Univerzita Pardubice

Dopravni fakulta Jana Pernera

Vnitropodnikové logistické procesy ve vybrané spolecnosti

Vojtéch Pavlik

Diplomova prace

2023



Univerzita Pardubice
Dopravni fakulta Jana Pernera
Akademicky rok: 2022/2023

ZADANI DIPLOMOVE PRACE

(projektu, uméleckého dila, uméleckého vykonu)

Jméno a pfijmeni: Bc. Vojtéch Pavlik

Osobni gislo: D21494

Studijni program: N1041A040008 Technologie a management v dopravé
Specializace: Dopravni management, marketing a logistika

Téma prace: Vnitropodnikové logistické procesy ve vybrané spolecnosti

Zadavajici katedra: ~ Katedra dopravniho managementu, marketingu a logistiky

Zasady pro vypracovani

Uvod

1. Charakteristika vnitropodnikovych logistickych procesi

2. Analyza vnitropodnikovych logistickych proces(i ve vybrané spole¢nosti
3. Navrhy na zlepdeni vnitropodnikovych logistickych procest

4. Zhodnoceni navrhi

Lavér



Rozsah pracovni zpravy: 50-60 stran

Rozsah grafickych praci: dle doporuceni vedouci/ho
Forma zpracovani diplomové prace: tisténa/elektronicka

Seznam doporucené literatury:

dle pokyni vedouci/ho prace

Vedouci diplomové prace: Ing. Roman Hruska, Ph.D.
Katedra dopravniho managementu, marketingu

a logistiky

Datum zadéani diplomové prace: 31. fijna 2022
Termin odevzdani diplomové prace: 12. kvétna 2023

LS.

doc. Ing. Libor Svadlenka, Ph.D. Ing. Pavla Lejskova, Ph.D.
dékan vedouci katedry

\ Pardubicich dne 25. dubna 2023



Prohlasuji:

Préci s nazvem Vnitropodnikové logistické procesy ve vybrané spolecnosti jsem vypracoval
samostatné. Vesker¢ literarni prameny a informace, které jsem v praci vyuzil, jsou uvedeny

v seznamu pouzité literatury.

Byl jsem sezndmen s tim, Ze se na moji praci vztahuji prava a povinnosti vyplyvajici ze zdkona
¢. 121/2000 Sb., o pravu autorském, o pravech souvisejicich s pradvem autorskym a o zméné
nekterych zékont (autorsky zédkon), ve znéni pozdéjSich predpisi, zejména se skuteCnosti, ze
Univerzita Pardubice ma pravo na uzavieni licenéni smlouvy o uZiti této prace jako Skolniho
dila podle § 60 odst. 1 autorského zakona, a s tim, Ze pokud dojde k uziti této prace mnou nebo
bude poskytnuta licence o uziti jinému subjektu, je Univerzita Pardubice opravnéna ode mne
pozadovat pfiméfeny piispévek na uhradu nakladd, které na vytvoreni dila vynalozila, a to

podle okolnosti az do jejich skute¢né vyse.

Beru na védomi, ze v souladu s § 47b zékona ¢. 111/1998 Sb., o vysokych skolach a o zméné
a doplnéni dalSich zakonl (zdkon o vysokych Skolach), ve znéni pozdéjsich piedpist,
a smérnici Univerzity Pardubice ¢. 7/2019 Pravidla pro odevzdavani, zvefejiovani a formalni
upravu zaveérenych praci, ve znéni pozdé€jsich dodatkll, bude prace zvetejnéna prostfednictvim

Digitalni knihovny Univerzity Pardubice.

V Pardubicich dne 12. 5. 2023

Vojtéch Pavlik v. r.



Réd bych podekoval vedoucimu prace Ing. Romanu HruSkovi, Ph.D., za vedeni a cenné rady

pfi zpracovavani diplomové prace.



ANOTACE

Prace se zaméfuje na vnitropodnikové ligistické procesy ve vybrané spolecnosti. Teoreticka
¢ast je zaméfena zejména na lean management, Toyota Production Systém a skladovani. Déle
se prace zabyva analyzou soucasného stavu vnitropodnikovych logistickych procesii. Vysledky
analyzy jsou vyuzity pro navrhy na zlepSeni, ktera jsou uvedena ve tieti kapitole a jejich

nasledné zhodnoceni.

KLICOVA SLOVA

logistika, logisticky proces, lean management, Toyota Production System, skladovani

TITLE

Internal Logistics Processes in a Selected Company

ANNOTATION

This thesis focuses on internal logistics processes in a selected company. The theoretical part
1s mainly focused on lean management, the Toyota Production System, and warehousing.
Furthermore, the thesis deals with the analysis of the current state of internal logistics processes.
The results of the analysis are used for improvement proposals, which are presented in the third

chapter, and their subsequent evaluation.

KEYWORDS

logistics, logistics process, lean management, Toyota Production System, warehousing
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UvVOD

V dnesni dobé¢ je na vnitropodnikovou logistiku i logistiku obecné velky talk. Logistika
je klicovou c¢innosti pro plynuly chod podniku. Aby mohlo dojit k plynulému chodu, musi
spolecnosti neustale planovat, analyzovat a koordinovat své ¢innosti. VéEtSina podnikti dnes
musi reagovat na ménici se podminky trhu. Spolec¢nosti se zaméfuji na spokojenost zdkaznikd,
kterym se snazi poskytovat nejlepsi kvalitu svych vyrobkt a sluzeb. Velkou snahou spolec¢nosti
je redukce zasob a tim i snizeni ndkladl na skladovéani. K tomu spole¢nosti pouzivaji Lean
management, ktery pomahd k efektivnéjSimu vyuziti procest pomoci malych krokid pro
zlepseni. Pfi spravném nastaveni logistickych procesti mohou spolecnosti ziskat konkurenéni
vyhodu.

Velky tlak dne$ni doby je i na modernizaci a automatizaci procest, které¢ by mély
pomadhat k urychleni a zjednoduseni logistickych 1 vyrobnich procesti. Dale pomahd zamezit
tvorbé chyb, ke kterym mulize dojit kvili lidskému faktoru. Moderni technologie spolecnostem
dopomahaji i ke zefektivnéni procesti a pomahaji pfi praci zaméstnanctim.

Diplomova prace je zaméfend na vybranou spolecnost, ktera se specializuje na vyrobu
autosedacek. Z internich diivodli nebude uveden nazev spolecnosti, kterd bude v celé praci
uvedena jako vybrana spolec¢nost. Pfedmétem prace jsou vnitropodnikové logistické procesy
v této spolecnosti.

Prace bude rozdélena do c¢tyt kapitol. Teoretickd Cast prace se bude zamétfovat na
charakteristiku logistickych procesii. Tato kapitola bude obsahovat reSerSi publikaci
a odbornych ¢lankl. Déle bude prace obsahovat analyzu souc¢asného stavu vybrané spole¢nosti,
ktera bude slouzit jako podklad pro navrhovou ¢ast. V té budou uvedeny navrhy na zlepSeni
vnitropodnikovych logistickych procesti. Nakonec budou zhodnoceny dopady, které navrhy
piinasi.

Cilem diplomové préce je na zaklad€ analyzy vnitropodnikovych logistickych procesti
ve vybrané spole¢nosti navrhnou zlepSeni, ktera by méla pomoci zefektivnit vnitropodnikové

logistické procesy.



1 CHARAKTERISTIKA VNITROPODNIKOVYCH
LOGISTICKYCH PROCESU

Prvni kapitola této prace je zamétena na resersi z odbornych publikaci, clanki a dalSich
vystuptl, které vytvari podklad pro druhou ¢ést prace. Nejdiive je uvedena definice logistiky,
dodavatelsko-odbératelsky fetézec, skladovani, logistické procesy a systémy. Nasledné jsou

jednotlivé kapitoly rozpracovany hloubé&ji pro vytvoreni teoretického zakladu.

1.1 Definice logistiky

Logistika se neustale vyviji, a proto pro ni neexistuje jen jedna jedina a spravna definice,
ale hned nékolik. Protoze logistika naSla uplatnéni nejdiive v USA, tak jako prvni logistickou
definici ve své knize Sixta a Macat (2005, s. 22) uvadeji definici americké logistické spole¢nosti
Council of Logistics Management: ,,proces planovani, realizace a Fizeni ucinného, nakladove
uspésného toku a skladovani surovin, inventare ve vyrobé, hotovych vyrobku a prislusnych
informaci z mista vzniku zboZi na misto potieby. Tyto cinnosti mohou zahrnovat sluzbu
zdkaznikovi, predpoved’ poptavky, distribuci informaci, kontrolu zarizeni, manipulaci
s materidalem, vyrizovani objednavek, alokaci pro zasobovaci sklad, baleni, dopravu, prepravu,
skladovani a prodej*.

Dalsi definici ve své publikaci uvadi Pernica (1998, s. 80), ktery definuje logistiku takto:
»Logistika je disciplina, kterd se zabyva celkovou optimalizaci, koordinaci a synchronizaci
vSech aktivit v ramci samoorganizujicich se systéemu, jejichz zietézeni je nezbytné k pruznému
a hospodarnému dosazeni daného konecného (synergického) efektu “.

Dale Sixta a Zizka (2009, s. 15) dale zmifiuji i definici Evropské logistické asociace,
kde je ¢lenem i Ceska logistickd asociace: ,, organizace, planovdni, Fizeni a vykon tokii zbozi
vyvojem a nakupem pocinaje, vyrobou a distribuci podle objednavky finalniho zakaznika konce,
tak aby byly spineny pozZadavky trhu pri minimalnich nakladech a minimalnich kapitalovych
vydajich .

Sixta a Macata (2005, s. 25) nakonec ve své knize uvadi i svou definici logistiky, do
které zahrnuli oproti Evropské logistické asociaci 1 informacéni tok, ktery by nemél byt
opomenut: ,,/logistika je rizeni materidlového, informacniho i financniho toku s ohledem na
vcasné splnéni pozadavkii finalniho zakaznika a s ohledem na nutnou tvorbu zisku v celém toku
materidalu. Pri plnéni potieb findlniho zakaznika napomaha jiz pri vyvoji vyrobku, vyberu

vhodného dodavatele, odpovidajicim zpusobem Fizeni viastni realizace potreby zakaznika (pri
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vyrobé vyrobku), vhodnym premisténim pozadovaného vyrobku k zakaznikovi a v neposledni

rade i zajistenim likvidace moralné i fyzicky zastaralého vyrobku*.

1.2 Logistické ¢innosti
Ismail (2008) zminuje, ze pro spravnou realizaci toku vyrobku je podstatné, aby byl

zajistén hladky tok produktu, a to z mista vzniku az do mista spotieby. Proto uvadi, ze je
dualezité zabezpecit zejména tyto logistické ¢innosti (procesy):

e logisticka komunikace,

e manipulace s materidlem a vracenym zbozim,

e nakup (pofizovani),

e vraceni zbozi,

e podpora servisu a ndhradni dily,

e progndzovani poptavky,

e fizeni zasob,

e transport (doprava a preprava),

e vyfizovani objednavek,

e stanoveni mista vyroby a skladovéani,

e Dbaleni,

e organizace zadavani vefejnych zakazek

e  zakaznicky servis,

e zpétna logistika.

Labert, Stock a Ellram (2000) vSak upozoriuji, Ze ne vSechny uvedené ¢innosti musi

nutné spadat do kompetence logistiky, ale vSechny tyto ¢innosti ovliviiuji logisticky proces jako

celek.

1.3 Lean management

Lean managment by se dalo pfelozit jako §tihlé fizeni. Dle Svozilové (2011) byla tato
metodologie vyvinuta pro zlepSovani podnikovych procesti v oblasti primyslové vyroby, ale
postupné nasla uplatnéni v dalSich oborech, a to jak v oblasti sluzeb, tak i1 v oblasti
administrativy.

Podle Parkesové (2015) byl Lean management vyvinut v Japonku v tovarnach Toyoty
a poté tento systém zkopirovan organizacemi celého svéta. I piestoze je Lean managment

puvodem z Japonska, autorka zmifiuje mnoho prvki, které byly prfevzaty zjinych systémut
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a fizeni vyroby. Jako ptiklad uvadi organizaci vyroby v zdvodech H. Forda nebo koncept TQM
(Total Quality Management), ktery klade dlraz na fizeni kvality.

Vochozka a Mula¢ (2012) tvrdi, ze hlavnimi zastupci Stihlého fizeni jsou v Ceské
republice predevsim automobilky a vyrobci pocitacti, avSak ti jiz Stihlé fizeni neberou jako
konkuren¢ni vyhodu, nybrz jako nutny piedpoklad pro pteziti. Dle autori je za tviirce Stihlého
fizeni povaZzovana Toyota.

Svozilova (2011) uvadi, ze metodologie Lean je zalozena na neustalém zlepSovani, ale
pomoci malych krackt. Podle autorky musi byt nejdiive procesy standardizovany,
dokumentovany a poté ovéfeny, zda funguji a teprve poté muze dojit k jejich zlepseni. Dale
zminuje, ze Lean se pouziva zejména tam, kde je potieba zvysit vykonnost procesu a snizit
naklady, které se mohou projevit naptiklad: ve snizeni zasob, rozloze vyrobnich prostor, uspote
prace. Déle uvadi, Ze se Stihlé fizeni uplatituje pfi zjednoduSeni procest, zkraceni doby mezi

vstupem produktu do procesu a predani jeho vystupu do dalSiho procesu nebo zakaznikovi.

1.4 Toyota Production System
Jak jiz bylo zminéno podle Vochozky a Mulace (2012) v ¢asti 1.3 (Lean management)
tvlirce Stihlého fizeni je automobilova spole¢nost Toyota, ktera v matetské firmée tento systém
oznacuje jako Toyota Production Systém (TPS) a zakladatelem tohoto systému je vyrobni
tfeditel Taiichi Ohno.
Dle Vochozky a Mulace (2012) je TPS charakterizovano péti zakladnimi znaky a to:
e climinace vSech podnikovych ¢innosti, které neptidavaji Zadnou hodnotu pro zdkaznika,
a v maximalni mozné formée ji vyhovét,
e podnikové procesy by mély byt flexibilni a mély by pruzné reagovat na menici se
podminky na trhu,
e tok produktii by mél byt rychly, hladky a navazny na ostatni Cinnosti, které produktu
ptidavaji hodnotu,
e firma by se m¢la dostatecn¢ samovzdélavat a diky tomu zvySovat produktivitu, kvalitu

a celkovou troven celé firmy.

12



Cil: Nejvyssi kvalita, nejnizsi naklady, nejkratsi prostoje

Justin-Time Jidaka
Zastavit a upozornit
MepretrZity proud na abnormality
as taktu Ot lidskou
praci o prace
Systém lahu strogl
HeljunkaStandardizovana price Kaizen

Obrazek 1 Dum vyrobniho systému Toyoty (Vochozka a Mula¢,2012, s. 425)

Na obrazku 1 je vyobrazen dim systému Toyoty. Je zde znazornéna podminka pro
fungovani systému, a to stabilita, ktera je zndzornéna jako zéklad systému. Aby bylo dosahnuto
stability je zapotiebi systémi Heijunka, Standardizovani prace a Kaizen. Cely systém je
postaven na dvou pilitich, kde prvni pilif tvoii systém Just-In-Time a druhy sytém Jidoka. Cilem
tohoto systému je pak dosahnout nejvyssi kvality za nejnizsi ndklady a mit co nejkratsi prostoje.

Vochozka a Mulac (2012) dale zminuji tfi negativni aspekty podle Toyoty:

e pfetizeni (Muri) —systém by mél byt plynuly a musi na sebe navazovat jednotlivé kroky
tak, aby objem vyroby nebyl naddimenzovani nebo poddimenzovany,

e nekonzistenci ve vyrobé (Mura) —zde se jednd o nesoulad v navaznosti, predev§im
logistiky, kde by se mohly tvofit zbyte¢né zasoby,

e plytvani (Muda)- je rozebrano podrobnéji nize.
Jednotlivé systémy a metody, které spadaji do systém Toyoty, budou dale rozebrany,

popsany a definovany v nasledujicich ¢astech.

1.4.1 Kaizen

Jak zminuje Vochozka a Mula¢ (2012), slovo kaizen ma japonsky ptivod a v piekladu
znamend neustalé vylepSovani. Dle autor jsou zdkladem této filozofie mald, permanentni
zlepSovani, na kterych se podileji vSichni zaméstnanci podniku. KosSturiak et al. (2010)

rozkladaji slovo kaizen na dvé Casti a to: KAI — to znamena zména a ZEN — to oznacuje dobry,
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lepsi, zména k lepSimu. Déle zminuji, ze systém je urcen pro vSechny zaméstnance v podniku
od manazert az po liniové délniky. Dle autort je potfeba vénovat usili na vylepSeni procest
v podniku, ale tento systém neni pro velké investice a velké inovace nybrz pro malé
zdokonalovani i téch nejmensi detailt. Uvadéji i pojem Gemba, ktery je pracovnim mistem, ale
ne napiiklad pracovni stil manazera, ale v podniku je to dilna. Je to misto, kde se provadi prace.

Kosturiak et al. (2010) upozornuji na to, ze manazeti, nemohou fidit podnik pouze ze
své kancelaie pomoci analyz a rGznych grafii, ale musi vSechny aktivity zkoumat i o¢ima
a nejlépe umét vSechny procesy. Autoii uvadi dva zptsoby, na kterych je kaizen zalozen:
e zlepSovani — vSechno se da zleps$it — kvalita, plnéni terminti, ndklady, produktivita
a mnoho dalSich,
e neustalé — nic neni pevné stanoveno, v§echno kolem nas se neustale vyviji a podniky
musi drzet krok s dobou — trhy, vyrobky, zakaznici a jejich pozadavky, technika atd.
Kosturiak et al. (2010) popisuji kaizen jako propracovany a dokonale organizovany
systém, ktery by mél pouzivat kazdy vyspély svétovy podnik.

Vochozka a Mula¢ (2012) srovnavaji podminky kaizen v Cechach a v Japonsku tak, Ze
u nas jsou investice, které jdou od managementu mnohem efektivnéjsi nez investice, které
pfichézeji od liniovych pracovnikl. V Japonsku je tomu tak, Ze inovace, které pfichazi od
managementu a liniovych pracovnikii, maji témét stejny efekt. Dle autorti se kaizen soustiedi
na tyto ¢innosti:

e redukci vyrobnich nakladd,

e zdokonalovani procesi jednotlivych postupli a procest vyroby,

e zvySeni kvality, tj. snizeni vadnych vyrobki a tim i reklamaci,

e zvySeni bezpecnosti prace, kterda ma vliv na kvalitu vyrobku i na snizovani naklada
vyrobku.

Vochozka a Mulac (2012) uvadéji pravidla, kterd by se zaméstnanclim méla ptipominat
a pracovnici by se jimi méli fidit:

e vSechny procesy jdou zlepsit,

neuplyne den bez néjakého vylepseni v ramci podniku,

e cilem neni kritika, ale navrh konstruktivniho feSenti,

e cilem je zékaznik, tudiZ jakdkoli zména by pro né¢j méla mit pfidanou hodnotu,
e snazit se vzit do role zakaznika a snazit se uspokojit potieby,

e naprvnim misté je kvalita, nikoli zisk,

e pokud existuje n¢jaky problém je potieba ho identifikovat a tesit,

14



e existuje-li problém u dodavatele ¢i pracovnika, neni tieba ho vyménit, ale pomoci mu

se zlepSovat.

1.4.2 Just-In-Time

Lai a Chneg (2016) ve své knize pfiznavaji nejednotnost ve vymezeni logistické
technologie just in time (JIT). Naptiklad Im a Lee (1989) popisuji JIT jako filozofii fizeni nebo
sadu technik, ktera je zalozena na vyrazném zlepSeni provozni efektivity prostfednictvim
snizeni urovné zasob, dodacich lhit a rezijnich nakladt. Také uvadi, ze vzhledem k jeho
samotné povaze si musi kazda spole¢nost vyvinout sviij vlastni systém JIT.

Oproti tomu Sixta a Macat (2005, s. 245) definuji JIT jako ,.zpusob uspokojovani
poptavky po urcitém materialu ve vyrobé, nebo hotovém vyrobku v distribucnim retézci v presné
dodrzenych a dohodnutych terminech dodavanim prave vcas podle potieb odebirajicich
clanki*.

Podle Lai, Lee a Ip (2003) jsou systémy JIT navrzeny tak, aby produkovaly a dodavaly
zbozi nebo sluzby podle potieby s pouzitim minimalnich zasob. Dle autort jde spiSe o filozofii
logistiky nez o konkrétni techniku, ktera se zaméfuje na sniZzovani neefektivity
a neproduktivniho ¢asu ve vyrobnim procesu.

Kaneko a Noriji (2008) uvadi, ze technologii JIT pavodné vytvoftila japonskd Toyota
Motor Corporation. Déale dodavaji, Ze v dnesni dob¢ je nejzndmé;jsi logistickou technologii a je
vyuzivana mnoha vyrobnimi spole¢nostmi.

Tato filozofie se dle Sixty a Macata (2005, s. 245) specializuje na odstranéni ztrat ze
vSech fazi vyrobniho procesu. Také popisuji hlavni prvek této filozofie, kterym je neustalé
zlepSovani. Déle popisuji hlavni princip JIT: ,,dostat spravné materialy (vyrobky) na spravné
misto ve spravnou dobu®. Autofi také popisuji naro¢nost implementace do podniku. Podle
autort je zékladni podminkou pro implementaci, aby veskeré logistické Cinnosti byly plné
integrovane.

Kniha Sixty a Macéta (2005) obsahuje dalsi podminky pro uspésnou implementaci JIT:

e odbératel musi byt dominujicim ¢lankem, tedy dodavatel svou cinnost a vyrobu
synchronizuje s jeho potiebami,

e gsvéfeni prepravy kvalitnimu dopravci — na prvnim misté je pfesnost a spolehlivost,
nikoli rychlost,

e vhodné rozlozena mista spotieby a vyroby,

e naklady na dopravu musi byt niz8i nez uspory z likvidace skladd.
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Pti uspésné implementaci JIT do spolecnosti jsou dle Macata a Sixty (2005) vysledkem:
e  veétsi mnozstvi malych dodavkovych vozidel na silnicich a s tim spojené rychlejsi
vyCerpani kapacity silnic a kongesce,
e s veétSim poctem vozidel na silnicich se poji veétsi mnozstvi vyfukovych plynti a tim vetsi
Sance na vznik dopravnich nehod,

e problémy s dodrzenim ¢asovych plant v ptipad¢ dopravnich kongesci.

1.4.3 Just in sequence

Dle Kirana (2019) je zakladni mys$lenkou just in sequence (JIS) dodani potiebnych dild
a komponentli ve spravném potadi, které pozaduje vyrobni linka. Roser (2018) podotyka, ze
pouziti systému JIS lze vétSinou nalézt v automobilovém primyslu pti dodavani subdodavek
od dodavatelskych spole¢nosti. Takovy piiklad je znazornén na obrazku 2, kdy jsou dvete

dodavany ve stejném potadi, jak je stanoveno ve vyrobnim planu.

Main

Obrazek 2 Priklad JIS pf1 montéazi dvefi auta (Roser, 2018)

Jak uvéadi Roser (2018) idedlem, kterého se snazi JIS dosahnout je eliminace ¢innosti,
které neptispivaji ke zhotoveni produktu. Dodava, ze v idedlni situaci by pracovnik vzal dil,
ktery je mu poskytnut dle potadi jako prvni a nemusel by hledat ten spravny. JIS tedy snizuje
Cas potiebny ke koordinovani a preskupeni materidlovych tok.

Pokud by bylo mozné JIS pouzit v celém dodavatelském fetézci, snizilo by se hledani
a manipulace s materidlem. Diky systému JIS by byl uSetfen ¢as, ktery by mohl byt dale vyuzity
pro dalsi kroky ve vyrobg¢.

16



1.4.4 Jidoka

Anglicky nazyvano jako Autonomation. Cesky automatizace nebo dle Toyota blog
(2016) oznacovano jako automatizace s lidskou inteligenci. Dle webu je Jidoka princip
navrhovani zafizeni pro automatické zastaveni, detekci a upozoriiovani na problémy
v okamziku, kdykoli néjaké chyba nastane. Déle uvadi, ze pomoci Jidoky se zvysuje kvalita
procesu a vyrobku, protoze ve vyrobnim systému Toyoty jsou operatofi vybaveni prostiedky,
které zastavi vyrobni tok vzdy, kdyz si vSimnou néceho podezielého (Andon), ¢imzZ se zabrani
tomu, aby odpad, ktery by vznikl, produkoval sérii vadnych pfedméti. Vochozka a Mula¢
(2012) uvadeji jako hlavni princip metody okamzité zastaveni vyroby. Dle autort jde Jidoka
rozdelit na mechanickou a lidskou, kdy do mechanické jsou zapojeny stroje, které v ptipadé

zjiSténi abnormality zastavi proces a lidskd, kdy chybu zjisti pracovnik a proces zastavi on sam.

1.4.5 Heijunka

Anglicky levelling do CeStiny pielozeno jako vyrovnavani vyroby. Toyota blog (2013)
uvadi, ze tato metoda se uplatituje zejména ve vyrobé JIT. Tento web popisuje pojem jako
metodu, kterd zabranuje plytvani a pomaha rozvrhovat jaky material a v jakém mnozstvi se ma
v uréeném Case vyrab&t. Déale zmifluje, Ze systém nevyrabi podle objedndvek zékaznika, ale
systém vyhodnocuje celkové objemy objednéavek za urcité obdobi a nésledné je planuje tak, aby

bylo vyrobeno stejné mnozstvi vyrobki kazdy den.

1.4.6 Muda
Toto slovo pochézi z japonstiny. Do anglictiny je piekladano jako Waste a pteklad do
cestiny je plytvani, marnost, zbyte¢nost. Toto slovo je ¢asto spojovano s oblasti Lean.
Vochozka a Mulac¢ (2012) uvadéji, ze jde o ztraty, které jsou neefektivni a plynouci
z pfemény vstupl na vystupy. Autoii uvadéji sedm druhti plytvani (ztraty):
e Nadprodukce a pred¢asna produkce — tento druh plytvani vznika, pokud je vyrobni
proces tlacen a ne tazen. Firma vytvari zdsobu hotovych vyrobku a snazi se je prodat,
1 kdyz je zakaznik nepoptava. Tim vznikaji naklady a jedna se o plytvani.
e Casové prostoje — pokud na sebe procesy nenavazuji a diky tomu dochazi k plytvani
lidské prace, kdy zaméstnanec jen stoji a nic ned€la. S tim je spojen 1 prostoj stroju
a firma vynaklada naklady na necinnost.
e Pieprava — je ndklad i prostoj ve vyrobnim procesu. Cim je manipulace s materialem
vétsi, tim jsou vétsi naklady. Cim vétsi je manipulace, tim mensi je vyroba. Klade se

diiraz na layout strojli a zafizeni ve vyrobni hale.
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e Pohyby — které zaméstnanec na pracovisti déld navic i kdyz by nemusel. Naptiklad
chodit pro material, ktery by mohl mit ulozeny v zdsobniku hned po ruce.

e Zasoby — pokud firma na sebe vaze velké mnozstvi zasob, tak nemd moznost tyto
penézni prostiedky investovat jinym zpiisobem a jedna se o plytvani. S tim je spojeno
i uskladnéni a manipulace se zdsobami.

e Nadbyte¢né procesy — procesy, které¢ vytvareji dalsi procesy, které vSak jiz neptidavaji
zadnou hodnotu produktu. Pouze vytvari dalsi ndklady.

e Vyroba defektnich kusi — neboli zmetkovosti. Znamena to, ze je zmafeny material,
naklady na lidskou praci, dopravu atd. Zmetek neprodukuje zadny pozitivni efekt.
Naopak miize podniku vytvaret ndklady a kazit dobré jméno.

ktery popisuje jako: ,,urcité procesy vyzaduji urcitou uroven kvalifikace k tomu, aby mohly byt
Jjednotlivé operace spolehlivé provadeny. Pokud existuji nastroje, s jejichz pomoci je mozné
dany proces se stejnou kvalitou realizovat za pomoci méné kvalifikovaného persondlu, pak je
udrzovani vysoce kvalifikovanych operatoru plytvanim. Ndstroje mohou byt jak technologicke,
tak profesionalné kvalifikacni. K tomuto druhu plytvani dodava i piiklad pro lepsi piedstavu:
k rozhodovani o splnéni podminek potiebuji pracovnici call centra jinou nez zdkladni aplikaci.
Pouzivany ndastroj je natolik komplikovany, Ze ho bézny operator neni schopny pouzit, a uloha
je dodatecné prezkoumdvana a prepracovdavana odborné zdatnym pracovnikem v nékterém
z pozdéjsich krokii procesu. Pokud by operatori call centra dostali na pomoc aplikaci
s funkcionalitami, které by rozhodovaci useky predzpracovaly nebo uplné automatizovaly, pak

‘

by uloha nemusela byt prepracovavana osobou vyrazné vyssi kvalifikace. *

1.4.7 PDCA cyklus
Isniah, Purba a Debora (2020) popisuji PDCA cyklus jako metodu kontroly a zlepSovani
procesu fizeni dodavatelského fetézce pomoci Ctyf krokl. Autofi zminuji, Ze tyto Ctyfi faze
se pouzivaji, aby bylo mozné vénovat pozornost odchylkdm, které by mohly nastat. Jako hlavni
cil uvadeji zlepSeni v obchodnich procesech. Dle autori je metoda uzite¢nd pro neustalé
zlepSovani, kdy cyklus nikdy nekon¢i. Dale zminuji jednotlivé body tohoto cyklu:
e naplanyj (Plan) — vytvofeni planu, kde se ziskavaji informace a popisuje se stavajici
problém. Plan by mél obsahovat jednotlivé ¢innosti, jak odstranit stavajici problémy,
e proved (Do) — implementace vytvofené¢ho planu,
e kontrola (Check) — sleduji se vysledky, které se nésledn¢ porovnavaji s planem. Je to

tedy kontrola planu porovnavana se skutec¢nosti,
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jednej (Act) — pokud se vysledek 1i8i od planu, tak neni problém zcela vyieSen, tudiz je
potieba hledat pticinu. Pokud se pfi¢ina najde a odstrani, je potfeba vSechny zmény
zavést do procesu a standardizovat.

Dle Isniah, Purba a Debora (2020) se tato metoda pouziva zejména ve vyrobnim

pramyslu, ke snizeni plytvani jako je: ¢ekaci doba, necinnost, zmetkovitost atd.

1.4.8 SS

Tento nastroj vychazi z pismen, které zacinaji na pismeno S a to z japonského Seiri,

Seiton, Seiso, Seiketsu, Shituke. Do angli¢tiny pielozeno jako Sort, Straighten, Shine,

Standardize, Sustain. Bohuzel do ceského ptekladu jiz neslo zachovat vSechna pocatecni

pismena na S, ale 58S je ptekladano jako: Ttidéni, Umist'ovani, Uklid, Standardizace a Udrzeni.

Svozilova (2011) uvadi, ze 5S je typickym nastrojem, ktery pomaha k zlepSovani

iniciativy Lean. Vochozka a Mula¢ (2012) tvrdi, ze 5S se vénuje pracovisti, které by mélo byt

za vSech okolnosti Cisté a pfijemné. Dle autorl upravené pracovisté prispiva ke zvySeni

vykonosti a produktivity prace. Svozilova (2011) uvadi 5S podrobné;i:

tfidéni — ponechat na svém pracovnim misté pouze ty ndstroje, které potiebuji
k vykonani préce,

umist’ovani — viechny potiebné nastroje maji své urcené misto, oznaceni a jsou uloZeny
tak, aby byly v potradi, které¢ zajiSt'uje plynulost a efektivitu pracovniho vykonu,

uklid - pracovni misto by mélo byt udrzovano v Cistoté¢ tak, jak bylo
vytvotfeno predchozimi dvéma kroky,

standardizace — kazdy pracovnik, ktery na pfisluSené pracovni misto pfijde, by mél
¢innosti na dané stanici vykonavat stejné, a proto je potfeba standardizovat pracovni
postupy,

udrZeni — dodrzovani pracovnich postupii, ndvodl a pravidel v piedchozich ¢tyfech
krocich.

Svozilova (2011) dale zminuje, ze by se tento systém dal vylepsit na 6S, kde by bylo

pfidano Safty (Security, Satisfaction) do ceStiny pielozeno jako Fyzicka bezpecnost na

pracovisti (zabezpeceni, uspokojent).

1.5 Skladovani

Skladovéani je velmi dilezitou slozkou k tspéchu podniku. Je soucasti dodavatelského

fetézce a diky tomu se stava nedilnou soucasti vyroby.
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logistického systému, protoze skladovani tvoti spojovaci clanek mezi zdkaznikem a vyrobcem.

Uvadéji 1 komplexni systém skladovacich ¢innosti, ktery je znazornén na obrazku 3. Dale

zminuji, ze sklady jsou dulezité, pro dva typy zasob:

suroviny, soucastky a dily — tyto zasoby (material) jsou dilezité pro fazi zasobovani,
kdy material vstupuje do podniku,

hotové vyrobky — zde se jedna o fazi distribuce, kterd zajistuje vystup materidlu
z podniku.

Vyrobni zasoby jsou v dnesni dob¢ dulezité, zejména z faze dodavky, protoze vétsina

firem a spolecnosti jizZ nechce vazat zasoby, a proto pfizptisobuje své dodavky a objednavky

systému JIT.

e Identifikacni Uskladnéni . . e

Obrazek 3 Komplexni systém skladovacich ¢innosti (Sixta a Macat, 2005, s. 131)

Sixta a Macat (2005) uvadéji pét hlavnich rozhodovacich akci, které podnik musi brat

v tvahu v ramci skladovani:

vybavenost skladu v¢etné spravy a fizeni skladd,
rozsah a centralizace skladd,

vlastni nebo cizi skladovani,

stanoviste skladu,

uroven zasob udrzovanych skladi.

Sixta a Macat (2005) dale zminuji, Ze podniky udrzuji zasoby ve skladech naptiklad

z nasledujicich divodu:

snaha o usporu nakladl na piepravu,
snaha o Usporu ve vyrobg,

vyuziti mnoZstevnich slev,

snaha o udrzeni dodavatele,
podpora zédkaznického servisu,

podpora programu JIT,
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1.5.1

reakce na ménici se podminky trhu.

Funkce skladovani

I kdyz se podniky snaZzi snizit své zasoby a tim naklady na skladovéani, tak se stale zadny

podnik neobejde bez vyuzivani skladovani.

1.5.2

Podle Oudové (2013) ma skladovani pét zakladnich dualezitych funkei:

Vyrovnavaci funkce — slouzici pfi kvantitativnim a casovém nesouladu v toku
materidlu, vzniklém mezi vyrobou a potizenim.

Bezpecnostni funkce — nebo zabezpecovaci funkce, kterd by méla pokryt vykyvy,
kolisani trhu nebo ¢asové zdrzeni dodéavek.

Spekulativni funkce — navySeni zasob, pokud by mélo dojit ke zvySeni ceny materialu
nebo na odbytovém trhu.

Kompletacni funkce — pro tvorbu sortimentu v obchod¢é nebo tvorbu pozadovanou
zakaznikem.

Zuslechtovaci funkce — zalezi zde na druhu sortimentu, které je tfeba uskladnit pro
prubéh jakostnich zmén. MiiZe se jednat o zrani banant, zrani syrii, vysychani dieva.

Tato skladovani je spojené s vyrobnim procesem.

Druhy skladi

Hyblova (2006) poukazuje na to, ze nejcastéji feSeny problém mezi podniky je zda

zvolit vetejny ¢i vlastni sklad. Podle autorky jsou vefejné sklady lépe vybaveny a poskytuji

ruzné sluzby. Oproti tomu uvadi, Ze vlastni sklady jsou levngjsi a v mist€ vyroby. Uvadi, Ze

diky tomu odpada cas, ktery je potfeba pro pfesun zbozi z vetejného skladu a také se zkracuje

objednavaci a skladovaci cyklus.

Némec (2008) ve svém ¢lanku rozhoduje mezi dvéma druhy skladd, a to sklady veiejné

a nevefejné (soukromé, vlastni). Dale uvadi, Ze ke spravnému zvoleni skladu je potieba znat

jednotlivé vyhody a nevyhody téchto skladii. Tyto vyhody a nevyhody jsou znazornény

v tabulce 1.
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Tabulka 1 Druhy skladovani

Soukromy sklad Verejny sklad

Vyhody Vyhody
e Piima kontrola e Uchovani kapitalu
e Pruznost e Schopnost zvySovat  kapacitu
e  Mensi dlouhodobé naklady skladovani pro pokryti
o Lepsi vyuziti lidskych zdroja mimofadnych poZzadavki
e Nespecifikovatelné piinosy e SniZeni rizika

o Efekt z rozsahu

e  PruZnost

e Piesné znalosti nadkladi na
uskladnéni a na manipulaci

e Niklady jsou pfimo umérné objemu

uskladnéného zbozi

Nevyhody Nevyhody

e  Mohou nastat sezonni vykyvy e Komunikaéni problémy

e Velka investice, finan¢ni omezeni e Nedostatecny rozsah sluzeb

e Nelze rozsifit kapacitu (v kratkém e Skladovy prostor nemusi byt
¢asovém horizontu) k dispozici

Nedostatecnd  vytiZzenost  (vykyvy

zasob)

Potfeba udrzby, automatizace,
technologického vylepSeni

e Dlouha navratnost

Zdroj: Némec (2008) upraveno autorem

1.5.3 Skladové procesy

Nyni budou popsany procesy skladovani. Jde ptedevS§im o piijem, uskladnéni,
vychystani, baleni a naslednou expedici. Toto jsou hlavni procesy skladovani, které budou
detailnéji popsany.

Tyto ¢innosti popisuje ve své publikaci Emmett (2008):

e Prijem materialu — je jeden znejdilezitéjSich skladovych procesti. Pro spravné

fungujici proces je nutné, aby sklad ovéfil, zda dostal spravny materidl, spravné
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1.5.4

mnozstvi, ve spravné kvalit€¢ a ve spravny cas. Bez tohoto ovétfeni by dalsi proces
nemohl spravné fungovat. Pokud se materidl ptebira fyzicky od dodavatele
z dopravniho prosttedku, vétSinou tento proces probiha oznacenim jednotlivych baleni
nebo palet Carovym kédem nebo RFID kodem. Nactenim tohoto kodu 1ze zjistit, zda se
material a mnozstvi shoduje s objednavkou.

Uskladnéni — je proces, pii kterém je material umistény do skladu na pfifazené misto.
Pokud je tento proces vykonavan spravn¢, vysledkem je maximalni vyuziti dostupné
kapacity skladu a zvySeni efektivity prace.

Vychystavani materidlu — proces, pfi kterém se shromazd’uje material, aby byly
splnény pozadavky zdkaznika. Vychystavani materidlu patii mezi nejnakladné;si
procesy ve skladu, a proto je tfeba tento proces optimalizovat. Tim se snizi naklady
azvysi efektivita skladu. Duraz se klade i na dosazeni vétSi pfesnosti a snizeni
chybovosti a plytvani, protoze to mize mit negativni vliv na spokojenost kone¢ného
zakaznika.

Baleni — procesem baleni se konsoliduji vybrané poloZzky v objednavce a ptipravuji se
na odeslani zdkaznikovi. Hlavni ulohou procesu baleni je zabezpecit, aby se
minimalizovaly Skody na odeslané poloZce od ¢asu, kdy opustila prostor skladu.
Expedice — je konecny skladovy proces pfepravy zboZi ze skladu k zadkaznikovi. Tento
proces se povazuje za uspésny, pokud se nalozi spravnad objednavka a je odeslana

spravnému zakaznikovi bezpecné a vcas.

Manipulacni prostiredky

Manipula¢ni prostredky jsou dulezité pro to, aby §lo s t€zSimi jednotkami, jako jsou

palety, pfepravky, bedynky, materidl, manipulovat. Dan¢k a Plevny (2005) rozdé€luji

manipulacni jednotky do nasledujicich radi:

Manipulac¢ni jednotky prvniho fadu —kartonové krabice, piepravky a bedynky.
Manipula¢ni jednotky druhého fadu — baliky, palety a svazky.
Toto rozdéleni lze nalézt i v publikaci Rathouského, Jiraska a Stanka (2016), ktefi tyto

fady manipulacnich jednotek rozsitili o nasledujici informace:

Manipula¢ni jednotky prvniho fadu —jsou pfizpiisobené ru¢ni manipulaci, hmotnost do
15 kg, ¢asto jsou tvofené pouze obalem v podobné kartonového obalu, sudu, smrs$tovaci

folie, atd.
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e Manipulaéni jednotky druhého ftadu —jsou pfizpiisobené k mechanické nebo
automatické manipulaci, hmotnost od 250-1 000 kg, slozené z 16-64 jednotek prvniho

fadu, palety, IBC — kontejnery, rolltejnery, gitter — box.

1.6 Autonomné rizené vozidlo

Automated Guided Vehicles (AGV) je autonomni robot, ktery je v dnesni moderni dobé
¢im dal vice podporovan a aplikovan pro piepravu materidlu z bodu A do bodu B.

Dle Dreamlandu (2021) je AGV roboticky vozik, ktery slouzi pro prevoz materidlu a je
klicovym pro automatizaci vnitropodnikové logistiky. Uvadi, Ze tito autonomni roboti mezi
sebou dokazi komunikovat a spolupracovat. Stranky dale zminuji, Ze pohon zajist'uji baterie,
kterymi je pohanén motor, a to vozikiim umoziuje cestovat po pfedem nastavené cesté.

Dale piSe, ze tyto AGV jezdi pomoci dratu ¢i magnetické pasky, které jsou umistény
v zemi, ale pfi pokroku nynéjsi technologie se pfechdzi na navigaci pomoci laseru, kamer
a dalSich senzora.

Dreamland (2021) déale uvadi vyhody AGV:

e zvySeni efektivity prace,

e sniZeni ndkladl diky automatizaci,
e rychld implementace,

e bezpecnost,

o flexibilita,

e snadné ovladani,

e rychld navratnost.

Dreamland (2021) dale uvadi jaké ¢innosti AGV zvladne, kde mezi zékladni ¢innosti

e manipulace se surovym materidlem,
e manipulace s hotovymi vyrobky,

e manipulace s paletami,

e naloZeni a vyloZeni ndkladu,

e pieprava nakladu,

e skladovani.
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2 ANALYZA VNITROPOD,NIKOVYCH LOGISTICKYCH
PROCESU VE VYBRANE SPOLECNOSTI

Ptedchozi kapitola byla zamétend na resersi odbornych publikaci a ¢lanka. Tato kapitola
se zabyva analytickou ¢asti prace a obsahuje interni materialy vybrané spolecnosti. V této ¢asti
jsou také uvedeny struéné informace o tom, ¢im se spole¢nost zabyva. Nejsou zde rozebrany
veskeré logistické procesy, které ve spoleCnosti probihaji. Kapitola se zaméfuje pouze na
nekolik vybranych logistickych procesti. Mezi procesy patii pfijem materialu, skladovani,
vychystavani dilii, baleni, sekvencovani a expedice. Jednotlivé nazvy projektd jsou uvedeny

tak, jak jsou ve spole¢nosti vyuzivany.

2.1 O vybrané spole¢nosti

Vybrana spolec¢nost (2023) byla zalozena jiz v roce 1917 v USA. Tato spolecnost se
specializuje na vyrobu automobilovych sedadel. Spole¢nost dodava své produkty svétovym
automobilkam a dodava sva feSeni do vice nez 400 modeld automobilt. Dale uvadi, Ze
zaméstnava vice nez 161 000 zaméstnanct v 261 lokalitach a ve 39 zemich po celém svéte.
V Ceské republice tato spoleénost piisobi od roku 1998 a mé zde nyni &tyfi zavody. Tato prace
je zaméfena na zavod, ktery se nachazi pobliz Kolina. Spole¢nost zaroveni zminuje, Ze tento
zavod vznikl v roce 2004 a béhem této doby se stal stabilnim zavodem spole¢nosti se schopnosti
pruzné reagovat na potieby zdkaznika. Hlavni ¢innosti zdvodu je kompletace sedacich systému
pro zékazniky koncernu Toyota Motor Manufacturing a PSA (soucasti PSA jsou Peugeot,

Citroen, Opel a Vauxhall).

2.2 Projekty vybrané spole¢nosti

Vybrana spole¢nost vyrabi sedadla pro mnoho automobilovych znacek. Prace se vSak
zabyva pouze jednim zavodem, ktery ma na starosti vyrobu automobilovych sedafek pro
Toyotu, Citroen a DS. Spole¢nost mé ve svém zavod¢ celkem c¢tyfi projekty. Z divodu ochrany
dat jsou uvedeny pouze zkratky jednotlivych projektt. Hlavnim projektem je G3, ktery vytvari
60 % vyroby. U tohoto projektu se vyrabi ob¢ piedni 1 zadni sedacky. Tento projekt je dale
doplnén projektem G1. Na projektu G1 je dovezen jiz cely set sedadel, ktery je v zdvod¢€ pouze
vybalen a néasledné sekvencovan s projektem G3 podle pozadavki zakaznika.

Dals§imi dvéma projekty jsou projekty DAR 34 (také oznacovano jako D34) a P2Q. Tyto
dva projekty jsou montovany na stejné vyrobni lince, diky stejnému pracovnimu postupu.
U obou téchto projektii se v zdvodeé vyrabi jen zadni sedadla. Z téchto dvou projektl prevazuje

projekt D34, které¢ho se vyrabi oproti projektu P2Q o 30 % vice.
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2.3 Layout venkovnich prostor

Tato cast vizualné zobrazuje jednotlivé rozlozeni venkovnich prostor vybrané

spolecnosti. Na obrazku 4 je vyobrazen popis venkovniho layoutu. Vysvétleni zobrazenych

bodt je shrnuto pod obrazkem.

%

§

Obrazek 4 Venkovni prostory spolecnosti (Mapy, 2018), upraveno autorem

e 1 vjezd do zavodu,

e 2 vratnice,

e 3 parkovisté pro zamestnance a navstévy,

e 4 vyrobni hala,

e 5 dok pro vychystavani materialu,

e 6 parkovisté pro navésy, které jsou vychystavany,

e 7 parkovisté pro naveésy,
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e 8 expedi¢ni rampa,

e 9vyjezd ze zdvodu (cesta do Toyoty).

2.4 Prijem a skladovani materialu
V této cCasti je popsan piijezd materidlu do zavodu, nasledné jeho piijem a uskladnéni
zbozi. Pro lepsi pochopeni a ujasnéni této kapitoly je mozné nahlédnout na predchozi obrazek 4.
Nejdiive naves ptijede do zavodu, kde se ohldsi na vratnici. Poté co je na vratnici
zkontrolovan a ohlasen logistice, mtize pokracovat déle do zavodu. Nasledn¢ trasa navésu
pokracuje na parkovisté v zavodu. Zde vyhleda skladnika, kterému piedd dodaci list a CMR.
V tomto ptipad€ mohou nastat dvé situace a to, Ze navés je nalozen:
e FTL (Full Truckload) — je oznaceni, které udava, ze kamion veze jen jeden navés, ktery
je zcela vytizeny a nema dostatek kapacity na dal$i material. ZajiSt'uje pfepravu pouze
k jednomu zakaznikovi.
e LTL (Less Then Truckload) — je oznaceni pro kamiony, které do zdvodu piivezou jen
cast svého nakladu. Ten vylozi, pfipadné¢ néco nalozi (napiiklad prazdné palety)
a pokracuji k dal$imu zakaznikovi.
Pokud se jednd o LTL (vétSinou to byvaji materidly menSich rozméri jako jsou
napiiklad Sroubky) je navés posldn na misto 6 (viz obrdzek 4), kde je zbozi vychystano
a zkontrolovano skladnikem. Nasledn¢ skladnik uskladni material na piislusné misto, které je

oznaceno pouze prislusnym ¢islem, jak je zndzornéno na obrazku 5.
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Obrazek 5 Skladovéani materidlu mensich rozméri (autor)

Jak je zobrazeno na obrdzku 5, ve spole¢nosti nejsou pouzivany Zadné automatické
systémy, které by pomohly pfi skladovani materidlu. Z obrazku 5 vyplyva, Ze pti skladovani
zbozi nejsou vyuzivany ani zadné Pick by systémy, které by mohly pomoci skladnikiim v lepsi
orientaci pii skladovani a tim by pfispély 1 k mensi chybovosti.

U zasilek menSich rozméri dodavatel ve vétSiné piipadi zasila i ASN (Advanced
Shipping Notice), které poskytuje informace o odeslani objednavky. Zaroven zahrnuje
informace o tom, které polozky se odesilaji, jaké mnozstvi je odeslano, jaka je hmotnost
zasilky, pocet palet a popis zpisobu baleni zasilky.

Oproti tomu FTL je nedfive nahldSeno skladnikovi, ktery zaeviduje navés do
informacniho systému QAD a nésledné€ stanovi navésu piislusSné misto na parkovisti s navésy.
Prostfednictvim systému QAD je fizeno 1 pofadi vychystavani, a to konkrétné pomoci metody
FIFO. Tato metoda zajistuje, ze navésy budou vychystany ve spravném potadi od “nejstar§iho
data po nejmladsi“. Pokud se tedy jedna o FTL, pfivezeny navés zastava v zavode a tidi€ si
pfebird jiny prazdny navées (popiipad€ navés s obaly).

Zbozi, které zabird nejvice mista v ndvésu jsou piedevsim potahy a pény. V ramci uspor
byly odstranény obaly, ve kterych se tento material dovazel, pro vyuziti celého objem navésu.

Tato uspora se provadi u RSB, FSB a FSC pén. Pti odstranéni obalii u téchto materialit dochazi
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k tomu, ze je vyuzivano az 98% celkového objemu navésu. OvSem zde se baleni 1isi podle
jednotlivych projekt. Navés s materidlem bez obalu je zndzornén v pravé ¢asti obrazku 9.

V tabulce 2 niZze je znazornén vypocet, ktery udava naklady na pény, které jsou
dovazeny bez obalu a s obaly. V tabulce je zobrazeno odkud jsou pény dovazeny, o jaké pény
se jednd, na jaky projekt jsou pény urceny. Dale je zde uvedeno, jaké mnozstvi pén je potieba
na cely rok a cena za kus. Cena za kus je uvedena v eurech a v cené je zapocitana i doprava
materidlu. Pokud by se pény dovazely ve standardnim obalu, tak celkovad cena ¢inni pies
1 milion EUR. Celkové cena za dovezeni pén bez obalu byla vypocitana na 590 tisic EUR.
Celkovy rozdil za rok tak ¢ini pies 467 tisic EUR. Tento rozdil je zaroven i tisporou pro tento

zavod diky dovazeni materialu bez obalu.

Tabulka 2 Vypocet nakladl pén bez obalil a s obaly

.t Bez obalu Standardni obal ,
2022 mnozstvi ksl e TR eninakiady| EUR/ks | Roéninakiady] o2l
Tychy FS  |FS pény G3 188774 142€ 268 059 € 2,20€ 415303€ | -147244¢€
Tychy RSB |RSBpény  |G3 188774 0,47 € 88724 € 1,26€ 237855€ | -149131€
Jel czFS FS pény D34 97277 1,55€ 150779 € 2,62¢€ 254866€ | -104086€
JelczRSB  |RSBpény  |D34 97277 0,85 € 82685 € 1,54€ 149807€ | -67121¢€
500 248 € | 1057830¢

Zdroj: Autor, Vybrana spolecnost (2022)

2.4.1 Skladovani materidlu v navésu

Vybrana spolecnost je unikatni tim, Ze skladuje svlij material v nadvésech. V navésech
jsou umistény 1 prazdné palety a hotové vyrobky. Interné se tomuto systému fika warehouse
on wheel (WOW). Diky tomuto skladu si nemusi spolecnost najimat dalsi skladové prostory,
které by pfindsely dalsi vydaje. OvSem spolecnost nevlastni Zadné navésy. VSechny navésy,
které ve spoleCnosti zlstavaji, jsou pouze v prongjmu. Velkou vyhodou tohoto skladu je
vymazani mezi¢lanku, ktery by musel vozit material ze skladu do spole¢nosti. Pieprava tedy
probiha pfimo, to znamena od dodavatele pifimo k zakaznikovi, v tomto piipad¢ do vybrané

spolecnosti.
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Obrazek 6 Parkovisté pro navésy (autor)

Na obrazku 6 je vyobrazeno parkovisté s ndvésy ve vybrané spole¢nosti. Dale na tomto
obrazku jsou zachycena Cisla pifed navésy, ktera udavaji konkrétni umisténi navésu. Pokud

napadne snih a fidi¢ neuvidi ¢isla na zemi pied navésy, jsou tato Cisla jeSté zndzornéna za

navesy na tabulich.
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Obrazek 7 Evidence navésu (autor)
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Obrazek 7 znazornuje evidenci navést. Vlevo dole je evidence ndvésu, které jsou
vychystavany, nebo jsou naskladiiovany (vice o vychystavani je uvedeno v nasledujici ¢asti).

V arealu zavodu se nachazi 48 parkovacich mist. Samoziejmé se do toho nepocitaji dalsi
mista, kterd nejsou primarné urcena pro parkovani. Pfi velkém objemu vyroby se vyuzivaji
1jina volnd mista. Z téchto diivodi ma spolecnost pronajatych dalSich 14 mist v nedalekém
Yusenu. Z toho vyplyva, ze pti velkém objemu vyroby jsou parkovaci mista nedostacujici a je
tteba vyuzit 1 volné plochy v arealu. Nedostatek parkovacich mist je zndzornén 1 na obrazku 4.

Areal zavodu poskytuje 16 parkovacich mist pro vychystavani materidlu z navest nebo
pro kontrolu materidlu dovezeného v LTL. Z obrazku 7 lze napiiklad vycist, Ze na misté
27 parkuje navés, ktery ma registracni znacku 6L.3 37 97 a jsou v ném uskladnény pény na
projekt P2Q. Na tomto obrazku je zdroven uvedeno, Ze pény byly dovezeny 10.2. a do
informacniho systému je navés zaevidovan pod ¢islem 211 171.

Dale jsou na obrazku 7 vyobrazeny magnety s Cisly, které zndzoriuji, v jakém poradi
budou navésy vychystavany. Dal§im “zlepSovakem” je napis vlevo nahotfe Nykos, tato
spole€nost ma na starosti odvoz odpadu, a to konkrétn¢ kartont. Kvili nepravidelnému objemu
odpadu. Pokud se kontejner naplni na 50 %, skladnik objedna firmu Nykos a napiSe datum
praveé vedle nazvu firmy. Na tomto obrazku vSak datum neni, protoze kontejner byl v nedavné
dobé& odvezen.

Tato evidence je ponckud nepiehlednd pro uZzivatele, ktery by se s ni setkal poprvé.
Naptiklad auditorovi by jisté orientace n&jaky Cas trvala. V evidenci se také délaji ¢asté chyby,

které pak logistikim ztézuji praci. Zde by se jisté dalo navrhnout néjaké lepsi feseni.

2.4.2 Outsourcing CEE

Ve vybrané spoleCnosti plsobi také outsourcingova firma, kterd ma na starosti
manipulaci s naveésy a zaroven zajisténi fidici pro dovoz materidlu. Konkrétné se jedna
o spolecnost CEE Logistics, kterd je vyznamnou dopravni a logistickou spolecnosti v Evropé.

Tato diplomova prace se zabyva pouze vnitropodnikovymi logistickymi procesy, a tak
je vtéto Casti popsana pouze vnitropodnikova Cinnost spolecnosti CEE. Tato spole¢nost
ve vybrané spolecnosti manipuluje s navésy, ve kterych se nachazi materidl pro vyrobu,
prazdné palety ¢i hotové vyrobky.

Nejdilezitéjsi ¢innosti CEE je manipulace s navésy. Podminkou k této manipulaci je
spravna komunikace mezi skladniky a tidi¢i. Nesmi zde dochédzet ke komunika¢nimu Sumu,

ktery se zde bohuzel Casto vyskytuje. Takova situace nastava, kdyz naptiklad fidi¢ pfemisti
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naveés bez souhlasu skladniktl, kteti si vedou evidenci navésu (viz obrazek 7). Pravé pro tyto
ptipady slouzi evidence navést, kde skladnik mize navés dohledat a upravit mu piislusné
misto. Ale je to prace navic, kterou musi skladnik udé¢lat.

CEE ma ve vybrané spolecnosti na jedné smén¢ dva fidice (tzn. celkem se zde za den
vystiida Sest tidicl), kteti zajist'uji manipulaci s nédvésy. Pritomny je i jeden dispecer, ktery
praci tidicu organizuje. Dale zajistuje piepravu vyrobniho materidlu a hotovych vyrobku do

Francie.

2.5 Vychystavani materialu
Ve vybrané spolecnosti se nejcastéji setkame s vychystavanim pén ¢i potaht, které tvori

zaklad automobilového sedadla. Jak jiz bylo zminéno vySe, u RSB, FSB a FSC pén a déle
u vSech druht potaht je aplikovana pfeprava bez oball, pro vyuziti celé kapacity navésu. To
vSak zaméstnava jednoho ¢loveéka, ktery musi pii vychystavani dila tento material prerovnavat
do boxtli. Ve vybrané spole¢nosti dochdzi k vychystavani dili dvéma zplsoby:

e vychystavani materidlu z boku,

e vychystavani materidlu zezadu.

Pro tyto typy vychystavani je upraven i dok, ve kterém k vychystavani dochazi.

Obrazek 8 Vychystavani materialu z boku (autor)
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Na obrazku 8 je zndzornén piiklad, jak dochéazi k vychystavani materidlu z boku navésu.
Pti tomto vychystavani je cely naves uvniti doku. Konkrétné na tomto obrazku 8 je zobrazeno
vychystavani (nyni uz stohovani palet, které¢ budou vraceny) rdmu RSB pro projekt P2Q. Toto
vychystavani je provadéno pomoci paletového zdvizného voziku, kvili lep$i manipulaci
s materidlem. V ptipad¢ elektrického vysokozdvizného voziku (VZV) by mohl nastat problém
nejen s nedostatkem prostoru, ale také s moznym schodem mezi dokem a néavésem. Po
vychystani materidlu z navésu, jiz dalsi ¢innost probihd pomoci elektrického vysokozdvizného
paletového voziku. Material je néasledné vezen na linku. Pro ulehéeni narocnosti prace je

vyuzivan elektricky vysokozdvizny vozik.

Obrazek 9 Vychystavani materidlu zezadu (autor)

Na obrazku 9 je zobrazen zpisob vychystdvani materidlu zezadu néavésu. Timto
zptsobem miZze dochazet i k nakladce, naptiklad vraceni prazdnych beden. Na pravé strané
obrazku je zachycen FTL. Tento obrazek doklada, Ze navés je diky eliminaci ochrannych krabic
¢1 beden naplnén az po stfechu. Takto piivezené navesy se tykaji pouze projektu G3. Na levé
stran¢ obrazku 9 jsou také vyobrazeny pény, ale vtomto piipadé¢ jsou pény pievazeny
v bednéch. Divodem je, Ze tyto pény jsou uréeny na projekt P2Q, ktery neni tak Casty a pény
nevydrzi uskladnény cely roky. Vsechny pény jsou maximalné do dvou mésicii zpracovany

a nedochazi zde k delSimu skladovani.
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Obrazek 10 Vychystavani pén P2Q (autor)

Skladovani FTL ma své vyhody i nevyhody. Vyhodou je Gspora finan¢nich prostiedkti
pii absenci jedné cesty. Nevyhodou jsou vétsi naroky na skladnika. Je potteba pény srovnat, dat
do beden a dopravit pény operatorovi na linku. To vS§echno ma na starosti praveé skladnik, ktery
rovnd pény do bedny, jak je zndzornéno na obrazku 10. Diky této pfipravé ma operator
pfehledné srovnany materidl a vezme pénu, ktera je na fadé. Nemusi materidl piebirat
a nedochazi tak k zadnym zbyte¢nym prostojim.

U projektu G1 dochdzi pouze k vychystani materidlu, jelikoZz u tohoto projektu je
pfistaven navés, ktery je plny beden. V kazdé bedné je pak umistén jeden set sedacek. Tyto sety
jsou pouze vychystany z naveésu a nasledné vychystany na linku, kde se odkryje viko od bedny.

Nasledujici proces jiz spadé do ¢asti 2.9, kde je uveden dalsi postup.

2.5.1 Layout navésu
ProtoZe ma spolec¢nost s dodavateli uzavienou dlouhodobou smlouvu, je domluveno, ze
pokud dodavatel dodava material (FTL) v krabicich, tak pti predani CMR piedava i layout
navésu. Tento layout je zndzornén na obrazku 11 a Ize na ném najit informace jako:
e dodaci list k navésu,
e registracni znacka tahace, ktery naves ptivezl,
e registracni znacka navésu,

e datum odjezdu névésu (zde konkrétné z Polska z Legnickie),
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e (as odjezdu,
e datum pfijezdu do Kolina,
e (as piijezdu,

e (islo parkovisté na kterém je navés umistén.
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00
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[
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/{}_) _:-';{c_} ¢ ﬂl’/ : Eas pijezdu Ki Fl
= - ~ - Time of arrival Kolin é o |
i
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Date and time of traier check: |
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Check of traller cor 120] i I
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KT\ I765 5465 5/60 |5/ E8 0765 1P T A48
Zadek: vi - — e Sl — e ,f - ‘edel
V67127 e A3 5067 P7EF 37 69130675064 3064 ™™
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Obrazek 11 Layout trucku (Vybrana spolecnost, 2023)

Déle 1ze z obrazku 11 vy¢ist, Ze se tento layout tyka pén, které jsou ur¢ené pro projekt
D34. V levé horni ¢asti obrazku jsou vyznaceny dva typy pén, které navés obsahuje, a to
konkrétné Comfort a WristWatch. Z tabulky lze také vy¢ist, kolik je zde celkem kusii a kolik
boxil s timto typem pén je umisténo v naveésu. V dolni ¢asti obrazku jsou vypsana ¢isla boxta
aje zde popsano, kde se nachazi predni ¢ast navésu, kde je zadni Cast a kterd strana je za
fidi¢em.

Diky tomuto layoutu skladnik pfesné vi, ve které ¢asti navésu je umistén material, ktery

potiebuje. Nasledné jen vybere potifebné zbozi, aniz by ho musel hledat.

35



2.5.2 Zasobovani linky a dopravovani materialu po hale

V této Casti jsou uvedeny podrobnosti o zasobovani linky. Konkrétné je tato Cast
zamétena na zasobovani projektu G3, protoze tento projekt je pro vybranou spolecnost hlavni.
U tohoto projektu jsou potieba nejlépe Ctyti skladnici, ktefi maji zdsobovani linky na starosti.
Ale kvli velké fluktuaci zaméstnancii jsou vétSinu ¢asu pritomni pouze tii.

Pro veskeré zadsobovani materialu na linku je pouzivan vysokozdvizny vozik. VSechen
materidl je umistén na paletach Ci v krabicich, které jsou pfizplisobeny tak, aby je skladnik
s pomoci vysokozdvizného voziku mohl odvézt. Skladnik vychystava material z navésu
a dopravuje ho pfimo na linku nebo na misto, které je k tomu urcené.

Obrazek 12 znazoriuje zjednoduseny layout pro projekt G3 se zahrnutim doku, ze
kterych je materidl vychystavan. Z obrazku lze vycist, Ze pro projekt G3 je vyuZivano hned
devét navest, které jsou zaparkovany v doku ¢i na rampdach. Déle je zde Sest navést, které jsou
uréené pro projekt P2Q a D34. Posledni navés je urceny pro vychystavani materialu LTL, které

je popsané v ¢asti 2.4. Piijem a skladovani materialu.

2 P2Q /D34
P2Q /D34

6 RSA potahy —

9 FSA potahy
8 7 H
10 FSB pény =
11 FSC pény T

— ]
S

I 13 FSBramy

14 P20 /D34 1 |_- |E|_

15 FSCramy — Iil FGI

PREPRAVNI LINKA

Expedice

Obrazek 12 Zjednoduseny layout G3 linky v¢etné doku (autor)

Pro zasobovani projektu G3 je zminén pouze prioritni materidl, do kterého patii: pény,
ramy a potahy. Protoze pravé tyto materialy jsou nejcastéji dopliiovany a skladnici jim vénuji

nejvice Casu.
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Na obrazku 12 je znazornén tok matridlu v hale, ktery skladnici musi zajistit. Pro
konkrétnéjsi predstavu je uveden piiklad: znévésu cislo 15, ktery obsahuje FSC ramy,
se premist'uje material do zony, kterd je k tomu urcena. Zona je také oznacena ¢islem 15 pro
lepsi pochopeni. Na tomto misté se jiz material spotiebovava. Navés Cislo 6 obsahuje potahy,
které skladnik vyzvedne a dopravi k lince RSA. Na tomto misté jsou potahy spotiebovany.
Prazdné obaly pak skladnik nechéva v prostoru tomu uréeném (uprostted haly oznacené také
¢islem 6). Po vyloZeni celého navésu jsou obaly z toho mista pievezeny zpatky do navésu, ktery
puvodné potahy obsahoval. Je mozné, Ze pokud ma skladnik naptiklad v navésu posledni dvé
palety, tak pouzije toto misto jako buffer, aby mohl nasledn¢ nakladat prazdné palety.

Daéle lze z obrazku zjistit, Zze nejdelsi cesty s materidlem jsou k zadni lince (RSA).

Tabulka 3 zobrazuje, jak dlouho trvaji jednotlivé operace této dopravy.

Tabulka 3 Casové naméry G3 linky

G3 projekt 23.03.2023
|Kusy za sménu 170 I
Cas v sekundich Cas / sména [min]
. . Vykladka z| Dopraveni Prizdng N'aloz;‘,:m Celkovy ¢as pro jednu
Pocet palet Ks na paleté . . obal z | pradzného .
naveésu na linku . sménu
Materisl linky obalu
Predni linka FSA
Ramy FSB 1 24 88 60 60 46 30
Ramy FSC 1 20 88 64 56 42 35
Potahy FSA 1 70 168 116 47 14 14
Pény FSC 1 34 68 110 70 42 24
Pény FSB 1 28 56 100 70 35 26
Bezobalovy material FSC Dvoji manipulace [s/ks] 8 23
Bezobalovy material FSB Dvoji manipulace [s/ks] 7 20
Zadni linak RSA
Ramy RSB 1 18 140 160 160 140 94
Potahy RSA set 1 70 120 161 43 194 21
Pény RSC 1 21 42 120 120 57 46
Pény RSB 1 26 52 110 110 55 36
Bezobalovy material RSC Dvoji manipulace [s/ks] 11 31
Bezobalovy material RSB Dvoji manipulace [s/ks] 9 26
426

Zdroj: Autor, Vybrana spolecnost (2023)

V tabulce 3 vySe jsou znazornény naméry Cast dopravy materidlu (pén, potahil a ramu)
na projekt G3. V prvni sloupci je uveden material, ve druhém sloupci pocet palet, které veze
skladnik pfijedné jizd¢. Tteti sloupec uvadi, kolik kusti materialu je na jedné paleté. Nasledujici
Ctyfi sloupce ukazuji, jak dlouho trva skladnikim: vykladka palety znavésu, dopraveni
materialu k lince, odvezeni prazdného obalu od linky a naloZeni prazdného navésu prazdnymi
obaly. Posledni sloupec udava, kolik minut zabere skladnikovi manipulace s materidlem za

jednu sménu.
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Dale je zde zapocitana dvoji manipulace s materidlem, kterd je pouze u pén, které jsou
skladovany bez obalu. Skladnik tedy musi pény vylozit a ptemistit do beden, které jsou nasledné
urceny pro zasobovani linky. V tabulce 3 si lze povSimnout i1 rozdilnych ¢asii pro dopraveni
materidlu na linku a odvezeni prazdného obalu. Naptiklad pro potahy RSA, kdy se prazdné
bedny nejprve skladuji na hale a az poté jsou odvezené do navésu. Nejvice casu skladnikiim
zabere zasobovani RSA linky, protoze je téméi uprostied haly. Jak je vidét v tabulce 3, tak
nejvice ¢asu zabere manipulace se zadnimi ramy (RSB), které¢ skladnikovi zaberou 94 minut za
sménu. Hlavni divod je, Ze tento material je objemny, tézky a na jedné paleté je pouze 18 kust.

Celkovy cas, ktery skladnik vénuje pievozu materidlu je 426 minut. Celkovy cas
skladnika na jedné sméné je 440 minut. Samoziejme jsou na této lince 3 skladnici, ale neni zde
zapocitan ostatni materidl, ktery je tfeba dovézt na linku. Dale zde neni zapoc€itdno prevzeti
LTL palet nebo FTL navési, které je potieba zaevidovat. Coz je pro tfi skladniky prace velice

narocna a Casto je tfeba i vyuzit pomoci od skladnikti z druhého projektu.

2.6 QAD systém

Tato ¢ast je vénovana internimu systému QAD. Tento systém funguje jako ERP, coz je
planovani podnikovych zdrojtii. Systém ma na starosti planovani, zdsobovani, nakup, finance
a skladovani. Prodej, marketing a dalsi, se ve vybrané spolecnosti fesi také, ale na vysSich
pozicich. Tato ¢ast se zabyva objednavkou od zékaznika a je zde pospano, jak se objednavka
vyftizuje v zavode.

Vybrana spole¢nost ma se svymi dodavateli elektronickou vymeénu dat (dale jen EDI).
Pokud si zékaznik objedna zboZi, automaticky se objednavka synchronizuje se systémem QAD.
Zde se zobrazi objednavka a konkrétni Cisla o tom, kolik chce zdkaznik setl sedacek. QAD
systém automaticky nastavi pocet kusii k objednani, ale sdm objednavku neposle. Vzdy se ¢eka
na kontrolu zaméstnancem, ktery kontroluje, zda neni né¢jaky material skladem. Bohuzel realita
je takova, Ze kazdy meésic se vyrabi jiny pocet setli sedacek, a tak objednavky nejsou stejné.
Tudiz QAD nemuze objednavat stile stejné mnozstvi. Pravdou je, Ze systém neni uplné
dokonaly a k objednavani materidlu je vzdy potifeba kontrola zamé&stnancem.

U projektu G3 a G1 zakaznik posiléd pravidelné objednavku tyden doptedu na nésledujici
tf1 tydny. Na obrazku 13 je v horni ¢asti datum 04/04/2023 a to znamen4, Ze tato objednavka

od zékaznika pfiSla nejpozdéji 28. 3.
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Item 04/04/23 05/04/23 06/04/23 07/04/23 10/04/23 11/04/23 12/04/23 13/04/23 14/04,/23

Tuesd wedne Thurs Frida Monda Tuesd wedne Thurs Frida
FRAME - R5B BACK,50/50 SPLIT | ORD MUL: 138 LAST RECEIPT: 265937 DATE: 30/03/23 T2 7392
*I
HMRF: 100 QOH: 757 | 792 0 7z
Day: 0.0 | TRANSIT: 0O | 0 0 0 792 (u} 792
Period: 0 | Xdoc_TR.: 0 | 1204 805 1466 1466 1193 789 1176 778 1422
safety Stk: 234 |[XDOC: 0 | 4.99 3.99 4.396 3.96 Z.96 1.396 3.4 Z.4 3.23
safety Time: 0 |[XPlant-TR: O | 3.01754 &.14503 5.36996 2.95297 1.94814 2.95477 5.25675 3.14601
Transport Day: 0 |[pely:(R) -843 | NBR AVIEXP: 0 Cum Qty In ASN: 0. 00 Last BL In ASN:

Obrazek 13 Piiklad objednavky RSB ramt (Vybrana spolecnost, 2023)

Kviili poskytovani internich materidlit musely byt smazany nékteré¢ informace. Ale
v levé Casti obrazku 13 lze nalézt, ze se jedna o RSB ramy. NiZe je Safety Stk tzn. kolik kust
(234) se v zavod¢ nachazi jako pojistna zasoba. Ve druhém sloupci vedle zkratky QOH se
nachdzi pocet kusti materidlu, které jsou v zdvod¢ skladovany. Nachazi se zde i kolik kust
materialu je na cesté. To znazoriuje Dely a konkrétné u tohoto ptipadu je to 843 kust. Ve tfetim
sloupci je od shora zndzornéno datum, konkrétni den, pocet kusti (18) materidlu na jedné palete
a pocet objednanych kust (792) na tento den. Déle obrazek zaznamendva pocet materialu
(1204), ktery zbyde po vyrobé potiecbného mnozstvi sedacek azbylé kusy
vyjadieny v % (4.99). Na pravé stran¢ obrazku 13 je datum, kdy byl pfijat posledni material
a jeho mnozstvi (792).

U projektu P2Q a D34 bohuZel neni provozovan systém EDI a kviili tomu tento projekt
nevyuziva QAD, ale pouze webovou aplikaci, které je zobrazena na obrazku 14. Tuto webovou
aplikaci vyvinuli interni programatofi. Nejdiive tomu bylo tak, Ze zakaznik poslal objednavku
e-mailem, nasledn¢ logistické oddéleni objednévku vytisklo a piepisovalo do interniho systému
QAD. Nyni je situace takova, Ze zdkaznik zaSle objednavku a logistické odd¢leni objednavku
pouze exportuje do webové aplikace, kde se vSe prehledné zobrazi, jak je zndzornéno na

obrazku 14.
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Report home

ProdOrd Select
Batch ID||Quantity||Duedate [Kit Partmo ”Ku Desciption Description IProject||Prod. Time|| Truck|
051533 004/(2023-04-11 L002168132FXXAL”K[T P2Q ETHNIC Ethnic| P2 7.200]
051534 004|(2023-04-11 L002168132FXXAL”K[T DP2Q ETHNIC Ethnic| P2 7.200]
051527 076|(2023-04-11 L002694268FXWAD”K[T P2Q ELEGANCE PRUSSIAN GREY |[Elegance Prussian grey P2 136.344
051528 012|(2023-04-11 L002168132FXXAL”K[T D2Q ETHNIC Ethnic| P2 21.600
051529| 072/(2023-04-11 LOOZLGSBEF)D(AK”K[T P2Q FOCUS GS Focus GS P2 129.168
051530] 052((2023-04-11 L002168134F}CPAK”K[T P2Q ALCANTARA Alcantara P2 94380

051531 004((2023-04-11||L0025 ?SQTZHZDAA”KIT D34 HT2 - MID-LIFE HT2 bis DECO - new D3 11.492

051335 060(|2023-04-12||L002694268FXWAD|[KIT P2Q ELEGANCE PRUSSIAN GREY Elegance Prussian grey| P2|| 107.640

051337, 020(2023-04-12|| L.002168132FXXAL|[KIT P2Q ETHNIC Ethnic| P2| 36.000 1
051538 056(2023-04-12 L002168133FKXAK”K[T P2Q FOCUS GS Focus GS P2 100464
051539 004(2023-04-12 L002-1-1]302PAJ\'1AA||K[T D34 HT2 - TOITS DE PARIS HT?2 Toit de Paris D3 8.368
051540 052(2023-04-12|| L002168 134F}CPAK||K[T P2Q ALCANTARA Alcantara P2 94380
051541 016)2023-04-12 06347?6A.1\£FXX”K[T D34 HT3 -EUR HT3 EUR D3 33472
051542 004(2023-04-12/|L0025 TSQTEH.’ZDAA”K.[T D34 HT2 - MID-LIFE HT2 bis DECO - new, D3 11.492

051543 060(2023-04-12 LOO2694268FX\¥AD”K[T P2Q ELEGANCE PRUSSIAN GREY Elegance Prussian grey| P2| 107.640
051544 024(2023-04-12|| L002168 132FXXAL||K[T P2Q ETHNIC Ethnic| P2||  43.200
051545 052(12023-04-12 LDOZLGSISEFKXAK”K[T P2Q FOCUS GS Focus GS P2 93.288
051546 004(2023-04-12 L002-1-11302FAJ\'LA.A||K[T D34 HT2 - TOITS DE PARIS HT?2 Toit de Paris D3 8.368
051547 052(2023-04-12 L002168134F}CPAK”K[T P2Q ALCANTARA Alcantara P2 94380
051548 020(2023-04-12 0634776A.1\£FXX”K[T D34 HT3 -EUR HT3 EUR D3 41.840
051549 004(2023-04-12||L0025 ?SQTZHZDAA”KIT D34 HT2 - MID-LIFE HT?2 bis DECO - new, D3 11.492
051550 064(2023-04-12 L002694268FXWAD”K[T P2Q ELEGANCE PRUSSIAN GREY Elegance Prussian grey| P2| 114816
051551 020(2023-04-12 L002168132FXXAL”K[T P2Q ETHNIC Ethnic| P2 36.000
051552 056)2023-04-12 LOOELGSIBEF)D(AK”K[T P2Q FOCUS GS Focus G5 P2 100464

] e e e e e { e [ [

Jﬁ-b-b-b—-b-b)w\NWWWM[\JM[\JMNM»—-HHHHHIHW\AWM@WNN

051553 052(2023-04-12|| L002168 134F}CPAK||K[T DP2Q ALCANTARA Alcantara P2 94380
051554 020(2023-04-12 0634776A.1\[F}D(”K[T D34 HT3 -EUR HT3 EUR D3 41.840
051535 004(2023-04-12||L0025 TSQTZHZDAA”K.[T D34 HT2 - MID-LIFE HT2 bis DECO - new| D3 11.492
051556 072(12023-04-12 L002694268FX\\‘AD”K[T P2Q ELEGANCE PRUSSIAN GREY [Elegance Prussian grey| P2/ 129168
051557 024)2023-04-12 L002168132FXXAL”K[T P2Q ETHNIC Ethnic| P2| 43.200
051558 060(2023-04-12 LDOZLéSISEFKXAK”K[T P2Q FOCUS GS Focus GS P2/ 107640
051559 052(2023-04-12|| L002168 134F}CPAK||K[T P2Q ALCANTARA Alcantara) P2| 94.380
051560 008)2023-04-12||L0025 ?SQTZHZDAA”KIT D34 HT2 - MID-LIFE HT?2 bis DECO - new, D3 22984
Total ProdTime 2007.012

Obrazek 14 Objednavkovy systém pro P2Q a D34 (Vybrana spolecnost, 2023)

Na obrazku 14 vySe je v prvnim sloupci uvedeno unikatni ¢islo objednavky. Druhy
sloupec obsahuje, kolik kusii konkrétniho setu se ma vyrobit. Naptiklad do 12. 4. je tieba
vyrobit a dodat 864 kust sedacek. Pokud uvedeny zdvod ma tfisménny provoz, je to 288 setd
sedacek na jednu sménu.

Ve tietim sloupci je uvedena doba, do kdy musi byt set vyroben a dopraven
k zdkaznikovi. Sloupec Kit Parto uvadi ¢islo setu sedacek. Kit Desciption uvadi o jaky projekt
se jednd a konkrétni potah, ktery bude montovan na sedacku. V dalSim sloupci mohou byt
doplnény podobnosti o setu. Sloupec projekt udava, o jaky projekt se jedna (P2=P2Q
a D3=D34).

V piedposlednim sloupci je vidét ¢asova dotace na vyrobu celé objednavky. Naptiklad
u prvni objednavky (051533) je potieba vyrobit 4 kusy a vyrobni ¢as je 7,2 minuty na vSechny

Ctyti sety sedacek. Celkova doba potiebna na celou objednavku ¢ini 2 007,012 minut.
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Posledni sloupec obsahuje, v jakém navésu maji sety sedacek opustit zadvod. Navésy
jsou cCislovany podle toho, ktery odjizdi prvni. Naptiklad 12. 4. si zdkaznik objednal ¢tyii
naveésy. Tyto naveésy opusti zavod v 6:00, 10:00, 14:00 a 18:00. Tyto ¢asy nejsou uvedeny ve
webové aplikaci, ale pfichdzeji e-mailem na oddéleni logistiky.

V zavod¢ tedy funguje QAD pro G3 a Gl a pro projekty P2Q a D34 je pouzivana

webova aplikace.

2.7 Baleni materialu

U projektd P2Q a D34 se zbozi bali do igelitli, aby nedoslo k uSpinéni, poskozeni ¢i
namoceni sedacek. JelikoZz sedacky budou pfepravovany na velkou vzdalenost, a to konkrétné
az do Francie, proto se navic bali i do beden. Konkrétni bedna, do které jsou sedacky baleny, je
znazornéna na obrazku 15. Do této bedny se vejdou Ctyfi celé sety tzn. sedak, prava a leva strana

opér sedacky. Sedak a oba dily opéry jsou jesté prokladany kartonem a nasledné jsou i jednim

velkym kartonem pfikryté.

Obrazek 15 Baleni projekti P2Q a D34 (autor)

U projektu G1 a G3 se sedacky bali pouze do igelitu, protoze tyto dva projekty se dovazi
do nedaleké tovarny, kterd je od zavodu vzdélena cca 2 minuty cesty. Za tuto kratkou dobu
nemohou byt sedacky po cesté zaspinény, a prave proto mohou byt prevazeny bez vétsich obala.
Sedacky jsou totiz piemistény rovnou do haly, kde jsou ihned montovany. Diky kratké

vzdalenosti se mtize uSetiit na obalech, které zde nejsou potieba. U téchto projektti jsou do
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igelitd baleny sedacky pouze pro fidice, jelikoz na nich bude sedét automechanik pfi testovaci

jizdé€ ¢i prevozu vozidla. Igelit by mé¢l zamezit jakémukoli zne€isténi nebo poskozeni sedacky.

2.8 Skladovani hotovych vyrobki

Po vyskladnéni materidlu a baleni dochazi k naslednému uskladnéni materidlu, ale
pouze na kratkou dobu, protoZe tento konkrétni zavod je takzvané JITovy. To znamena, Ze tento
zavod vyrabi ptimo na zakazku. Sedacky jsou po vyrobé a nasledném naplnéni navésu rovnou
expedovany. Tento zavod neskladuje zadné hotové vyrobky az na vyjimku, ktera je uvedena
nize.

U projekti P2Q a D34 se hotové vyrobky neskladuji viibec, ale rovnou se naskladuji
do navésu v bednach (ukazka na obrazku 15). U projektu G3 dochdzi ke zminéné vyjimce. Zde
po montéazi a zabaleni sedacek dochazi k uskladnéni ve skladovacim robotu Finished Goods
Inventory (sklad hotovych vyrobka, dale uz jen FGI). Tento automaticky skladovaci robot je

zobrazen na obrazku 16.

| I‘M‘.m I

Obrazek 16 Sklad hotovych vyrobki (autor)

Pokud je tento robot naplnén, predstavuje zasobu cca na tii hodiny pfi plném provozu.
Tim je mysleno, ze linky vyrabi maximalni mozné mnozstvi, na které jsou stavéné. Hotova
autosedacka je po valeckovém pase dopravena piimo k tomuto robotovi. Ten sedacku uskladni

na prislu§né misto, které zaeviduje do své databaze. Pokud je sedacka na fadé, robot vyzvedne
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sedacku na prisluseném misté a vychysta ji opét na valeckovy pas, kde set sedacky pokracuje
az k sekvencovani. Vice je popsano v ¢asti 2.9 Sekvencovani a expedice.

Robot FGI je provozovéan uprostfed dvou regélii. Regél na kazdé strané¢ ma pé&t pater
a kazdé patro ma 36 pozic. To znamena, ze do FGI se vejde celkem 360 setl sedacek. Toto je

maximalni zasoba hotovych vyrobku, které vybrana spolecnost skladuje.

2.9 Sekvencovani a expedice

Jak jiz bylo zminéno v ¢asti 2.2 Produkty spolecnosti, spolecnost ma na starosti Ctyti
projekty. U projektti P2Q a D34 je jina expedice nez u projekti G1 a G3, a praveé tomu se vénuje
tato Cast analyzy.

Projekty P2Q a D34 dochézi k expedici bez jakykoli tprav ¢i dal§i manipulace. Kdyz
jsou sedacky vyrobeny a zabaleny v bednéch, skladnik pomoci vysokozdvizného voziku nalozi
bednu do ptislusného navésu.

Projekty G1 a G3 jsou expedovany spolecné ve stejném navésu. Pied expedici vSak
dochazi k upravé potadi téchto sedacek podle pfani zdkaznika. Dochazi tedy k sekvencovani
sedacek neboli k JIS, které je definovano a vysvétleno v Casti 1.4.3.

Jak bylo zminéno v piechozi ¢asti, u projektu G3 dochazi ke kratkodobému skladovani
hotovych vyrobki. Poté robot FGI vychysté pfislusnou sedacku podle zakaznikova pténi.

Tato sedacka se dopravi na misto pro sekvencovani. Toto misto je zndzornéné na obrazku 17.

RRAAMRACTEE,

AL

Obrazek 17 Misto pro sekvencovani sedacek G1 a G3 (autor)
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Na pravé strané obrazku je znazornén piijezd sedacek z FGI (oznaceno ¢islem 1). Tedy
sedacky z projektu G3. Velkou nevyhodou je, ze misto pro sekvencovani sedacek ma jinou
vysku linky nez G3 linka. Divod problému spociva v tom, Ze se zde pouziva stejny systém jako
ma zakaznik a vybrana spole¢nost ma také sviij systém pro vyrobu sedacek. S tim jsou spojeny
1 palety, které jsou pro kazdy systém také jiné. Tyto palety pfijizdi ze zadni Casti (oznaceny
¢islem 4) po dopravniku pfimo z navésu. Na téchto paletach jsou sety sedacek dopravovany
piimo k zakaznikovi.

Protoze ma misto pro sekvencovani sedacek jinou vysku nez linka G3, musi zde byt
pritomni dva operatofi. Ti sekvencuji sedacky a piekladaji je z internich palet na palety, které
pouziva zakaznik. Operatofi k presunuti sedacek z jedné linky na druhou pouzivaji tzv. G3
manipulator, ktery je taktéz vyobrazen na obrazku 17 a je vpravo od cisla 2. Zde jsou dva
operatofi z diivodu bezpecnosti, kdy jeden obsluhuje manipuldtor a druhy kontroluje stav
sedacky a také dohlizi a pomahé s manipulaci sedacky.

Ten samy postup je aplikovan u projektu G1, ktery neni vidét na obrazku, ale nachazi
se na levé stran€é od obrazku. Opét se zde nachazi linka, kterd neni ve stejné vysce. Oproti
projektu G3 je linka poloZena mnohem niZe, ale to je z diivodu, Ze sety sedacek jsou naloZeny
v bednach, jak je uvedeno na konci Casti 2.4 vychystavani materidlu. I pro tento projekt je tieba
manipulétoru, ktery je upraveny pro sedacky projektu G1.

Obrazovka, ktera je umisténa nad linkou (oznacena ¢islem 3) znazornuje, jakou sedacku
operatofi maji presunout. Je zde informace o tom, jaky set sedacek je hotovy, jaky set se teprve
musi naskenovat a pfesunout. Obrazovka ukazuje i1 informaci o tom, jaky bude dalsi set
v poradi.

Dale je moZné na obrazovce vycist podrobnéjsi informace o kazdém setu. Na prvnim
misté se nachazi informace o typu projektu, zda se jedna o projekt G3 nebo G1. Déle je zde
mnoho polozek, které operatoii musi naskenovat. Jako prvni v potadi je napis BOX, operator
tedy naskenuje ¢arovy kod, ktery je piidan na A4 na paleté. Tento ¢arovy kod obsahuje tzv.
rodny list, ve kterém je uloZeno: mira utaZeni Sroubktl, zda jsou vSechny dily namontovany
a zda byla na tomto setu opravovana néjaka chyba. Nasledné operator naskenuje pravou a levou
ptfedni sedacku, pravou a levou stranu zadni ¢asti zadni sedacky (RSB) a seddk zadni sedacky.

Po kazdém naskenovani jednotlivych dilii na obrazovce naskenovany dil zméni barvu
na zelenou. Teprve pokud je vSe zelené a naskenované, sedacka pokracuje déle. Tento systém
funguje metodou Poka Yoke kontroly, aby operator na nic nezapomnél a v piipadé¢ chyby

systém operatora upozorni.
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Po sekvencovani odjizdi sedacky do automatického nakladaciho robota, ktery je
znazornén na levé strané obrazku 18. Tato automatickd nakladka ma dvé patra a do kazdého
patra se vejde 15 setli sedacek, coz je dohromady 30 setli. Pokud jsou sedacky sekvencovany
piesné podle prani zékaznika a dany do zasobniku, miize byt pfistavén navés, do kterého se sety
nalozi. U této nakladky si vystaci sam tidi¢, ktery nejdiive zajede s navésem na prislusné misto,
kde najede do statické konstrukce. Tato konstrukce zaruci, aby byl ndvés ve stejné vysce jako

hala zavodu.

Obrazek 18 Automatické naskladnéni a vyskladnéni (autor)

Poté co tidi¢ zaparkuje, pfipoji naves do sité a prijde do haly k ovladacimu mistu, které
je Gaste¢n& zachyceno na obrazku 18 wiplné na levé strand. Ridi¢ nejdiive pfiveze prazdné
palety, které jsou vyobrazeny na obrazku 17. Poté ptfijde k ovladacimu mistu a zmackne tlacitko
pro vyskladnéni palet, které se nasledné automaticky vylozi. Ridi¢ viak celou dobu musi
dohliZet na vyskladnéni palet, kdyby ndhodou doslo k néjakému problému. Poté co jsou palety
vyskladnény z navésu, mize dojit k nakladce.

Navés bez jakéhokoli nakladu je zobrazen na obrazku 18 vpravo. V navésu se nachazi
taktéz fetézovy dopravnik, ktery je aplikovan i ve zminéném zésobniku. Navés je tedy upraven

na ptrani zédkaznika. Aby bylo vyuzito co nejvétsiho prostoru v navésu, je fetézovy dopravnik
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patrovy, protoze dva sety sedacek by se vedle sebe nevesly. Nachazi se zde dvé parta stejné
jako v zasobniku. Ob¢ parta jsou naskladnéna do navésu.

Poté u ovladaciho mista fidic zmackne tlacitko pro naskladnéni a opét dohlizi na
nakladku. Pak jen sta¢i vyjit ven, odpojit navés ze sité a fidi¢ mize odjet. Toto naskladnéni
a vyskladnéni trva celkov€ maximalné 10 minut. Automatickd nakladdka a vykladka tohoto
navésu je rychlejsi, nez kdyby skladnik musel kazdy set nabrat, pfevést a umistit ho do névésu.
Diky tomu, Ze je naskladnéni automatické, Setfi firma i energii. V zimé& Setfi energii tim, Ze
pokud je naves otevien pouze 10 minut, neuniké teplo z haly a v letnim obdobi je tomu naopak.

Sety sedacek z projektt G1 a G3 jsou po této manipulaci odvezeny do nedaleké firmy
ve spravném Case, ve spravné kvalité, spravnému zékaznikovi, ve spravném mnozstvi a ve

spravné sekvenci.

2.10 Sménny provoz

Témét vkazdém primyslovém podniku se aplikuje sménny provoz. Nejcastéji
vyuzivané smeénné provozy jsou 2 sménny nebo 3 sménny. To znamend, Ze ve dvousménném
provozu zaméstnanci délaji 12 hodin a na tfisménném provozu zaméstnanci délaji 8 hodin.
Neékteré spole¢nosti jesté preferuji 12hodinové smény, které jsou vSak oproti 8hodinovym
neefektivni, nezdravé a pro n€které zameéstnance se mohou ¢asem stat demotivujici.

Ve vybrané spoleCnosti jsou provozovany 8hodinové smény, které probihaji
v nésledujicim ¢asovém rozmezi:

e ranni sména od 6 do 14 hodin,
e odpoledni sména od 14 do 22 hodin,
e noc¢ni sména od 22 do 6 hodin.

Dilezitou soucasti smén je i prestavka, kterd je rozdelena do tiech ¢asti. V ramci dobré
komunikace mezi zaméstnanci a zaméstnavatelem byla pfestavka rozd€lena na tii ¢asti, dle
pfani zaméstnancl. Jako piiklad je uvedena ranni sména, kterd zac¢ind od 6:00. Od 8:00
nasleduje petiminutova bezpecnostni piestavka plus jesté dalsich pét minut, které byly odecteny
z pfestavky na obéd. Dale zaméstnanci pracuji od 8:10 do 10:10 a nésleduje dalsi pauza, ktera
je opét stejna, tedy dohromady deset minut. Poté zaméstnanci pracuji od 10:20 do 12:00, kdy
jim od 12:00 zacina poledni pauza, ktera je ale dle jejich pozadavkil zkracena na dvacet minut.
Sména kon¢i ve 14:00.

Tento zplisob rozdéleni prestdvek maji vSechny smény stejny. Ve spolecnosti je
takzvany systém “NOR®, ktery znamend: no¢ni, odpoledni, ranni a v tomto pofadi se smény

sttidaji.
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2.11 Souhrn analyzy vybranych logistickych procesi

V této Casti byla provedena analyza vybranych logistickych procesi, které se ve vybrané
spole¢nosti provadi. Nejdtive byla predstavena vybrana spole¢nost a popsano sidlo zavodu, ke
kterému se tato prace vztahuje.

V nasledujicich podkapitolach jsou analyzovany jednotlivé vybrané logistické procesy.
Pozornost je vénovana pfijmu materialu, skladovani, vychystavani, QAD systému, baleni
materialu, sekvencovani a expedici.

Na zékladné vypracované analytické ¢asti byla odhalena slaba mista. Jednim ze slabych
mist je mélo parkovacich mist pro navésy v zavodég, kdy vybrané spolecnosti nestaci pouze
misto v zavod¢, ale musi si pronajimat jesté dalsi parkovaci mista ve spole¢nosti Yusen, ktery
je vzdalen cca 300 metrd od zavodu. To piinasi zavodu dalsi naklady.

Dal$im slabym mistem je evidence navési, které je nepiehledné a Casto se zde tvofri
chyby a zmatky. Dochazi zde k takzvanému komunika¢nimu Sumu.

Poslednim slabym mistem, které objevila analyza, je velké vytizeni skladnik.
Nedostatek skladnikti je divodem velké fluktuace a kvili tomu dochdzi k jejich velkému
vytiZeni.

V nésledujici kapitole jsou navrzena zlepSeni, kterd se zamé&fuji na zlepSeni uvedenych
logistickych procest. ZlepSeni jsou navrzena podle trendu podniku, ktery se snazi své procesy
zeStihlovat, digitalizovat a modernizovat. Proto chce spole¢nost ve svém zavodé¢ aplikovat
Industry 4.0, které ma za tikol jiz zminénou modernizaci a zaroven robotizaci procesli. Vybrana

spolecnost se zamétuje 1 na snizeni ndklada v jakékoli oblasti.
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3 NAVRHY NA,ZLEPSENi VNITROPODNIKOVYCH
LOGISTICKYCH PROCESU

V této kapitole diplomové prace jsou uvedena doporuceni na zlepSeni
vnitropodnikovych logistickych procesii. Tyto nadvrhy by mély vést ke zefektivnéni procesu,
k usnadnéni prace nebo k uspofe financi. Tyto navrhy vyplyvaji z analyzy, kterd byla
provedena v predchozi kapitole prace.

Vybrana spolecnost je nadnarodni spole¢nosti a poskytuje své sluzby v mnoha zemich,
proto je nutné podotknout, ze logistické procesy jsou velmi kvalitni a logicky nastavené.
Ptedlozené navrhy jsou postaveny na zékladé Kaizenu (¢ast 1.4.1) a to postupnym zlepSovanim

pomoci malych krokt. Jsou to tedy drobnéjsi zlepSeni, které maji malé piinosy pro spolecnost.

3.1 Digitalizace evidence navési

Jednim znévrhli na zlepSeni je evidence néavést, jak bylo uvedeno v ¢asti 2.4.1.
Evidence navési je velice nepiehledna a kviili necitelnosti mohou vznikat chyby. Je zde velka
chybovost v komunikaci, kdy tidi¢ pouze vola skladnikovi kam navés ptemistil.

Navrhem ke zlepseni tohoto procesu je digitalizace evidence navési. Kdy tabuli nahradi
velkoplo$na televize, na které je tato evidence znazornéna. Pro skladniky je vyvinuta webova
aplikace, ze které lze tuto evidenci fidit.

Jak naznacuje obrazek 19, na tabuli je zobrazeno vice informaci a mnohem piehlednéji.
Jsou zde popséana parkovaci mista a mista na rampdach. Dale skladnici mohou vidé€t registracni
znacku néavésu, dodavatele, ktery naves piivezl (skladnici tak védi, jaky material se v navésu
nachazi), datum a ¢as piijezdu navésu, dodaci list a dalsi informace, které mize skladnik ke
konkrétnimu navésu dopsat. Pokud skladnik pfijme naves, zapiSe ho do systému a pfidéli mu
prislusené misto, na které¢ fidi¢ naveés dopravi. Oznacené misto se zabarvi pfisluSnou barvou
podle dodavatele. Kazdy dodavatel ma pfifazenou svou bravu, kterd pomaha k jejich odliSeni.
Pokud je navés vyskladnény, odpovidajici fadek ziska zlutou barvu a v kolonce dodavatel se

zobrazi NENI, jak Ize vidét na obrazku 19.
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Obrazek 19 Vybrana spolecnost (2023), upraveno autorem

Tento nadvrh ma jesté dalsi pfinos, a to v podobé komunikace mezi skladniky a fidici.
Aby tidici védéli, jaky naves kam dopravit, bude kazdy z nich potiebovat datovy terminal s wifi
pfipojenim, ktery bude umistén v tahaci. Je potieba, aby tento terminal m¢l i displej na kterém
budou zobrazeny jednotlivé pietahy, které ma fidic vykonat a zaroven by mél terminal
obsahovat klavesnici, ktera by slouzila k obsluze.

Aby tento terminal mohl fungovat, je dale potieba zajistit wifi pfipojeni. Wifi by byla
omezena pouze na rampu, kterd je vidét na obrazku 22, ptimo pod ¢islem 3. Je to z diivodu
bezpecnosti, aby nebylo wifi pfipojeni po celém venkovnim prostoru. Na této rampé by bylo
vychozi misto, kam by fidi¢ vZdy pftijel, aby pomoci wifi terminéalu dostal dalsi ukol a také tento
ukol potvrdil jako hotovy ¢i zamitnuty. Divodem zamitnuti miZe byt naptiklad, Ze na tuto
pozici zrovna dovezli novy naves.

Dal3im zlepsenim, které navazuje na wifi terminal je uleh&eni prace pro fidice. Ridiéi,
ktefi pracuji v tomto zavod¢ jsou ve v€ku raného stafi. Vzhledem k jejich véku by bylo
adekvatni vytisknout papir formatu A4, ktery by obsahoval ¢arovy kod pro ANO a NE.

Datovy terminal s pripojenim k wifi

Déle je uveden navrh datového terminalu, ktery vyhovuje pozadavklim na zlepSeni

procesu. Pro tcely tohoto navrhu je potfeba terminal s displejem, kldvesnici a wifi pfipojenim.
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Pro aplikovani tohoto ndvrhu na zlepSeni neni potieba zZadny extrémné vykonny terminal ¢i
terminal s n€kolika funkcemi. Jedind funkce, kterou je tfeba zajistit je, aby vybrany terminal
byl kompatibilni s webovou aplikaci. Jelikoz terminal musi byt bezdratovy, je také potieba

zajistit napajeni potiebné k dobijeni.

Obrazek 20 Datovy termindl (Zebra, 2023)

Na obréazku 20 je navrhnuty datovy terminal, ktery odpovida potfebnym parametrim
pro zlepSeni procesu. Tento terminal lze navic nakonfigurovat podle toho, zda je potieba

1D nebo 2D carovy kod. Dale disponuje potiebnou klavesnici i dotykovym displejem.

3.2 Varianty nahrazeni materialu v navésech

Tato ¢ast je vénovana skladovym prostorim. Jak bylo zjisténo v analyze (konkrétné
v Casti 2.4.1) v zavodé¢ se nachdzi malo parkovacich mist pro navésy, kdy si vybrana spole¢nost
musi pronajimat dalsi externi prostory.

Dale jsou uvedeny podminky a parametry, které¢ jsou tfeba pro skladovani materialu.

V zévod¢ je 48 parkovacich mist pro navésy a 14 parkovacich mist externé ve
spolecnosti Yusen. Déle je v zdvodé 15 vykladacich/nakladacich ramp. V ramci navrhu jsou
zruSena vSechna parkovaci mista pro navésy v externi spole¢nosti a 33 parkovacich mist
v z&vodé vybrané spoleCnosti. Je nahrazeno 47 parkovacich mist pro navésy bud’ vyuzitim
externiho skladu (v ¢asti 3.2.1) nebo logistickym stanem (v Casti 3.2.2). V zdvod¢ zlstane
15 naveést v prondjmu, protoze tyto naveésy obsahuji bezobalovy material. Konkrétné se jedna
o vSechny druhy pén.

Jeden navés ma rozméry 13,62 metrti délky a 2,48 metra $itky. Plocha jednoho navésu
je tedy necelych 34 m?. Pro lepsi vypodet je tato plocha zaokrouhlena na 34 m?. Pro nihradu

47 navési je potfeba 1 598 m? pro material. Tento prostor vSak udava pouze misto pro
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skladovani materidlu. Déle je potfeba do navrhu zahrnout i ulicky, ve kterych bude dochézet
k manipulaci. Dle internich ptedpist se plocha ulicky vypocita jako dvojnasobek plochy uréené
pro zaskladnéni materidlu. Z tohoto diivodu je potieba planovat dvojnasobné velkou plochu
skladovych prostor. Celkovy prostor potiebny pro nahradu 47 navési je 3 196 m2. Pokud budou
ve skladu k dispozici regaly a sklad bude alesponi 5 metri vysoky, neni tfeba zapocitavat
dodate¢nou plochu pro ulicky. Protoze palety by se stohovaly a doslo by k uspoie mista
o polovinu. V tomto pfipadé by byl material skladovan pouze na 799 m?. Ale do navrhu je tfeba
zahrnout 1 ulicky pro manipulaci s materidlem, jak bylo uvedeno vyse. To znamena, ze pokud
je k dispozici sklad s regaly, je potieba alespori 1 598 m?.

V nasledujicich dvou c¢astech budou uvedeny varianty pro usetfeni financ¢nich
prosttedk, kdy je zruSeno 47 parkovacich mist pro navésy a tim by odpadly i ndklady na jejich

pronajem.

3.2.1 Vyuziti externiho skladu

V této ¢asti je navrzen, externi sklad, ktery odpovida pozadavkiim skladovani vybrané
spole¢nosti.

Externi skladové prostory pro vybranou spole¢nost jsou hledany do 30 kilometrQ
dojezdové vzdalenosti.

V okoli zdvodu se nachdzi mnoho skladi, které splituji tyto podminky. Sklad, ktery byl
vybran je pronajiman i s regaly pro palety, diky kterym neni potieba tolik mista. Tento sklad je
cenové a velikostné nejprijatelnéjsi. Vzdalenost skladu od zavodu je pouze 6 km a je pfistupny
pro nékladni i kamionovou dopravu. Areal ma vjezd pies vratnici, v noci funguje ostraha. Tento
sklad ma k dispozici 1 809 m? prostoru, které lze vyuzit. Je zde je$té rezerva pro piipadné
navySeni skladového materialu.

Pro tento sklad je tfeba zabezpecit dopravu, kterd bude zasobovat zavod. Je potieba
zajistit dva fidi¢e na sménu, kteti jsou zodpoveédni za zdsobovani. Tedy pfi tfisménném provozu
je tfeba Sest fidicu. Pro tyto fidiCe je tieba zajistit prondjem dvou tahact, kterymi bude material
dopravovan do zavodu. Déle jsou potieba tii skladnici na sménu, ktefi zabezpeci nakladku
a vykladku néavést. Pii tiisménném provozu je tieba devét skladnikii. Pro kazdého skladnika ze
smény je nutné zajistit prondjem vysokozdvizného voziku, ktery je vyuzivan pro manipulaci

s materialem.
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3.2.2 Vyuziti pozemku v zavodé

Na obrazku 22 jsou zobrazeny venkovni prostory zavodu. Lze vidét, ze prostory nejsou
zcela vyuzity. V zadni ¢asti zdvodu u parkovisté s ndvésy se nachdzi velké plocha, ktera neni
vyuzivéana.

V této kapitole je vyuzit napad z ¢asti 3.2, kde je uvedeno nahrazeni 47 parkovacich
mist pro navesy, které uvolni kapacitu pozemku. Tento pozemek by se dal vyuzit k vybudovani
tzv. skladovaciho stanu (haly), ktery by slouzil jako sklad.

Stan neni tak nakladny jako vybudovani celé nové haly pro skladovani. OvSem pro
potteby zavodu je tfeba nechat udélat nabidku na miru, kterd bude odpovidat potiebnym
rozmérum. Na obrazku 21 je uveden ptiklad takového stanu, ktery byl implementovan v jiném

z&vode ve vybrané spole¢nosti. Tyto stany se daji kombinovat a nemusi se jednat o jeden velky

stan, ale je dostupna i varianta dvou stant vedle sebe.

*‘/ ""‘(_,.

Obrazek 21 Logisticky stan (Vybrana spolecnost, 2022)

Na obrazku 22 je modfe vyznacen pozemek, kde by se stan mohl vyskytovat. Diivodem
vybrani pravé tohoto mista je vyuziti poloviny ptvodniho parkovisté¢ pro navésy. Vyhodou
vyuziti ¢asti piivodniho parkoviste je jiz vybudovany zaklad, ktery spole¢nosti usetti finanéni
prostfedky. Na druhé poloviné pozemku vymezené pro stan je potieba vytvoreni zakladu pro
postaveni stanu. Pro realizaci ndvrhu je potifeba naneseni nového povrchu (betonu) po celé plose
pozemku. Zejména kvuli lepSimu fungovani vysokozdviznych vozikl a stabilité regala. Jak
bylo uvedeno vyse, na nahrazeni 47 navést je potfeba minimalng 3 196 m?. Tento pozemek,

ktery je vyznaden, méa rozméry 55x45 metrii tzn., Ze plocha stanu je 2 475 m’. Je to z toho
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divodu, Ze stan je 5 metri vysoky a budou zde naistalovany regaly, ve kterych se palety
z naveést mohou skladovat. Palety jsou stohovany a diky tomu je potfeba méné¢ mista pro
skladovéni, coz snizi naklady na pofizeni stanu.

Na obrazku 22 je déle znacend expedice G3 a G1 projektu (oznaceno Eislem 2), ktera
ma na starosti zadsobovani Toyoty. Zde je nutnd obezietnost, protoze tato cesta se kiizi se
zasobovanim materialu, ktery bude vychystavan ze stanu. Dale musi byt zachovana mista pro
naveésy (konkrétné 15 parkovacich mist), které cekaji na nakladku ¢i vykladku. Toto misto je
na obrazku 22 vyznafeno Cislem 1, kde je zachovano zminénych patnict mist. Posledni

oznacené misto (Cislem 3) je rampa, po které by byl material dopravovan ze stanu do zavodu.

Stan pro 4
skladovani l ; Ijln““[’ ) R
3 ;....'.53-"-'.-'-..-' TSR

'

Obrazek 22 Navrh pro pozici logistického stanu (Mapy, 2018), upraveno autorem

3.3 Porizeni autonomniho manipula¢niho robota

Analyza odhalila slabé misto ve vychystavani materidlu, a to konkrétné¢ v malém poctu
pracovnikl. Tento problém by se dal fesit naborem novych zaméstnancd, ale jak bylo zminéno
v Casti 2.5.2, dochazi zde k velké fluktuaci zaméstnanctl.

Névrhem na eliminaci tohoto slabého mista by mohlo byt autonomné fizené vozidlo

(dale AGV). Toto vozidlo je navadéno pomoci pevnych prvki, jako je naptiklad magneticka
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paska, ktera by musela byt aplikovana na celou trasu po které AGV bude dopravovat material
z bodu A do bodu B. AGV ma svou trasu pevné danou a pohybuje se po celou dobu pouze po
této trase. Pokud by se na trase objevila n&jaka piekazka, AGV tuto prekdzku dokazZe detekovat,
ale nedokaze ji objet. TakZe se jednodusSe zastavi a ¢eka, dokud se piekdzka neodstrani. AGV
obvykle maji vychozi bod, kde ¢ekaji na signal nebo pokyn. Jakmile je tento signal piijat,

presunou se na jiné misto. Pfiklad tohoto AGV, které je navigovano pomoci pasky, je mozné

vidét na obrazku 23 nize.

Obrazek 23 AGV (Howtorobot, 2022)

Na obrazku 23 je zndzornéno AGV, které je nizké a materidl piepravuje na sob¢. Pro
pouziti tohoto vozidla je potfeba podniknout i nasledujicich kroky: vybudovani poédia, na
kterém operator stoji ve vySce minimalné 30 centimetri (vyska AGV) a cela linka RSA by se
musela zvednou také minimalnég o stejnou vysku. Je to z diivodu, Ze nyni operator bere material
témet ze zemé, ale po instalaci vozidla by material byl ve vySce 30 centimetrli. Bez této Uipravy
by operator musel zvedat materidl do vysky. Toto zvedani materialu by pro operatora bylo
neergonomické a mohlo by dojit k trvalym nésledkiim na zdravi.

Alternativou AGV by byl autonomni mobilni robot (dale AMR). Na prvni pohled jsou
tyto vozy vizudlné stejné, ale je zde n€kolik odlisnosti. Hlavni rozdil mezi t€émito autonomnimi
vozidly je, ze2 AMR je navigovano pomoci nahranych vykrest haly. Tuto schopnost lze
prirovnat naptiklad k autu s GPS s pfedem nahranou sadou map. Kdyz je AMR urcena adresa
z bodu A do bodu B, vygeneruje nejkrat$i cestu na zdkladné nahrané mapy. Pro AMR lze
nastavit vice stanovist pro vyzvednuti a odloZeni dild. Dale vyuzivd data z kamer,
integrovanych senzort a laserovych skenert, které mu umoziuji detekovat své okoli a zvolit tu

nejefektivnéj§i cestu k cili. Funguje zcela autonomné a pokud se pfed nim vyskytnou
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vysokozdvizné voziky, palety, lidé nebo jakakoli jind ptekazka, AMR je dokéaze detekovat,
vyhodnotit a bezpecn¢ objet za pouziti alternativni trasy. Diky své autonomii neziistane AMR
s materidlem nékde stat, ale materidl na linku dopravi. Piiklad AMR Ize vidét na obrazku

24 nize. Toto vozidlo je vhodné na vSechny typy palet.
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Obrizek 24 AMR (ABB, 2023)

Na prvni pohled jsou AGV i AMR téméf stejné, avSak tato vozidla funguji na jiné
technologii, jak jiZ bylo zminéno.

AGYV nebo AMR by pomohlo skladnikiim s dovdZzenim materidlu na zadni linku (RSA),
kde je nejdelsi doba dopravy materidlu. Tato vozidla by dovaZela na linku RSA potahy, ramy
RSB, pény RSB a RSC. Pro dovazeni téchto druhl materialt staci vozidla, kterd budou mit
nosnost alespont 500 kg. Tento autonomni robot by mél nahradit jednoho skladnika (na sménu),
ktery ma na starosti linku RSA. Jelikoz tento robot mize délat 24 h denn¢, muze nahradit
skladnika na vSech tfech sménéch.

Pro zavod, na ktery je tato diplomova prace zaméfena, je vyhodnéjsi aplikace
vysokozdviznych autonomnich voziki (AMR), které nepotiebuji dal§i upravy, jak bylo

zminéno vyse.
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4 ZHODNOCENI NAVRHU

Zatim co prvni kapitola se zaméfovala na teoreticky zaklad, druhd na analyzu
soucasného stavu vybranych vnitropodnikovych logistickych procest. Tieti kapitola na navrhy
pro zlepSeni téchto vnitropodnikovych procest, jak by tyto navrhy meély fungovat a co je
potieba pro realizaci téchto napadti. Ctvrta kapitola se bude zabyvat zhodnocenim névrhd, které
byly uvedeny v teti kapitole. U navrhii jsou zhodnoceny ptinosy a pokud je to mozné, tak je

uvedeno 1 finan¢éni zhodnoceni.

4.1 Digitalizace evidence navésu

Tento navrh na digitalni evidenci navési nelze financné vyjadrit, protoze zde nedojde
k Zadné finan¢ni Gspote. Tento navrh neni nijak skokovy, ale je dle politiky spole¢nosti, a to
vytvafet mnoho malych zlepSeni oproti jednomu skokovému.

Tato digitalizace by méla pfinést hlavné mensi chybovost a vétsi efektivitu prace.
Zaroven by se méla zlepSit komunikace mezi skladniky a fidi¢i, kdy budou evidovany
pozadavky, které skladnik fidi¢i zadal. Nedojde zde ke komunika¢nimu Sumu, ktery dfive
vnikal pfi domluvé skladnika a fidice ptes mobilni telefon. Po implementaci tohoto navrhu
dojde k vétsimu piehledu evidence navéstu. Zaroven lze pomoci wifi datového termindlu
pozorovat, jak dlouho fidicim pietahy trvaji, protoze datovy termindl zaznamenava casy
jednotlivych operaci (pietahtt).

Néklady na digitalizaci zahrnuji pofizeni nové televize, kde se bude zobrazovat
evidence a naklady na dva nové datové termindly, které jsou potieba pro pfijimani informaci
o pretahu. Pro pofizeni datovych terminalti byl proveden prizkum trhu, ktery je znazornén

v tabulce 4.

Tabulka 4 Prizkum trhu datovych terminalt
Parametry \ datovy termindl Chainway C61 Chainway C72 ZEBRA MC9190-G

Uhlopficka displeje [palec] 4" 5,2" 3,7"
Wifi pfipojeni Ano Ano Ano
Dotykovy displej Ano Ano Ano
Pramyslové kryti IP67 IP65 IP64
Kapacita baterie [mAh] 6 700 8 000 2 400
Klavesnice Ano Ne Ano
Hmotnost [g] 370 654 765
Snimani ¢arovych kédu 2D 1D, 2D 1D, 2D
Cena 700€ 770€ 458€

Zdroj: Autor, Zebra (2023), Alza (2023a), Alza (2023b)
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Vsechny uvedené datové termindly vyhovuji pozadavkim pro realizaci navrhu.
Z vybranych datovych terminala je dle parametrt nejlepsSim Chainway C72, ktery ma nejvétsi
kapacitu baterie, nejvétsi displej a je schopen snimat 1D 1 2D ¢arové kody. Tomu také odpovida

cena a je na vybrané spole¢nosti, ktery datovy termindl vybere k realizaci nédvrhu.

4.2 Varianty nahrazeni materialu v navésech
Ve treti kapitole v ¢asti 3.2 byly navrhy na rozsifeni skladovaci kapacity rozdéleny na
dvé ¢asti pro externi sklad a vyuziti vlastniho pozemku. Zde jsou uvedeny nejdiive aktualni

naklady na skladovani a poté je tato kapitola opét rozdélena do dvou ¢asti.

Tabulka 5 Aktudlni ndklady na prondjem navést

Aktudlni stav Mésic Rok Mnoizstvi  Celkové ro¢ni ndklady
Cena za pronajaty navés 750 € 9000 € 47 423 000 €

Zdroj: Vybrana spolecnost (2023)

V tabulce 5 jsou vyjadieny aktudlni ndklady na skladovani v navésech. Denni naklady
jsou 25 EUR. Pfi vypoctu je uvazovano, ze mésic ma 30 dni (rok 360 dni). Celkové bude

nahrazeno 47 navésh. Celkové naklady na prondjem navést jsou 423 tisic EUR.

4.2.1 Zhodnoceni externiho skladu
Nejdiive jsou uvedeny naklady, které jsou tfeba k prondjmu externiho skladu.
Pozadavky a podminky, které jsou potieba zajistit, jsou uvedeny ve tieti kapitole v ¢asti 3.2.1

vyuziti externiho skladu.

Tabulka 6 Naklady na prondjem externiho skladu

Externi sklad Mésic Rok MnoiZstvi Celkem
Cena prondjmu skladu 10854 € 130248 € 1 130248 €
Cena prondjmu VzV 750 € 9000 € 3 27 000 €
Mzda skladnika 2050€ 24600¢€ 9 221400 €
Pronajem tahace 2313€ 27756€ 2 55512 €
Mzda Fidice 2050€ 24600¢€ 6 147 600 €
Pohonné hmoty 317 € 3804 € 2 7608 €

Celkové ro¢ni naklady _ s89368€

Zdroj: Autor, Vybrana spolecnost (2023)

V tabulce 6 jsou uvedeny néklady pro zfizeni externiho skladu. Je potfeba zajistit
prondjem skladu, prondjem tfech vysokozdviznych voziki (VZV), mzdu deviti novych
skladnikl, prondjem tahacli a mzdy fidich. Prondjem vysokozdviznych vozika je z divodu

rychlosti oprav ¢i poskytnuti nového voziku. V dneSni dobé nejsou soucastky pro opravu
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a zéavod si nemuze dovolit ¢ekat mésic na novy vozik. Znamenalo by to, Ze by jeden skladnik
nemohl pracovat, protoze by mél k dispozici pouze paletovy vozik, se kterym je prace fyzicky
naro¢na. To samé se tyka prondjmu tahace. Déle jsou vycisleny pohonné hmoty, kdy jsou za
den realizovany tii cesty z externiho skladu do zavodu a ten samy pocet jizd zpét pro jeden
taha¢. Primérna spotieba vozu se pohybuje kolem 35 1/100 km. Ujeta vzdalenost je 6 km a cena
paliva 1,25 EUR za litr. Cena za 1 km je 0,44 EUR.

Pti srovnani tabulky 5 soucasnych nakladi a tabulky 6 nakladii na pronajem externiho
skladu je zjisténo, ze fixni nédklady na externi sklad jsou vyssi nez naklady soucasné. Tyto
naklady na externi sklad jsou o 166 368 EUR vys$si nez naklady stavajici. Z toho vyplyva, ze

zde nedochézi k zadné ispoie a tento navrh bude zamitnut.

4.2.2 Zhodnoceni logistického stanu
Dal$im nadvrhem na roz$iteni skladovacich kapacity bylo vyuziti pozemku zadvodu, ktery
neni zcela vyuzit. Tento ndvrh je opét financné vyjadien a jsou zde uvedeny ndklady na

logisticky stan, ktery by rozsitil skladovaci kapacitu.

Tabulka 7 Naklady na logisticky stan

Naklady na skladovaci stan Meésic Rok MnoZstvi Celkem
Pofizovaci cena stanu 1162800 €
Cena pronajmu VzZV 750€ 9000¢€ 3 27 000 €
Mzda skladnika 2050€ 24600¢€ 9 221400 €
Regaly 40000 €
Uprava povrchu 50 000 €
Celkové roc¢ni naklady 1501 200 €

Zdroj: Autor, Vybrana spole¢nost (2023)

U tohoto navrhu jsou vidét naklady v tabulce 7. Tyto ndklady jsou vyrazné mensi nez
u piedchoziho navrhu. Fixni néklady jsou zde prondjem vysokozdviznych voziki, jak jiz bylo
argumentovano vysSe a mzda skladnika. Ve mzd¢ jsou zapocitany 1 povinné odvody, které
vybrana spolecnost musi za zaméstnance odvadét na socidlnim a zdravotnim pojisténi. Mezi
jednorazové néaklady patfi: pozadavek na upravu povrchu pro plynulou a hladkou jizdu
vysokozdvizného voziku s materidlem a také paletovych regall, ve kterych bude uskladnény
materidl, aby nebyla potifeba tak velkd plocha ke skladovani. Fixni ndklady se skladaji pouze
z prongjmu VZV a mzdy skladnikd, a tak jejich celkova vyse je 248,4 tisic EUR. Je uvedena
icena za logisticky stan, ktera je vysoka kvilli zhotoveni pfesné¢ na pfani zédkaznika (dle

uvedenych rozmért).
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Jelikoz fixni naklady na stan jsou mensi nez aktudlni néklady, je mozné vyjadtit dobu
navratnosti této investice. Pro tento vypocet je pouzity zjednoduseny vzorec, protoze nepocita

s riznou vysi penéznich toktli v jednotlivych letech a nepocita s diskontovanymi hodnotami.

Investitninaklady 1252800
Rocni cash flow 174 600

Doba navratnosti investice = = 7,18 let

kde:
Investicni ndklady ... naklady vynalozené na realizaci navrhu [€]
Rocni cash flow ... je ro¢ni penézni tok (uspora nakladi v disledku investice) [€/rok]

Tabulka 8 Doba névratnosti investice do logistického stanu

Ro¢ni Uspora 174 600 €
Celkové potizovaci naklady 1252800 €
Navratnost (rok) 7,18

Zdroj: Autor

Tabulka 8 jako prvni ukazuje, jakd je rocni Gispora pii implementaci tohoto navrhu. Déle
jsou zde celkové potizovaci ndklady na logisticky stan, kde cena zahrnuje regaly, upravu
povrchu, montaz, dopravu a vSechny ostatni naklady spojené s potizenim. V poslednim fadku
1ze nalézt dobu ndvratnosti této investice, kterd se vrati po sedmi letech a necelych tiech
mésicich. Tato navratnost je z pohledu dne$ni dynamické doby ponékud dlouhd, ale je na

vybrané spole¢nosti, zda bude tento névrh pfijat ¢i nikoli.

4.3 Porizeni autonomniho robota

AMR. AGV jsou omezena statickou trasou, kterd je obvykle instalovana v podlaze. To
znamena, ze AGV provadi stejny tkol dodavky po celou dobu své Zivotnosti. Zmény jsou piilis
drahé a rusivé na to, aby byly nakladové efektivni.

Oproti tomu AMR potiebuje ke zméné svého poslani pouze jednoduché upravy
softwaru, takze stejny robot muze provadét fadu rGznych Ukoli na rtiznych mistech
a automaticky provadét upravy tak, aby vyhovovaly ménicimu se prostfedim a pozadavkim
vyroby. Ulohy AMR lze ovladat pies rozhrani robota nebo konfigurovat pomoci softwaru, kde
robot mlize automaticky uptfednostiiovat posloupnost svych ¢innosti, podle toho, ktery ukol se
na zakladé pozice a dostupnosti pro néj nejlépe hodi.

Autonomni mobilni roboti (AMR) jsou lepsi nezZ AGV z hlediska flexibility, ndkladové

efektivity, navratnosti investic a optimalizace produktivity.
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Ackoli AMR obsahuje mnohem pokrocilejsi technologii nez AGV, je to obvykle méné
nakladné tfeSeni. AMR nepotiebuje draty, magnetické prouzky nebo jiné¢ ndkladné upravy
infrastruktury budovy. Takze je rychlejsi a levnéjsi uvést AMR do provozu, a to bez nakladného
naruseni vyroby v procesu. Protoze AMR lze implementovat rychle a snadno, ptidavaji téméet

okamzité novou efektivitu.

Tabulka 9 Poftizovaci ndklady na autonomniho robota

Naklady Cena

Pofizeni robota 132 000 €
Nabijeci stanice + senzory 16804 €
Projektovy management 6 600 €
Software 6 875 €
Zafizeni + doprava 35676 €
Cena celkem 197 955 €

Zdroj: Autor, Vybrana spolecnost (2023)

V tabulce 9 jsou vy¢isleny ndklady na AMR, které¢ bylo uvedeno na obrazku 24 v ¢asti
3.3. V tabulce je znazornéno, Ze nejnakladnéjsi je pofizeni robota. Je tieba zajistit nabijeci
stanice a senzory, projekt pro aplikaci AMR, software pro implementaci AMR a dopravu
robota. Dale je nutnd implementace zafizeni jako jsou napiiklad: odrazky a otevirdni vrat, kdyz
AMR bude piejizdét s materidlem z doku do haly. Celkova cena implementace a pofizeni

tohoto robota déla necelych 200 tisic EUR.

Tabulka 10 Aktudlni ndklady na zasobovani RSA linky

Aktudlni ndklady Mésic Rok MnozZstvi Celkem
Mzda skladnika 2050€ 24600¢€ 3 73 800 €

Zdroj: Vybrana spole¢nost (2023)

Dalsi tabulka (10) vyjadiuje ndklady na skladniky, které by AMR mohlo nahradit. Ro¢ni
mzda pro tfi skladniky déla témét 74 tisic EUR. V této roéni mzdé jsou zapoc€itany 1 povinné
odvody, které vybrana spolecnost musi za zaméstnance odvadét na socidlnim a zdravotnim
pojisténi.

Dale je uveden vypocet doby navratnosti investice do autonomniho robota. Pro tento
vypocet je pouzity zjednoduSeny vzorec, protoZze nepocitd s rliznou vysi penéznich toku

v jednotlivych letech a nepocita s diskontovanymi hodnotami.
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Investitni naklady __ 197 955
Rocni cash flow ~ 73800

Doba navratnosti investice = = 2,68 let

kde:
Investicni naklady ... naklady vynalozené na realizaci navrhu [€]
Rocni cash flow ... je ro¢ni penézni tok (Gspora naklada v disledku investice) [€/rok]

Tabulka 11 Doba navratnosti investice do autonomniho robota

Roc€ni uspora 73 800 €
Pofizovaci cena robota 197 955 €
Navratnost (rok) 2,68

Zdroj: Autor

V tabulce 11 je na prvnim fadku zndzornéna ro¢ni Uspora, kterd vyjadiuje financni
uspory na mzdéch skladnikt. Ve druhém tadku jsou uvedeny potizovaci ndklady na AMR, kde
jsou zahrnuty veskeré naklady uvedené v tabulce 9. Nasledné je vypocitana doba névratnosti
investice do AMR. Doba navratnosti autonomniho robota je dva roky a tficet tfi tydnd. Tato
navratnost je akceptovatelnd, protoze je do tfi let. Zda bude navrh pfijat, opét zavisi na vybrané

spole¢nosti.
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ZAVER

Jak bylo pospano v tivodu, v dnesni dobé¢ je na logistiku vyvijen velky tlak, protoze je
klicovou ¢innosti pro spolecnost. Spolecnosti se snazi snizovat své naklady na vyrobu, aby byly
vice konkurenceschopni. Musi vSak své sluzby ¢i produkty dodavat ve spravné kvalité, Case,
cen¢ a piesné tak, jak pozaduje zakaznik. K dosazeni téchto podminek spolecnostem pomaha
lean management, ktery logistické procesy zlepSuje.

Cilem diplomové prace bylo na zéklad¢ analyzy soucasného stavu navrhnout zlepseni
vnitropodnikovych logistickych procesii ve vybrané spole¢nosti.

Prvni kapitola se zabyvala charakteristikou vnitropodnikovych procesti. Pro tuto
charakteristiku byla vyuzita reSerSe odborné literatury a odbornych ¢lankti. Kapitola obsahuje
definici logistiky, logistické ¢innosti, lean management, skladovani a moderni autonomné
tfizené roboty.

Druha kapitola jiz obsahovala samotnou analyzu vnitropodnikovych logisticky procesi
ve vybrané spolecnosti. Nejdiive byla kratce predstavena spolecnost a jeji projekty. Analyza
dale obsahovala popis venkovnich prostor spolecnosti, pfijem a skladovani materidlu,
vychystavani materidlu, QAD systém, baleni hotovych vyrobki, skladovani a sekvencovani
hotovych vyrobki, expedici a sménny provoz. Na zéklad¢ vysledki z analyzy bylo zjisténo, Ze
vnitropodnikové logistické procesy vykazuji jisté nedostatky, které by se daly zlepsit.

Tteti kapitola této diplomové prace se zabyva navrhy na zlepSeni vnitropodnikovych
logistickych procesii vybrané spolecnosti. Tyto navrhy jsou vytvotené na zdklad€ analyzy, ktera
nedostatky odhalila. Prvnim ndvrhem je digitalizace evidence skladu na kolech. DalSim
navrhem je zména skladovani materidlu, kdy by se skladovani mohlo pfesunout do externiho
skladu nebo by bylo mozné vybudovat logisticky stan na pozemku vybrané spolecnosti.
Poslednim navrhem je potizeni autonomniho robota, ktery by mél nahradit praci skladnika.

Posledni kapitola se zabyva zhodnocenim navrhi, které jsou uvedené ve tteti kapitole.
Z této kapitoly vyplyva, ze pfi prvnim navrhu by klesla zejména chybovost a komunika¢ni Sum.
V tomto navrhu jde o zlepSeni komunikace mezi skladniky a fidi¢i taha¢t. Z druhého navrhu,
ktery hovoii o presunuti skladovani vyplyva, ze externi sklad se pro vybranou spolecnost
nevyplati. Naopak vybudovani logistického stanu na pozemku vybrané spolecnosti by finanéni
prostiedky usetfilo, protoZe jsou zde mensi fixni naklady. V disledku vysokych potizovacich
nakladi je ovSem navratnost toho ndvrhu delsi nez 7 let. Poslednim navrhem je poftizeni

autonomniho mobilniho robota, ktery by dopravoval material na linku. Tento navrh ma témef
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74 tisic EUR ro¢ni Gsporu ndkladt v disledku investice, a tak je névratnost tohoto navrhu do

ti1 let.
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SEZNAM ZKRATEK

AGV Automated guided vehicle
Autonomné tizené vozidlo
AMR Autonomous mobile robot
Autonomni mobilni robot
CMR Convention Marchandises Routier
Dohoda o prepravni smlouvé v mezinarodni silni¢ni doprave
EDI Electronic Data Interchange
Elektronickd vyména dat
ERP Enterprise resource planning
Planovani podnikovych zdroji
FGI Finished Goods Inventory
Sklad hotovych vyrobki
FIFO First In First Out
Metoda prvni dovnitf, prvni ven
FSA Front Seat Assembly
Predni set sedacek
FSB Front Seat Back
Ptedni sedacka zadni ¢ast (zada)
FSC Front Seat Cushion
Ptedni sedacka spodni ¢ast (sedak)
JIS Just in sequence
Praveé v sekvencich
JIT Just in time
Pravé na cas
QAD Softwarova spole¢nost posykujici ERP systém
RSA Rear Seat Assembly
Zadni set sedacek
RSB Rear Seat Back

Zadni sedacka zadni Cast (zada)



RSC

TPS
VZV
WOW

Rear Seat Cushion

Zadni sedacka spodni ¢ast (sedak)
Toyota Production Systém
Vysokozdvizny vozik

Warehouse on Wheel

Navés s materialem
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