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ABSTRAKT

PDkol em pr8ce j e racionalizace soul asn®ho
zhl ediska redukce provozn2ch n8kladT. DTvod
aktugSegdw2 kvTli vysok® virobn2 <cenh jedno
provozu, 9 Si hl ®@dpnSiedprokk §dan®mu virobn2mu pl &§nu,
propol et l i nky N§slednhD byl npcbhgedem mS8wkrl
vigenNDne®Aoa hlediska, byla vybr8na a rozpraco
provedeno zhodnocen? visledn®ho Segenz.

KI'2] ov8 sl ova
mani fol dov8 sestava, skl 8dgn?z komponent T, m

ABSTRACT

The objective of the thesis is rationalizati@of current process of assemblng of manifold
assembles from the reduction of operating costs point of view. The reason for
rationalization is uncompetitivenessof actual solution due to high manufacturing cost of
manifold assemblies coming from this pess. After analysis of current operations, taking

into account presumed production plan, the capacitve calculaton of assembly line was
done. Then alternative solutions were proposed based on above mentioned criterion, and
from these the optimal variawas picked and developed. The assessment of resultant
solution was done in the end.

Key words
Manifold assembly, components assembling, assembly line, welding
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bvOD

PSedmhRt em t ®t o diplomov® pr8ce ] e racior
mani foldovTlch sestav. DTvodem j e fakt, ge
virobn2mu | asul §da8nzpTsobdkon&kkirenceschopnl,

fing8ln2ho produktu je pS2lig vysoks®g.

Mani foldov® sestavy, k jejichg ts®Rd ot apo g8 n?
racionalizov8na, jsou, jak jig nappoSvE@sdin€ n§z
kondenz8torT. Tyto kondenz8tory sl oug? j
vkl imatizal n2ch okruz2cphogadooan®i | funk¥zhl &d
podm2nk8m jsou, j ako nej vhodnnDj g?2 materi 81,
j sou vy rt8obddnw pr&j en? jednotit okhdbchdTsablk onpsoc
jednotliv® d21ly mani foldovTlch sestav tvoSen

pS2padnh manjanersa nwav rpcgjuk u .

S ohledem na charakter virobn2velkihk¥y, obdgn
mo hou i drobn® zmhDny a vylepgen? procesu pSi



1 ANALhZA VHhROBDNDGRAMPR URLENC
PFr EDSTAVI TELS AMGINCTHOBESTAYV

Manifoldov® sestavy se zpravidla dnRlI?2 na dv
pl nz.

Pvn2zm druhem jsou mani foldov® sestavy typu

typu maj 2 pSipojeny, pomoc? Spojovac?2ch tru
k propojen?2 kkdmhemnmz& i @mPmi shadiclelmimat az atl ank
okr uhem. L2seln® oznal en? Segen® manifol dove@
DruhTm typem manifoldov® sestavy je typ Ret
p O Mo C 2 Spojovac2ch trubil ek, pSipojenu k om
ReceiverDr y e r d¥P) esv2jé&emR(dBPlev2]jlkao) R Funkc? t

kondenz8toru |j&Dudhigdvatu pbmadkva WDokruhu,
viogen vysouges$t raniDodkirreddkbSttor uv a kKlimat.
L2seztm®| eon? Segen® manbDjedlll®wy® sestavy typu

ZbTvaj2c? typy komponentT jsou spoleln® pro

nhn: dr g8ky, v2ka, protikusy v 2k (dsgle j el
Na nhRkterTch ze ws@gbl&mponseanolt nifm skl &§dg&n2m
kter ®ho pemndde g2 ku procesu p8j en? vibec

subkomponent T, zpTsobTm jejich viroby a p o

samostatnwlkapitol a

Z8kl adn2km apl®end pose ktemdanl ipzRicsit upellj @ mé i rkk y ,

j sou jednot!livl subkomponenty dod8vsgny. F
subkomponentyncdedgay skavu, kdy jsou pS$S2m |
Realizace jjeg i cpor owddeby na jinlch pracovi
nakupovanimi d2lci od jin®ho dodavatele.
Jednotliv® komponenty jsou vz8jemnhD spojeny
nTtovgn2m. Na sch®matu n2ge (vi zikoogomenty 1. 1)
j sou spoj e realizovg8ny. Jednot!liv® subkomp

pod kterTmi kpsoun¥lw.eny v
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Obr.11Sc h®ma spojen? subkomponentT manifol

Val n§ vDt gi na spoj T e Segejemaksevsaaamn,,pomoc
svaSovsggnz2. U tohoto procesu SsSpojen? pSedpo
robota.

1.1 Mani fol dov® sestavy a jejich komponer

Jednotliv® komponenty sestav j sou vyr 8bnDny
hlin2kdwlchledlni& se zpravidla o |isovg§nz2, pr

1.1.1 Drgsky

Dr g8 kg ukg®Si chycen? kohddnkBt wiVizh(ketdmm Kkt er ®
bNDhem adzdmobvil u, a kter® se pSen&@R2pHesi c
dr gg8ky, mu s 2 tyto bTt zkonstruov8nyejichdost at €
porugen?2. Jej i ch8wkiosnsotsrtuk crea skeo nlsitgr2u ke i kond
pSipevniDny. Ten | e zase z8vislT ginatohomddel u
vyplTvs, ge pro kagdl kondenz&8tor zpravidl
Vzgvislosti na technologii viroby se dr g8ky
Vihodou lisovanlTch dr g8kT jhé | n2jkeovi@o hs@ui t bhy
mTge blt nanesena (nav8lcov8na)d2yvmatavrai 8d &j k
bez p8jky Materi8&8l, kterl se zpravidla pou
3xxx. Mus2 blt dobSe tvg§Siteln§§ tsakaoSi& es$ higt
ni gg?2 pevnost, tvrdost a hTSe se obi§b?2, t
napS2klad bloky.

Vytlalovan® drg&8wkwgtn® zthéedeoml okgi i viroby, n
nav8lcovanou nemohou. Nai ddaoab&bnosuttr asuogijtd

danTch tvarem vytl al ovpa%?pahlifavp etes e(bgit zosvpaohjfem
materi8lem (materi8lem bez naap§en®§p§]cl%y)drjf
p8jec? pl 8t ek. Pougdvyail nslmati emmi §9 abdaperuPpN a M Wd



hoS| 2ku omezgnTm dn‘[a/oamax.p§pi,,15el%,ostzi. Tyt o
pevnost , svaSiteilprosviD a?&kygb Ye ggé mab rofbs2ahu h

VpS2padhn konstrUI@Ce,Jmmésmzoyaln&)lne/ya]a@@Iuiarg@jkg
| 8§sti 3mm siln®. Jsou tsamkPmI mDs@p®Dkye mnagp Sim
sest®dDviPsBu i tvRDovldD spojeny s

33%%

Obr.12 Dr g8ky mam i § | ts®es dntad V08121638 k) 00121539 ¢) 00121540d)
00121541.

1.1.2V2 k a

V2 kjasou |l isovan® komponenty, v2ktyer ®p Sjep@&u k an
mani foldovl mi v2| ky. Tyto komponenty maj?2 v
pSi virobnNn kondenz8torT, z a p 8d eelndy? ctha khzrvaann§Bc h
vyst Sihnuty vispGpkhyce&katek Whks(lvoiwzg2obkr. 1. 3) .
vzka j sou rozm2stniDny symetricky, aby nemoh
sestavovgn? mani foldovTlch s eshRraov, o bkl® vgyp a8tbnr
mani foldov® sestavy jsou pougity stejn® v2kez¢
Konstrukce zv8®wi sbkestliigha vviejiehostvl gkendaent§:
TlougSka kondenz8toru je typiSoadarXi veujteSej
konstrukcre8 vs&a, edkna od druh® |ig?2 d®l kou
zmi Rovanou vigkou kondenz8tor u.

Materi8lem |je modi fi kovang§ hlin2kovs§ slitir
pro |isovg8n2, Na jedn® stranhD pl 8twstva ze Kkt

p8j ky, cog je slitina Sady EN AW 4xxx.



Obr.13 V2ko pouf bl @vendatc Imdas0O0n6.

1.1.3Tanky

Tankyt voS2 protikusy v2k, a stejnhD jako ony
tankT se i g?2 stejnl mSep Typlyent iagnkkdHt iw2hka . t
kondenz8toru, jednotlivhD odlign® d®l kou dan:
Materi 81, z8kl adn? i pastj ekrai,§ | ¢ m v pkTavwaiddy & e pt
antikorozn? ochrany, respl«kt vel yk v TIki® ekloirmo
jako vzka, ] sou tjendkny® pslt8rtaonwy§ nyk ep 8 tkeou® zj s o

znepl 8§t ovan®hol oyt e rdr§d §kF2paRnN jin® kompone
dojtobzkugt Dn2 9&IMKtyn Ramwet eguifyjt ek®2 , ajpy na pl 8t o

bylo naneseno tavidlo. Proces nanggen? tavi
s k1 §8d 8 nvz odstavect282.\2).

Vtanc2ch jsou vystSihn,uty otvory, TikntaegprS® umo
d2pyo nlity, svary a pSipojovac? trubil ky. N
mani foldovlich sestav, pougity rTzn® tanky (°

a) b)
Obr.14 Tanky poiufgoltd@e s & M@ R0007bp0P120012



1.14PSep8gky
PSep8§gkyi spsan® | kompokhentdenz§ktoerno® dsl¥l ceungg2 tko |

chladiva. Tvarem kop?2ruj? vnit Sn? tvar v2ka
r§diusu je tvarovli prvek, kaekeEmspSiug2kokpl
skl 8d8&8n2 Imaestavf ol dovl c

PSep8§gky se dzBIwvi smastiSi naypyowgSce kondenz:
typu vzka a tanku.

D21 je pl §todbwaunTs tpr&&imk®luMazd @e? ij &1 p dindt@erd i &l em
v2ka a tanku. St ej nBp §gkkyo ntaareksye,n ® mutsa?v i th? o
povrchu

Obr.15 P S eip087§1K7a
1.15Mani fol dov§8 v2] ka

Manifoldoy8ouv?2] keaovan® komponawns$g
sestav na konc2ch v2k a tankTDj &u
v2ka (viz obr. 1.6).

r,12 kmaeni® ols
lobtYeodr ¢ @mn

Existuj2 tSi typy manifoldovich v2]| ek, kter
pSep8gky. Tedyvinzal otsStii tyayt !l ougSce kondenz§t
Z&8kladn2 materi 8l i map®ap$d pSpgejkk y vj2sko ua sttaer

jsou pl 8tov§8&na kaenmktusst2rkaenry, a kt @mlEemea vz8§roveR
povrchu naneseno tavidlo.

Obr.16 Mani f oli7do6OvV8251 v 2| k o



1.16Vstupn2 a vistupn2 bloky

Vstupn? a vd sugp pBpaokloovkayc 2 body kondenz8tor
okruhu. DNI2 se na vstupn2 a vistupn2 (vi
rozmRrovhN vnDtg?2 neg vistupn?2. obTedhn?l ogiSé S
zvytlalovanTch pprotikdsenl Tk | i mMdtsinAanl2n2m okr uhu

pougit2m patentovan® technologie MS F ( Met al
vysokou pSesnost a kvalitu povrchlul ¢ distnd £ ic
kvality obr8&8bnhDn2 tDsphpe¢gtch prakTdel 8 pkoognatdro
zaznamen8vs8§na a statisticky vyhodnocovg8na.

Vz8vislosti n a rozmBDr ech s e bl oky dnl 2 na
pSipojovac?2ch hadic klimatizal n2ho aclk r uhu.
hadic?ch, jsou typu Asgmecﬁ, zat2mco bloky,
typu Asamicefi a pougit!] typ je z8visll pr 8v
se blokgvid®léstwvi na zpprTostoibkuu s I $i®noaa ofvEjHiSte ek® .
Materi 8l bl oku, j e podobnhD jako u vytlal oy

sobsahem ho . Jkaj edreni®,09 dem je realizov8no z
trubil ek (bl 2g§es aneo sstpaajne®n 2k appoi pt so§ reg . v

a) b)
Obr.1.7Blbkypougit ® na sneasntidw8§ dlovTi ch
a) Vst u@oaoBa9p | bk VT sit0ae@sdse8. bl ok

1.1.7Receivekdrier (viz obr. 1.8)

Receiverdrier s | o u ¢ 2 jako z8sobnt&kud®mdstvavu, zpa aw
vhildm ulogen vysougulkost zklotnelrelnz ®tdsrtu.aRdjee vyr §lt
sdrugen®ho protlal ovgn?2 a n8sledn®ho obr 8bn

Materi §l poug2vanl pSi t® 0o technologili j so
AW 6xxx. Vzhledem Kk ec hnol ogi i nemTge bTt nal ypojvs @t u
proto kt anku pSipevnhRDny pomoc2?2 dvou spojovac?2ch
trubil ky pougit ® vipkagtolapldi8p e v nhn 2 bl ok T

TypovhD existhj2ktteSri® dga hyNIR2 podle8yveplobtip
namgadovan®m objemu chladiSsaoba? kn.gpfFagillgeys
bTt pougit v rTzn® d®I ce, paotoniolglu. mo gnost 2 z §:



Obr. 1.8 Receiveii Drieri 00120013
118Spojovac? trubil ky

SpojovacdbecnbipsH8ippuogi2oviEn? a tmpm&PdE @adine, del
j e nut n® me z i propojovanl mi dz21ly umognit
manifoldovich sestavg8ch existuj2 dva druhy

Prvn2z typ, oznal enl ,jgko zakojoauyani pielkihloki
Sady EN AWaWw&Ixxxovanou p8j kou. Tento typ s
pro pSipojenmRTmlak@okprocesu skl §dsIn®c 2vesht up
nalisovansg.

Druhl typ, Sppj geacs’l otgrewnt8i | zkea d2vou d21T. Pr
ze stejn®ho pazepadB| Spppkvacy? pSesglaihlekny ullp ge
ve druh®m d2lu (trubilce), vyroben®mu ze sl
m8 okr aj e ktabyajedoou atmar®u dosedly na obvod tanku a druhou na obvod

R-D.
Vzhledem kv T ge zm2nNDnim tDyp@mi sttaun k2T mpag o Rckha g d e u 2 t
kombinac? speci 8ln2 trubil ky.

c
Ob a typy t r utba ¥ iekl o muaspg!l i motv §no na stakkm®uge
snanesenou p8jkou. Do procesu skl &8dg&8n2 mani-
kdy jsou tv&bovhD spojeny s

a) b)

Obr.19 Spojovac? trubi |1kOpo8t741 ,Spw)] oS@aej?oivtarcutbi tl k@b
00121628.



1.19R-D v2]| ko.10®i z obr

RD v?2|] ko soul 8st, -kizjeedn®uzsatvPaB8y.R BDhem pr
mani foldov® sestavy, -D.e Jdeento Idi2sovnaanli sk o &p
Sady EN AWamBexsxexnous p8j kou ze vstin&myRDskram$
Na t®to stranl mus? blt aplikov8&no tavidlo.

Konstruk| nh se v2|ka dRlI2 &o tS2 typT podle

Obr.1.10 RD v 2i |00080272.

12Anal Tza virobn2ho programu

rogr amu je kdaldiStd® vipro@na ni
2 PSedpo kOO@pd8arnTl, rtoe dny 2o j

C2lem virobnzho p
virobn? dokument ac
ks manifoldovlich s

9

estav typu Vstup/vistup (¢
RD (d8le jen 00119979).
Na z8kladhR tRchto pogadaskTkbgtl nper e Role
vyrobiteln® za cenu, kter8 byla vyhodnocena
Na mont 8§8gn2m pracovigti se kromhD skl 8d8n2z n
provs8§d2 i mont8&¢g p8&ru mani flojendsestaly B2E). Solmst av |
j e mogn® d2ky pokrolil® standardizaci spol e
zpTsob skl &§dgn? jednotlivich d21T totognT.
nNDkter T mi konstruk] n2mi pr vk ypojea iRdp Syto ani ]
odlignost. jsou vySegeny pougit2m rozd2lnl
rozmiry. PSi zmbDnn virobn2ho progr amu s e
na jednotlivich stanovigtz?2ch.
Po pSiblignn roce od zpm?lk8tnk uv zwierseemy pkowsaTd,a via
objemu neRP400BY p&rT za rok. Dodavat el navr hl
novou cenu vVvIirobkT, kter8§8 vgak nesplRuje pc¢
pokud nedok8ge splnadtto tly§ ot poljadmVky Se dwrdet a
dodavateli. Z8roveR t2m dojde [ k e zhor ge
potenci 8l nD by tak byly ohrogeny budouc? zal

Z toho dTvodu je dodavatelem ppghdowSBrsd edn
racionali zace, tnaokw lBaboyv 2bdyd jy2 cv2l rpdbkayd acvek Tm z §



2 ANALhZA STCVARROYVOHEQ@ MONTCGE
MANI FOLDOVhCH SESTAYV

C2lem kompletace mani foldovTch sestav | e S |
podm2nky doavro®  wdlokkruense nt a c 2 . Zej m®na pol ohu
jejich vzg8jemnou vzd®Imeanosaby Toayl pe zdTué @into§
d21 g0 bkD. NejviDt g?2 mogn8 vzd8lenost me z i VZ8§]

mm. Pokud mdlz ejr2g rpeark? me z i sousednzmi k ompo
sil 8wzl 2k 8n?2 p8j ky do mezery a vzniku p8j)en
vidDt g2, nevznikaj? kapil 8rn?2 s2ly, a mezi k o1

hgepogm@aRhRTc mus? bTt vzg§jemnnh
dostatel nigs8§danpi ghNmywzivc2ch pSedtshmotdTowdu e
se vyug2vaj? zakl&8dac?2 pS2pravky, kter® maj
vkl 8§daj 2. Tyt @ar edm § @kmp g Ruj12m vtki §d§n2 kompon
vymezuj 2 krajn? pol ohy d21 T na mani foldovTlc
zajigtNDna pomoc? up?nek a svorek.

Kzarul| en? vh ¢
a

VRtgina spoj T (viz obr. 2. 1) prov§didnich
tvarov ®ho charakteru. Jejich realizace | e Seqge
pro pSep8gky) a trnT (pougit2z u spojovac?z2c

tvarov® vIistuPkw2]|rkao)v2k§gch,

&\\\\‘
,,,,, _._._.__._._.‘_,,,,,,
N
a) b) c)
Obr.21Pougit ® tvarov®reemjeba) TeEmmmogB8h2nogem, ¢c)
Jedin® spoje, kter® nejsou tvarov®ho charak:
bl vaj 2 realizov8ny buN pomoc? niltovsgn?2, neb

prov8§dhNDno za pomock rpllgrnflockhoun o K laerp&8ivac 2 @r T
zhlin2kov® slitiny Sady EN AW 3xxx. Bodov® .
za pougit?2 pS2daAuRv®ME0.DTiabereim§ lpur oOKpougit2 to
je fakt, ge tento eaterin®lyg M waggm8ltrezp| toe
nedoch®zpoken2 spoje bDhem p8jenz,

21Popi s navr gen®ho procesu mont 8ge mani fo

Navrgenl mont§gn2 piprces20vii sedbe kut2gw§ rod
druhT pddprToyteo jsou nan8gen? tavidl a, svas



nDkol ik druhT mont8ge. Jednotliv® podproce:
probRDhne nanesenz2kotnpwindelnat Tha khBk®erf&om po
do meziskladu. B sl eduj e pSedmont&§8g d2IT ©pro sva$
Po svaSovgn?2 s e rozpracovan® sestavy zkon
mont §gn2ch podproceseahch p$st emgjp’dop bErkwesit
prociepol[dsestavyopbohk T2 mie tsrubi {Dk asmd , s @0 jpoovdasce
trubi | k-Bmiv?2 hk eRn. Takto sestaven® manifoldov
kontrol u, p o ktezr§®ajzebluoeixpedov§ny Kk

t NjSLY QLB 2P G NH2O A G & o™
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Obr . 2.2 Procesy skl &8dg&n2[lmanifoldovlch
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Obr. 2.3 Procesy skl ®©dgn2 manifoldovlcl
211Vstupn?2 kontrol a

Jakmile jsou jednotliv® ddbyawmtnélfiol d¢ el crha
mnogsdodan® d8vky provedena vstupn? kontrol:
de vikresov® dokument ace. Kont odidd ]| gne? pKrvoav §

odpovihRdnim za kvalitu dodda8lvga2mi c pr odc2d cTIm. urZ
pogadavky jsou jednak spr8vnostpSetpacD; T ga i



d2l caeloshatel nh odmagt NDny, vzni k8§ riziko
vheodmagt DnTch m2stech.

2.1.2 Podproces nan8gen?2 tavidla

Po proveden?2 vstuprkonkomtroolayn! mbhawdBuek s
skl §dg§n? sestav. Pr vmn?2 mt gwiddpl racdca e m{[VK tze r kRa p 2

1.1). Tavidlo s e na pl 8t ovanl povrch d21 T
zpr §gkov®hep S2tnalsiad| ae ssi a, destilovan® vody a
pr8gku. Destilovang namase ngmotgaRwij kel as nma nBf §y
t omu, aby tavidlo po vysugen?2 mtalDrdu? | tua vziTdsltaa
mani pul aci S d21ly. Jednot !l iuv® e p&mmpoimdt ayi d

vikresovou dokumentac?2.

Obr.24Nan§gen?2 tavi[dla stS2kac? pistol:

Samotn® nan8gen? tavidla je prov8dhDno rul n?
2.4) [2]. BNDhem nan8gen? j sou dp$¥p rpaovlicozhcohv, § n g a rvi
ge se tavidlo dosttame urp@2zneRahwildy pdeclkye Kk avi
na jin® plottchyht onum2stbTodstranhno, jelikog
vdal g2ch iomepSRc2ecskhaSovsgn2. Tavidlo mus?2 blt
ve vysugen® pdpgabBDj2cj2els&odyoda by tahoemogRo"
dTvodu mus? d2ly po aplikovgn? roztoku tavi

odpaSena, takge na povrchuvizzoErsZS)a\r‘zIeiedep]tkuze vr
cljemick®mtavisd|oag,en2kter® obsahuj e A, prtuzske|l ad t
blt oper8tor na tomto pracovigti vybaven oc



Obr. 2.5 Tavi-Dle2h&toesen® na R

2.1.3 Podproces sugen?

Po ngnayéd¥a j sou d?2pece kdenste g D@y e ®h os urgaz t2o k
odpaSuje vodn? slogka. Po vysugen? jsou Kkus
pokraluj?2 na dalg2 operace procesu skl &dgnz,.

2.1.4 PSedmont §¢

Na tomto stanovigti oper8§tomr pSipprox\ews ep S o ¢
dr g8kmanikf ol dovlim tankTm. StanovigtnD obsahuj
dr g8kT, tak aby byla jejich vzg8jemn8 poloha

a) b)
Obr.26Mani f ol dov® podsest aivlyerpyen lpy @mfesst e Sewand o ¢
a) Vst uypRDBDT stup
2.1.5 Pracovigth svaSovac2ho robot a

PSi t omt o procesu jsou met odou TI G, bodovl
mani foldovipp$h?sbegmnlam tkank Tm. Podsestavy | so
vp Saurzar acovi gt pSedmont §8ge. SvaSowmict2Snhl a\
strany tankii t edy ze strany, kter8 nem8 na sobD wvr

pSi pSivaSovg§n2 zeostavbeyn®By kyr mmead®En ™, ks v :
srozt ®kaj?2c? se p8jkou, a drg8k by mohl odp
je zobrazen na obr8zku 2. 7.



Obr.27Typ poudgit®ho s\ Sovac2ho pracovic¢
2.1.6 Podprocesy mont-Bgpstavbl okovich sestav a

Podsestavy -DIlwikpluj 2 dro hl avn2ho procesu
mani fol dovpchceassistMontv8§ge | .

~

Podsestavy blokT jsou tvoSeny vstupn2m a VI
podprocesu, nali sownm&mgesepomovaviditembi(vky s

“ &

Obr.28Podsest alvegr b mlRToznal eny m2sta spoj

RD podsestavy-Dj sku et Vo $oen yodpRogesyRID, v | kem a
Spoj ovac?2mi trubil kami 2 (viz obr. 2.9).

a) b)

Obr. 2.9R-D podsestavaa| er ve nDy om?nsatlaenspoj-D &3 | Na)] i bpvEamol
Spojovac2ch trubilek 11.



2.1.7 Mont§g |

PopSivaSen? dr g8kT se rozpracovan8§ sestava |
provg8d2 tvar opvSRe pE@dkjaeni t ankniBssedmd, skt ep®j ¢ ¥
soul 8st?2 podbBbegeviaz bdbokT2al®)bokyknebeRB® t ak s p

Obr.2.10Ma ni f ol dov §
a

v
prov8§dnNn® ay
2.1.8 Mont &g 1|1

Na tomto sgr asceosvtiaggwtyi zkompletovan® na Mont §g
tvarov®ho vifgemen?l emsv8nzm vistupkT na
nal i soma8mi?2fml|l dovlich v2k na s2db.j enl tank s v?2

/
a) b)

Obr.21MMani f ol dov§-Dpp&sept avdé$ BrMemtD§ dankl eny pr
tvarov® spoje ,a)NaLliissoows8m?2 wi2skt.upk T

2.1.9 Vistupn2 kontrol a

Po sestaven? na pracovigt.i M
na pracovigthD viIistupn? kont
kvalita sestaven2 jednotlivl

podsestava Vsitluepr/wWelnsit uompz npaSie mpy
e

s
T v § [obTjepntoevpsfnfe &scproc h trubi | ek.

t § g esundty, j sou
y,pSkpmpreavke &
dz 1 T.

on
r ol
c h



3 STANOVENE PFEBROKOCYVAhROBNEHO PLCN

Jak jig bylo vIT¢ zm2nhNno pSedpokl &§danl ob
mani foldovlich s ay. ge Vizhobedgegmdkot!| iv® pod)|
druhy sestav p editeln® jreadnesdeg¢mlimh p $a st
ngstroj T, mT g e me pro Yl el pl 8nov8n2 jeoba dr
celkovl pogadovani objem produkce 480 000 k-

31Rol n2 vyugitel n® | asov® fondy

Pol et pracovn?2cleeldindv ®&heo w~pgoplet|? tofdn 2zk tver ®ho s
soboty, nedNDle a sv8tky. nUclBvpSkipadadp ?p Srea ps
nedDI i . [ 4]

Pol et pracovn2ch dnT se tak vypol 2t8 dle vzt
0 cpuppm -&p cuvipé253 dnT. (3.1)

kde: Dprac [den] - pol et pracrocen2ch dnT v

PSedpokl §danT polet pracovn2ch dnT v je 253,
32Denn2 pl &§n viroby

Obem pogadovan® denn? produkce se vypol 2t §

viroby a poltu pracovn2ch dnT, podle vzorce
0 — (3.2)
0 —— pyYdgXQeé 1893 ks
kde Qp [ks/den] - objem denn? produkce,
Q [ksfrok] - polet kusT vyr&8bhRnlTch za rok,

Dprac  [den] - pol et pracovn2ch dnT Vv roce,



4 KAPACI TN PRO®PMLEGNM LI NKY
Kapacitn? propolty sloug? ke stanoven? teor
- Stroff a zaS2zen?,
- Manipulaln2ch prostSedkT,
- Virobn2ch a pomocnich dRIn2kT,
- Ingenffecskmowmi ckTch a administrativn2ch praco
- Virobn2ch, pomocnlch, spr8vn2ch a soci§ln?
- Energi2 dle j[ddnotlivich druhT.

feg2 tedy vztahy md&Anop&eldmpshnbdbmn2meppogrpa
navr hovan®hopS®dppadRturacVonalizace virobn2ho
existuj2c2 virobn? profil, pomoc?2 optim8l n:
Pomoc?2 kapacitn2ch propofdltdgnz2z2iskBemet il aR®h z
n8kl[@dT.

PSi bpod llgédu na racionalizovanl proces skl §
svijimkou pracovigth svaSovac2ho robota, jso
D§l e ] e pro vipol et k a p a cnintons2tc h p rparcoopvoi | gtST. r
procesu i e, vzhl ed § ;2 mk dysaygamn2 nur acovi §°
jednosmiRnnl provoz.

4.1 Lasov® fondy

Pro realizaci kapacitn2ch propol tT e nezb
zaS2zen?2, pk'ﬁ'ctozwi.QSEfaek'dDWnnz | asov® fondy. |
pracovigthD se vyj8§dSPogekbezesk&buil nipchei@bDIl d

vpr TmDru 2/ 7 spadaj? na soboty a nedDIl e. Vzo

Rol n2 fond witgfSojséchvypoltiod stejnhD jako | as
na rozd?2]| od niucHiséemmpsesttem| danadt na provede
Yudr gby (podl e vadaj T dodavatele | i n2 5 dn
poruchami ( p owvdttlee to WMyayp Tvndadha dvou |l et ech pr

pracovigtn 6 dnz%zcet@gv®hm2ppS.tVtzIoipgemD:chorjznczkh
fonrdustrojn2ch pracovigS se vypol2t8§8 dle vzorc

LasdmddnNl n2ka je pak pooun?2dewno panr@Ng mowa ndo®l k a
zdTvodu nemoc?, placen®ho voenciné3)[4pod. Vzorec

Jednotliv® hodnoty | astabicedh fondT jsou Vvyj 8§

O ogQuppT - & ps— 4.1)
o ©O i T T[FITLIJO (4.2)
- T @
o ©O puop U8U— (4.3)

kde: E [h/rok] - efektivn? | asovli fond ruln2ho pr



Es [h/rok] - efektivn? | asov fond stroje pSi

~

Eq [h/rok] - efektivn? | asov fond dDIn2ka.
Tab. 4.1 Sumdroinzdalce | asovich
Typ fondu Oz n a | Doba [h]
Rol n2 fond r JuE 2101
Rol n2 fond st
pracovigs$s Es 1995
Lasovl fond dE 1846
4.2 Teoretickl a skutelnl polet ruln2ch |
Jak jig bylo zm2nDhDno ngeracjc§voiugt\ngescvhan§aovmrcz
rul n2ho charakteru. Teoretickl pol et rul nzct
6 o}
555 (4.4)

kde: P [ks] teoreticklI pol| ett®hroul mradhespur,acovi

ti [Nmin] - kusovl -tduaperaa)a i

Q [ks] - polet kusT vyr&bhRnlich za rok,

E [hrok] - roln2 fond ruln2ho pracovigthD p¢
s [] - pol et smRn ruln2ch pracovigS v
Kpnr [-] - koeficiewngn2?pSe&kmeamor ul n2ch

Koeficient pSekralovg&n2 norem vyjadSuje sch
zvigit, d2ky zrulnosti nabyt® opakov8n2zm | i
pS2padh ko mgd]. evhiede® 20 mud 2 | et §jney uggiotl 2 m pr ac
jig zkugenlich =ze soulasn®ho procesu skl §d
nad8le zvygovattobovojdi[ved akiiviktowr.fi &i ent r

I

oV
8 n
OV
k @
2t

Vzhledem K 8 st el n®mu vyt 2gen? |l ink¥E, prjoe e sceen
teoreticklI pol et ruln2ch pracovig®Pwisypol |
teoretickIm poltem pracovigS procesu skl §d
vypIIvaj2 hadnoztn § mya it 2 pracovigSy vglaimt o pr o
na br 8§8zku 4. lomtDHErobve®zkjiue zwm§zornhno soul
procesem skl 8d&8n2 sestav 00119978 a 0011997
(tedy 40 000 ks). Pro Yal el y kapacin®2ch p
produkce sestav 0011%9wWarh8u,a a0 @115 SDU9 plBSr &DOY N
poltem novich objemT] 6B468zWO04 .kls) uv ePdreontyo tjy:
pouze pr o ilustraci soul asn®ho Vyt ésgm n 2 pr o
B2E |jsou zn8zornNDny odst2ny ged® bar vy, z
00119978 a 00119979 pr o ni gg?2 obj emy, t ma:
barvy.
o 6 0 (4.5)

kde: P [kS] - cel keofdettickl pol ett ®hw| nprrcohc epsrug c



Piri [kS] - teoretick pol| ett®hroul mra@de spur,acovi

T
Pinrs2eilks] - teoreticklI pol| ett®hrou| mr @ & e spur aB20bB.i
Skutelnl polet -tr@&non?2 p-hRymie s o p&aks zBaokrouhl e
celkov®ho teoretick®ho poltu ruln2ch pracovi

R 100.00%
O 90.00% - wdz6 Y N LN} 02 G4 StrojiN. LINF 02 @A 06 S
] @ B2E proces @ B2E proces
% 80.00% 1~ m 00119978& 00119979 proces— @ 00119978& 00119979 proces
— 70.00%
Z. 60.00%
w3
=< 50.00%
Q 4.8%
S 40.00% :
QD o
4+ 30.00%
20.00%
10.00% 0.5%
0.00% -
"r2.1.2 "r2.1.3 "r2.1.4 "r2.1.6 "r2.1.7 "r2.1.8 's2.15
+28K2Ry2020Fyt NH2ZYN I adN

Obr.41Procentu8ln2 vyugit?2 ruln2ch a strojn2zch p
objemT sestav 00119978 a 00119979.

Vzhledem kK a k t u, geoces yygg2ws&n ke skl8&d8&n2 ses
pro nigg? <celkovl objem wyp$iobkapydoxmesz] zn 8Imeyj i

sumarizacve jtee,or stpiod kel min, steoreticklI mi st 8v
pracovigs, prio pjrecrecstylti a®wlecdee nnad . . Rracovi ¢
vstupn?2 -ineyjlssotuupm%edmNDtem kapacitn2ch propo
Segemgmovst atn® podkapitole 4.5.5.
Tab. 4.2 Teoretickl a skutelnl polet ruln2ch pr
WSRy 2a R 2
Proces E S Q kpnr I:)thr I:)thrBZE Pthrc F)skr
o Doba| Doba| [h] | [-] [ks] | [-] | [ks]| [ks] | [ks] | [ks]
Zn. .
[s] | [min]
HOM®PH Db
tavidla tee1o | 2,2 | 0,037 0,14( 0,08 | 0,22 1
HOPM®Po | two1s| 1,8 | 0,030 0,11| 0,07 | 0,29 1
2101| 1 | 480000| 1
HOmMdn Vidn te.s| 9,3 | 0,155 0,59 0,32 10,91 1
2.1.6 Mont. Blok.
/R-D sestav tke1is| 5,3 | 0,088 0,34 0,27 | 0,51| 1




HOM®PT ajteis| 18 | 0,300 1,14| 0,34 | 1,48 2

HOPMDY a|twig| 16,1 0,268 1,02 0,28 | 1,30 2
Z tabulky 4.pXpadpl IprrSocege[] 2. 1.7 a 2.1.8 je
neg 1 a doghiz¢PosbyokT na 148 %, respektiv
je proto pol2t8&no s nutnosta pémpiatakPestimss
ceny i rmvensotvilec2h d ul nz2ch pracovigs.
4.3 Teoretickl a skutelnl polet strojnzcl
JedinTm strojn®mocpersauc o0\wikgt§ign2v manifol dovl
svaSovsgn? n a svaSovac?m robotu. Teoretickl
pracovviypgdl 2ste8 ze vztahu (4.6) [ 4] . Jedns8 s¢
pracovkPgt Bosd2l em, |, Yaknjnadrazany hodnotandsESya kyk

5 0

v 500 (4.6)
kde: Prinsi [ks] - teord i ¢ kT pol et s-t®RbpnPpalbcpsaEaCcOVI C

ti [Nmin] - kusovl -tduameraa)a i
Q [ks] - polet kusT vyr8&8bnDnilch za rok,
Es [hirok] - roln2 fond strojn2ho pracovigth
s [-] - pol et s mbDmr asctorvbi§gn® edan@®m provozu
Kpns [-] - ko i cient pSekrahov&§n2 norem str
Obdobnn, j ako uveden® rul n?2 pracovigth, j e
st8vaj2c2?2m procesem mont§ge manifoldovlich s
prot o mus?2 zohledRovat i toto vyt2zgen?: (4.7).
o 6 0 (4.7)
kde: Pupsei [kS] - celkovl teoretickIT -tpRohloe tp rsotcreos n,?
Pisi [kS] - teoreticklI pol|l et ®bor pjrowxebupr acc
Pinse2a[ks] - teoreticklI pol et ®bor pjroxe up BA Ec

Skutelnl pol®db PriaBygViset,ND jako u ruln2ch pi
zaokrouhlen2zm celkov®ho teoretick®ho pol tu :
Stejnh pjSdkbaddtdn rpur!anégvigé stanovuj e koefic
schopnost dnNl n2ka zvligit svotuomuf,ekfevijtdie na

zapracovan® pracovigt?hn, vol2m koeficient r o
Kusovl |l as pro pracovigth rolotraul pédchknfmacc
Teoretickl a skutelnl p ol ®bulcesA3r oj n2ch praco
Tab. 4.3 Teoretickl a skutelnl polet strojn2ch

PI’OCES WS R y 2 u 1 2 Es % Q kpns Pths I:>thBZE I:)thsc Psks




Dobal Doba| [M [[1] [ksl | [[] | [ks] | [ks] | [ks] | [ks]

ON-| 5] | [min]

HOMPPp {|tes| 10 | 0167 | 195| 1 | 480000f 1 |068| 0,34 |1,01| 1

VpS2psatdrj n2ho pracovigth svaSov&n2 je teore
neg 1. I tak ale skutelnlTyppepitch$epadintnie
navigen2, bylo velmi mal®. tRP%% wadpSe® pakydb Nija
dodatel nTmi, jednor&8zovimi pSesl|asy.

4.4 Vyugit2 strojn2ch a ruln2ch pracovi g
Vyugit2 pracovigS vyjadSuj g Tpamhgk umeezinTtme o rv

vyj8dpenaocenmtech (viz obr. 4.2), vypol2t§ se
polty pracovigS ve vzorc2ch zahrnuj? i vyugi
L (4.8)
kde: d;i [%] - vyugti®Bo irul n2ch pracovigthn,
Pthrei [KS] - celkovli teoretickl-tbdbeproualsauch
Pskri [KS] - skutelnl polet-t®hlbbnpamcesacovi g~
- & mm (4.9)
kde: dsi [%] - vyugti ®8o irul n2ch pracovigthn,
Pthsci[Ks] - celkovl teoretickT -tpRchloe tp rsotcreos n,?
Psksi [KS] - skutelnl pol et -ts@hhroojmraebe spr.acovi
S 120.0%
O 100.8%
2 100.0%
i

80.0%

60.0%

+ 8 dzOAGN

40.0%

20.0% ~

0.0% -

'r2.12 ‘213 'r214  'r216 ‘r2.17 ‘'r218 's2.15
t2add 201yt NHByN | adNeay

Obr.42Pr ocentu8ln2 vyugit?2 ruln2ch a stro



it2 jednop $1 popdelr agpr a 2o V1i.g25, a
2 pomRDrnN n2zk®, cog je ds§
2 tDmito operacemi zpracovs
pozorovat u operace 2.1. 6.
tnost2 pougit2 dvou pracovig:?

PSohlpedu na v
je jejich wvyu
dz21ly proch8ze

5 Polty dbl n2 kT

.5.1 Vipolet virobn2ch dRInNn2kT
Tpolty uslewg? pITtyprdpPrtkeacgadv® g5 a pro vgect
el kem. Url uj 2 se ovIr8ulSn?2pioppotieyezauidd® Da n2 k T

ro st r ojinpodepvrtaauddd) iBPGEZWy pol tenTch hodnot se
z2skaj? zaokephhl g2 m vnpgg? cel ® | 2s1l o. Po
pracovigthD jsou vyj8deny v tabulk8ch 4.4 a

Pro skiI 8§ 2 sestav 001¢POgFi8t2zan PO AELOBIADK Tse
s
I

P
P
!

n

proces §d§gn?2 sestav nBXYEH,YM&JersS? pdrooscueds, e m
vykong8va jjiimi® h p rp8rceev o e ¢ h pejdinc ik u.zk vgéhe
ze skl 8dgn?2 sestav B2E, kdy se poug?2vaj? 0
pSekral ovgn?2 norem (kpnr, kpnspolvtoul emyl| nl?2,c h
strojn2ch pracovigs.

d
k
[

Na z8kladn vige zm2nRDn®ho, je tedy ve vipo
skl §dg§n?2 sestav t BREettiakk T mgepojl $dm Rracovn?2k
sestav 00119978 a 0011metPzpIocpSupclkItEHEN2 25!
podl|l e (W2tafdh. T1 3) . Zn8m® hodnoty preocesu csk®h®d
sestav B2E jsou zobrazeny na obr. 4.3.

w3
P 1.00
© 0.90
Y

- 0.80
@ 0.70
—

O 0.60
<

«= 0.50

? 0.40 032 0.34 0:34
& 0:30
€ 0.20
0.10
0.00 -

Obr.43Teoretick® polty dRDIn2kT na pracovigt?



Vyugit?
sestav

0O
0O
kde:  Duthri, Duthsi [']
tii [Nmin] -
Q [ks]
E, E [h/rok] -
S S [-]
kpnr, kpns [']
(0]
0O
kde:  Duvtnrci, Dvthsci [']

Duthre2eis Dvthss2ei [-]

praacovymnakmnzch

B2E),
sestav 00119978 a 00119979.

procesech (dan® |jejic

nen2 br 8njoejv chvaphu m8&§jrvimkeyudsie
0 X 4.10
@m0 3 3Q (4.10)
o (4.11)
@00 d JQ
pol et dpRBI®2KT| mMr,o s$trojn? pr a
kusovl -tduaperaa)a i
polet kusT vyr&8bhRnlTch za rok,
roln2z fond ruln2zho, strojnzho
smDnnost rul nzgh, strojn2zch
koeficient pSekralov§n2 norer
o 0 (4.12)
] O (4.13)
cel k. teor . pol eitt ® wlpre2rcahc, e, st
pol et ruln2ch,t®topgrnZacd BI2MA.r

Tab. 4.4 TeoretdBkm2lal skatellinh2 bl ptacovigtz2ch
Jednot ko . S 9 5 5 b b
Proces r pnr vthr vthrB2E vthrc vskr
ozn. | Pobaj Dobay fh) | [ | [ks] | [] | [ks] | [ks] | [ks] | [ks]
[s] | [min]
2. 1. 2 N
vl to 10 2,2 0,04 0,14 0,01 0,15 1
2. 1. 832 | tois 1,8 003 ]| 2101 | 1 480000 1 | 0,21 0,08 0,2 1
2.1.4
PSedmo to 14 9,3 0,16 059| 0,07 0,66 1
Proces Jednot k O| ..Ef | rSS | r.Q1 | prgs [r)lvthf Dvrt.hS%Z | [?lvthfc ?VSlfs
2.1.6 Mont.
Blok. tio16 53 0,09 0,34| 0,32 0,66 1
/R-D sestav
2. 1.7 M toir 18 0,30 1,14( 0,17 1,31 2
2.1.8 M teis| 16,1 | 0,27 1,02( 0,34 1,36 2




Doba | Doba

Ozn- 1 151 | [min]

2.1.5

Svado to1s | 10 | 017 | 1995| 1 | 480000( 1 | 068 | 034 | 1,02 1

Tab. 4.5 TeorpeotliectkTd Il nkKt enlanistrojn2ch pracovi

Analogicky se zvigen2m poltu pracovigS pro
pracovn2kT wur]lenlTch pr o provg8§diNn?2 t Dchto 0 |
vpS2padhN poltu tNRcheo tpoaebvicfB, pplSest ovye g?
pracovn2kT zvvgémi wmzhk@®ctemp&ekrolen2 poltu.

Celkovli polet virobn2ch dRIn2kT se vypol 2t §
a strojn2ch podle vzorce (4.14) [4].

O B © B ©O (4.14)
O ¢ p 9dNDIn2kT
kde: Dy [l -celkovli polet virobn2ch dnRIn2kT
Duscri [] -skutelnl polett®&Trrul neNImr&do vpirge
Dusksi [] -skutelnl pol ett®&ITst. r od@en?xMa cpor ¢
4. 5.2 Evidenl| nz stavy dbDI n2zkT
Pol|l 2t ®ajhd edemsna efektivn? !a,sovCF§[4].1V<T)Eldj¢dk}oodl
jsou zaznhnamhanln&ry 4v. 6. Pol etp SRIplan®IkX Ty | psoel t aut evj

dNInNn2kT z2sk8§8 zagRr oowhlgen 2cne | Baut| BP0l i( vi z s
0O B © 8—

(4.15)
O B O & (4.16)
kde: Devs Dew [-] - polet virobn2ch eviden|ln2ch dnlr
Dvsri/Dysksi[-]- skutelnld polte® rdudlm2 k Ts tprrooj ni? pr
E, Es [h/rok] - ef. |asovli fond ruln2ho, strojn?
Ed  [h/rok] - ef. Jasovl fond dRlIn2ka.

Tab.46Pol ty virobn2ch rulhn2aml a2 ksTt.r ojn2ch evidenl

Druh _ E./ E E, Skut.
oracd?Reil BB iod | ok | P/ Per | b/ D,
Rul n 8 2901 | oo 91 10

Stro 1 1995 11 2

4.5.3 Celkovl polet virobn2ch dRIn2kT

Z?2sk8 se soultem aVvVnédeh]| dPDdgtwhe KLY ppdieh a r
6 © © (4.17)
0O pmm¢=12d Dl n2 kT

kde: Dey -] - celkovl polet virobn2ch dRIn2kT,



Devs Dewr [-] - polet virobn2ch eviden|ln2ch dnlr
4.5.4 Celkovli evidenln2 polet dRIn2kT

Cekovi evidenln2 polet dRIn2kT je d&n soul't
evidenl|l n2ho pol tu pomocnlich dRIn2kT podle v
dNIn2kT se pak vypbovi2z 8n2pyjeedl e vztahu (4.20)
6 0 © (4.18)
0 pc ©=18dSt Yy N1 4
kde: Devc [-] - cel kovl evidenl| n2 pol et dDInNn2kT
Dev [] - celkovl polet virobn2ch dRInNn2kT,
Der []1 - evidenln2 polet pomocnich dnRInNn2k

4.5.5 Vipolet pomocnich dRIn2kT a obslugn®hc

Pol et pomocnlcahnod®hnzjkalk oj epreotclemobB8i oA HOHN
(obwykle volen 35%) i dl e vztahu (4.19). Mnogstv? p 0 Mo
zcel kov®ho evidenl|l nzho P gpol ut G D vaeh K4121). ( 1, 5 |
Eviden]| n?2 pol et j epopmic n@hhd epemavh §km?2 m 10
Visledn® polty (vypol 2tan® a skutel n®) j ed
v tabulce 4.7.

O o WO (4.19)

0O plp 80 (4.20)

O  mneo (4.21)

O pip 8 (4.22)

kde: Dp [-] - pol et pomocnich dRInNn2kT,

Dv [] - celkovl polet virobn2ch dRInNn2kT,
Der  [-] - eviden| n?2 stav pomocnich dRIn2kT
Deve  [-] - cel kovl evidenl| n2 pol et dDInNn2kT
Deop  [-] - pod et pomocn®ho person8l u,
Depop [-] - evden| n?2 stav pomocn®ho persons8l i

Tab.47Pol ty pomocn®ho a obslugn®ho person8lu.

Typ Teor. | Skut.
praco|l pol ¢pol
Dp 42 5
Dep 55 6
Drop 0,36 1
Depop 1,1 2




4.5.6 Vipolet pracovn2kT kontroly

Pro novhD navrhovan8 practow§lgnat efséed ¥4R?hsak §p & |
str oj nz2tdbwki 84 pokld vztahu(4.23)[4].

O mim @ 4.23
O mm@ mmm LN} O2 By N '
kde: Dk [-] - pol et pracovn2kT kontroly,

Dusks [[] - skutelnl pol et wil2rkcTan2ch strojn?
Podle visledku vipoltu bylo vyhodnoceno, ge
kontroly, tnaakvg ) eme d oqj pdreo t ki dosavadn2mu stavu
4.5.7 Vipolet | TA pracovn2kT
Me z i I TA pracovn?ky j sou obecnn Saazer]i p
operativn?theodyS?meems. technologov®, mi st Si a
ze vztahu (4.24).

) 41 mig 80 0
. . (4.29
ITA=0,2.(18+2)HIN} O2 Y NOA
kde: ITA [] - polet i-ngehihiskdch a racdministrat

Dave [] - celkovl evidenln?2 polet dnRIn2kT

Depop [-] - eviden| n2 stav pomocnlch dnRIn2kT
| TA pracovn?ci s e dnl 2 na mezi vige zm2nNn
operativnofavid&yzemBr uv 0,3 : 0, 2tomu, g, Brej dVe hl
0 zavsg8§dNDn?z prvn2ho virobn2hovypgot®mu stv&valf

pracovn?2kT administrativy a konstrukce.

Podle vipoltu by mnRI blt proces zajigSov§gn
znich vgak budehpowgiatcoxve gsD8wmant&ge sestav
pouze o0 jednom pracovn2kovi I TA.

4.5.8 Celkovl polet pracovn2kT %¥tvaru

Je stanovenpodle vztahu (4.25) ak o s@aid et pracovn?2kT jednot |l i\
na mont §[4.n?2 l i nce
0 © oY O

B o ) (4.25)
O pYT ¢ HO LINF O20YNT] a
kde: Pc [-] - pol et pracovn2kT <cel kem,
Deve [-] - cel kovl evidenl| n? pol et dDIn2kT
ITA  [] - polet ingenlTrsko technicklch a ¢

Deporp [-] - eviden| n2 stav pomocnlch dnRInNn2kT



4. 6 Zhodnocen? kapacitn2ch propoltT praco

PSi Segen2 kapacitnzch propoltT pro navlg
00119979 se Seyph&daldu zpougit?2 st88vaj2c2ho p
nzzko objemov® Onolngd FGHe & e s0t0alvli 997 9. Tedy

§gn2ch ruln2ch dandmiojnppich oomSevizwgd,§ o
skl 8dgnz. Propol tyvypuglitt® md IBItn®\ka[j 2 & |c?ht ad kyu gse
ovngn?2 stavT p $eankdeno vtgbalce 2.8.1 g e n 2 obj emT

Tab. 4.8 Sumarizace a porovngn2 poltT pracovigs§
Polty pracovi gs
Proces N2zk® dqzZvigen® |ZmDh
2.1.2 Nang8gn? | 1 1 0
2.1.3 Sugen? 1 1 0
2.1.4 PSedmont 1 1 0
1T Bk 1 K
2.1.7 Mont §¢ 1 2 1
2.1.8 Mont 8¢ 1 2 1
2.1.5 SvaSovs§s 1 1 0
Polty pracovn?2kT

Typ pracovn2kgN2zk® dzZvligen® Zmn
VIirobn2 dnNI n2{ Dy 6 8 2
Virobn2 dDI n2| Dys 1 2 1
VT robmizn2ci cel D, 7 10 3
Evidenl| n2 dnl Devr 7 10 3
Evidenl| n2 d DIl r Deys 2 2 0
Evidenl n2 virobi D 9 12 3
Pomocn?2 dnl nff Dp 4 5 1
Eviden| n2 stav [ De 5 6 1
Pomocnl per s {Dpop 1 1 0
Evi demlmoZx nT per s| Depop 2 0
Eviden| n2z dnDI nf Dec 14 18 4
Pracovn2ci k¢ Dk 1 1 0
I TA pracovn? ITA 4 4 0
Cel kovli polet pf{ Pc 20 24 4
* N2zk® objemy = objemy B2E + nigg? obj ¢
** Zvligen® objemy = objemy B2E + pln® o0




ZvisledkT propoltT vyplTvg, ge pr o pokryt?2
pol et ruln2ch pracovigS pro operace 2.1.7

dodatienlvle® tice do procesu, ale tak®tamavl gen?
problematika jn&8skreadpjrac®>oviEapitvole 4. 7. D2 ky
dg§le dcaglgehkh? celkov®ho poltu pracovn2kT Yt
jsou dRlInicklch profes?z.

4.7 Vipolet ploch

Skl §d8n? mani foldovTch sestav nen?2 prim8rn:
| innost je jing8 a je prov8dhDna ve vRDtginD v
Pro Y ely skl&8dgn2 manifemdoyhchzerast &8st by
o rozmRDrech 28 m x 14 m, kterou prochg8z?
vyhrazen8 plocha je zn8zornBDna na obr8zku 4

jevobr8zku zviraznhDna modenh mahgm §726).vBeatedy a | «
0 celkovou pl ochu bez plochy komuniikace a
| erven® ¢grafovsg§nz,

0, "o O 0

. 5 _ (4.26)
O, p®Y pT Yp8q Y Up ¢ Yy 287nf
kde: Fpoudm?d] - celkovg pougiteln8 virobn2z ploct
Few, [mf] - celkovs8 plocha %Wtvaru,
Fiom [MF] - plocha komunikace,

Fon [Mf] - plocha ohranil|l en8 komunikac?2.
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Obr.44yhrazen8 plocha haly a jej2 rozn

Rozlogen2 procesu skIl8&8d8&n2 1999%waxk IBRIE ab jseemse
je zn8zornNno na obr8zku 4. 5. P opdal cep rporcoepsoll t
skl §8d8n? sestav provsg§diDn na jednom praco
kcharakteru procesT 2.1.2 a 2. 1na3, kotnepdoynema «
mu s 2 bTt toto pracovigthD oddhRDleno od ostatn
provg§diDny. Po operac2ch @pfiRovan?2 mlitavi dloar
do meziskladu, kterT je unmgstRDn vedle praco:
4.7.1 Vipolet virobn2ch plochy

Virobn2 plocha se vypol2t§ podle vztahu (4.
pracovigthDn.

0 "0 'O (4.27)

kde: R, [m] - celkovg8 virobn2 plocha pracovigt
Fs [m] - plocha stri@gjSn2ch pracov
F o [nf] - plocha ruln2ch pracovigs.

Po dosazen2 vislednich ploch strojn2ch a rul
'O pw xdut 8554m°




4.7.1.1 Vipolet strojn? plochy strojn2ch prz:

Plocha strojn2zch pracovigS se ojypalh?tBr ajcaokv
vyn8sobenlch jejich poltem podle vztahu (4.
j edno strojn?z pracovigtn, a ¢to pracovigthn

)
sj eho rozmbDry a pot Sebnlm okolmd@m]| arosf orje
zobrazeno na obr8zku 4.5. VIipol et plochy t ol

L]
L]
L]
o o | ‘
| | [
| |
| |
| [ ‘ﬁ |
TN =
i) S
L]
| - |
| |
| |
| ]
| i
L]
L]
[o-n]
____________ ——— i i
300 9775 300

Obr.45P Tdorys strojmzmdrgracovigthnD s
"Vge C8f0 c¢ix x BMY cho mo  13.5m°

"0 "Q 80
(4.28)
O Que® 35 pWwP 135m°
kde: Fs  [mf] - plocha strojn2ch pracovigs,
foo15 [M] - mDrn8 plocha strojn2ho pracovigt
Poks2.1 4] - polet strojn2ch pracovigS proce:c

4.7.1.2 Vipoletn2ghr ojrma2c opli@cShy r u

Strojn?2 plptbah rsén2wyhpolvitp® | tafhma |l @gioc k gt rko |
strojn2ch pracovigs. Tedy jako suma ploch t
pol tem. Tento vipolet je vyj §dpBermcesy2.t2 cem (
a 2.1.3 maj?2 vgechna ostatn? pracovigthnD ste
operace j sou prov8§diNny n a unifikovanTlch

na | ibovoln® m2sto), na kterTcthDcjhsou ppacoe



spot SebnTm okoln2m prostorem, vyznalenlm | §t
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Obr.46P Tdorys rul nzho pracaowizgnDd y(kromhD 2. 1

Plocha tRchto ruln2ch pracovigS se vypol 2t §
Q c8lv plx 8y p mo 4.83m°

kde: fsp [m] - mRDrn8 plocha rul . pracovigS mi mo

Rul n? pracovigtnh pro o
vboxu, obd®l nZ2kov®ho pT
tohoto pracovigtn | e

uv e
"Qggrgs XMW W v 334m°

perace 2.1.2 a 2.1.3
dérymsu Jedanobdac&®Eh viipaéa
eden n2ge.

O "Q 80
5 3 (4.29)
O "988588 a8 88h88 Qa8
O oa® Thady 7204’
kde: fo12214nF] - mNDrng plocha ruln2ch pracovigS i
Pskr2.1.2213-] - polet ruln2ch pracov,igS pro prooc
Pskrp [[] - polet rul. pracovigS.2amRh®d praco\

4.7.2 Vipolet pomocn® podlahov® plochy

Pomocn8 podlahov8 plocha se vypol 2t8 jako s
vzorce (4.30}4].



O O "0 O O O iy 8O (4.30)

kde: Fppn [MF] - pomocng plochm§ haod?pmmdaSenz s
Feyv, [M] - pomocn8 plocha ¥dr gby,
Fesa  [MF] - pomocn§ plocha skladovg,
Fpac [M7] - pomocn8 plocha dopravn2ch cest,
Few [M7] - pomocn8 plocha kontroly.

Ze zm2nPNnTch pomocnich pl kucdodavptee avigdsckippmaa | i ¢
poj mout pogadavky dan® pr ociejsdeem s kp §th@o A ® mp |

hospoda®®ad2n, Y%drgby a kontroly. Plocha do
SegenZm | §sti hal vy, kt en?8 sjes 8ayime Bema npr o ®t
se proto Segily pouze plochy skl adov®, re
vstupn?2ho a vistupnz2ho skladu jsou jig SNeg(
pl ocha j e dostatel|l nD na d dpianjema@ wtv 8§ na, naabyge
skl 8danTch manifoldovich sestav. Plocha mezi
L& d BBQ
o 84 (4.31)
" h 8 8h 88 _
O 8 8h —__9n‘?
kde: Q kg - | ist8 v8ha soul 8sti,
N 1 - pol et skladovanich soul §st 2,
) [-] - koeficient odpadu,
t [den - doba skladovgn?,
Doprac  [der] - pol et pracovn2ch dnT,
q [kgnf] - dovolen® zat2gen?2 podlahy,

S [-] - koeficient pladugn®ho vyugit 2 s k

Pro proces skl g8dgn? sestav B2E a nigg2ch o
mezisklad obd®l n2kov®ﬁ(8,8de,bm)yEluotopohlepdque 15
plocha meziskladu dostal uj2c? i pro pS2Zpad

473Porovngn? ploch a dispozil n?2 Segen? praco

Celkovg§ pougitelng8 virobn2 plocha by mhRla b’
schopna poj mout rozlohu procesu skl 8dg§n2 mal
whovovat vztahu (4.32).

0, 0 0
(4.32)

CYU§ Wwiwtd Xwvyhovuje

e uveden®ho visledku vyplTvg, ge dostupr
h a posuzovan®ho pracovigtDn, Yy akde ohy. v



Dispoziln2 Segen? pracovigthnD pro pTvodn?2 ob
a pro navlilgen® objemy viroby 00119978, e zi
1575 2550
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Obr.47Zobr azen2? ruln2ch pracovigS 2.1.4 ag

a) B2Ehaobhji@gm¥fc00119978, b) vygg2ch objem
Dispozice pTvodn2ho pracovigthD jsou zobraze
pro Vygag? objemy | e dispozil nhD Segeno podI
sc?2l em minimaPi zmeczei vjzeddS8n cetnloisvtl mi Sstroji a d
navazuj 2c2 @5 pracovigti

PracovigthD pro operace 2.1.2 a 2.1.3 je to
zobrazeno na obr8zku 4.8. Vychg§z?2 ze soul asi
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5 NCVRH MOGNHhCH TVARSIPAOW CDCNEL LI NKY V
ORGANI ZALNEHONNAJ I GT

5.1 Varianta 11 Se geviy2ugs t 2 m st §vaj2c2ch typT prac

V. pSedch8§8zej2c2ch kapitmd@ncihah bwtaa Sed@gemdgena
navigenTch objemT viroby manifoldovich sest:
Variant a 1. Dispozil nz S e gkaptole 4.7.3@ooprow ar i ant
pTvodn2mu Segen? pracovigtn m§ pavied dWD Nk
zvedl o |tySi.

52 Varianta 2iodstranfDn2 procesu nan8gen2 a sug

Tato varianta vyug2v8§ mognost.i outsourcingu
kv el mi n22k® vyt2genost. obou z m2&n®n T t Ac hptroa
oper ac? u ubdodavatele, kterT se zablTvsg pr
jednouzmognostZ, j ak uget Sit na pol tu rul nzch
Z8roveR se i odstran2 pracovigllApstnm2 kn &rrakk
(viz kapitola 2.1.2). Pro potSeby skl §dgn?
snanesenim tavidlem, ktepr®acbudguzm ndond §h p
vstupn2ho skl

adubakam? badosubodg@ayatvel e.

Visl eedna8 jcedn® manifoldov® sestavy bude navl
bylo tavidlo nan8geno a sugeno pS2mo u doda
nab2dky zmi Rovan®ho subdodavatele.

Celkovli wvirobnz |as jedn&kmguiefnroldod4®sslesnd
pS2znivhD projev? na kusov® cenh.

Ve sv® podstathD je sch®ma cel ® Varianty 2 zI
53 Varianta 3imaxi m8l n2 sn2 gen?2 n8kl adT

Tato varianta kombisnlujuel e$é gnearplekVaammilamt yz 2 s |
Vprvn? Sadn je t o sloul en? operac? 2.1. 4

sestav a svaéov,§n2, t ak ge | e pSedmont§g S
kpracovi gt svaSovac?2ho robot a, pS2kl ad t a
Kp Seodnmh § g i sestav tak doch8z2? na jednom ze
na druh®m prob2h8 jejich svaSov§n?2.

D§l e ] e provedeno sloul en? pracovigs$s pro C

pracovigtD.

Vobou psS?

2padech s oulsdrizeprdmcersolvijcd, nutesP e
pracowiSdadw
ftw

operac? 2.1.4 a 2.1.5 jJe nutn
u

YVapr avy S0 ar pr o propoj en? obou operac
pracovp@ztmadl’.)\/ procesT madiifirkaaci 2 .s% .88 aj 8 e? hoo
t ak, aby byly obnN operace provediteln® na
celkov® ergonomie pracovigthD (rozlogen? Z8S



Obr.51PS2klad robotiotl®md nifls hobemgt N s

D2ky dperndvre zmhDn§mgedSjeche ulkntyd rdpooid@e§ 2 2 |
poltem dDInN2kT. D81 e tak® dojde ke sn2gen:
o vhDtg?2 lidsekundz a upelstranNn2 procesT 2.1.2 a
procesT 2a.122. 1. 8 a 2 sekundy za zkr 8cen? 19

pracovigti pSedmont§8gi a svaSovgnz2.

5.4 Varianta 4i aut omati zovanl proces

Posl eda¥%r hovanlch variant j e zamDvSena na
vprocesu. Prac®dalgpdlR @ Ibiyk asest akhodbvigs, na Kt e
jednotl i viezakd adgné komponent T, provs8§dnn? t
srozpracovanl mi sestavami. l lTustral n2 pS2kl a

Obr.51PS2klad automatifFlokgn® mont §gn




























































