidlicemi nebo s ploSinou.
Ve své knize Cempirek (2007) uvadi, Ze pro vysokozdvizné voziky se vyrabé&ji hlavné motory
s elektrickym ¢i se spalovacim pohonem (benzinové, dieselové, plynové). Vysokozdvizné
voziky jsou uréeny piedev§im pro manipulaci s paletami ¢i kontejnery. Gros, Baranéik a Cujan

(2016) tvrdi, ze jejich nosnost je od 88 kg do 9 000 kg, tase ale odviji od hmotnosti
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vysokozdvizného voziku. Rozméry vidlic jsou o délce od 800 mm az 1 800 mm a Sifce 80 mm
az 150 mm. Podle Cempirka (2007) se pro manipulaci s paletovymi jednotkami pouzivaji rizné
specialni typy vysokozdviznych vozik:

e s kiizovym pojezdem (Ctyfcestné),

e s posuvnym zdvihovym zafizenim (retraky),

e vychystavaci neboli vytahové, kde pracovnik tidi vozik z ploSiny zdvihané s vidlicemi,

e s vysuvnymi vidlicemi, které se otaci na jednu ¢i ob¢ strany.

Cempirek (2007) podotknul, Ze v modernich skladovych systémech se ¢im dal casté&ji
pouzivaji automatizacni prvky, napf. pienos dat mezi fidicim pocitaCem a fidicem pomoci
obrazovych termindll na fidicim pultu manipulaénim prostfedku. Technologickym pokrokem
v oblasti manipulaci s materidlem jsou pln¢ automatické manipulacni prostfedky, které jsou
zcela bez fidice, a funguji na zdkladé snimace pro automatické cteni kodovych dat

na manipulacnich jednotkach.

1.5.3 Tahace

Gros, Barancik a Cujan (2016) sdéluji ve své publikaci, Ze pro horizontalni dopravu se
stale vice pouzivaji tahace se spalovacim ¢i elektrickym motorem, které jsou schopny piepravit
vetsi mnozstvi materialu. Jako jejich hlavni vyhodou je schopnost vléct vice piivésnych voziki
s materidlem. K zasobovani vyrobnich linek se uzivaji bezobsluzné vleky, které jsou fizené
napf. pomoci vodi¢i nainstalovanych na podlaze. K uspote provoznich ndklada téchto tahach
dochdazi hlavné z toho ditvodu, Ze vlek nahrazuje nékolik klasickych voziki fizenych obsluhou.

Poftizovaci cena tahact je nizsi nez vysokozdviznych voziki.

1.5.4 Autonomni manipula¢ni prostiedky

V dnesni dob¢ se snazi podniky uspofit na provoznich nakladech, a proto modernizuji
manipulacni prostiedky a prechdzi na autonomni manipulaéni prosttedky. Cempirek (2007)
rozdeluje vedeni voziku na indukéni, optické, laserové a vedeni bez vodici drahy.

Autor tika, ze indukéni vedeni vozikl se sklada z vodiciho kabelu zabudovaného
v podlaze. Tento vodi¢ vytvaii elektrické pole, které zaznamendva snimac piipevnény
ve spodni ¢asti voziku. Indukéni voziky se dé€li na pasivni a aktivni systémy. Pasivni systém
zabezpecuje vedeni voziku a nainstalované znacky po trase, které vozik rozpoznava a zaroven
s méfenim drahy mu slouzi k urceni své polohy. Aby se voziky mohly pohybovat po trase bez
srazek i poruch, je potieba aktivni systém, ktery slouzi ke komunikaci mezi voziky pomoci
fidiciho pocitace. Komunikace pocitace s vozikem je taktéz indukcni, do podlahy se uloZzi

informacni smycky, které slouzi k vyméné idaji, nebo se do indukéniho zafizeni zabuduje
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obousmérny ptenos informaci, ktery zajisti neustalou vyménu dat. Voziky si dokazou urcit
polohu mezi sebou, tim padem jsou schopny fidit pfednost v jizdé na ktizovatkach.

Optické vedeni vozikii definuje Cempirek (2007) tak, ze jiz zminéné optické vedeni méa
nainstalovanou inteligentni kameru a infraCervenou sbérnici pro komunikaci. Vozik se
s kamerou se orientuje dle nalepeného reflexniho pruhu na podlaze. Pti projizdéni zatacek ¢i
vyhybek, jsou pruhy sledovany kamerou a napoméha jim k tomu opticky snimatelné mistni
znacky.

Voziky bez vodici dréhy tidi systém, ktery je zabudovany ve vozicich a ma v sob¢
nainstalovany pfesny plan trasy a pomoci senzorti slouzicich k rozpoznavani prostiedi, dokaze
autonomni vozik pfi nebezpeci srazky véas zastavit, tvrdi autor. Obsluha pouze natidi pomoci
mobilniho termindlu, kam ma autonomni vozik dojet, co ma nalozit a kde vylozit. Vozik tento
ptikaz zatadi do fronty ptikazii, prozkouma okoli a vybere vhodnou cestu do vychozi polohy
a nasledn¢ tento prikaz splni. Mezi vyhody se fadi pruznost pii utvareni tras, jednoduchou
instalaci, moZnost pfidavani novych tras a v neposledni fad¢€ tisporu naklada.

U laserové vedenych voziki jsou dle autora jizdni trasy uloZeny v jejich pocitaci a sami
najdou svd manipula¢ni mista pomoci laserového senzoru. Tyto voziky nepotiebuji vodici
kabely, ani jizdni pruh k jejich orientaci. Autonomni vozik pouZiva metodu triangulace, ktera
béhem jedné otacky zrcatka rozpozndva minimalné Ctyfi odrazky umisténych na sténéach ¢i
sloupech a tim se urci poloha voziku.

Tyto automatické voziky bez lidské obsluhy jsou fizeny automatickym logistickym
syst¢tmem AGV (Automated Guided Vehicle). Pouziva se laserova navigace, kterd nejen ze

odleh¢i praci zaméstnanciim, ale zvysi efektivitu a minimalizuje chyby.

1.6 Monitoring manipulacni techniky a zarizeni

Monitoring manipulaéni techniky slouzi k zefektivnéni provozu a sniZeni celkovych
nakladi (Systémy logistiky, 2012). Monitorovaci systém vyuziva technologie jako je RFID
(Radio Frequency Identification) a GPS (Global Positioning Systém). RFID technologie
dovoluje monitorovani manipulacni techniky nejen v halach, ale i v prostorach, kde signal GPS
pln¢ nefunguje. Informace o pohybu techniky jsou proto s technologii RFID podrobné;si
a pfesngjsi.

Tyto technologie slouzi ke sledovani provoznich wdaji manipulacni techniky
a obsluhujicich zaméstnanct. Kazdy zaméstnanec mé svou ¢ipovou kartu. Na voziku je umistén
pristupovy modul, pomoci kterého se zaméstnanec identifikuje a ziska opravnéni k obsluze.

Soucasné¢ monitorovaci systém zaznamendva informace o pfihlaSené konkrétni osobé,
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dodrzovéani bezpe€nosti prace pii pouzivani manipulacni techniky a poskytuje informace
o technickém stavu manipula¢niho techniky napt. jakou rychlosti a kde se prostfedek pohybuje,
zda je manipulacni technika co nejvice vyuzivana atd. Jednou z dalSich funkci monitorovaciho
systému je identifikace narazli voziku a snahou je tyto narazy co nejvice zamezit. Zptisobovat
je muze napf. nadmérné pretéZzovani techniky nebo pohyb techniky mimo vymezené zony.
Ve vyrobnich podnicich je velmi dalezita efektivni manipulace techniky s materialem, a to se
snazi zabezpeCovat monitorovaci systém ziskavajici veskera data, z kterych lze nasledné
zpracovat fadu analyz napft. — pfesné planovani nasazeni vozik(, centralni evidenci motohodin
(mnozstvi odvedené prace voziku za hodinu) a vyuziti voziku. Tato data jsou pfenasena pomoci
¢tecky z karty nebo bezdratové do pocitace (Dopravni noviny, 2007).

Logistickym informa¢nim systémem se dle Sixty a Macata (2005) rozumi skupina lidi,
technickych nastrojii a metod (programil), zarucujicich sbér, pfenos a zpracovani, uloZeni dat
s umyslem evidovani informaci pro potieby uzivatell, ktefi jsou aktivni v téchto systémech
fizeni.

Logistickych informaéni systém déva podle autorti informace nezbytné pro efektivni
fizeni zboZového toku, jeZ jsou zakladem podnikatelskych ¢innosti.

Z pohledu logistiky musi informacni systémy zahrnovat:

e strategickou, taktickou a operativni uroven fizeni,
e cely logisticky fetézec, a to od ndkupu, pies vyrobu az po konec¢nou distribuci,
e zmény zobrazené v redlném Case.

Logisticky informacéni systém je jednou ze zékladnich soucasti manazerského
informacniho systému. Tento systém musi poskytovat pfesné informace o vzniklych nakladech
v celém logistickém ftetézci, ktery se skladd z materidlového, ftidiciho, informac¢niho
a komunikaéniho systému.

Informace ma pro materidlovy tok dilezity vyznam. Je nepfijatelné, aby doslo

k jakémukoliv pohybu materidlu bez ptedchoziho pohybu informaci.

1.7 Automaticka identifikace

Automaticka identifikace je podle Pernici (2004, s. 920) ,,zaloZena na vyuziti pasivnich,
popripadé i aktivnich prvkii prochazejicich logistickym retézcem k prenosu s nimi souvisejicich
informaci mezi clanky logistického retézce. “ Automaticka identifikace se dle Pernici (2004)

pouziva pro:
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Poskytuji informace z ptectenych identifika¢nich symboli a vysledkli ¢innosti,
které davaji data o jizd€ vozidel a o stavu pracovnich operaci a jsou ulozeny pro budouci
pouziti.

Spolu s informacemi se identifikuji a vyhledavaji pfedméty, napt. dil potfebny pro
montaz.

Identifikace mist slouzi k orientaci v prostoru a vyhledavani pozice urcité manipulacni
jednotky napf. palety.

Kontrola stavii dava informace z identifika¢nich symbolti o stav zasob ve skladech.
Sledovani a fizeni procesii podavaji informace z identifika¢nich symbolti a mohou napf.
fidit vyrobni operace nebo v distribucnich centrech tridit zasilky.

Pfi pohybu materialu ¢i komponenti k montdZznim linkdm je tfeba pienédset spoustu

informaci, a proto k tomu slouzi tyto technologie automatické identifikace a jsou podle

Svadlenky, Salavy a Zemana (2013) rozdé&leny na:

Optické — dochazi k osvétleni znacky ¢i koédu a vyhodnoceni odrazeného svétla
snimacem.

Radiofrekven¢ni (RFID) — funguje tak, ze pfenasi signdl pomoci elektromagnetického
vInéni a informace jsou prenaSena RFID tagu do Ctecky.

Induktivni — pracuje obdobné jako radiofrekvencni technologie s tim, Ze pfenos dat
probihd na mensi vzdalenosti pomoci elektromagnetickych indukei civek v pfijimaci
a vysilaci,

Magnetické — informace jsou zakddované do magnetického prouzku, ktery je umistén
na karté nebo do €ipu prostfednictvim snimané hlavy.

Biometrické — pouZiva se na zadkladé fyziologicky odliSnych znakl a ryst Eloveéka
k identifikaci konkrétni osoby. Tyto znaky a rysy se zdigitalizuji a ulozi do databaze
a naslednym porovnani se identifikuje osoba a to napt. pomoci hlasového rozeznavani,
rozpoznavani obliceje nebo otiskl prsti.

Pernica (2004) tvrdi, Ze v automobilovém pramyslu se k identifikaci hmotnych tokt

v dodavatelskych a logistickych systémech pouzivaji hlavné optické a radiofrekvencni

technologie neboli RFID.

1.8 Skladovani

Podle Drahotského a Rezni¢ka (2003) je jednou z dilleZitych élanki logistického fetézce

skladovani, které slouzi k uskladnéni produktti napt. materidlu, komponenti nebo hotovych
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vyrobki v mistech jejich vyroby nebo mezi mistem vzniku a spotieby. Skladovani produkti ¢i

vyrobkil podava informace o jejich stavu, podminkach nebo misté uskladnéni.

Lambert, Stock a Ellram (2000) ¢leni skladovani na tfi funkce ¢innosti:

Transfer produkt — se zabyva fyzickym pohybem zbozi v oblasti skladu jako je ptijem
zbozi, uskladnéni, prekladka, kompletace a expedice zbozi.

Uskladnéni produktii — tato cCinnost poskytuje dva typy uskladnéni. Piechodné
uskladnéni je potiebné pro doplnéni zakladnich zasob. Casové omezené uskladnéni
nadmérnych zasob se fidi dle aktualni poptavky po produktu.

Pfenos informaci — tyka se veskerych informaci o stavu zasob, stavu zbozi v pohybu,
o umisténi zasob, vstupnich a vystupnich dodavek, vyuziti skladovych prostori
azaznamech o zdkaznicich. K témto informacim dochazi soucasné s presunem
produktt a jejich uskladnénim.

Sixta a Macat (2005) tvrdi, Ze hlavni povinnosti skladu je ekonomické sladéni rozdilné

dimenzovanych tokd. Podle tvrzeni autori patii mezi klicové funkce skladovani hlavné:

Vyrovnavaci funkce slouzi k vyrovnavani nesouladu mezi materidlovym tokem a jeho
potiebou.

Zabezpecovaci funkci je zavedena kvili vypadku dodavek materidlu nebo
nepfedpovidajicich pozadavkl na material.

Kompletacni funkce slouzi k wvytvafeni sortimentu dodavek, podle specidlnich
pozadavkl zédkaznika

Spekulacni funkce je ur€ena k vytvareni zasob podle vyvoje cen na trhu, v distribuci ¢i
zasobovani.

Zuslechtovaci funkce napomahd vyrobnimu procesu tim, Ze v téchto skladech dochézi

k jakostnim zménam sortimentu napft. zrani, kvaseni, starnuti nebo suseni.

1.9 Metody aplikované v praci

V diplomové praci byly pouzité hlavne dil¢i logické metody, kterymi dle Janicka et al.

(2013) jsou:

Indukce — jednd se o proces zobeciiovéani, tim se rozumi mySlenkovy postup
od individudlnich a specifickych jevl k obecnym zékonitostem.
Dedukce — je opacnym zpisobem mysSlenim indukce. Jde o mySlenkovy postup,

ktery ptechéazi od obecnych zakonitosti a premis k méné obecnym jevim.
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Analyza — je jednou z metod védeckého zkoumdani jejiz podstatnym rysem je
dekompozice zkoumaného celku na jeho casti. Pouziva se k objasiiovani ¢ehokoliv,
takze vytraci poc¢atecni vyznam analyzy, a to dekompozici celku.

Syntéza — je proces spojovani jednotlivych prvkl do celkil a vytvareni spojeni mezi
témito prvky. Je opakem analyzy.

Abstrakce — myslenkovy proces, pfi kterém jsou brany v uvahu pouze ty dilezité
skute¢nosti, ale nikoliv ty nepodstatné.

Kvantifikace — jedné se o proces pridélovani numerickych hodnot danym veli¢inam. Pro
porovnavani veli€in slouzi kvantifikator a etalon. Etalon je vybrany pfedmét slouzici
k porovnani. Velikost charakteristiky vic¢i etalonu udava kvantifikator (Janicek et al.,

2013).
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2 ANALYZA STAVA,JiCi FLOTILY MANIPULACNI
TECHNIKY A JEJIHO MONITORINGU

V této ¢asti bude predstavena spoleénost SKODA AUTO a.s. (dale jen Skoda Auto)
a analyzy veskeré manipulacni techniky vcetné jejiho monitoringu. Budou piedstaveny
spolec¢nosti STILL a Jungheinrich, jejichz manipula¢ni technika a monitorovaci systémy jsou
ve spoleénosti Skoda Auto pouZivany. Jejich manipulaéni technika a monitorovaci systémy
budou analyzovany. Budou porovnané¢ primérné provozni hodiny a néarazy manipulacni

techniky STILL a Jungheinrich v ur¢itém obdobi.

2.1 Predstaveni spole¢nosti Skoda Auto

Spole¢nost Skoda Auto byla zaloZena roku 1895 v Mladé Boleslavi. Zakladatelé se
jmenovali Véaclav Laurin a Viaclav Klement, po kterych se pojmenovala spole¢nost
Laurin & Klement. Jako prvni zacali vyrabét jizdni kola jménem Slavia. Nasledné zacali
vyrabét jizdni kola s pomocnym motorem tzv. motocykly. Jejich vyroba se ¢im dal vice
rozrustala a zaCala byt populdrni 1 v zahrani¢i. Jejich Gspéch je motivoval k velkému kroku,
a to k ptechodu ze dvou kol na ¢tyfi kola. Proto v roce 1905 poprvé predstavili automobil
,Voiturette A“. Nasledné roku 1925 doslo k propojeni spole¢nosti Laurin & Klement se
strojirenskou spole¢nosti Skoda Plzefi. V predeslém roce doslo k velkému pozaru
a k ¢astecnému zniceni tovarny Laurin & Klement. Zanikl plivodni nézev spolecnosti, ale tento
nézev se doposud pouziva k oznaéeni nejvyssiho stupné vybavy vozidla Skoda Auto. Poté doslo
ke vstupu spole¢nosti Skoda Auto do koncernu Volkswagen, a to roku 1991, kam patii dodnes
(Skoda Auto, 2021a).

Ceska republika byla, je a vzdy bude domovem Skody Auto, kde mé celkem tfi pobocky,
konkrétné v Mladé Boleslavi (hlavni zavod), v Kvasindch a ve Vrchlabi (pobockové zavody).
V Mladé Boleslavi se vyrabi vozy Fabia, Scala, Kamiq, Karoq, Octavia, ¢tvrta generace Octavie
a byla zahdjena vyroba modelu Enyaq iV s istym bateriovym elektrickym motorem. Mimo
vozidel se zde vyrabi mnoho motort, ptevodovek, baterii a naprav. V pobocce v Kvasinach se
vyrabi vozy Superb, Superb ¢tvrté generace s hybridnim pohonem, SUV Kodiaq a SUV Karoq
a Seat Ateca. V poboéce ve Vrchlabi se vyrabi pievodovky nejen pro Skodu Auto, ale i pro
dalsi zna¢ky koncernu Volkswagen (Skoda Auto, 2020a). Dale se ve spole¢nosti Skoda Auto
vyrabi — Citigo (Slovensko), Fabia (Ukrajina), Rapid (Rusko, Indie, Cina), Octavia (Rusko,
Cina), Kamiq (Cina), Karoq (Slovensko, Rusko, Cina, Ukrajina), Kodiaq (Rusko, Cina,
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Ukrajina), Superb (Indie, Cina, Ukrajina), a to prostiednictvim partnerstvi v koncernu
Volkswagen (Skoda Auto, 2020b).

V automobilovém a strojirenském pramyslu je spole¢nost Skoda Auto fazena jako
nejlepsi zaméstnavatel roku 2021 (Asociace studentii a absolventt, 2021). Spoleénost Skoda
Auto mé 37 358 zaméstnancti podle vyroéni zpravy z roku 2019 (Skoda Auto, 2020c).

V roce 2020 vyrobila Skoda Auto v Ceské republice 753 013 vozil, coZ je méné nez
v piedeslém rekordnim roce 2019. Celkova vyroba spole¢nosti Skoda Auto v Ceské republice

je uvedena v Tabulce 1.

Tabulka 1 Porovnani vyroby Skody Auto v Ceské republice

Vyrobek 2019 2020
Automobily 910 000 753 013
Motory 570 000 411 000
Népravy 2312 000 1511 000
Vysokonapét'ové trakéni

4 000 76 000
akumulérory
Prevodovky 1 126 000 853 000

Zdroj: Skoda Auto (2020a), Skoda Auto (2021b)

Pti srovnani roku 2019 a roku 2020 Ize vidét, Ze doslo k poklesu vyroby u automobil
0 17,25 %, u motora o 27,89 %, u naprav o 34,65 % a u pirevodovek o 24,25 %. Co se tyce
baterii, tak tam doSlo k narGstu vyroby o 1 800 %. Divodem sniZeni vyroby bylo pferuseni
vyroby na 39 dni a opatfeni na ochranu zdravi zaméstnanci kvili Sifici se pandemii covid-19,
pfesto se v &eskych zavodech Skody Auto podafilo vyrobit 753 013 automobild.
V Mladé Boleslavi sjelo z montazni linky spoleénosti Skoda Auto celkem 480 000 vozi
modelovych fad Fabia, Scala, Octavia, Octavia 1V, Kamiq, Karoq a Enyaq 1V. Nejvice
vyrobenych vozii bylo u modelu Skoda Octavia, a to 187 000. V Kvasinach se vyrobilo celkem
270 000 vozii z modelovych fad Superb, Superb 1V s hybridnim pohonem, SUV Kodiaq, Karoq
a Seat Ateca. V zavodé Skoda Auto ve Vrchlabi v roce 2020 bylo vyrobeno 470 000 kust
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automatickych pfimo fazenych pifevodovek, které jsou dodavany do celého koncernu
Volkswagen (Skoda Auto, 2021b).

I ptes 39denni uzavieni &eskych vyrobnich zavodi spole¢nosti Skoda Auto kvili
pandemii covid-19 v roce 2020, dodala spolecnost na celém svét€¢ 1 004 800 vozi, oproti
ptedchozimu roku 2019, kdy jich dodala 1 242 800, coz je o 19,1 % vice nez v roce 2020. Podle
Skoda Auto (2021¢) bylo nejvice dodavanych vozi do Ciny (173 000), druhé Némecko
(161 800), treti Rusko (94 600), &tvrta Ceska republika (83 200) a pata Velka Britanie (58 400).

Na Obrazku 6 je znazornén celosvétovy pocet dodavek zakaznikiim podle modeli.

: 257 400 _ "="\ 137 200 131600 128 500 105 500
& OCTAVIA KAROG Q KODlaG é KAMIG Q FABIA
86 200 79700 __ 63 200 <R 15 000 __<F=3600
a SUPERB ﬂ RAPID ﬂ ..acﬂ'lﬁﬂ HENT&E v
Obrazek 6 Celosvétova dodavka vozii Skoda Auto zakaznikim (Skoda Auto, 2021c)

Nejprodavanéj$im vozidlem roku 2020 je model Skoda Octavia, kterych bylo prodano
257 400, druhym je Karoq (137 200) a tfetim nejprodavanéjsim vozidlem je Kodiaq (131 600)
dle Skoda Auto (2021c¢).

Jako kazd4 velka spolec¢nost se snazi minimalizovat dopady na Zivotni prostfedi napfic¢
celym Zivotnim cyklem, pocinaje od t€zby nerostnych surovin a konce Zivotnosti. SnazZi se
vytvaret pozitivni dopad na spoleCnost a udrzet nedotéeny ekosystém, k ¢emuz je potieba
dodrzovat piedpisy, normy a dobrovolné zavazky. Podle Skoda Auto (2021d) se spoleénost
zaméfuje na Ctyfi prednostni oblasti. Jsou to:

e Klimatické zmény — do roku 2025 planuje spolecnost snizit emise sklenikovych plynt

0 30 % v celém Zivotnim cyklu osobnich automobilti a lehkych uzitkovych vozl a do

roku 2050 se chce spole¢nost stat uhlikove neutralni.

e Zdroje — do roku 2025 planuje spole¢nost snizit externality spojené s vyrobou o 45 %
na vozidlo ve srovnani s rokem 2010, konkrétné planuje snizit CO2, energie, odpad

a tekavé latky.

e Kovalita ovzdusi — do roku 2030 planuje spolecnost zvysit podil elektrickych vozidel
alesponi 0 40 % koncernové flotily.
e Byt vzorem v dodrzovani enviromentalnich ptedpisa.

Spolegnost Skoda Auto se Fidi strategii ,,GreenFuture®, jejiz hlavni naplni je podpora

trvale udrzitelného rozvoje. Patfi sem 3 zakladni oblasti — Green Factory, Green Product

a Green Retail. Green Factory (zelena vyroba) pfedstavuje vyuzivani nejmodernéjSich
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technologii pfi vyrobé vozii a komponentl na zéklad¢ ptijatych opatieni, a to napfic celym
podnikem, kterd by méla byt Setrnd k Zivotnimu prostedi. Hlavni podstatou Green Product
(zeleného produktu) je vyvoj vozi s maximalnim dirazem na ekologii, a to naptiklad vyvojem
vozu s elektrickym pohonem, niz§i hmotnosti ¢i lepsi aerodynamikou. Green Retail (Gsporna
obchodni mista) piedstavuje spole¢nost Skoda Auto jako nastroj na jesté vétsi peovéni
o zivotni prosttedi, jako napiiklad, Ze je dodrzovana &istota u dealert a servisnich center Skody
Auto. Daldim cilem spolecnosti Skoda Auto je, Ze za kazdy prodany viiz vysadi v piirods tzv.

,.Skoda stromky* (Skoda Auto, 2021d).

2.2 Vozovy park manipulaéni techniky v oddéleni PK ve Skoda Auto
Spoleénost Skoda Auto pouziva v Mladé Boleslavi manipulaéni techniku, ktera je fizena
obsluhou, od dvou némeckych spolecnosti konkrétné znacky STILL a Jungheinrich. Zavod
Skoda Auto v Mladé Boleslavi je rozlehly a je sloZen z vice hal, kde se pouZivaji razné typy
manipulacni techniky. Analyza se tyka pouze oddéleni vyroby komponentt (déle jen PK), kam

patii hala M1, M2, M6 a huté. VSechna manipula¢ni technika je v operativnim leasingu.

2.2.1 Spolecnost STILL

Spole¢nost STILL nabizi fadu manipulaéni techniky jak nizkozdviZzné, tazné tak tieba
vysokozdvizné voziky s elektrickym, dieselovym nebo plynovym pohonem (Still, 2021).
Spolegnost Skoda Auto ma ve svém vozovém parku manipulaéni techniky pouze
vysokozdvizné elektrické voziky s protizdvazim. Na Obrazku 7 jsou zobrazeny piiklady
manipulacni techniky STILL. Tyto dva typy RX 60-50 a RX 20-16 znacky STILL jsou ve

spole¢nosti Skoda Auto v oddéleni PK pouzivany.

Obrazek 7 Manipulacni technika STILL (Still, 2021, upraveno autorem)
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Typy manipula¢ni techniky spolecnosti STILL a stfediska, v jakych jsou pouzivany ve

spoleénosti Skoda Auto, jsou uvedeny v Tabulce 2.

Tabulka 2 Typy manipulaéni techniky STILL ve Skoda Auto (PK)

Typ manipulacni techniky Stiedisko

Elektricky vozik Hala M1 Hala M2 Hala M6 Huté

s protizdvazim

RX 20-16 0 0 1 0

RX 20-20 P 0 0 1 1

RX 60-50/600 6 7 5 3
Celkem | 6 | 71 | 7 | 4 |

Zdroj: Skoda Auto (2021¢)

Tato stiediska spadaji pod oddéleni PK ve Skoda Auto. V hale M1 se pouZivéa pouze 6
vozikll typu RX 60-50/600. V hale M2 se pouziva také pouze vozik typu RX 60-50/600
v celkovém poctu 7 voziki. V hale M6 se vyuziva vice typt vozika, konkrétné 1 vozik typu
RX 20-16, 1 vozik typu RX 20-20 P a 5 voziku typu RX 60-50/600. V hutich se naléza 1 vozik
typu RX 20-20 P a 3 voziky typu RX 60-50/600 od spolec¢nosti STILL. V Tabulce 3 Ize najit
parametry tii typu elektrickych vozikd s protizavazim od znacky STILL vyuzivanych

v oddgleni PK ve spole&nosti Skoda Auto.

Tabulka 3 Technické parametry manipula¢ni techniky STILL pouZivané v PK

Typ manipulaéni techniky

Parametry RX 20-16 RX 20-20 P RX 60-50/600
Typ voziku Elektricky vozik s protizavazim

Nosnost [kg] 1 600 2 000 4990
Vyska zdvihu [mm] 6 070 6 100 4 680
Hmotnost [kg] 3166 3998 8 059

Sjednané provozni hodin
] p Y 275
na mesic

Zdroj: Still (2021), Skoda Auto (2021e)

Z Tabulky 3 je zfejmé, Ze nejvetsi nosnost mé vozik RX 60-50/600, nejvyssi zdvih vozik
RX 20-20 P, nejlehéi je vozik RX 20-16 a sjednané provozni hodiny na rok a mésic maji

vSechny typy voziki stejné.
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V Tabulce 4 je uveden seznam manipulacni techniky od spole¢nosti STILL, ktera je

pouzivana ve Skoda Auto v oddéleni PK a je uvedena pod internim nazvem.

Tabulka 4 Seznam manipulacni techniky STILL v roce 2019 a 2020
Seznam manipulaéni techniky STILL v roce 2019 a 2020

Elektrické voziky s protizavazim

Model Interni nazev

RX 20-16 D022C

RX 20-20 P D205C, D272C

RX 60-50/600 | E503C, E504C, E525C, E526C, E527C, E528C, E529C, ES30C, ES31C,
E532C, E533C, E534C, ES35C, ES36C, E537C, E540C, E541C, E542C,
E543C, E544C, E545C

Zdroj: autor, Skoda Auto (2021¢)

Od spolecnosti STILL je pouzivana manipulaéni technika pouze jednoho typu,
konkrétné elektrické voziky s protizavazim, a to jen tii rizné modely. Model elektrického
voziku s protizdvazim RX 20-16, ktery je pouze jeden a ma interni nazev D022C, model RX
20-20 P pod internimi nazvy D205C a D272C. Dale model RX 60-50/600, ktery je v nejveétsim
zastoupenim od znacky STILL, nese interni nazvy od ES03C aZ po E545C.

2.2.2 Spolecnost Jungheinrich

Spoleénost Jungheinrich nabizi také $irokou nabidku manipulaéni techniky, ale Skoda
Auto ma ve svych fadach pouze nékteré typy manipulaéni techniky. Od znacky Jungheinrich
pouziva Skoda Auto v oddéleni PK vice manipulaéni techniky nez od znacky STILL. Mezi
pouzivanou manipulaéni techniku ve spolecnosti Skoda Auto patfi elektricky voziky
s protizavazim, spalovaci voziky, tahace a voziky s vysuvnym sloupem. Tato manipulacni
technika je na pohon elektricky, dieselovy nebo plynovy.

Na Obrazku 8 niZe, jsou zobrazeny piiklady manipulacni techniky, které se nachézi

v oddéleni PK v zavodé Skoda Auto v Mladé Boleslavi.
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Obrazek 8 Manipulaéni technika Jungheinrich (Jungheinrich, 2021a, upraveno autorem)

V Tabulce 5 jsou uvedeny typy manipula¢ni techniky znac¢ky Jungheinrich, které jsou

vyuzivany v oddéleni PK ve spole¢nosti Skoda Auto v Mladé Boleslavi.

Tabulka 5 Typy manipulaéni techniky Jungheinrich ve Skoda Auto (PK)

Stiedisko
Typy manipula¢ni techniky Hala M1 Hala M2 Hala M6 Huté
Elektricky vozik s protizavazim 15 16 14 10
Spalovaci vozik 0 1 0 9
Vozik s vysuvnym sloupem 4 3 2 6
Tahac 9 10 6 0
Celkem | 28 | 30 | 2 | 2 |

Zdroj: Skoda Auto (2021¢)

Z Tabulky 5 je zfejmé, Zze se v PK pouziva vice druhit manipula¢ni techniky znacky
Jungheinrich nez znacky STILL, konkrétné elektrické voziky s protizdvazim, spalovaci voziky,
voziky s vysuvnym sloupem neboli ,,retraky* a tahace. Této manipulacni techniky je v hale M1
28 kust, v hale M2 30 kust, v hale M6 22 kusii a v hutich je 25 kust. Nejvétsi zastoupeni
manipulacni techniky ve vSech haldach mé elektricky vozik s protizdvazim v poctu 55 kusi.
Nejméné je spalovacich vozik v poctu 10 kustli, coZ je z ekologického hlediska lepsi, nez

kdyby tomu bylo naopak a bylo vétsi zastoupeni spalovacich vozikl nez elektrickych.
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Technické parametry manipulacni techniky Jungheinrich pouzivanych v oddéleni PK

jsou uvedeny v Tabulce 6.

Tabulka 6 Technické parametry manipulacni techniky Jungheinrich

Sjednané
Pocet
El vozik s ) Vyska Hmotnost provozni
manipula¢ni | Nosnost [kg] ) .
protizavazim zdvihu [mm)] [kg] hodiny na
techniky
mésic
EFG 216 8 1 600 3590 3018 275
EFG 218 11 1 800 5500 3 688 275
EFG 220 26 2 000 3612 3366 275
EFG 430 3 3000 3 859 5260 275
EFG 545 7 4500 4 000 7378 275
Vozik s vysuvnym
sloupem
ETV 216 15 1 600 10 700 4090 275
Spalovaci vozik
DFG 425s 2 2 500 4051 3965 275
DFG 435s 7 3500 4 089 4 995 275
DFG 550s 1 5000 4365 7 400 275
Max. tazna
sila
Taha¢
s nakladem
[N]

EZS 350 15 5000 3700 1 006 133,33
EZS 570 10 7 000 5500 1260 133,33

Zdroj: Jungheinrich (2021a), Skoda Auto (2021e)

Z Tabulky 6 lze vycist, Ze elektricky vozik s protizavazim typu EFG 220 je v odd¢leni

PK ve spole¢nosti Skoda Auto v této kategorii nejpodetnéjsi (26). Vozik s vysuvnym sloupem

je jen jeden typ, a to ETV 216 v poctu 15 kust. V kategorii spalovacich vozikii ma hlavni

zastoupeni vozik typu DFG 435s (7) a v kategorii tahach to je nejvice tahaci typu EZS 350
(15). Nosnost (2 000 kg), vysku zdvihu (3 612 mm) a hmotnost (3 366 kg) ma nejpocetnéjsi

elektricky vozik s protizavazim EFG 220. U vozikd s vysuvnym sloupem pouziva Skoda Auto
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pouze jeden typ, ato ETV 216, kde nosnost je 1 600 kg, vyska zdvihu je 10 700 mm a hmotnost
je 4 090 kg. Nejveétsim zastupcem u spalovacich vozikl je vozik typu DFG 435s, kde nosnost
je 3 500 kg, vyska zdvihu je 4 089 mm a hmotnost je 4 995 kg. Tahace s nosnosti 5 000 kg,
maximalni taznou silou s ndkladem 3 700 N a hmotnosti 1 006 kg jsou nejpocetnéjsi typ EZS
350. Sjednané provozni hodiny maji elektrické voziky s protizdvazim, voziky s vysuvnym
sloupem a spalovaci voziky stejné, a to 3 300 hodin za rok, zatimco tahae maji sjednané
provozni hodiny pouze na 1 600 hodin za rok.

V Tabulce 7 je znazornén seznam manipulacni techniky od spole¢nosti Jungheinrich,

ktera se ve Skoda Auto oddéleni PK pouziva.
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Tabulka 7 Seznam manipulacni techniky Jungheinrich v roce 2019 a 2020

Seznam manipulaéni techniky Jungheinrich v roce 2019 a 2020

Elektrické voziky s protizavazim

Model Interni nazev

EFG 216 | R001C, R002C, RO0O3C, R004C, RO05C, R0O06C, RO07C, RO08C

R0O09C, RO10C, RO11C, RO12C, RO13C, R014C, RO15C, R016C, R047C,
S098C, S100C

ROI18C, R020C, R021C, R022C, R023C, R024C, R025C, R029C, R030C,

EFG 220 | Ro32C, R033C, R034C, R035C, R036C, R0O37C, R0O38C, R039C, R040C,
R0O41C, R042C, R043C, R044C, R045C, R049C, R0O50C, S101C

EFG 430 | S061C, S064C, S065C
EFG 545 | S067C, S068C, S069C, S070C, S071C, S072C, S073C

EFG 218

Elektrické voziky s vysuvnym sloupem

Model Interni nazev
ETV 216 TOO1C, TOO3C, TO09C, TO10C, TO11C, TO12C, T014C, TO15C, T022C,
T023C, T024C, T025C, T026C, T027C, T028C
Spalovaci voziky
Model Interni nazev

DFG 425s | S001C, S002C
DFG 435s | S014C, S015C, S016C, S038C, S039C, S041C, S090C
DFG 550s | S042C

Tahace
Model Interni nazev
EZS 350 P502C, P503C, P504C, P505C, P508C, P509C, P511C, P514C, P515C,
P516C, P517C, P518C, P519C, P520C, P521C
EZS 570 P001C, P002C, PO0O3C, P004C, PO0O5C, PO06C, PO0O7C, POOSC, PO09C,

P013C
Zdroj: autor, Skoda Auto (2021e)

Z Tabulky 7 lze vy¢&ist, ze Skoda Auto pouziva fadu manipulaéni techniky Jungheinrich
a eviduje je pod svym internim nazvem viz pravy sloupec. Patii tam elektrické voziky
s protizavazim typu EFG 216, EFG 218, EFG 220, EFG 430 a EFG 545. Elektrické voziky
s vysuvnym sloupem typu ETV 216. Spalovaci voziky jsou typu DFG 425s, DFG 435s a DFG
550s. Tahace jsou typu EZS 350 a EZS 570.

Spolegnost Skoda Auto mé veskerou manipulaéni techniku v operativnim leasingu. To
znamena, ze tyto elektrické voziky s protizavazim, voziky s vysuvnym sloupem, spalovaci

voziky a tahace si dlouhodob¢ pronajimaji od spolec¢nosti STILL a Jungheinrich a po ukonceni
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operativniho leasingu se pronajatda manipulacni technika vrati poskytovateli operativniho

leasingu, coZ je vyhoda. Skoda Auto tak nemusi mit starosti s prodejem manipula¢ni techniky.

2.3 Monitoring manipula¢ni techniky

Manipulacni technika je monitorovdna v systémech od spole¢nosti STILL
a Jungheinrich, ze kterych lze zjistit rizna data, jako napiiklad evidence nadmérného zatizeni
manipulacni techniky a mimofadnych udalosti, automatické generovani nejriiznéjSich sestav
a dokonalé vytizeni a optimalizaci vozového parku. K témto informacim méa Skoda Auto
pristup pomoci monitorovaciho systému FleetManager 4.x (systém pro fizeni flotily)
od spolecnosti STILL a monitorovaciho systému ISM ONLINE od spole¢nosti Jungheinrich.

Systém od obou spolecnosti je webova aplikace. Jeho funkce jsou od fizeni
individualnich pfistupovych opravnéni pfes inteligentni evidenci nestandartnich otfesti (ndrazi)
manipulaéni techniky az po automatické generovani nejriznéjsich typt hlaseni. Vsechny tyto
informace lze pfenaSet z manipulacni techniky do systému prostfednictvim GPRS (pfenos dat
po bezdratové sit¢) nebo Bluetooth.

Na Obrazku 9 je znazornén ptrenos informaci z manipulacni techniky STILL do systému

FleetManager 4.x a takto jsou data pfenasena 1 u manipulacni techniky Jungheinrich.
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Obrazek 9 Monitoring manipulacni techniky STILL (Still, 2020)
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Informace jsou z manipulacni techniky pfendSeny do systému pomoci upevnénych
snimacl. Nasledn¢é data o manipulacni technice jsou sbirana do databaze a pomoci serveru,
do kterého se opravnény zaméstnanec spoleénosti Skoda Auto piihlasi, miize zaméstnanec
sledovat data ve webové aplikaci monitorovaciho systému STILL a Jungheinrich.

Opravnény zaméstnanec muze v monitorovacich systémech STILL a Jungheinrich
sledovat nasledujici:

e Analyzu vyuziti — zobrazeni poctu najetych motohodin zvolené manipulacni techniky
ve volitelném ¢asovém obdobi,

e analyzu pouziti, konkrétné Cista doba jizdy, Cisté doby zdvihu a zkombinované doby
jizdy a zdvihu ve vztahu k dobé¢ ptihlaseni obsluhy k manipula¢ni technice,

e data o Casech zapnuti a odstaveni manipulacni techniky,

e analyzu Sokovych udélosti (ndrazli) — zobrazeni po¢tu ndrazi manipulaéni techniky,

e vyhodnoceni Sokovych udélosti (narazi) — zobrazeni vSech Sokovych udalosti
manipulacni techniky a zobrazeni podrobnosti k jednotlivym Sokovym udalostem
(datum, cas, tidi¢, vozik, rychlost voziku, stav manipulaéni techniky, uroven narazu),

e analyzu zatizeni — zobrazeni casového podilu pro jizdy manipulacni techniky
s bfemenem a bez bifemene,

e seznam manipulaéni techniky véetné jejiho stafi,

e seznam obsluhy s pfistupem k manipulacni technice,

e gspotiebu energie manipulacni techniky ve volitelném ¢asovém obdobi,

e gspotiebu energie manipulaéni techniky zalozend na dobé¢, kdy je aktivni (zvedani ¢i
jizda) s volitelny ¢asovym obdobi,

e provozni ndklady — nédklady na provoz manipulac¢ni techniky,

e servisni naklady — opravy, udrzba ¢i revize konkrétni manipulacni techniky.

Systém monitoringu manipula¢ni techniky podavé informace o ndkladech na udrzbu.
Zjistuje, jak efektivné je vyuzivana manipulaéni technika. Spole¢nost Skoda Auto ma sjednané
provozni hodiny na rok u kazdé manipulacni techniky a pfekracovat tyto sjednané provozni
hodiny miiZe mit za nasledek ¢asté opravy u manipula¢ni techniky v ptipad¢, Ze je pretéZovana,
coz by vedlo 1 ke zvySeni provoznich nakladl. Naopak nevyuziti sjednanych provoznich hodin
je neefektivni vyuzivani manipulacni techniky. Dale se ze systému zjiStuji informace
o narazech manipulacni techniky, ktera je obsluhovéana konkrétni osobou, jenz je ptihlaSena

¢ipem ¢i kartou k dané manipulacni technice. V piipadé zjiSténi Castych narazii manipulacni
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techniky konkrétni obsluhy je nutné o této skutecnosti informovat obsluhu a dostat do jejiho
poveédomi, jak s manipulacni technikou odpovédné zachazet.
V tabulce 8 je znazornén piiklad sbirani dat o motohodinach manipula¢ni techniky

spolecnosti Jungheinrich.

Tabulka 8 Sbirani dat o motohodinach manipulacni techniky Jungheinrich

Interni nazev Segment  Typ Datum méfeni Cas méfeni  Posledni provozni hodiny
Pa02C Tahat EZ5 570 06.11.2020 12:00 34445
Faoz2c Tahat EZS5 570 08.11.2020 21:25 3448
Faoz2c Tahat EZS5 570 09.11.2020 12:00 3454
Fooz2c Tahai EZ5 570 10.11.2020 12:00 3461
PO02C Tahaé EZ5 570 11.11.2020 12:00 3469
FPoo2C Tahat EZ5 570 12.11.2020 12:00 3477
FO02C Tahat EZ5 570 13.11.2020 12:00 3487
PO02C Tahat EZ5 570 17.11.2020 21:59 3492
PO02C Tahat EZ5 570 18.11.2020 12:00 3499
Faoz2c Tahat EZ5 570 19.11.2020 12:00 3508
Faoz2c Tahat EZS5 570 20.11.2020 12:00 3516
Fooz2c Tahai EZ5 570 22.11.2020 21:59 3518

Zdroj: Skoda Auto (2021¢)

Monitorovaci systém ISM ONLINE od spolecnosti Jungheinrich zaznamenavéa data jen
v pfipadé, ze manipulacni technika projede kolem monitorovaci brany, a to v nepravidelnych
intervalech. Pokud chce opravnény zaméstnanec spolenosti Skoda Auto udélat analyzu dat
napiiklad vytiZzenost konkrétni manipula¢ni techniky za mésic, tak po stazeni dat do excelu je
jeden mésic rozdélen na nékolik tadkl neboli kazdy tadek zaznamenani dat vyjadiuje,
kdy manipulacni technika byla snimana branou, kolem které projela. S témito daty se
neefektivné pracuje, jsou nepiehledné a jejich analyza zabere vice ¢asu. U monitorovaciho
systétmu FleetManager 4.x spolecnosti STILL je to nastaveno tak, ze pii sbéru stejnych
informaci za jeden mésic nejsou data rozdélena na nekolik fadkd, ale uz jsou v excelu data
sectend v jednom fadku konkrétni manipulacni techniky.

Pokud chce opravnény zaméstnanec spolecnosti Skoda Auto nahlédnout do obou
systémt FleetManager 4.x a ISM ONLINE, je nucen se piihlasit pfes webovou aplikaci na svém
pracovnim misté. Opravnény zaméstnanec tedy nemd moZznost nahlizet do monitorovaciho
systému jinak neZ webovym prohlizecem, tedy na svém pocitaci v kancelafi. Ani jeden z vySe
uvedenych monitorovacich systémti manipulacni techniky nema vytvorenou mobilni verzi

monitorovaciho systému.

34



Dale tato veSkerd data, co jsou monitorovacim systémem sbirana do databaze,
neprodukuji zadné vystupni zpravy a analyzy, které by byly posilané na e-mail. Opravnény
zaméstnanec spoleénosti Skoda Auto nemad moZnost nastavit si v monitorovacim systému
naptiklad mésicni hlaseni, které by mu ukazovaly, jaké manipulacni technice se blizi vyCerpani
sjednanych provoznich hodin ¢i s jakou manipulaéni technikou je zachdzeno neopatrné.

Monitorovaci systémy od obou spolecnosti méfi sice narazy manipulacni techniky,
které se stanou v dany okamzik a o urcité urovni narazu, ale tyto monitorovaci systémy nemeii
to, v jakém konkrétnim misté se tyto narazy manipulacni techniky staly. Informace o narazech
jsou podavany pouze v Case, ale nikoliv v misté. Nelze analyzovat divody, které narazy

Problémem obou systémi FleetManager 4.x a ISM ONLINE je to, Ze data,
které systémy ukladaji, jsou ptistupnd pouze do urcitého dne. Nelze filtrovat obdobi starsi nez
1,5 roku. Porovnévani nelze uskute¢nit mezi celymi roky 2019 a 2020 naptiklad u motohodin,
jelikoz takto stara data se ani v jednom systému nenachézi. Proto je v nasledujicich kapitolach
porovnani manipulacni techniky STILL a Jungheinrich pouze za obdobi zaii az prosinec roku
2019 a 2020.

Vzhled hlavni webové aplikace monitorovaciho systému FleetManager 4.x manipulacni
techniky STILL je zobrazena v Ptiloze A, kde jsou zobrazeny obrazkové dlazdice, které
popisuji funkce monitorovaciho systému manipulacni techniky, coZ v tomhle zbarveni pisobi
nepiehledné a uzivatelsky nepiijemné.

Vzhled hlavni webové aplikace monitorovaciho systému ISM ONLINE manipulacni
techniky Jungheinrich v Ptiloze B vypada jinak, protoZe na hlavni strance je zobrazen piehled
se zakladnimi informacemi, které jsou i graficky zpracovany. Na hlavni strdnce se nachdzi
v grafickém provedeni pocet manipulacni techniky vcetné jejiho stafi, narazy a provozni
naklady, ale tyto informace pusobi nepfehledné a vlastné nic netikajici.

V Tabulce 9 je vypsany funkce, které dany monitorovaci systém STILL nebo

Jungheinrich poskytuje o manipulacni technice.
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Tabulka 9 Funkce monitorovacich systémt STILL a Jungheinrich manipula¢ni techniky

Funkce monitorovacich systému STILL Jungheinrich
Analyza vyuziti (motohodiny) v v
Analyza pouziti v

Data o ¢asech zapnuti a odstaveni manipulaéni techniky v v
Analyza Sokovych udalosti (narazii) v v
Vyhodnoceni Sokovych udélosti (ndrazii) v v
Analyza zatizeni v

Seznam manipulacni techniky vcetné jejiho stari v v
Seznam obsluhy s pfistupem k man. technice v v
Spotreba energie manipulacni techniky v

Spotieba energie manipulacni techniky v aktivni ¢innosti v

Provozni néklady v
Servisni néklady v

Zdroj: autor, Skoda Auto (2021e)

V Tabulce 9 jsou zobrazeny jednotlivé funkce monitorovacich systémi, které dany
monitorovaci systém plni ¢i nikoliv. Bohuzel kazdy systém nesleduje stejné informace.
Monitorovaci systém manipulacni techniky STILL nesleduje provozni a servisni naklady.
Monitorovaci systém manipulacni techniky Jungheinrich nesleduje data, ktera se tykaji analyzy
pouziti, analyzy zatiZeni, spotfeby energie manipulac¢ni techniky celého vozového parku
v oddéleni PK spoleénosti Skoda Auto a spotfeba energie manipula¢ni techniky v aktivni
a neaktivni ¢innosti.

Tyto veskeré informace o manipula¢ni technice, které jsou sledovany v monitorovacich
systémech slouzi opravnénému zaméstnanci spoleénosti Skoda Auto k analyzovani
manipulacéni techniky, ale jejich sledovani je neefektivni a zdlouhavé. Zaméstnanec se
po piihlaSeni do monitorovacich systémi nedozvi v podstaté Zadné zakladni informace. Musi
si data nejprve z monitorovacich systému stahnout do excelovské tabulky, s kterou musi dale
pracovat a upravit si data tak, aby se z monitorovaciho systému néco dozvéd¢l, jako naptiklad
vytizenost manipula¢ni techniky, ktera je rozebrana v nasledujici kapitole. Témto

monitorovacim systémim chybi sjednocenost, jednoduchost, piehlednost a rychlost, které by
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opravnénému zameéstnanci usnadnili praci s monitoringem manipula¢ni techniky ve spole¢nosti

Skoda Auto.

2.4 Motohodiny manipulaé¢ni techniky ve Skoda Auto

Spole¢nost Skoda Auto ma sjednané provozni hodiny manipulaéni techniky se
spolecnosti STILL a Jungheinrich na rok. Déale STILL a Jungheinrich pronajimaji manipulacni
techniku formou operativniho leasingu pro spole¢nost Skoda Auto. Tyto hodiny udavaji, kolik
muze konkrétni manipulacni technika najet za sjednany rok. Pokud ovSem tyto sjednané
provozni hodiny manipulaéni technika piekroéi, bude muset Skoda Auto doplatit piekrodeny
limit sjednanych hodin u kazdé manipulacni techniky, coz se nevyplati, protoze dopladcena
castka je vyssi nez ta, ktera je pfedem sjednana. V opacném ptipad¢ plati, Ze pokud sjednané
provozni hodiny za rok Skoda Auto nevy&erpa, bude ji vracena jen ¢astka za uréity sjednany

pocet provoznich hodin, takze se vSechny penize nevrati.

2.4.1 Motohodiny STILL ve Skoda Auto

Spolegnost Skoda Auto méa manipulaéni techniku STILL oznaenou jejich internim
nazvem. DileZitym rozliSujicim faktorem tohoto modelu je, Ze jejich interni ndzev zaina
pismenem E. Tyto vSechny interni nazvy manipulacni techniky od spolecnosti STILL jsou
zobrazeny v nasledujicich grafech.

Porovnani primérnych motohodin je moZné pouze za obdobi zafi aZ prosinec v letech
2019 a 2020, protoze star$i data, neZ je mésic zaii z roku 2019 nelze v monitorovacim systému
manipulaéni techniky STILL nalézt a v prvni poloviné roku 2020 byla spole¢nost Skoda Auto
uzaviena z diivodu pandemie covid-19, z ¢ehoz by doslo k nesrovnalostem pii analyze.

Na Obrazku 10 jsou zobrazeny primérné motohodiny (neboli primérné provozni
hodiny, které jsou vztazené na jeden mésic) manipulacni techniky STILL za obdobi zéfi az
prosinec 2020. Sjednanych provoznich hodin manipulaéni techniky je 275 hodin. Tento graf

predstavuje ptiklad toho, co miizeme z monitorovaciho systému manipula¢ni techniky zjistit.
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Primérné provozni hodiny za obdobi zafi aZ prosinec 2020

Interni nézev manipulaéni techniky

Obrizek 10 Primé&mé provozni hodiny manipulaéni techniky STILL roku 2020 (autor, Skoda
Auto, 2021¢)
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Z Obrazku 10 lze zjistit, ze hranici sjednanych provoznich hodin pfesahuji dvé
manipulacni techniky, ale ty, které se pohybuji okolo 275 sjednanych provoznich hodin

nemuzeme z grafu jednoduse urcit.

2.4.2 Motohodiny Jungheinrich ve Skoda Auto

Spole¢nost Skoda Auto pouziva od spoleénosti Jungheinrich vice druhti manipulaéni
techniky, a to elektrické voziky s protizdvazim, elektrické voziky s vysuvnym sloupem,
spalovaci voziky a tahace, coz je vice nez od spolecnosti STILL, od které pouziva pouze
elektrické voziky s protizdvazim. VSechna manipula¢ni technika od Jungheinrich ma Skoda
Auto oznacené internim nazvem.

V Obrazku 11 jsou znazornény primérmé provozni hodiny manipulaéni techniky
Jungheinrich za obdobi zafi az prosinec roku 2020. Sjednané provozni hodiny na mésic je
275 hodin, a to mezi spoletnosti Skoda Auto a Jungheinrich. Manipulaéni techniky
od spolecnosti Jungheinrich je mnoho, proto se graf nachdzi i v Pfiloze C, kde je vétsi

a prehledné;si.
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Interni nizev mantpulaéni techniky

Obrazek 11 Méfeni motohodin manipulaéni techniky (autor, Skoda Auto, 2021¢)

Z Obrazku 11 lze zjistit, Ze manipula¢ni techniky Jungheinrich je mnoho a uz neni tak

jednoduché urcit, kterd manipulacni techniky ptekracuje sjednané provozni hodiny ¢i

nepiekracuje. V piiloze C se nachézi vétsi podoba tohoto grafu, z kterého lze zjistit, ze zhruba

polovina manipulaéni techniky Jungheinrich pifekracuje sjednané provozni hodiny, a to

275 hodin. Pro ptehlednéj$i analyzovani je manipulacni technika rozdélena dle barev, a to

elektrické voziky s protizavazim (modré sloupce), spalovaci vozik (¢ervené sloupce), elektrické

voziky s vysuvnym sloupem (zelené sloupce) a tahace (hnédé sloupce).

Tento sbér informaci primérnych provoznich hodin manipulaéni techniky spole¢nosti

STILL a Jungheinrich se neefektivné analyzuje, protoZe data, kterd monitorovaci systém

poskytne jsou v takovém podani, ze opravnény zameéstnanec spole¢nosti Skoda Auto ma

s jejich analyzou jesté mnoho prace. Data, kterd monitorovaci systém manipulacni techniky

podava jsou uvedeny v kapitole monitoringu, a to v Tabulce 8.

2.5

Narazy manipulaéni techniky ve Skoda Auto

Narazy manipulacni techniky jsou rozd€leny do 3 kategorii podle intenzity — slaby,

stiedné silny a silny naraz. Tyto narazy mohou vzniknout naptiklad srdzkou s jinym vozikem

¢i néjakym prfedmétem nebo projizdénim nerovnym terénem. Do 1. stupné nérazu (slabého) I1ze

zaradit naptiklad prejeti kanalu manipula¢ni technikou, do 2. stupné narazu (stfedné¢ silné¢ho)

lze zatadit naptiklad neopatrnou manipulaci manipulacni techniky s paletou a do 3. stupné

narazu (silného) Ize zaclenit naptiklad naraz manipulacni techniky do regalu nebo neopatrnou

manipulaci s vidlemi, kterd konc¢i ndrazem o zem. Tyto nérazy (otiesy) se mefi pomoci snimace

na manipulacni technice. Analyza narazu slouZzi jako preventivni nastroj na rozliSovani mezi

normdlnim a nespravnym pouzivanim. Obsluha manipulacni techniky, kterdje c¢ipem
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ptihlasena ke konkrétni manipulaéni technice, je nucena k tomu, aby zodpovédnéji obsluhovala
manipulacni techniku. Déle tato analyza mize urcit, ze narazy manipula¢ni techniky zptisobuje
konkrétni zameéstnanec, ktery potiebuje Skoleni, jak s manipula¢ni technikou zachazet

(Jungheinrich, 2015).

2.5.1 Narazy STILL

Nérazy manipulacni techniky STILL jsou rozdéleny do tfi kategorii irovni. Nérazy jsou
méfeny za obdobi zafi az prosinec roku 2020.

Nérazy manipulaéni techniky jsou z monitorovaciho systému stazeny v excelovém
souboru, z kterého Ize t€Zko vycist, kterda manipulaéni technika produkuje mnoho narazi a jaké
urovne.

Informace néaraza s primérnymi provoznimi hodinami vSech typta elektrickych vozika

s protizavazim, které jsou evidovany pod internimi ndzvy, jsou uvedeny v Tabulce 10.

Tabulka 10 Narazy manipula¢ni techniky STILL

W

Vozik  Datum Cas

D022C 02.09.2020 03:29:39 -140 -1,23 0,00
D022C 02.09.2020 12:33:59 -1,29 092 1,12
D022C 03.09.2020 00:27:41 -1,12 -1,34 1,35
D022C 03.09.2020 15:08:13 -1,04 -098 -1,10
D022C 03.09.2020 19:21:18 2,56 -3,76 2,01
D022C 06.09.2020 22:59:54 -1,02 -1,07 -1,02
D022C 07.09.2020 16:51:03 -1,02 -1,34 0,00
D022C 09.09.2020 18:00:14 1,21 1,22 -1,17
D022C 11.09.2020 01:03:22 2,13 -115 1,21
D022C 14.09.2020 07:43:35 1,35 -1,39 1,52
D022C 14.09.2020 17:11:33 0,00 -1,55 -1,14
D022C 18.09.2020 02:35:16 0,00 -153 141
D022C 18.09.2020 14:06:16 0,00 1,4 -1,23
D022C 22.09.2020 07:20:58 1,08 098 1,25
D022C 22.09.2020 15:47:12 -1,21 -1,10 -1,09
D022C 24.09.2020 09:35:04 1,28 -151 -1,69
D022C 29.09.2020 00:56:29 -1,30 -1,16 -1,26
D022C 29.09.2020 01:20:05 -1,33 -1,50 -1,45
D022C 29.09.2020 03:57:18 -1,24 -098 1,09
D022C 01.10.2020 03:31:25 -1,27 -1,15 1,33
D022C 02.10.2020 12:48:54 0,00 1,05 0,00

Zdroj: autor; Skoda Auto (2021¢)
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V Tabulce 10 je zobrazen ptiklad nédrazii manipulacni techniky spole¢nosti STILL,
které je vyuzivana ve spoleénosti Skoda Auto. Jsou poéitany tak, Ze nejvyssi absolutni hodnota
v fadku spada do rozmezi konkrétni rovné narazu, které je uvedeno nize:

e [1.uroven—1,0-29
e 2 uroven—3-34
e 3 turoven — 3,5 a vice.

Monitorovaci systém podd pouze informace, které¢ jsou k nahlédnuti v Tabulce 10,
ale tyto informace si musi opravnény zameéstnanec uz piepocitat sdm na urovné narazi. Veskery
naraz konkrétni manipulacni techniky je zaznamendn do monitorovaciho systému a také
na jednom tadku v excelovské tabulce. Systém neumozituje vycélenéni naptiklad mési¢nich
narazt konkrétni manipulacni techniky v jednom fadku, kdy by monitorovaci systém uvedl
konkrétni manipulaéni techniku v jedné buiice s poctem narazl prvni az tfeti Grovné zvlast

v dalSich tfech bunkach.

2.5.2 Narazy Jungheinrich

Nérazy manipulacni techniky Jungheinrich jsou rozdéleny do tfi kategorii trovni.
Nérazy jsou méteny za obdobi zati aZ prosinec roku 2020 a jsou z monitorovaciho systému
stazeny v excelovém souboru, z kterého lze vycist, kterd manipulacni technika produkuje
mnoho nérazi a jaké urovné. Méfeni ndrazii manipulaéni techniky Jungheinrich se tyka
elektrickych vozikd s protizavazim, elektrickych vozikli s vysuvnym sloupem, spalovacich
vozikl a taha¢ii. Podrobnéjsi informace o narazech vSech typi manipula¢ni techniky, které jsou
evidovany pod internim nazvem, jsou uvedeny v nasledujici tabulce.

V Tabulce 11 je zobrazen ptiklad narazli manipulacni techniky Jungheinrich, které jsou

ziskavany z monitorovaciho systému Jungheinrich.
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Tabulka 11 Néarazy manipula¢ni techniky Jungheinrich

Interni nazev Segment Typ Cas Uroveii narazu
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:01:24 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:01:34 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:01:42 1
P503C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:02:07 1
TO15C Vozik s vysuvnym sloupem ETV 216 01.09.2020 00:02:26 1
TO15C Vozik s vysuvnym sloupem ETV 216 01.09.2020 00:02:56 1
P511C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:03:45 1
P520C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:05:11 1
P520C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:09:32 1
S071C Elektricky vozik s protizavazim EFG 545 01.09.2020 00:12:17 2
S071C Elektricky vozik s protizavazim EFG 545 01.09.2020 00:12:19 1
TO14C Vozik s vysuvnym sloupem ETV 216 01.09.2020 00:14:01 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:15:48 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:15:57 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:16:08 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:17:48 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:17:52 1
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:18:04 2
P518C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:18:21 1
P0O0GC Tahat EZS 570 01.09.2020 00:19:54 1
P520C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:22:02 1
S001C Spalovaci vozik DFG 425s 01.09.2020 00:22:04 1
P520C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:23:20 1
P511C Tahat EZS 350 01.09.2020 00:26:19 1
P0O0SC Tahat EZS 570 01.09.2020 00:27:14 1

Zdroj: autor; Skoda Auto (2021¢)

Narazy manipulaéni techniky Jungheinrich jsou v monitorovacim systému ISM
ONLINE uz ptepocitavany rovnou do urovni narazd, oproti monitorovacimu systému
FleetManager 4.x. Tento pfepoCet na konkrétni Grovné narazli opravnénému zameéstnanci
Skoda Auto praci usnadni, ale stejné jako u narazi manipulaéni techniky STILL to je tak,
Ze jeden naraz predstavuje jeden fadek v excelovské tabulce.

Z tabulek narazi lze zjistit, ¢ u manipulacni techniky od spole¢nosti STILL
a Jungheinrich vznikaji narazy pfi jejich pouZzivani, ale monitorovaci systém neumoziiuje tyto
narazy porovnat napiiklad s provoznimi hodinami. Tim by se dalo zjisti, Ze manipulacni

technika, ktera ma hodn¢ ndrazi je bud’ hodné vyuZivana nebo je s ni §patn€ manipulovano.

2.6 Shrnuti vysledkii analyzy

Systémy monitoringu manipulacni techniky STILL a Jungheinrich poskytuji data,
ktera jsou pfistupnd pouze do urcit¢ho dne, nelze filtrovat obdobi star§i nez 1,5 roku.
Porovnavani nelze uskutecnit mezi celymi roky 2019 a 2020 naptiklad u motohodin, narazi

a servisnich nakladi, jelikoz takto stard data se ani v jednom monitorovacim systému
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manipulacni techniky nenachéazi. Ze systému se tyto data musi slozit¢ dostavat a o to Casove
naro¢néjsi je pak jejich analyza. Systémy neumoznuji podavani hldSeni za urcité obdobi
opravnénému zameéstnanci na e-mailovou adresu. Pfinosem by byl sjednoceny monitorovaci
systém vcetné¢ mobilni aplikace pro obé znacky STILL a Jungheinrich manipulacni techniky.

V analyze motohodin manipulac¢ni techniky STILL a Jungheinrich lze zjistit, Ze data,
které monitorovaci systém podava se tykaji vyuziti manipulacni techniky, ale uz monitorovaci
systém neurcuje, které manipulacni technice se blizi vyCerpani sjednanych provoznich hodin.
Nelze to jednoduse z monitorovaciho systému manipulacni techniky urcit.

V analyze narazii manipula¢ni techniky STILL a Jungheinrich je mozné najit,
Ze monitorovaci systém poskytuje data o kazdém narazu, jenze u monitorovaciho systému
STILL si urovné narazii musi opravnény zaméstnanec Skody Auto vypoditat sam. Dale jeden
naraz predstavuje jeden fadek v excelovské tabulce, takze nelze jednoduse zjistit, jaky pocet
narazi tii Grovni méa konkrétni manipulac¢ni technika, a to jak u spolecnosti STILL,
tak Jungheinrich. Monitorovaci systém manipulaéni techniky neumoziuje to, aby se barevné
zvyraznily naptiklad tfi nejvice narazové ¢i vyuzivané manipula¢ni techniky, aby se na né¢ mohl

opravnény zaméstnanec pripadné vice zaméfit a zjistit, co je problémem narazii.
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3 NAVRH NA LEPSI VYUZITI MANIPULACNI TECHNIKY
A JEJIHO MONITORINGU

V ptedchozi kapitole byly charakterizovany monitorovaci systémy manipulacni
techniky spole¢nosti STILL a Jungheinrich, které jsou ve spole¢nosti Skoda Auto pouZivany.
Déale byla charakterizovana manipula¢ni technika od spole¢nosti STILL a Jungheinrich, kterd je
taktéZ ve spole¢nosti Skoda Auto pouzivana. Manipulaéni technika STIL a Jungheinrich byla
charakterizovana vcetné¢ jejich motohodin a narazii za rok 2020. Na zaklad¢ vysledka v druhé
kapitole budou navrzena feseni, které budou vést k efektivnéjSimu monitoringu manipulacni
techniky STILL a Jungheinrich v oddéleni PK ve Skodé Auto. Ve stavajicich monitorovacich
systémech manipulaéni techniky byly zjistény tyto nedostatky:

e oba systémy nemaji pfehledny vzhled hlavnich webovych stranek,

e manipulacni technika spole¢nosti STILL a Jungheinrich je monitorovana
ve dvou systémech,

e nemaji moznost monitorovat manipulacni techniku v mobilni aplikaci,

e nemoznost lokalizovani mista narazi manipula¢ni techniky,

e systémy neposkytuji data o manipulacni technice starsi 1,5 roku,

e nepichledné méteni sjednanych provoznich hodin manipulaéni techniky,

e nepifehledné méfeni narazii manipulacni techniky,

e systémy neumoziuji zasilani pravidelného hlaSeni o manipulacni technice za
urcité obdobi na e-mailovou adresu,

e oba systémy nemaji funkci sledovani manipulacni techniky, ktera se pohybuje
s bfemenem ¢i bez biemene.

Cilem je tedy navrhnout novy sjednoceny monitorovaci systém manipulacni techniky
v oddéleni PK ve spole¢nosti Skoda Auto. VyS$e zminéné uZivatelské rozhrani webové a

mobilni aplikace v¢etné funkci monitorovaciho systému budou v této kapitole navrzeny.

3.1 Navrh vzhledu nového monitorovaciho systému manipula¢ni techniky
STILL a Jungheinrich

V oddéleni PK ve spole¢nosti Skoda Auto je monitorovina manipulaéni technika
od spolec¢nosti STILL a Jungheinrich. Jsou dvé mozZnosti, jak zlepSit monitorovaci systém.
Prvni moznosti je, zZe se stdvajici monitorovaci systémy od obou spolecnosti manipulacni
techniky STILL a Jungheinrich upravi, tak aby podavaly potiebné informace, které do ted’

nepodavaly, byly by doplnéné o dalsi funkce viz nize. Druhou moZznosti je, Ze se navrhne vzhled
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nového monitorovaciho systému, ktery je sjednoceny, umi sledovat manipulacni techniku
od obou spolecnosti a je doplnén o dalsi funkce, které stavajici systémy postradaly, taktéz viz
nize. Tento navrhovany vzhled monitorovaciho systému usnadni praci opravnénému
zaméstnanci Skoda Auto tak, Ze ma piistup k veskeré manipulaéni technice v jednom
monitorovacim systému a je doplnény o dalsi vylepSené funkce, které stavajici monitorovaci
systémy nenabizely v€etné navrzené¢ho vzhledu mobilni aplikace monitorovaciho systému.
Pro snadngj§i praci opravnéného zaméstnance spole¢nosti Skoda Auto byla zvolena
druha moznost, tedy byl navrzen vzhled nového sjednoceného monitorovaciho systému vcetné
mobilni aplikace, ktery je navrzen v nasledujicich kapitolach. Pro dalsi lepsi vyuziti
monitorovaciho systému manipulaéni techniky jsou navrzeny funkce, které stavajici

monitorovaci systémy postradaly.

3.1.1 Navrzené funkce monitorovaciho systému

Dilezitym faktorem navrzeného vzhledu monitorovaciho systému je to, aby byl vzhled
webové aplikace a mobilni aplikace uzivatelsky pfijemny, oproti stdvajicim monitorovacim
systémum, které vzhledové nevyhovovaly. Ty jsou analyzovany v kapitole 2.3 a vzhled téchto
stavajicich monitorovacich systéml manipula¢ni techniky je uveden v Ptiloze A, dale v Ptiloze
B. V novém navrZzeném vzhledu monitorovaciho systému manipulaéni techniky bude pismo
v textu jasn¢ viditelné a na Gvodni strance budou jen ty dlazdice ¢i grafy, které opravnény
zaméstnanec pouzivd vcetné analyz, konkrétné vyuZiti manipulacni techniky, narazy
manipulacni techniky a servisni naklady.

Navrzeny vzhled monitorovaciho systému ma jako jednu z funkci sledovani polohy
manipulaéni techniky v arealu PK (hala M1, M2, M6 a huté) ve Skoda Auto. V ptipadg, kdy se
stane ndraz manipulaéni techniky, monitorovaci systém zaznamena tento naraz do databaze
pomoci snimace, ktery je upevnén na manipulaéni technice. Dale monitorovaci systém zjiStuje,
jaky zaméstnanec (obsluha) byl pfihlaSen k dané manipula¢ni technice, u které vznikl néraz.
Nasledné¢ mize opravnény zaméstnanec narazy sledovat i ze starSitho obdobi, aby mohl
analyzovat, zda je dané misto ¢astym divodem narazu nebo ze dany zaméstnanec operuje
s manipula¢ni technikou neopatrné. Na zéklad¢ vysledkii opravnény zaméstnanec, ktery ma
ptistup do monitorovaciho systému manipula¢ni techniky zjistuje, Ze narazy jsou zplsobeny
napiiklad nerovnym povrchem haly, ktery je potfeba opravit, nebo je vinikem zaméstnanec,

ktery by mél byt na tuto skute¢nost upozornén.
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Na Obrazku 12 je znazornéna lokalizace manipulacni techniky, kde doslo k narazu
manipulacni techniky. Pomoci snimace na manipulacni technice je zaznamenan daj o narazu

do nového sjednocené¢ho monitorovaciho systému manipulaéni techniky.

Lokalizace narazu
manipulacni techniky

Obrazek 12 Lokalizace narazu manipula¢ni techniky (autor)

Dalsi funkei nového monitorovaciho systému bude, ze u manipulaéni techniky, které se
bude blizit limit vy¢erpani sjednanych provoznich hodin, bude vidét v grafickém znézornéni
jednoduseji, jak lze vidét v nésledujicim obrdzku. Manipulacni techniky od spolecnosti
Jungheinrich je mnoho, proto se graf nachazi i v Pfiloze D, kde je vé&tsi a prehlednéjsi.
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Interni nazev manipulaéni techniky

Obrizek 13 Navrh na méfeni motohodin manipulaéni techniky (autor, Skoda Auto, 2021¢)

Z Obrazku 13 lze zjistit, Ze noveé navrzené meéfeni sjednanych provoznich hodin
manipulacni techniky je jednodussi a ptehlednéjsi. Vodorovna ¢ara v grafu znazornuje rozsah
sjednanych provoznich hodin (275 hodin) a opravnény zaméstnanec Skody Auto ma rychlejsi

a snadnéjSi praci s monitoringem manipulacni techniky. Pro ptehlednéjsi analyzovéni je
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manipulaéni technika rozd€lena dle barev, a to elektrické voziky s protizavazim (modré
sloupce), spalovaci vozik (Cervené sloupce), elektrické voziky s vysuvnym sloupem (zelené
sloupce) a tahace (hnédé sloupce).

V nasledujicim obrazku lze vidét, navrh méfeni narazti manipulacni techniky v novém

sjednoceném monitorovacim systému manipulacni techniky.

Tabulka 12 Navrh na méfeni narazti manipula¢ni techniky v novém monitorovacim systému

Urovné narari Primémé
Interni nazev 1. 2 3. Soutet provozm hodiny
P302C 284 38 o9 1021 143
P303C 4672 384 42 3008 23
P504C 833 H“ a3 a0 139
P303C 1281 62 o9 1442 39
P506C 1545 88 3 1636 36
P3508C T4 40 3 737 a3
o P509C 768 50 12 830 59
e P511C 10998 10 81 11789 121
E P514C 12 8 6 26 23
P515C 20 12 54 86 18
P516C 147 84 48 279 83
P517C 2003 424 %6 8325 136
P513C 14824 1830 47 17121 141
P519C 1100 116 33 1249 16
P320C 11986 166 210 12962 127
P521C 34 30 18 102 163
POOLC 1078 462 42 1582 200
PO02C 522 230 18 770 188
POO3C 494 52 21 367 177
= POO4C 190 22 A | 233 182
" POOSC a4 114 114 1532 175
E PO0GC 310 88 48 646 174
POOTC 828 210 27 1063 181
POORC 312 142 0 @54 178
PO0OC 171 42 81 204 136
PO13C 348 330 48 1226 195

Zdroj: autor; Skoda Auto (2021¢)

V Tabulce 12 je piedstaven navrh méfeni narazi manipulacni techniky, kde by v kazdé
kategorii elektrickych vozikli s protizdvazim, spalovacich voziki, elektrickych vozikl
s vysuvnym modulem ¢i tahac¢t byly cervené zbarveny tfi nejvice narazové voziky a zluté
zbarveny tii nejvice vyuzivané voziky. Tim padem by dal$i navrZzenou funkci nového
monitorovaciho systému manipulaéni techniky bylo to, Ze systém dokaZze u konkrétni
manipulacni techniky spocitat, kolik bylo narazl prvni az tfeti irovné a pfi jakych primérnych
provoznich hodinach. V tomto novém monitorovacim systému manipulacni techniky bude mit
opravnény zaméstnanec spoleénosti Skoda Auto jednotny prehled o narazech konkrétni
manipulacni techniky, coz stavajici systémy nedovolovaly. Narazy o tiech silach urovni se

musely slozité piepocitavat, aby se zjistilo, o jaky naraz a jaké Grovné se vlastné jedna.
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Jako dalsi funkci nového monitorovaciho systému manipulacni techniky by bylo to,
ze snimana data z manipulacni techniky, kterd jsou zaznamenavana do databdze a nasledné
posilana na server, budou opravnénému zaméstnanci v oddéleni PK ve spoleénosti Skoda Auto
zasilana na e-mailovou adresu. Zaméstnanec bude mit napiiklad pravidelné hlaseni o tom, jaké
manipulacni technice se blizi vycerpani sjednanych provoznich hodin ¢i s jakou manipulaéni
technikou je obsluhou zachdzeno neopatrné (narazy). V hlaSeni, které¢ bude poslano na e-
mailovou adresu, nebude chybét excelovska tabulka, v které zaméstnanec nalezne seznam
manipulacni techniky od spolecnosti STILL a Jungheinrich, typ manipulacni techniky véetné
jejich sjednanych provoznich hodin, primérnych provoznich hodin, naraz a servisnich
nakladi za udrzbu.

Na nésledujicim obrazku je zndzornén postup pii hldSeni z monitorovaciho systému

manipulacni techniky.

N ) _ . i Hlaseni o vyuZiti manipulaéni  Opravnény
Data o vyuZiti manipulaéni Databaze erver techniky za uréité obdobido  zaméstnanec
techniky a-mailu

] —>

=0

Obrazek 14 Postup pfi hlaSeni monitorovaciho systému (Still, 2020; upraveno autorem)

Manipulacni techniku je v monitorovacim systému potieba sledovat v delSim ¢asovém
obdobi, aby spoleénost Skoda Auto méla dostatek informaci a mohla si dé&lat analyzy
manipulaéni techniky z vice let & porovnat roky mezi sebou. Skoda Auto by napiiklad mohla
porovnat celé roky 2019 a 2020, jelikoz ve stavajicich systémech to neslo, protoze data starsi
jak 1,5 roku se neukladala. Tento novy monitorovaci systém bude data do databaze ukladat
s tim, ze data budou pfistupna 3 roky zpét, coz je o 1,5 roku vice nez u stavajiciho
monitorovaciho systému.

Jednu z dalSich funkci, kterou mél pouze monitorovaci systém manipulacni techniky
STILL, ale nikoliv monitorovaci systém manipulacni techniky Jungheinrich, byla analyza
zatizeni manipulacni techniky. Tim je mySleno, kdy se manipula¢ni technika pohybuje
bez biemene a kdy s bfemenem, tedy kdy jede s ndkladem a kdy jede bez nékladu. V novém

monitorovacim systému manipulacni techniky tato funkce je, a proto muize opravnény
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zaméstnanec monitorovaciho systému zjistovat, jak efektivné je s manipulac¢ni technikou

zachézeno ¢i zda by se ji nedalo vyuzit 1épe, aby jezdila co nejméné bez bfemene.

3.1.2 Navrh vzhledu webové aplikace monitoringu manipula¢ni techniky

Navrh vzhledu webové aplikace sjednoceného monitorovaciho systému manipulacni
techniky je vytvoren tak, aby byl uzivatelsky ptfijemny a opravnénému zaméstnanci spolecnosti
Skoda Auto po piihlageni poskytoval rychly a jednoduchy piehled o manipulaéni technice
od spolecnosti STILL a Jungheinrich, a to uz na uvodni strance jak webové, tak mobilni
aplikace monitoringu manipulacni techniky.

Na obrazku 15 je znazornén navrzeny vzhled webové aplikace monitorovaciho systému

manipulaéni techniky pro oddéleni PK ve spoleénosti Skoda Auto.

Motohodiny

Servisni naklady

ST EEELEfStrac-1ersNER
FEEIassfiIIIIIICERELEE
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Obrazek 15 Navrh vzhledu webové aplikace monitorovaciho systému manipulacni techniky
(autor)

V Obrazku 15 se po ptihlaSeni do monitorovaciho systému nachazi navrhovany vzhled
monitorovaci systém manipulacni techniky od obou spolecnosti, a to STILL a Jungheinrich.
Diivod sjednoceni systému je ten, Ze tento monitorovaci systém bude jednodussi na ovladani,

dokaze monitorovat manipulacni techniku od vice znacek v jednom systému a bude podavat
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potiebné informace, které stdvajicim monitorovacim systémim manipulacni techniky chybély,
coz usnadni opravnénému zaméstnanci Skoda Auto praci. Samoziejmosti monitorovaciho
systému je, ze lze patrat i ve starSich datech, nez tomu bylo u stavajicich monitorovacich
systémt, a to 1,5 roku, protoze u nového monitorovaciho systému lze ziskat data az 3 roky
zpétné.

Na nésledujicim obrazku je znazornéna legenda ikon, které se nachdzi v navrzeném
vzhledu monitorovaciho systému manipulacni techniky webové aplikace. Horni menu
navrhované¢ho vzhledu monitorovaciho systému manipulacni techniky utvari zdkladni ikony,

které usnadnuji orientaci opravnénému zaméstnanci Skoda Auto.

— ikona grafu predstavuje analyzy véetné grafického
Zpracovani

— ikona penéz znazormuje pirehlednost naklada
manipulaéni techniky

ut® [

— ikona vysokozdvizného voziku piestavuje udaje
o manipulaéni technice

3

— ikona zaméstnance znazoriuje udaje o obsluze
manipulaéni techniky

[

— ikona domeceku slouzi pro navrat zpét do menu

— ikona nastaveni

ke

— ikona pro odhla3eni z monitorovaciho systému
mobilni aplikace

Obrazek 16 Legenda ikon ve webové aplikaci (autor)

V obrazku 16 jsou vysvétleny ikony horniho menu, které se nachazi v navrzeném

vzhledu monitorovaciho systému manipulacni techniky webové aplikace.
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Pod hornim menu je znazornén rychly a jednoduchy ptehled, ktery piedstavuje ty
nejdiilezit&jsi informace pro opravnéného zaméstnance spolecnosti Skoda Auto. Vlevo nahoie
se nachazi graf provoznich hodin manipula¢ni techniky od obou spolecnosti, ktera prekracuje
¢1 nepiekracuje limit sjednanych provoznich hodin, podle vodorovné cary v grafu. Pod grafem
motohodin se objevuji servisni naklady na udrzbu veSkeré manipulacni techniky. Vpravo
nahofte 1ze vidét graf s narazy manipulacni techniky od obou spole¢nosti s tim, ze manipula¢ni
technika je barevné rozdélena dle typt, konkrétné elektrické voziky s protizavazim, spalovaci
voziky ¢i elektrické voziky s vysuvnym sloupem. Manipula¢ni technika je znazornéna
s nejvetsim poctem motohodin (Zluté barvy) a s nejvétSim poctem narazi (Cervené barvy)
v tabulce pod grafem narazt. Kategorie spadajici do dané ikony jsou podrobnéji rozebrany
v nésledujicim délent.

Do ikony grafu v horni listé webové aplikace monitorovaciho systému patii:

e Analyza vyuziti — predstavuje sledovani poctu najetych motohodin zvolené manipula¢ni
techniky ve volitelném ¢asovém obdobi s vodorovnou ¢arou, kterd ptredstavuje sjednané
provozni hodiny manipula¢ni techniky se spole¢nostmi STILL a Jungheinrich.

e Analyza nérazli — jsou zobrazeny v tabulkach v jednom ftadku narazy tfi Grovni,
ke kterym doSlo konkrétni manipulacni technikou ve volitelném casovém obdobi,
na konkrétnim misté dle navrzené lokalizace.

e Analyza pouZiti — podava informace o konkrétni ¢isté dob¢ jizdy, €isté dobé zdvihu
a zkombinované dob¢ jizdy a zdvihu ve vztahu k dobé pfihlaseni obsluhy k manipula¢ni
technice.

e Analyza zatizeni — ptedstavuje zobrazeni casového podilu pro jizdy manipulacni
techniky s bfemenem a bez biemene.

Ikona penéz v horni listé webové aplikace monitorovaciho systému tvori:

e Provozni ndklady manipulacni techniky obou znacek ve volitelném obdobi.

e  Servisni ndklady manipula¢ni techniky obou znacek ve volitelném obdobi.

e Spotiebu energie manipulacni techniky, zalozenou na dobé, kdy byla aktivni
s volitelnym ¢asovym obdobim.

e Spotieba energie veSkeré manipulacni techniky v oddéleni PK ve volitelném ¢asovém
obdobi.

Do ikony predstavujici manipulacni techniku v horni listé webové aplikace
monitorovaciho systému spada:

e Seznam manipulacni techniky vcetné jejiho stafi od spolecnosti STILL a Jungheinrich.
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e Seznam manipulacni techniky, ktera je sefazena dle smény.

e Seznam manipulacni techniky, ktera je aktualn€ v provozu.

e  Vyhodnoceni stavu manipulacni techniky, které byly pti kontrole pfed sménou zjistény
obsluhou.

e Casy zapnuti a odstaveni manipulaéni techniky.
Do ikony pracovnika v horni listé webové aplikace monitorovaciho systému patii:

e Seznam zaméstnanc spolednosti Skoda Auto (obsluhy), ktefi maji pfistup
k manipulacni technice.

e Seznam zaméstnancu (obsluhy), kteti jsou aktualné ptihlaSeni ke konkrétni manipulacni
technice.

e Seznam zaméstnanct (obsluhy), ktera je sefazena dle smény.

e Seznam zaméstnancu (obsluhy), ktefi pfi praci s manipulacni technikou, zplsobuji
mnoho néraza.
Vsechny tyto kategorie jsou pfistupné pro opravnéného zaméstnance po jeho kliknuti

na danou ikonu.

3.1.3 Navrh vzhledu mobilni aplikace monitoringu manipula¢ni techniky

Navrh vzhledu mobilni aplikace monitorovaciho systému manipulacni techniky je
vytvofen tak, aby opravnénému zaméstnanci usnadiioval praci a byl uzivatelsky piijemny. Je
navrzen pro opravnéného zaméstnance, ktery se pohybuje v aredlu Skoda Auto v Mladé
Boleslavi ¢i je na sluzebni cest¢ mimo Mladou Boleslav nebo jednoduse nemé sviij pocitac
po ruce, z kterého by mohl nahlédnout do nového monitorovaciho systému manipulaéni
techniky.

Na nésledujicim obrazku Ize vidét navrh vzhledu mobilni aplikace monitorovaciho

systému manipulaéni techniky ve spole¢nosti Skoda Auto.
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Obrazek 17 Navrh vzhledu mobilni aplikace monitorovaciho systému manipulac¢ni techniky
(autor)

Na Obrazku 17 1ze vidét, po spusténi aplikace, zdkladni nabidka nové mobilni aplikace
monitorovaciho systému manipula¢ni techniky, ktera je navrzena pro oddéleni PK spole¢nosti
Skoda Auto. Mobilni aplikace je rozdélena do nékolika ikon. Po klinuti na n&jakou z téchto
ikon se rozbali konkrétni kategorie dané ikony, kde se skryvaji funkce spadajici do této
kategorie. Na nasledujicim obrazku je zndzornéna legenda ikon, které se nachazi v navrzeném

vzhledu monitorovaciho systému manipula¢ni techniky mobilni aplikace.
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— ikona grafu predstavuje analyzy véetné grafického
Zpracovani

— ikona penéz znazornuje piehlednost nakladu
manipulaéni techniky

ut® [

— ikona vysokozdvizného voziku prestavuje udaje
o manipulaéni technice

3

— ikona zaméstnance znazoriuje udaje o obsluze
manipulaéni techniky

Al
Xy

— 1ikona dome¢eku slouzi pro navrat zpét do menu

— ikona nastaveni

— ikona pro odhlaseni z monitorovaciho systému
mobilni aplikace

[5G

Obrazek 18 Legenda ikon v mobilni aplikaci (autor)

V obrazku 18 jsou vysvétleny ikony, které se nachazi v navrzeném vzhledu
monitorovaciho systému manipulacni techniky mobilni aplikace. Po kliknuti naptiklad na ikonu
grafu sjede spodni fada (domeéek, nastaveni, odhlaseni) na troveii loga Skoda Auto, které
zmizi. V nasledujicim dé€leni jsou uvedeny hlavni ikony véetné jejich funkei, které nova mobilni
aplikace monitorovaciho systému manipulacni techniky poskytuje.

V obriazku grafu mobilni aplikace monitorovaciho systému lze vidét:

e Analyzu vyuZiti — sledovani poc¢tu najetych motohodin zvolené manipula¢ni techniky
ve volitelném ¢asovém obdobi, kterd pfedstavuje sjednané provozni hodiny manipulacni
techniky se spole¢nostmi STILL a Jungheinrich.

e Analyzu narazii — v tabulkdch jsou zobrazeny v jednom fadku narazy tfi Grovni,
ke kterym doSlo konkrétni manipulaéni technikou ve volitelném casovém obdobi,

na konkrétnim misté dle navrzené lokalizace.

54



V obrazku penéz mobilni aplikace monitorovaciho systému lze vidét:

e Spotieba energie manipulacni techniky, zalozena na dobé¢, kdy byla aktivni s volitelnym
casovym obdobim.

e Spotieba energie celé manipulacni techniky v oddéleni PK ve volitelném ¢asovém
obdobi.

V obrazku manipulacni techniky mobilni aplikace monitorovaciho systému:

e Seznam manipulacni techniky, ktera je aktualné v provozu.
e Seznam manipulacni techniky, ktera je sefazena dle smény.
e Casy zapnuti a odstaveni manipulaéni techniky.

V obrazku zaméstnance mobilni aplikace monitorovaciho systému se nachazi:

e Seznam zaméstnanct spolecnosti Skoda Auto (obsluhy), ktefi maji piistup

k manipulacni technice.

e Seznam zaméstnancl (obsluhy), kterd je sefazena dle smény.
e Seznam zaméstnancu (obsluhy), kteti jsou aktualné ptihlaseni ke konkrétni manipulacni
technice.

Navrzend mobilni aplikace monitorovaciho systému manipulacni techniky disponuje
vybranymi funkcemi, takZe se v mobilni verzi nenachazi vSechny funkce, tak jako ve webové
aplikaci monitorovaciho systému manipulaéni techniky. Vzhled této mobilni aplikace je
navrzen tak, aby opravnénému zaméstnanci umoZznil nahlédnout do monitorovaciho systému,
pokud se nenachazi u svého pocitace, z kterého by do webové aplikace monitorovaciho systému
manipula¢ni techniky mohl nahlédnout. Slouzi pro snadnéj$i pfistup k monitoringu

manipulacni techniky.

3.2 Shrnuti navrhu na lepSi vyuZiti monitorovaciho systému manipula¢ni
techniky

Stavajicim monitorovacim systémim chybély nékteré funkce, které se v novém
monitorovacim systému manipulacni techniky objevily. Funkce sledovani polohy manipula¢ni
techniky bude poskytovat opravnénému zaméstnanci udaje o tom, kde se dand manipulacni
technika nachdzi, kterd zplsobila naraz a jakym zaméstnancem byla manipulacni technika
obsluhovand. Z téchto dat opravnény zaméstnanec monitorovaciho systému zjisti, Ze v
konkrétnim misté je n€jaky problém zpusobujici narazy, ktery je potieba fyzicky zkontrolovat
¢1 opravit nebo zda obsluhujici zaméstnanec operuje opakované neopatrné.

Dalsi novou funkci je posilani vybranych hldseni do e-mailové adresy opravnénému

zaméstnanci vybrana hldSeni, kterd si navoli. Dilezitym hlaSenim je naptiklad, Ze mu
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monitorovaci systém bude zasilat mésicni zpravy o vyuziti manipulacni techniky. Z nich zjisti,
s jakou manipulacni technikou je zachazeno efektivné ¢i u jaké manipulacni techniky se blizi
vycerpani sjednaného limitu sjednanych provoznich hodin se spolecnostmi STILL
a Jungheinrich.

Dulezitym aspektem je také to, ze databaze je schopna shromazd’ovat data starsi 3 let,
ato pro potieby opravnéného zaméstnance, ktery mize porovnavat celé roky mezi sebou
v jakékoliv analyze, které snimace manipulacni techniky shromazduji v novém monitorovacim
systému.

Novy monitorovaci systém umoziuje také sledovat zatizeni manipulaéni techniky, a to
tak, ze se sleduje, kdy manipulacni technika jede s bfemenem ¢i bez bfemene. Opravnény
zaméstnanec monitorujici manipulaéni techniku takto maze zajistit vétsi vyuziti manipulaéni
techniky.

Navrh vzhledu webové aplikace monitorovaciho systému manipulac¢ni techniky je
jednodussi a uzivatelsky pifjemnéjsi. Opravnény zaméstnanec spole¢nosti Skoda Auto dokéaze
pracovat efektivnéji s potfebnymi daty a tim padem si koordinovat veskerou manipulaéni
techniku od obou spole¢nosti STILL a Jungheinrich. V tomto novém systému dokaze
zaméstnanec lépe sledovat manipulacni techniku, které se blizi vyCerpani sjednanych
provoznich hodin tak, aby nemusela Skoda Auto tyto sjednané provozni hodiny nasledné
doplécet. Je vytvoren graf s vodorovnou ¢arou, ktera urcuje, u které manipulacni techniky jsou
prekro¢eny sjednané provozni hodiny (275 hodin) ¢i nejsou. Ovladani tohoto nového
monitorovaciho systému je jednoduché, tim padem by se mél zaméstnanec rychle adaptovat na
tento systém.

Navrh vzhledu monitorovaciho systému manipulacni techniky pro mobilni aplikaci
disponuje zakladnimi funkcemi oproti webové aplikaci. Slouzi ke snadnéjsi praci opravnéného
zaméstnance, ktery se nenachazi v kanceldii, a to tak, Ze opravnény zaméstnanec chce
zkontrolovat, naptiklad vyuziti konkrétni manipulacni techniky nebo jaka obsluha je aktualné

piihlasena ke konkrétni manipulacni technice.
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4 ZHODNOCENI NAVRHU

V piedeslé kapitole byla navrzena feSeni, kterd maji zlepSit monitorovaci systém
manipulaéni techniky ve spole¢nosti Skoda Auto v oddéleni PK. Do navrzenych feSeni patii
navrh vzhledu webové aplikace sjednocené¢ho monitorovaciho systému manipulacni techniky,
navrh vzhledu mobilni aplikace sjednoceného monitorovaciho systému manipula¢ni techniky a
navrh novych funkci na lepsi vyuziti monitorovaciho systému. Mezi nové navrzené funkce patii
lokalizace mista narazu manipula¢ni techniky, ukladani dat do databaze o manipulac¢ni technice
star§i 1,5 roku, piehledné meéfeni sjednanych provoznich hodin manipulacni techniky,
pfehledné méteni narazi manipulaéni techniky, zasilani pravidelného hlaSeni o manipulacni
technice za urcité obdobi na e-mailovou adresu, sledovani manipulacni techniky pohybujici se
s bifemenem ¢i bez biemene.

Zhodnoceni se bude tykat navrhu na novy sjednoceny monitorovaci systém manipulacni
techniky a navrzenych novych funkeci tohoto systému v ramci oddéleni PK ve spole¢nosti Skoda
Auto

Mezi hlavni piinosy lze zatadit hlavn€ znacné zkraceni asu opravnéného zaméstnance,
ktery sleduje, analyzuje a vyhodnocuje manipula¢ni techniku v novém vzhledu sjednoceného
monitorovaciho systému navrzeném pro oddéleni PK ve spoleénosti Skoda Auto. Tuto tisporu
asu je potieba zdlraznit pro rozhodnuti spolenosti Skoda Auto. Navrhy na lepsi vyuziti
monitorovaciho systému by mély v budoucich letech pfinést znatné casové uspory
opravnéného zaméstnance, které jsou v kazdé spolecnosti vitany, jelikoz se zaméstnanec miize

vénovat 1 jiné praci.

4.1 Dopady zmén nového monitorovaciho systému

Vzhledové néavrhy nové webové a mobilni aplikace monitorovaciho systému
manipulac¢ni techniky vedou ke zvySeni produktivity prace opravnéného zameéstnance
spole¢nosti Skoda Auto. Zaméstnanec dokaZze po piihlaseni do monitorovaciho systému
rychleji reagovat na data zjiSténd z monitorovaciho systému manipulacni techniky. Vzhled
nového monitorovaci systém ma na tivodni strdnce uspotadany piehled potiebnych informaci.
Nachézi se tam v grafickém ztvadrnéni provozni hodiny manipulacni techniky vcetné jejich
sjednanych provoznich hodin, z kterych lze zjistit, jaké manipulacni technice se blizi vyCerpani
sjednanych provoznich hodin. V grafickém a tabulkovém provedeni narazy manipulacni

techniky vcetné tfi nejvice narazové manipulacni techniky s nejvétsim poctem motohodin.

Servisni ndklady manipula¢ni techniky za urcité obdobi, pokud néjaké servisni naklady vznikly.
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Tyto informace obsahuji vzhled navrzeného monitorovaciho systému manipula¢ni techniky.
Oproti stavajicim monitorovacim systémiim ma opravnény pracovnik spoleénosti Skoda Auto
rychly a jednouchy ptehled o dulezitych informacich manipulacni techniky.

V Tabulce 13 je znazornéna Casova ndrocnost zamestnance pii sbéru a analyzovani
informaci ve stavajicich monitorovacich systémech a ¢asovy odhad nového monitorovaciho

systému manipulacni techniky.

Tabulka 13 Zhodnoceni Casové naro¢nosti zaméstnance pti sbéru dat v monitorovacich

systémech
Casova naroénost pii praci v monitorovacich
systémech

Funkpe , FleetManager 4.x ISM ONLINE Novy sjednoceny
monitorovacich . . . :

. o (STILL) (Jungheinrich) monitorovaci systém
systemu
Analyza vyuziti
manipulacni techniky 2 min 20 min 3 min
(motohodiny)
Analyza narazl 10 min 10 min 4 min
Seznam obsluhy s
pfistupem k 8 min 5 min 2 min
manipulacni technice

Zdroj: autor, Skoda Auto (2021e)

V Tabulce 13 se nachédzeji nejvice sledované ¢innosti manipulaéni techniky. Tyto
¢innosti jsou opravnénym zaméstnancem pravidelné analyzovany a kontrolovany, konkrétné
analyza vyuZiti manipulacni techniky (1x meési€né€), analyza ndrazii manipulacni techniky
(1x tydn€) a kontrola obsluhy s pfistupem k manipulac¢ni technice (pfi nastupu novych
zaméstnancil). Sbirdna data vcetné jejich analyzy a vystupu, zaberou zaméstnanci ur¢itou dobu,

a to podle druhu monitorovaciho systému. V novém monitorovacim systému proto dojde

k uspofte Casu.

4.2 Dopady novych navrzenych funkci

V novém monitorovacim systému manipulaéni techniky ve spoleénosti Skoda Auto jsou
navrzeny nové funkce, které povedou k lepSimu monitorovani manipula¢ni techniky. Jednou
z novych funkci je lokalizace narazt manipulaéni techniky, kterd povede k analyzovani dané¢ho

mista narazu. Z analyzy mliZze opravnény zameéstnanec zjistit, Ze naraz manipulacni techniky je

1

e 1
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Dalsi navrzenou funkci nového monitorovaciho systému manipulaéni techniky je to,
ze snimana data z manipulacni techniky, kterd jsou zaznamenavand do databaze a nésledné
posilana na server, jsou opravnénému zaméstnanci v oddéleni PK ve spole¢nosti Skoda Auto
zasilana na e-mailovou adresu. Zaméstnanec ma pravidelné hlaseni o tom, jaké manipulacni
technice se blizi vycerpani sjednanych provoznich hodin ¢i s jakou manipula¢ni technikou je
obsluhou zachézeno neopatrné (ndrazy). V hlaseni, které je posilano na e-mailovou adresu,
nechybi excelovska tabulka, v které zaméstnanec nalezne seznam manipulacni techniky od
spolecnosti STILL a Jungheinrich, typ manipulac¢ni techniky vcetné jejich sjednanych
provoznich hodin, primérnych provoznich hodin, narazli a servisnich nakladt za udrzbu. Tato
funkce povede k lepsi kontrole manipulaéni techniky a opravnény zaméstnanec bude pravidelné
informovéan o stavu manipulacni techniky za urcité obdobi.

Dal$im zlepSenim monitorovaciho systému manipulacni techniky je, Ze monitorovaci
systém uklada data o manipula¢ni technice déle nez 1,5 roku, a to po dobu 3 let. Z téchto
viceletych informaci miize opravnény zaméstnanec porovnavat roky mezi sebou a analyzovat
manipula¢ni techniku z dlouhodobého hlediska. Vysledkem milze byt snizeni poctu
manipulacni techniky, tedy 1 ispora nékladl spole¢nosti.

Jako dal$i navrZenou funkci nového monitorovaciho systému je sledovani zatiZeni
manipulacni techniky, tedy kdy se manipulacni technika pohybuje s ndkladem a kdy jede bez
nakladu. Tato funkce vede k informovéni opravnéného zaméstnance, aby zjistil, jak efektivné
je manipulacni technika obsluhovana s ndkladem a bez nakladu. Cilem je zamezeni neefektivni
manipulace bez nékladu, jelikoZ kazdd manipulacni technika ma sjednané provozni hodiny,
které je potteba vyuzivat efektivné, a to s ndkladem. Tyto sjednané provozni hodiny by pak
byly Iépe vyuzivany obsluhou manipulaéni techniky tim, Ze by je vyuZila k dal§i manipulaci

s vozikem.

4.3 Kalkulace nakladu na zavedeni nového monitorovaciho systému
manipula¢ni techniky

Novy monitorovaci systém manipulacni techniky je moZzné implementovat naptiklad od
spolecnosti GX SOLUTIONS BOHEMIA, s. r. o. Tato spole¢nost dokdze realizovat novy
sjednoceny monitorovaci systém ve webové 1 mobilni verzi, a to vfetné nové navrzenych
1 stavajicich funkci monitorovaciho systému manipula¢ni techniky.

Spole¢nost GX SOLUTIONS BOHEMIA, s. 1. 0. poskytla pouze orienta¢ni odhad cen

nového navrzeného monitorovaciho systému, které se nachazeji v Tabulce 14.
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Tabulka 14 Kalkulace ndklad nového monitorovaciho systému

Pocet kusi manipulacni techniky|Celkova cena [s DPH]
Cena za implementaci monitorovaciho systému na jeden vozik v PK | 29 240,00 K¢
Cena za implementaci monitorovaciho systému za manipulaéni technilu v PK 105 3070 200,00 K¢
Rotni provozni naklady monitorovaciho systému na jeden vozik v PK 1 414000 K¢
Rocni provozni naklady monitorovaciho systému za manipulacni technilu v PK 105 434 700,00 K¢
Celkem 3 504 900,00 K¢

Zdroj: interni materialy, GX SOLUTIONS BOHEMIA (2021)

V Tabulce 14 jsou uvedeny ceny za implementaci snimaciho zatfizeni monitorovaciho
systému na manipulaéni techniku vcetné jeho novych funkci za jeden kus, tedy jedno snimaci
zafizeni na jeden vozik. V oddéleni PK ve spoletnosti Skoda Auto se nachazi 105 kust
manipulacni techniky, tedy kazdy vozik potfebuje jedno snimaci zatfizeni, proto jsou pro
ptehlednost v tabulce uvedeny ceny za jeden vozik a ceny za veskerou manipulacni techniku
v oddéleni PK.

Cena implementace je tvofena z instalace snimace na manipula¢ni techniku, instalace
monitorovaciho programu, pfistupu do webové a mobilni aplikace monitorovaciho systému
manipulacni techniky, jejichz databaze se nachdzi v misté sidla spolecnosti provozujici
monitorovaci systém. Dale je cena tvofena znovych monitorovacich funkci, kam spada
identifikace néarazi, lokace pohybu, motohodiny, identifikace fidi¢e, blokace neopravnénych
osob, méfeni zatizenosti manipulacni techniky a lokace mista narazu.

Do roc¢nich provoznich naklada spadaji aktualizace monitorovaciho systému, technicka

podpora, ukladani dat do databaze na 3 roky a zasilani e-mailovych hlaseni za urcité obdobi.
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ZAVER

Diplomova préce se zabyvala monitoringem manipula¢ni techniky v rdmci zadvodu PK
ve spoletnosti SKODA AUTO as. Cilem prace bylo na zakladé analyzy stavajicich
monitorovacich systémti manipulac¢ni techniky navrhnout novy sjednoceny monitorovaci
systém.

Hlavnim problémem byl podle spole¢nosti Skoda Auto ¢asové narocny sbér dat
a analyzovani manipulacni techniky ve stavajicich monitorovacich systémech, jelikoz tato
¢innost zabere opravnénému zaméstnanci mnoho casu. Manipulacni technika je pouZzivana
od dvou spolecnosti, konkrétn¢ STILL a Jungheinrich, tedy je sledovana ve dvou
monitorovacich systémech, a to FleetManager 4.x (STILL) a ISM ONLINE (Jungheinrich).
Oba monitorovaci systémy nabizeji rizné sledovaci funkce, ale n¢které funkce lze nalézt pouze
v jednom ¢i druhém monitorovacim systému manipulaéni techniky.

Z divodu velkého poétu manipulaéni techniky ve spoleénosti Skoda Auto, bylo nutné
navrhnout vhodnéjsi fungovani monitorovacich systému, které povedou k efektivnéjsimu
sledovani manipula¢ni techniky. Navrzen byl novy sjednoceny monitorovaci systém,
ktery bude monitorovat manipula¢ni techniku od obou znacek. Dal$imi navrZzenymi prvky byly
sledovaci funkce monitorovaciho systému, které jsou pfinosem pro monitorovani manipula¢ni
techniky, z nichz se opravnény zaméstnanec po analyze dozvi pottebné informace k lepSimu
vyuZzivani a kontrole manipulacni techniky.

Do navrzenych feSeni patii vzhled webové aplikace sjednocené¢ho monitorovaciho
systému manipula¢ni techniky, vzhled mobilni aplikace sjednoceného monitorovaciho systému
manipulacni techniky a nové funkce na lep$i vyuziti monitorovaciho systému. Po odhaleni
nedostatklli v analyze jsou navrZzené nové funkce monitorovaciho systému, do kterych patii
lokalizace mista narazu manipulacni techniky, ukladani dat do databaze o manipula¢ni technice
z poslednich 3 let, pfehledné méteni sjednanych provoznich hodin manipula¢ni techniky,
pfehledné méteni narazii manipulacni techniky, zasildni pravidelného hlaSeni o manipulaéni
technice za urcité obdobi na e-mailovou adresu, sledovani manipulac¢ni techniky pohybujici se
s nakladem ¢i bez nékladu.

Dtlezitou soucasti bylo zhodnoceni navrhovaného feseni, tedy mezi hlavni ptinosy 1ze
zatadit znacné zkraceni ¢asu u sledované a analyzované manipula¢ni techniky v novém vzhledu
sjednoceného monitorovaciho systému opravnénym zaméstnancem spoleénosti Skoda Auto.
Tato uspora Casu je dulezita pii sbéru dat, ndsledném analyzovéani a kontroly manipulacni

techniky pro rozhodnuti spole¢nosti Skoda Auto. Dalsi zhodnoceni se tykalo investici, tedy
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novy monitorovaci systém by spole¢nost Skoda Auto stal 3 504 900 K&, a to od spole¢nosti GX
SOLUTIONS BOHEMIA, s. r. o., ktera poskytla orientacni odhad ceny. Zavedeni nového
monitorovaciho systému by mélo v budoucich letech pfinést minimaln¢ jednodussi
a efektivnéjsi ovladani monitorovaciho systému opravnénym zameéstnancem pro rychlejsi sbér
dat, analyzu a ndsledné vyhodnoceni dat o manipulacni technice. Navrzena feSeni véetné jejich
zhodnoceni by mohly pro oddéleni PK spole¢nosti Skoda Auto slouZit jako podklady pro jejich

realizaci.
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Piiloha A Monitorovaci systém manipula¢ni techniky STILL
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Ptiloha B Monitorovaci systém manipulaéni techniky Jungheinrich
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Piiloha C M¢éteni motohodin manipulacni techniky
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Piiloha D Navrh na méfeni motohodin manipula¢ni techniky
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