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Uvod

Tato prace se zabyva analyzou pracovnickkZate spolénosti Witte Nejdek, spol s.r.o. Je
rozcklena nacast teoretickou a n&ast praktickou. Ve spodmosti bylo vybrano pracovist
montazni linky RVL GAMMA a obsluzny systém MilkRuiNa t&chto pracovistich se budeme
zabyvat nedostatky z hlediska ergonomie. Budou edewa nsieni s cilem ziskani dat.
Naméry a data budou ziskdvany pomoci sady ErgoPAK aragfich analyz. Jedna se o
analyzy RULA a OWAS, jejichZ popsani je v teoretiaiasti.

Prvni d& kapitoly se zar&‘uji na teoretickowtast, kde prvni je énhovanareSené problematice,

tedy pracovni z&Fi, druhim, nasledikm a také nemocem z povolani. V druhé kapitole
piichazi nafadu popis vyrobniho systému a jednotlivych pracowstaké seznameni se
sc¢innosti na lince RVL GAMMA a na obsluzném systémuli®Run.

Ostatni kapitoly se jiz zabyvaji praktick@asti, nejprve je vyhodnocen sastny stav pomoci
dotazniku Nordic Questionnaire, podle kterého bgélan prizkum o bolestech jednotlivych
¢asti lidskeého dla, které obsluha potuje. Dale byly provedeny analyzy RULA a OWAS,
které jsou nazorhukazany na obrazcich a tabulkach pro jejich vyhmmbmi. Tatocast by
méla byt napomocnaip odhaleni pipadnych ergonomickych nedostatklako posledni bude
pii analyze sotiastného stavu provedencifani se sadou ErgoPAK, ktera bude na montazni
lince métena pomoci ErgoGlove a na obsluzném systému MilkRomoci gipevréného
inklinometru na paZzi. Podle vyhodnoceni gastného stavu budou navrZzena pro sfbet
Witte Nejdek, spol s.r.o. jednotlivd napravna dpat, kterd by mla byt napomocna ip
sniZzeni nedostatk které byly objeveny.
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1 Re$ena problematika

Hlavnim tématem prace jsou vlivy pracovniho predf na pracovnika. Dale pra¢eSi co je
pracovni zatZ, jeji priciny, nasledky a nemoci z povolani.

1.1 Pracovni za€z a pracovni prostiredi

Pracovni zaZ miZzeme chapat jako souhrn jednotlivy¢mnosti a faktoit, které gisobi na
¢loveéka kghem jeho vykonu prace nebo v jeho pracovnim emit MiZze také nefiznivé
pusobit na zdravi, ale i na psychiktlovéka. Psychickd z&F je pracovni z&?, kladouci
naroky na psychické procesy, zejména pozornost, ¢ganpredstavivost, myslenia
rozhodovani, které vyplyvaji z pozadavku na zpragdvinformaci [1]. Mezi ne&jastjSi
psychické zatze pati [2] :

» Odpowdnost hmotn4 a organi&ai,
= pracovni podminky,

* vnucené pracovni tempo,

= casovy tlak a intenzita prace,

= vlivy naruSujici sousedni.

Dale samoiejmg také zalezi, v jakém pracovnim priedi se pracovnik nachazi. Faktory
pracovniho prosedi jsou [2]

» Fyzikalni (hluk, os¥tleni, vibrace, mikroklima,...),
= chemicke,

» biologické,

= prasnost na pracovisti,

= fyziologické,

= psychologické.
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vykon v pracovni
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Obréazek 1-1 Pnibéh vykonnosti ve sréné [3]

v o

Na obrazku 1-1, ktery je uveden vySenbeme vidt, jak se v zavislosti ngase sminy meni
vykon daného pracovnika.

1.2 Fyzicka zatz a typy prace
Fyzickou zatZz mazeme brat jak@innost, ¥ které se aktivuje hlawhsvalstvo, jehoz hlavnim
rysem je svalovy stah. [4]
Fyzickou z&Z mazeme rozdlit na :
= Statickou - i této fyzické zatZzi se nengni délka svalu, pouze né&g svalu,

= dynamickou — sval pracuje pohybem.

Typy prace nizeme rozdlit:
1) fyzickou,

2) praci s gesnou svalovou koordinaci a praci monotonni — padého nazoru se tento
druh préce vyskytuje na mé&ipadové studii a samégjme i pti manipulace s femeny.

V tomto typu prace se vyskytug@nnost, (i které staticka slozka slouzi k udrzovani pracovni
polohy a pozice P praci a dynamicka prace je vykonavana menSimixani skupinami
svali ruky. VyZaduje nervosvalovou koordinaci. Klade k&lnaroky na manualni z¢oost a
¢asto vyZzaduje souhru pohybkorcetin a stroje. Pravidelné opakovani omezenéhotipo
pohyhi v kratkém casovém intervalu (prace u pasu s vynucenym rytmeiyyolava
monotonii. Opakované draZdi ohranéeného okrskikury mozkovévyvolava atlum rychleji
nez podrazéhi SirSi oblasti. To se projevi rychlejSim  nastup@navy,
snizeninmpozornostipspalostiduSevni otuplosti, snizenim celkoveéykonnosti, zvySovanim
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poétu chybnych Ukofi a UraZi. Pro hodnoceni stugnmonoténnich podminek se uZivaji
nejcastji 2 kritéria: trvani a péet pohybovych ukoinv pracovni sming [4].

3) prace smyslova,
4) manipulace siemeny,
5) duSevni prace,

6) prace v ngnich sngnach.

1.3 Druhy nemoci

Nemoc z povolani je onemoéni zpisobené nefiznivymi a Skodlivymi vlivy, které na nas
pusobi hem pracovnéinnosti.

Onemockni jsou nasledkem nerovnovahy mezi biologickou odsti tkani organizmu a
fyzickymi naroky, které na & konkrétni prace klade. Jednostranné naad@ a dlouhodobé
zatzovani (JNDZ) pohybového ustroji a nérkoncetin na a za hranice jejich biologické
odolnosti, nadrérny tlak, tah nebo torze nackteré tkag, nebo vysoka opakovangetnost
stejnych pohyb vykonavanych lokalnimi svalovymi skupinami za poidiek, kdy po zavi
nedojde k plnému zotaveni, vedou k mikrotraumatizamliZzivé vznikajicimi projevy
posSkozeni Slach a jejich apbdykloubd a nend. [5]

Podle gedpisu 290/1995 Sb., roZldjeme nemoci z povolani na [6] :
= Zpasobené chemickymi latkami,
= zpasobené fyzikalnimi faktory,
» nemoci tykajici se dychacich cest, plic, pohrudragmliisnice,
= kozni nemoci,
* nemoci fenosné a parazitni,
* nemoci zfisobené ostatnimi faktoryd@niteli.

Nejc¢astéjSi nemoci z povolani

Mezi nefasgjSi nemoci z povolani jsem uvedla ty, které se mohejvice vyskytovat na
pracovistich, kde provadim praktickatast diplomové prace. Sam@gm¢ se mohou také
vyskytovat i onemocEni tykajici se zad a kKni patée.

Nemoci perifernich neivcharakteru Gzinovych syndram

a) syndrom karpalniho tuneljedna se o postiZeniistdniho nervu v karpalnim tunelu, tzv.
skiipnuty nerv v zapsti, nefastji se projevuje trvalou pélvou bolesti, mravetenim
Vv ruce a ztuhlosti zaysti,

b) syndrom kubitalniho tunelyde o dlouhodobou flexi (ohybani) ruky, tzv. teaisy loket,

c) syndrom Guyonova kandlupoSkozeni nervu v z&pti, projevem je bréni ruky,
vystirelovani bolesti do 4. a 5. prstu ruky

d) syndrom supinatorového kanajde o posSkozeni nervu v oblastigulokti.
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priéné karpdlni vazivo

stEedovy nerv

ilachy (Zlachové pochvy)

Obrazek 1-2 Karpalni tunel [7]

Trigger [spouitovy) prst

i -"'"':T"-"’
Tendonitis [Hlachovité] tapstl: Artritida ruky:
A ¢ 1T ey e F. |
rarfar w prwien sl . .
-':‘-".'1.._ . —
&, II-' : Ganglion (uslinaved) cysty: J f
i - 3

Obrazek 1-3 Nemoci z povolani [3]

1.4 Manipulace s bremeny

Prace, p kterych dochézi k manipulaci gémeny, jako je nagklad: tlaceni a tahani
predmétd, zvedani a pokladaniiedneta muze ¢asto dochazet k poSkozeni zad, pata
k dalSim onemoaimim s tim spojené, vykonavars@stou manipulaci. V métfpadové studii
se ¢asta manipulace g&meny vyskytuje u obsluh MilkRunu. Dochazi k opakaym
zvedanim a pokladanim bedynek s materidlem nebonBezmotnosti limity, které utuiji,

s jakou hmotnosti mohou Zeny a muzi manipulovatijegedeny v tabulce nize.
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obcasna manipulace casta manipulace kumulativni hmotnost

Zeny 15-20kg 5-15kg od 4500 - 6500 kg

muzi 30-50 kg 15-30kg od 7000 - 10000 kg

Tabulka 1-1 Hmotnostni limity p¥i manipulaci [3]

Obcasnou manipulacmiaZzeme definovat jako manipulaci sdmeny, ktera népsahne 30min
za celou smanu, tj. 8h.

Castou manipulacthapeme jako praci sémeny, ktera je vykonavana déle jak 30 minut za
celou sndnu.

Kumulativni_hmotnosfe se&tena hmotnost, kterou pracovnik zveda po celowrsm za
piedpokladu, Ze vzdalenostgnaseni je mensi nez 1 metr.

Omezeni ruéni manipulace pro muZe X Omezeni rucni manipulace pro Zeny
|_'11|- X [ nevhodnd cm X [ nevhodnd
170-1 8} | 160-170
0% | Frusielni/obia Skg | Pfijatelnd/oblas
. { _______________
130-135
I5kg [ Phiméfenditasio I0kg } Phiméfend/Easto
—
10118 . 1 100-10§ ——{ s J
50 kg L Phijatelnd/oblas 20kg i' PtijatelndobCas
B5-90 - . b s 80-85 ——— £
W kg L PHmikeni/tasto / 15 kg ] Pfiméfena/Casto
55 e 50 ‘
X v nevhodng X > nevhodni
!

Obréazek 1-4 Optimalni manipulaéni rovina [3]

Na obrazku je vidt omezeni rini manipulace u mu#a u Zen. Zalezi na tom, v jaké poloze
pro riini manipulaci se zrovna nachazime. Mezi nevhodri#i paanipulace nad hlavou a od
kolen doti. Jako pijatelné mizeme brat manipulace v oblastiestiu €la (v oblasti lficha).

Pro lepSi pedstavu je v filoze ¢. 1 uveden interni i@dpis pro manipulaci stbmeny, ktery
Witte Nejdek, spol. sr.o. poskytla. Déle Yiloze ¢.2 jsou vahové limity, které se maji ve
Witte dodrZovat, stoji zde za povSimnuti horni Hcankumulativnich z&ti, kterou ma Witte
nastaveno na nizni hodnotu, nez je v zakonu.
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2 Popis vyrobniho systemu

Tato kapitola popisuje spaleost, ve které je ijpadova studie provéda a dale také
seznamuje s metodou MilkRunu a pracosdtmontazni linky RVL GAMMA.

2.1 Spol&nost Witte Nejdek, spol. s.r.o.

Witte Automotive byla zaloZzena roku 1899 ve Velherfejim zakladatelem byl Ewalt Witte,
spole&nost se nejtive zangrovala na vyrobu zamkpro kufry. Fed 2. s¥tovou valkou zaala
vyroba pro automobily. Prvnitz, ktery jezdil s produkty od spalaosti Witte, byl VW
,,brouk®. RozS&ieni na vSechny komponenty zamykacich systérmautomobilu se z&lo
rozvijet v 70 -tych letech minulého stoleti. V rot892 doSlo k zaloZeni Witte Nejdek, spol.
s.r.o. VCR, dnes znamé jako Witte Automotive Nejdek (dalen j&Vitte). Spolénost
zamgstnava cca. 1300 lidi, pattedy mezi nejétSi zangstnavatele Karlovarského kraje.
V dnesni dob se spolénost zabyva vyvojem a vyrobou zamykacich systémakélstoji za
zminku spoluprace s vyznamnymi &ovymi automobilovymi podniky jako n&p BMW
GROUP, FIAT GROUP a VW GROUP. Globalni aktivity WTE Automotive se datuji od
roku 1993, kdy byla uzaena dohoda s tchaj-wanskou firmou. Tento zaklad pastila
VAST Alliance, strategicka aliance samerickymi wery STRATTEC SECURITY
CORPORATION a ADAC Automotive.

Portfolio vyroby [8] :

1) Kli ¢éové koncepty sedadel:

= Zamykacicepy,

» ovladani (s indikatory),

» uzamykatelné blokovaci mechanismy,

= ukotveni sedadel,

= zamky ogradel s multipozinim nastavenim,

» sed&kové zamky,

= aktivni bezpeénostni systémy afgadel.
2) Kli ¢ové koncepty pro kapoty:

= Uzawr ke sklagcim stecham,

* poharné zavirani,

= zamky skel,

= pohony pant,

" panty,

= ovladani,

» multifunkéni listy,
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zamykacicepy,

bezpénostni zachycovaci hék,
uzaviraci servomechanismus,
zamky,

bezpeénostni kapoty motoru,

moduly zadnich dvgé.

3) Kli ¢oveé koncepty dveéi:

Dveini moduly,
panty,

brzdy,
zamykacicepy,
pohariné zavirani,
zamky,

Passive Go,

Keyless/Passive Entry (bezétivé otevirani dvig),

klice-/klicové garnitury,
vnitini ovladani,
vyztuhy dvei,

vngjSi kliky dveti,

dveni moduly.
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4) Witol

Na obrazku 2-1 izeme vidt tzv. Wittol, coZ je automaticky systém vyrovnavdoleranci
pro vSechny technické aplikace v ramci i mimo réanagitomobilového gmyslu.

= |

Tento vyrobek zartuje zkracenou dobu montaze, umaje kompatibilni rozhrani stegrjako
pevné spojeni dvou komponénkteré se nedeformuje [8]

Obréazek 2-1 Wittol [8]

Spole&nost se zabyvAd zdokonalovanim vyrobnich pracesteré zg&inaji od vyvoje a

inovacemi vyrobk, kde se snaZi zlepSovat. V mé diplomové praci sdubproto zabyvat
analyzou pracovnich z#ti na vybranych pracovistich v této sp@esti. Jedna se o pracowist
montazni linky RVL GAMMA a o MilkRun. Samotné #feni a vysledky analyzy budou
publikovany v dalSich kapitolach.

2.2 Pracovisté pro pripadovou studii

Jedna se o pracovi&imontazni linky RVL GAMMA. Spolénost vyuziva pro zasobovani
pracovi¥ metodu MilkRun. V nasledujicéasti prace je tato metoda popséna i s ukadzkami
piimo z vyroby. Poté jsou popsana samotna pracgvidera byla vybrana proifpadovou
studi.

2.2.1 Metoda MilkRun

Oznaeni ,MILKRUN" ma pavod v anglickém ozngni pro rozvaz& mléka (milkrunner),
ktery rozvazekerstvé mléko od domu k domu a vyitoval prazdné lahve za pIné, které staly
piede dvémi. MIékarenskd auta svazela ze vzdalenych firerékmlv gresré stanovenytas

[9].
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Obréazek 2-2 Schéma MilkRun [21]

MilkRun se zamdtuje na dophovani materialu. Ve Witte funguje jako ,\&y", kdy obsluha
ma k obsluznému vozikutipojeny maximalg 3 ,vagonky*, které jsou rozéleny na 4 patra,
do kterych se dava pozadovany material, ktery jsled® rozvazen na jednotliva pracowst
na halach. Vagonek ma rozny 1200 x 1500 x 800 mm. Prostor mezi jednotlivyppiatry*
vagonku je 400mm. 1 police ma maximalni nosnostktf)Gelkova nosnost vSech polic je
500kg. Vagonky jsou dodany od sp&itesti Intralog s.r.o. Dopbvaci systém MilkRunu se
fidi jizdnim f&dem, podle kterého je dodavan materiadl na jedvitfpracovist, v naSem
piipadt se jedna o interval 30 minut. V podsiaje jedna o stalé nakladani a vykladani
bedynek s materialem, neboéstprazdnych bedynek z pracoviSDochazi tedy Kastému
ohybani a zvedani rukou nad hlavu. Tuianost zde vykonavaiji i Zeny, proto bych se dale
chtéla zangfit i na zmegteni pracovni z&fe @i obsluze MilkRunu. Obsluha ma na voziku nad
volantem obrazovku, na které vidi layout haly, narbu zavazi material a také vyzema
jednotliva pracovidt, u kterych se méa zastavit. Jakmile zaveze matergadané pracovist
,odm&kne" si na obrazovce tento material jako sgifi a obrazovka mu poté ukaze dalsi
stanovist, kde vyloZi potebny material.
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u.:

k| @
iy s

)

Obréazek 2-4 MilkRun 11 [8]

V ptiloze ¢. 3 je znazorsn layout haly D, pro fedstavu tras na hale D. Jsou zde patrné
jednotlivé trasy, které jsou ozéeny fialovou a zelenou barvou, Jednotlivé zastaypky
fialovou a zelenou trasu, jsou ozmay tzv. scan pointy. Toto oztani slouzi k tomu, kdyz
obsluha pijede na poZzadované stanov¥isiby wdéla, jaky material ma doplnit.
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2.2.2 Vybrana pracovisté RVL GAMMA

Toto pracovidt pati pod tym GM. Jedna se o montazni linku, kterd gzdlena na 4
pracovist. Linka je postavena do pismena L, kdy poZadovaayek jede po dopravnikovém
pasu a na kazdém pracovisti se zastavi, aby biiljapy potebné sodasti, které ma zamek
obsahovat a nasledmpokruje na dalSi pracovist Kazdé pracovistobsluhuje jederglovek,
jedna se pouze o Zeny. Vyrabi se zde skday zamek GAMMA. Provadi se jak v pravé, tak
v levé variant. Linka je mozno provozovat kiiza plného obsazeni, to jsou 4 lidé, a take p
obsluze 3 lidmi. Samdejme, pokud je obsluha pouzé&itlenna, ma i o Bco niZzSi normu.
Norma pro 4 pracovniky, kteobsluhuji linku je 1358 ks za 7,5 hodiny a prg@acovniky to
¢ini 1300 ks za 7,5hodiny. RozlozZeni linky sia#eme povSimnout vijdoze ¢. 4 Montazni
linka RVL GAMMA.

Nyni se dostavame k jednotlivym pracovistim linkgteré jsou rozdeny na AP10, AP20,
AP30 a AP40. Montazni postup jednotlivych pracdvigro lepSi znazormi se naléza
v piiloze¢. 5 Montazni postup linky.

Obrazek 2-5 Pracovist AP10
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Obrazek 2-5 znazdauje rozlozeni prvniho pracovistJednotlivé bedynky s materidlem jsou
umisgny tak, aby se pracovnik nemusel @t ani nikam naklagt, vSe ma umisho pred
sebou. Tohoto rozmi&ti si lze povSimnout u vSech jednotlivych pracavihky. Material je
na pracovidt dodavan pomoci MilkRunu. Linka mé nastavené tak&tbeni pracovni plochy.
Na tomto pracovisti se nejprve zkontroluje, zda d@pravnim pasu ijelo prazdné WT
s podskupinou klitn. Umisti 2¢epy na WT ¢ep indikatoti, dale na tent@ep navlée pruzinu
indikaton, stlati indikator a zkontroluje spolehlivost navratu. Talsestavenou sestaviieg
nyty umisti na WT a tléitkem odeSle na dalSi pracow$aP20).

Wil i

Obrazek 2-6 Pracovist AP20
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Zde (pracovid&t AP20) pracovnik umisti klin s pruzinkou do domkiatimco jednou rukou
drzi klin, druhou rukou umislije mezikusy do domku (to zajisti klin). Déle zghee mezikus
a vrati ho do krajni pozice, také umisti pruZinkydepy.

Obrazek 2-7 Pracovist AP30

Na tomto pracovisti (AP30) da obsluha nejprve prwzizapadky a zapadku do domku.
Otocenim zapadky napne pruzinu. Potédep grifu navl€e pruzinu grifu a nasadi do domku.
Umisti také rohatku na nyt do domku. Da je&tuzny dil do zakladani na WT a posila na
AP40.
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Obrazek 2-8 Pracovist AP40

Toto je posledni pracovi§linky RVL GAMMA. Nejprve se zde navlikne pruzinkoa vodici
trn klinu a ostatni zbylé komponenty, které maji zfomku ijit. Tuto podsestavu odlozi na
WT, umisti kryci plech za &k na domku a of@ o pomocnou planzZetu. Poté kryt datkiée.
Odesle WT do stroje, poté hotovy kus odebere z @aédava do bedynky s hotovymi kusy.

Obrazek 2-9 Hotovy zamek RVL GAMMA

Obrazek 2-9 ukazuje kompletni hotovy sékiavy zamek GAMMA.
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3 Zpisob méieni a ziskavani dat

Ziskavani dat je u obou pracoviodobné. Postup je nasledovny. Nejprve se jedretli
pracovis¢ nafoti, dale vSichni obsluhujici pracovnici linkgVL GAMMA a MilkRunu
dostanou na vypkni dotaznik Nordic Questionnaire (NQ). Dotaznikupeden jako filohac.

6. Tento dotaznik nazo¥rukazuje, kter&asti lidského &la maji pracovnici vlivem pracovni
pozice problémoveé, a jestli s nimi navétji 1ékare. Dilezita je také vySka pracovnika a
pracovni pozice. MzZe z toho vyplynout napspravi nastavena vyska pracowsiro je prvni
¢ast dotazniku. Druhatast, fredstavuje v§et situaci, které mohou mit za néasledek
onemocgni jednotlivych partii lidskéhoéta. Je zdecislovani od 0 -10. 0 znamena zZadnou
zagz, 10 nej¢tSi zatz, tedy srostoucimcislem se zvySuje i z&. Dotaznik Nordic
Questionnaire by # byt ndpomocny v odhaleni problémovych partii, keeré se dale
zaneiim. Také by n¢l pomoci odhalit kolik pracovnik na lince a kdo z obsluhy MilkRunu
chodi s&mito problémy klék& a jestli za posledni rok pogiji bolesti. Po tomto
vyhodnoceni fijdou na fadu namdry dat. Nangry dat budou provathy pomoci sady
ErgoPAK a metod RULA, OWAS.

3.1 Vybrané metody

Pro dophovaci systém MilkRun a montazni linku RVL GAMMA bylvybrany ergonomické
metody RULA a OWAS. Tyto metody se z&iji na analyzu hornich ka@etin a také na
hodnoceni pracovniho postoje, proto byly vybrany.

3.1.1 RULA (Rapid Upper Limb Assessment)

Tato metoda je vhodna pro ergonomické analyzy eafizornich kotetin. [10] Slouzi k
rychlému a systematickému hodnoceni rizika poSkbzemskuloskeletalniho aparatu se
zietelem na horni karetiny. Rulu mizeme takeé brat jako nastroj posturalni analyzyraicti
biomechanické a polohové zatiZzeni jednotlivyésti €la. Télo je rozdleno na segmenty za
Gcelem individualniho bodovani ve vztahu k rovinamhgbi. Identifikace rizikovych poloh je
pro hodnoceni velicetdezita. MiZe se jednat o pracovni polohy, které jsou z fyagitkého
hlediska nefiznivé, nebo které pracovnik zaujima p&sinu pracovni sgny.

Dochazi k bodovému ohodnoceni polohy jednotlivgdsti €la (paze, pedlokti, zagsti, krk,
trup a dolni koketiny) s ohledem na odklon od neutralni polohy. BZ#8écasti €la jsou
popsany tzv. zakladni polohy k ziskani zakladnikdre. Jedna se oirny rozsah flexi a
extenzi, které jsou vzestupiodovany se vistajicim odklonem od neutralni polohy. Jsou
zde uvedeny rowt popisy poloh k ziskani dodateych bodi tzv. pronenného skoére (ndp
rotace a uklony). Do vysledného hodnoceni je zatantaké hmotnost manipulovaného
biemene (skore z&t — sila) a vliv statické polohyippraci (skore uzivané u sual skore
aktivity).

Postup metody RULA [18] :
1) Pozorovéani a vy postoje k hodnoceni
2) Hodnoceni a zaznam posioj rozhodneme se jestli chceme hodnotit pravouglerebo
ob¢ horni kortetiny, podle toho budeme mit Bwice, nebo méhvyhodnoceni
3) Finalni vyhodnoceni — dostaneme finalni skordiggalime ho do spravné kategorie
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Kategorie pro vyhodnoceni:
= kategorieskére 1-2Tato prace je pjatelna, neprovadi-li se po dlouho dobu,
» kategorieskore 3-4dochéazi k paebs dalSiho hodnoceni, moZzné poZzadavky na&myn
» kategorieskoére 5-6brzké poZzadavky na zny,
= kategorieskore 7okamzité poZzadavky na zimy.

3.1.2 OWAS - (Ovako - Working - Posture Analysing Systen)

OWAS byla vyvinuta ve Finsku v ocel&nOvako v roce 1973. Tato metoda je vhodna pro
analyzu drZzenidla béchem vykonavané prace. OWAS se pouZiva jako rycldatiola pracovni
pozice a postoje z hlediska komfortu a zhodnoceiémavosti korektivnich opini. Hodnoti se
relativni nepohodli pracovni pozice na zakgablohy zad, rukou a nohou a hladiny zatiZeni.
Danému pracovnimu postoji sefifadi hodnoticicislo, které oznéuje naléhavost provest
korektivni meteni. Korektivni néteni se provadi pro snizeni potencionalniho nebd@zp@areni
pracovnikg11].

Postup této metody se provadi v 10 bodech:

1) Ur¢it, zda pozorovani ukolu ma byt rodeéno do rkolika fazi nebo etap, s cilem
usnadgni pozorovani.

2) Stanovi se celkovyas pozorovani tohoto ukolu (20 az 40 min).

3) Ur¢i se délka jednotlivych intervalpozorovani {asoveé intervaly 30 az 60 sekund).

4) V prabéhu sledovani kazdého Ukolu jeeba utit postoje, které pracovnik zaujima.
Urcit pozici zad, paZzi, nohou a zvedani&imeno.

5) Pozorované pozice ohodnotitslici kédu dle tabulek. Jednotlivéislice tvai tzv.
Kod pozice.

6) Podle Kbédu pozice uit rizikovou kategorii, za Gelem identifikace kritickych mist,
nebo vysSiho rizika pro pracovnika.

7) Vypocte se relativnietnost kazdé pozice v procentech.

8) Na zaklad relativni cetnosti kazdé pozice sedirkategorie rizika pafci ke kazdé
pozici miznych¢asti €la. Identifikovat nejvice kritick€innosti.

9) Na zaklad vypoctenych rizik ugit napravna opdeni.

10) Pokud byly provedeny zémy, znovu pouzit metodu na otestovagininosti zn&n.
[11]

Kategorie vyhodnoceni:

» kategorie rizika 1: tato poloha nema zadné Skodlikénky na muskuloskeletalni
soustavu

= kategorie rizika 2pozice s potencidlem poskozeni muskuloskeletalnsswy,

= kategorie rizika 3: pozice se Skodlivymiiaky na muskuloskeletalni soustavu

= Kkategorie rizika 4: z&%, ktera je zfisobena touto polohou mé extrééngkodlivé &inky
na muskuloskeletalni soustavu.

Ohe tyto metody jsou i s tabulkami, které jsou petta pro vyhodnoceni uvedeny iilpzec. 7
RULA a OWAS.
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3.2 Ergonomické méridlo od spolenosti Hoggan Health Industries
Zde je popsana sada ErgoPAK, ktera je vyuzita gnowny pripadové studie.

Spole&nost Hoggan Health Industries, ktera se zabyva bgwa prodejem wellnes #aeni,
lékarskymi a paimyslow diagnostickymi nastroji, byla zaloZzena v roce 198@ji hlavni sidlo
se nachéazi v Salt Lake City.

Sada ErgoFet

Tato sada se fize skladat z &kolika sestav, které spalrost vyréabi. Zdkladem toho je sestava
ErgoPAK (Portable Analysis Kit), a ergoGlove. ErgiR slouzi jako zakladni fenosna sada
pro ergonomické testovani, obsahuje razha&, ktery mize penaSet vysledky steni az z
osmicidel ¢i jinych senzoti z dalSichétytr sestav. Pomoci tohoto rozitmvate a bezdratového
pfijima¢e s anténou jsou datargnaSena do gftace, kde jsou diky softwaru FDC FET
vyhodnocovéna.

r N
ergoFET -
- SngelrAl BLENE
Obrazek 3-1 Sada ErgoFet [13]
Sada ErgoPak:

Obsahuje zédzeni pro sbr a analyzu dat v pracovnich podminkéach, které jeainé. MiZze se
vyuzivat napiklad ve zdravotnictvi, ergonomii atd. Tato sadarjenapadnd, ienosna a
flexibilni. Obsahuje v3e p&gbné pro msfeni Ghfi, sily a rychlosti. Kazdy snintaje
samostat® kalibrovan pro snadné aktualizace nebo ¥pyn Bezdratové fipojeni umoiuje
volny pohyb a sbr dat v okruhu 30 metr (Hoggan). Vzorkovaci frekvence popisované sadyge
vysoké Urovni, tj. nastavitelna frekvence 100 a0 5&orki za sekunduSoftware, ktery je
pouzivany pro str dat je velmi jednoduchy a zachycené vysledkypogé otevit v jakeémkoli
tabulkovém editoru — n&p MS Excel. Software je schopen zachytit Udaje keuSek pro
libovolnou kombinaci nridel sowasre. [12]
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Sada obsahuje [13] :

» Tahla — popruh, Imen, ty. PouZivaji se ve spojeni s tenzometry. K testokamiprese
nebo napti.

Obréazek 3-2 Popruh, ty¢, tfmen [13]

= Akcelerometr — méteni pouze s pomoci jedné osy¢imni ve smiru X. Ackoli je teplota
skladovani z#zeni v rozsahu -54 az +121°C, rozsah tepldi, kierych je zaizeni
schopno pracovat je menSi, tj. -54 az +85°C.

= Inklinometr — méfeni pomoci dvou os. PouZivaji se kimni uhlu, nebo k r&eni
uhlového naklopeni. Specifikace stejné jakoradehazejicich, tj. rozsah teplot 11-33°C,
vihkost 10-40%, pesnost kolem 1%. Specifikace jedémn@ pro toto zE&zeni je doba
odezvy, ktera je mensi nez 1 sekunda. Rozsateni je v tomto pipact +/- 360°

Obrazek 3-3 Akcelerometr, Inklinometr [13]

» Rozbafovaf - umozuje komunikaci az s 8 porty najednou,iizeni je variabilni a dle
potreby je mozné ho roz&i pomoci dvouci vice dalSich rozb&ovati. Rozsah teplot,
pii kterych nize pracovat je 11-33 °C.
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Obrazek 3-4 Rozb@&ovag [13]

* P¥ijima¢ s anténou— zapojeni bezdratéwi pomoci kabelu k PC.

Obréazek 3-5 Fijima¢ s anténou [13]

= SW ,FDC FET" - software pro sér dat miZe byt instalovan na notebook, stolni¢fta¢
¢i mobilni telefon s patbnou aplikaci.

= Tenzometr maly - miniaturni snima pro méteni komprese a tzv. ,pinch tést coz je
meéteni pomoci jednoho prstu,ékolika prsti ¢i v kombinaci gedchozich s palcem.
Rozsah teplot, ip kterych je zdizeni schopno pracovat, je 11-33 °C. Pro spravnydch
musi byt vihkost 10-40%. Maximalni rozsah zatizgmi22,7kg, tj. 227N. Resnost je
kolem 2%.
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Obréazek 3-6 Maly tenzometr [13]

= Tenzometr velky — univerzalni snimg ktery je vysoce odolny a pouzZiva se Kim@ni
komprese (tlaku) a n&g (tahu). Je nutné, udrZet snitnkolmo k métenému bodu a
zajistit mu tak axialni zatizeni. &lidlo je ukeno pouze pro axialni zatizeni. 8o
zatizeni zde neni mozné. VeSkeré specifikace tgkap rozsahu teplot a vihkosti jsou
stejné jako u malého tenzometru, liSi se pouze wximalnim zatizeni. Kdy u velkého
tenzometru dosahuje zatizeni 10@&tSich hodnot, tj. 227kg (cca 2270N = 2,27kN)

Obrazek 3-7 Tenzometr velky [13]

ErgoPAK GLOVE:

Je to samostainfungujici systém, kdy hlavni komponentou je rukaeyi kterd pomoci
efektivnich, nenakladnych a snadno pouzitelnychzegnsnima tlak mezidlem, (tj. ruce,
prsty) a vigjSimi povrchy nastrdj ¢i stroji. Senzory jsou nenapadné, rusehi gracovnim
vykonu je zde minimalni. Rukavice je propojitelnaozbaiovatem ze zakladnfady. Kabely

se k rukavici gipojuji pomoci specialnich Gchyt které jsou pipevrené na licové stran
rukavice a senzory jsou zasazeny do pouzder nadodele prstt z ruboveé strany. Latkova
rukavice, ktera je saiasti sady, neni pro fukost systému podstatna. Senzory a kabely je
mozné pouZzit pouze s obyjnou latexovou rukavici nebo s latexovymi navleky jednotlivé
prsty. Latkova rukavice, ktera je stasti sady, nAm pouze zjednoduSuje obsluznbgiraci.

34



Zapadadeska univerzita v Plzni. Fakulta strojni. Diplonfoprace akad. rok 2012/2013
Katedra pimyslového inZenyrstvi a managementu Bc. Dominika Ptékova

Je vyralgna jak v pravé, tak v levé variahta ve ¢tyiech velikostech — S, M, L, XL. Qb
varianty jsou v saglergoPAK GLOVE obsazeny [13].

Bezdratové radiové frekvence uniagi volny pohyb a sbr adaj v ramci 30 metit. Shér dat
muze byt naistalovan do notebooku, stolniho PC, tabée mobilniho telefonu. Software ze
zakladni rady umo#uje nastavit mirnou jednotku produkce v librach, kilogramech
newtonech.

Sada obsahuje:

» mechanicka latkova rukavice— jak prav4, tak leva varianta

Obrazek 3-8 Mechanicka rukavice [13]

= 4 senzory pomoci kabel jsou gipojeny do rozbdovate

Obrazek 3-9 Senzory [13]
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» 4 kabely— které maji vyuZiti i propojeni senzar

Obrazek 3-10 Kabely [13]

= rozbodovat — rukavice ma st vlastni rozb@dovas, do kterého vstupuji maximéaind
kabely, a vystupuje zdkabel jeden, ktery vede do hlavniho rozbeate, ktery genasi
data do PC.

» Jatexové navleky na prsty— slouZi jako nadhrada latkové rukavicé& méieni v €2ko
dostupnych mistech.
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4 Analyza sowastného stavu

V ramci analyzy sotasného stavu byl sledovan stavajici stav montankiyla obsluzného
systému. Byl proveden dotaznikovytgkum pracovnil linky, byly provedeny narry
pomoci metod RULA a OWAS a bylo provedeno zhodnageacovnich poloh na pracovisti.

4.1 Sowasny stav - MilkRun

Souasny stav MilkRunu je takovy, Ze lidé siégtji na bolesti zad a na ¢asnou zimu. Na
posledni hale D, ktera slouZi jako sklad materigh®o MilkRun, je obsluha rozdena na
zavazeée a vyvazeée pro ostatni obsluhu W&i. Tato obsluha slouzi pro vyvoz a zavoz ze
skladu bud’ s plnym vagdnkem, ktery jefypraven pro jinou obsluhu, aby materiél rozvezl po
své trase, nebo s prazdnym vagdénkem, na ktery halmZzadovany material pro dalSi obsluhu.
Tato obsluha si 8fuje nacastou zimu, protoZze dovazi material i venkovnimgpooem do
jedné haly a dale pak na vysokyds bedynek, ktery zveda. Za cely den tdzm byt ges 70

az 80 bedynek. ZalezZi také na vytiZenosti linekktexé se zavazi. Po vyhodnoceni dotazniku
Nordic Questionnaire vySlo nasledujici.

pocitovani bolesti v navstéva lékare,

danné oblasti za fyzioterapeura za
poslednich 12 mésicu | poslednich 12 mésici

télesné Casti ne anao ne anao
Sije (4] g 10 ]
horni £ast zad ] g 11 4
dolni Cast zad, kfiz 2 13 10 ]
ramena 7 7 11 4
lokty 10 5 11 4
ruce a zapésti 7 8 10 6
boky a stehna 8 7 11 4
kolena 7 8 9 ]
kotniky a chodidla 4 11 10 5
|suma 56 77 93 42

Tabulka 4-1 Vyhodnoceni NQ

Z tabulky 4-1 je patrna celkova suma bolesti jedingth ¢asti €la a pdta navstv lekare.
Obsluha sice potuje bolesti, ale ve &Sin¢ piipadi s tmito problémy |ékée nenavéivuje.
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Pocitovani bolesti za poslednich 12 mésicti
14

12

10

Hne

i ano

Sije hornicastdolnicast ramena  lokty rucea bokya kolena kotnikya
zad zad, kfiz zapésti  stehna chodidla

Graf 1 Vyhodnoceni poct’ovani bolesti

Graf 1 ukazuje po€ovani bolesti. Nejvice si pracovnici¢zbvali na bolesti v oblasti dolni
casti zad, kizi a na bolesti kotniik a chodidel. Nejméhsi obsluha stZovala na bolesti lokit

Navstéva lékare za poslednich 12 mésici
12

10

M ne

M ano

M E= =} 23]
o
-~
-
z |

sije horni cast dolnicast ramena ruce a boky a kolena kotniky a
zad zad, kfiz zapésti  stehna chodidla

Graf 2 Vyhodnoceni navstvy lékaie

Z grafu 2 vyplyva, ze népstjSi pripady navalvy lIékare souvisely s bolesti z&gti. Bolesti

v oblasti dolni¢asti zad a kize mohou byt zfisobeny nadrrnym asilim nebo Spatnou
manipulaci, pecergnim sil zangstnance a vykonové kapacity
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Druhd strana dotazniku, kterd obsahuje patnactidgipich otazek.

&islo otdzky| 0 1 P 3 4 ] 3] i 8 -

Wykonavani stale stejnych pracovnich operaci. 1
1 1 4 1 1 2 5

Spé&chani pfi wkondvani nékterych pracovnich 2
operaci { zdvihani, pfemistovani bfermen,..) a2 | 4 1 o1 8

Manipulace s drobnymi predméty, 3
soudastkami 1 3 1] 3] 2 2 11 2

Medostatecné prestavky na cddech béhem 4
prac. Smény 4 | 1 2 11 2| 5

Prace v nepohoding nebo vynucené pracovni 5
poloze 1 c I e I I O 101 ]lalz

Dlouhodoba prace ve stejnych pracovnich 5
polohach (stani, naklaneni, klek, apod.) 10111 1 3| g

Prace ve vynuceném predklonu, pfi naklonech -
awytadeni trupu do stran 1 11 1 1111 9

Prace na hranici Vagich fyzickich moZnosti ]
3 1 2 2 1 1 4

Prace s rukama nad hlavou nebo daleko od g
tela 1] 3 1] 4|1 1113

PFiliné teplo, nebo chlad, vihkost, privan. 10
1 1 2 3 3 2 3

Mutnost pokracovat v praci i kdyZ se necitite »
dobfe, nebo i po poranéni. 9 1111 s 9 211 2

Zdvihani, tahani, noseni té2kjch pfedmétd. 12
1 1 1 2 2 2 i}

Presdasy, nepravidelné smény dlouha 13
pracovni doba 1 4 | 3 11 4 3 | 1 2

Medostateéna kvalita pracovnich nastroji 14
(hmotnost, vibrace,..) o 1 9 1 5 9 1 3

Medostatecny zacvik a Skoleni ke spravnému 15
wykandvani prace sl a1 l3al1]1] 2 3

Tabulka 4-2 Druh4 strana dotazniku NQ

Tabulka 4-2 pedstavuje vyet situaci, které mohou mit za nasledek onemntjednotlivych
casti lidského dla. Otazky jsou hodnoceny v rozmezi 0 az 10. 0 zeatnzadnou z&k, 10
zakz nejwtsi.

V piipac MilkRunu byly jako situace s ne§Si zatzi hodnoceny:

» spich pi vykonavani gkterych pracovnich operaci,
» dlouhodoba prace ve stejnych pracovnich polohach
= prace ve vynucenenmi@dklonu, @i ndklonech a vytéeni trupu do stran.

S nejmensi z&ki byly hodnoceny:

= prace v nepohodiné nebo vynucené pracovni poloze,
» pregtasy, nepravidelné siny, dlouha pracovni doba.

Dale jsou uvedené obrazky s naloZzenymiclda V téchto pipadech obsluha vozi \liy
pouze 2, avSak fepravni kapacita druhého ¥ku neni pl# vyuzita. Kwvili zvySeni
bezpénosti prace a snizeni namahani obslubiynmanipulaci by se mohl material 2¢vrtého
patra prvniho vi&ku piresunout na vi&ek druhy, viz. obrazek 4-1.
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81 LS
gl

Obréazek 4-1 Vagonek fFipraven pro obsluhu

Obrazek 4-2 Naplréni vagonku s Zenskou obsluhou
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Vagonek na obrazku 4-2 obsluhuje Zekigré je mensiho vastu, cca 160-165cm. Vzhledem
k vySce obsluhy je problematickéipstavajicim umisini materialu dosdhnout na bedynky ve
¢tvrtém pate. Hrozi porasni svalovych skupin, ale také porani padem bedynek
s materidlem na obsluhu. Vzhledem k vySce bedynektvrtém pate by také mohlo dojit
k padu bedynek i prajezdu halou na jiné pracovniky. Padem by mohlo ol poSkozeni
piepravovaného materialu. Ne na vSech obalech s ibter je uvedena jejich hmotnost,
dochézicasto k gebalu diti do jiného obalu s jinym ptiem dili, nez bylo v @ivodnim obalu.

V ptiloze ¢. 8 je predpis pro pebalovani, kde si i#eme povSimnout, Ze krainjednoho
materialu s udanou hmotnosti 17,8 kg ndm Zadny risdteegekraci hranici 15kg.

Obrazek 4-3 Naplréni vliaéki s Zenskou obsluhou

Na obrazku 4-3 si lze povSimnouttiho vagonku, ktery je dgen pro fevoz prazdnych oba)
ale ve ¥tSin¢ ptipadi neni tento vldek vyuzivan (v soupravneni zapojen). Prazdné bedynky
jsou poté skladany détvrtého patra na sebéim se nepimérerg zvysuje vyska celé soupravy
a hrozi vySe zmigné zrarni a problémy.
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Obrazek 4-4 Vi&ek pripraven pro obsluhu

Na zdravi¢lovéka mohou vlivem manipulaceipobit 3 nefastjSi mechanismy, které vedou k
poskozeni pohybového Ustroji. Jsou to:

» Poskozeni kumulativni z&ti: zde je na vi dlouhodobé fisobeni zatizeni, které ma za
nasledek poskozeni vazloubi, svatfi, atd.,

» poskozeni Urazem: nahodné poskozeni, které nenikdhd predvidat (Graz od materialu,
upadnuti),

= poskozeni fetizenim: toto poSkozeni se vyskytuje dasgji. Pricinou je nadndrné ¢i
opakované fisobeni z&tZe. Dochazi zde potom k poSkozeni bederni figateval a
vazl.

4.2 RVL Gamma

Zhodnoceni satasného stavu této linky préblo nejen podle dotazniku NQ, ale i podle
pifipominek obsluhy. Obsluha siéZuje na necitlivost prétna ruce, v nejviceifpadech je to
palec. Necitlivost je zfisobena zantkavanim pruzin, kdy je pééba vyvinuti znéné tlainé
sily. Dale je to také z&jsti. Obsluha si také &ovala na Spatné drzaky na materiafjza zde
dochézet k poraimi obsluhy Skrabnutim.
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Obrazek 4-5 Drzaky na material

Vyhodnoceni NQ dopadlo takto:

pocitovani bolesti v navstéva lékare,

danné oblasti za fyzioterapeura za
poslednich 12 mésicia | poslednich 12 mésici

télesné Casti ne ano ne ano
Sije 1 B B 1
homni £ast zad 1 B B 1
dolni €3st zad, kiiZ 7 2 5
ramena 2 B 5 2
lokty 4 3 B 1
ruce a zapeésti [ 4 3
boky a stehna P 5 5 P
kolena 1 B 3 2
kotniky a chodidla [ 4 3
[suma 11 53 1 20

Tabulka 4-3 Vyhodnoceni NQ u RVL Gamma

Z vyhodnoceni NQ vyplyva, stefnjako v piipact MilkRunu, Ze i [fes pocfovani bolesti
navsEvuji se svymi problémy |éka minimalre.
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Pocitovani bolesti za poslednich 12 mésict
8
7

7 7 7
6
6 6 6 6
5
5
4 H ne
3 3 i ano
2
1
0]
sije hornicastdolnicast ramena  lokty rucea hokya kolena kotnikya
zad zad, kfiz zapésti  stehna chodidla

Graf 3 Vyhodnoceni poct’ovani bolesti

Nejvice bolesti pocuji pracovnici v oblastech doliésti zad a KZe, dale kotniky a chodidla
a ruce a zafsti. Nejmeér bolesti pocfuji v loktech. Podiovani bolesti v jednotlivyckiastech
téla je podobné, jako vifipads MilkRunu.

Navstéva lékare za poslednich 12 mésici

6
5
a4
H ne
3
M ano
2
1
0

sije hornicast dolnicast ramena  lokty rucea  hokya  kolena kotnikya
zad zad, kfiz zapésti  stehna chodidla

Graf 4 Vyhodnoceni navsgvy lékaie

Lékare nejvice nav&wuji s problémy dolnicasti zad a KZe. Bolesti, na které si obsluha
sttZuje, jsou zfisobené dlouhodobou monotdnni praci. Jedna praceipiacovnik dla na
jednom pracovisti cely den, tudiz 7,5h za&m.

Nyni se gesouvame k druhéasti dotazniku, které ndm ma pomoci odhalit, ktégnosti
nebo situace nejvice obsluze nevyhovuji. V tomtgpac byla jako nejproblematt&jsi (v
nejvice gipadech) oznzena otazka dlouhodobé prace ve stejnych pracoyatbhach.
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Eislo
olicky 0 1 Pl 3 4 5 L] T 8 -
Vykonavani stale stejnych pracovnich operaci. 1 7 1 1 2 1
Spéchani pfi wwkonavani nékterych pracovnich
operaci ( zdvihani, pfemistovani bfemen,..) o 1 3 9 1 1
Manipulace s drobnymi predméty,
soucastkami 3 2 1 9 1 1 1
Medostateéné pfestaviy na cddech béhem
prac. Smény 4 101 2 2|1
Prace v nepohodingé nebo vynucené pracovni
poloze 5 1 1 2 2 1
Dlouhodoba prace ve stejnych pracovnich
polohach (stani, naklanéni, klek, apod.) G 1 1 9 3
Prace ve vynuceném predklonu, pfi naklonech
awvytaéeni trupu do stran 7 1 1 3 o
FPrace na hranici Vasich fyzickych moznost 5 1 1 1 1 3

Prace s rukama nad hlavou nebo daleko od
la o |al1]1]1]1

PFiliZné teplo, nebo chlad, vinkost, privan.

10 2 2 1 2

Mutnost pokradovat v praci i kdyZ se necitite
dobfe, nebo i po poranéni. 44 1 1 1 2 2
Zdvihani, tahani, noseni tézkych predmétu. 12 2 1 1 1 1 1

Prestasy nepravidelné smény dlouha
pracovni doba 13 1 1 1 2 2
Medostateéna kvalita pracovnich nastroji

(hmotnost, vibrace,..) 14 1 1 1 1 1 1 1

MNedostatecny zacvik a Skoleni ke spravnému

vykonavani prace 15 9 1 1 2 1

Tabulka 4-4 Druhd strana NQ

U RVL GAMMA byly jako situace s nej¥tSi za€zi hodnoceny:
» Dlouhodoba préace ve stejnych pracovnich polohéach.
NejmenSi z&Z byla zaznamenana u situaci:

= Spichani @i vykonavani gkterych pracovnich operaci,
= zdvihani, tahani, noSenizkych gredneta atd.

4.3 Provedeni nanéra

Zde jsou uvedené nafry, které byly provedeny sadou ErgoPAK a také mgt@WAS a
RULA, které byly vyhodnoceny pomoci fiaenych fotografii.

VSichni zangstnanci by ndli byt seznameni s Gdaji o hmotnostech danyd¢hnen, o jejich
spravné manipulaci, aby séquleslo rizikim, diky kterym by mohlo dojit k pracovnimu Urazu,
mezi tyto rizika nizeme povazovat Spatné uchoperterbena a nasledny pad na dolni
koncetiny obsluhy, upadnuti obsluhy sdmeny atd.

Pro lepSi pedstavu o jednotlivych rizicich a pravidlech manipulaci s bemeny je v piloze
uveden interni fedpis pro manipulaci stemeny.

Pro gipomenuti, jsou uvedeny kategorie RULA a OWAS.
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Kategorie metody RULA [18] :

» Kategorie:skore 1-2Tato prace je fijatelna, neprovadi-li se po dlouho dobu,

» Kkategorie: skére 3-4 dochazi k patb: dalSiho hodnoceni, mozné pozadavky na
zmeny,

» kategorieskore 5-6brzké poZzadavky na zény,

» Kkategorieskére 7okamzité poZzadavky na zmy.

Kategorie metody OWAS [11] :

» Kategorie rizika 1: tato poloha nema Zadné Skodliwinky na muskuloskeletalni
soustavu,

= Kkategorie rizika 2pozice s potencialem poskozeni muskuloskeletalnsswy,

= Kkategorie rizika 3: pozice se Skodlivymiiaky na muskuloskeletélni soustavu

» Kkategorie rizika 4: z&¥, kterd je zfisobena touto polohou ma extrééngkodlivé
acinky na muskuloskeletalni soustavu.

4.3.1 MilkRun

Uvedené fotografie slouZi k nazorné ukazce praadvpibloh, které obsluha vykonavéhem
smeény. Je zde uvedeno vyhodnoceni podle metod RULAWAS a také odrérené uhly
pracovnich poloh.

Obréazek 4-6 Pracovni polohy |
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Obrazek 4-6 ukazujeifpraveny vagoének k rozvozu po hale. V tomtidgack jde o manipulaci
ve ¢tvrtém pate. Horni kortetiny se nalézaji pod uhlem 134°. Déle si také&eme vSimnout,
Ze obsluha vysoka 168cm stoji nadqdich, coz také neni vhodné. Proto si myslim, Zdudies
MilkRunu neni vhodna pro Zeny do 170cm. Bedynky &enidlem jsou v této pozici i Spatn
uchopitelné a&zkeé. V kapitole 4.1 Satastny stav - MilkRun se nachazeji fotky s plnymi
vagonky k zdvozu materidlu, dogasto se material vyskytuje v nejvysSich patrechest|
skladovan na sebe. Tato poloha se vyskutuje poyzgpad, jestlize je nalozenétvrté patro

vagonku, kazdy navnaloZzeny vagonek ma jiné rozmist materialu.
Budeme se tedy snaZit o lepSi rozloZeni materialwagonku.

Hodnoceni podle OWAS pro prvni pripad:

Zada rovna 1

Ruce obé paze nad urovni 3
ramen

Nohy vzpfimené stani 2

Zatizeni mezi 10kg a 20kg 2

Tabulka 4-5 Hodnoceni jednotlivého pozorovani |

Podle metody OWAS vysla. Kategorie jedn& se tudiZ o polohu, ktera nema Skodli¢inky
na muskuloskeletalni soustavu. Metoda OWAS vSalkodabti pozice nohou, proto zde neni
zohledren fakt, Ze pracovnice je nucena stat nalkach.

Hodnoceni podle Rula prvni pfipad:

nadlokti|pfedlokti| zap&sti | rotace zapésti A . svalové zatiZeni | silové zatiZzeni _
4 2 3 2 5 1 1 ) 7 \L
celkové skore
7
krk trup d.koncetiny B . svalové zatizeni | silové zatizeni _ D ,T
4 1 2 4 1 1 B 6

Tabulka 4-6 Hodnoceni RULA |

Ve vsech pipadech, které jsou zde uvedeny se jedna o dynammigolohu.Cinnost neni
vykonavana déle jak 1 az 8minut. Vyhodnoceni RULQ@WEIo v prvnim gipad na 4.
kategorii — brzké pozadavky na z&¢nu, podle celkového skére 7, kterého sizame vSimnout
v tabulce vys.

Dale na obr. 4-7 mame manipulaci ietim ,pate” (brano ve snru od podlahy). V této
poloze uz nedochazi k tak vyraznym dim jako na pedchozim obrazku, stejrsi vSimneme,
Ze leva ruka se nachazi v 89°. Trup je zde lehcéent ges 10°.
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Obrazek 4-7 Pracovni postoj Il

Hodnoceni podle OWAS pro druhy pripad:

Zada 3 zkroucena
obé ruce pod
Ruce 1 , , P
Urovni ramen
Nohy 2 vzpfimené stati
Zatizeni 1 méné nez 10kg

Tabulka 4-7 Hodnoceni jednotlivého pozorovani Il

Podle obrdzku 4-7 metodou OWAS vyslo, Ze se nachézv 1. kategorii, tudiZz nejsou
vyZzadovana Zadna napravna dpat.
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Hodnoceni podle RULA pro druhy p¥ipad:

leva ruka
nadlokti |pfedlokti| zapésti | rotace zapésti A N svalové zatiZzeni| silové zatiZzeni _
3 2 3 2 4 1 1 B 6
celkoveé skorg
5
krk trup d.koncetiny B + svalové zatiZeni | silové zatiZeni = D T
1 1 1 1 1 1 3
prava ruka
nadlokti |pfedlokti| zapésti | rotace zapésti A + svalové zatizeni| silové zatizeni =
2 2 2 2 3 1 1 5
celkové skorg
4
krk trup d.koncetiny B + svalové zatiZeni | silové zatiZeni = D T
1 1 1 1 1 1 3

Tabulka 4-8 Hodnoceni RULA I

Podle tabulky 4-8 vyslo skore u levé ruky 5, coZ3jekategorie U praveé ruky skére 4, jedné
se 02. kategorii, je tedy poteba dalSiho hodnoceni spojené s moznymi poZadaakyminy.

Obréazek 4-8 Pracovni postoj Il

Na obradzku 4-8 si rizeme vSimnout manipulace ve druhém regalu (brancsweru od
podlahy). Trup je zde pod uhlem 40°. Horni Ketiny mame pod uhlem 93°. K této poloze
dochazi porérné ¢asto, v druhém regalu odspodacssto naléza material na dopin.
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Hodnoceni podle OWAS pro feti piripad:

Zada 2 ohnuta
Ruce 1 (?be rlfce pod
drovni ramen
Nohy 2 stani
Zatizeni 2 mezi 10 a 20kg

Tabulka 4-9 Hodnoceni jednotlivého pozorovani Il

Zde podle metody vysla. kategorie Jedna se o0 pozici s potencialemigpbujicim poskozeni
muskuloskeletalni soustavy - napravna ogai v blizké budoucnosti.

Hodnoceni podle RULA pro treti pripad:

nadlokti | piedlokti| zédpésti rotace zdpésti A . svalové zatizeni | silové zatifeni _
2 1 2 2 4 1 1 B 6 J{
celkové skare
7
krk trup d.konéetiny B . svalové zatiZeni | silové zatiZeni _ D T
2 3 1 4 1 1 B 6

Tabulka 4-10 Hodnoceni RULA I

Predposledni tabulka 4-10 na vyhodnoceni RULOU nana g&oére 7, nachazime se 4.
kategorii — okamzité poZadavky na zmy.
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Obréazek 4-9 Pracovni postoj IV

Pti manipulaci v nejnizSim batdvagonku dochazi k vyraznémiigalklonu, obsluha se nachazi
v predklonu o 90°.Vhodné by bylo rozmésii materialu do druhého &etiho patra viéku, tim
by doSlo k vyvarovani hlubokéhorgdklonu, ale i snizeni Ghlu hornich kaatin, ktery nam

v prvnim pgipad vySel 134°.
Hodnoceni podle OWAS pro¢tvrty p Fipad:

Zada ohnuta 2

Ruce obé ruce pod uUrovni ramen 1

Nohy podiep ,svob{em.a ohnutymi, 5
zatizenymi koleny

Zatizeni méneé nez 10kg 1

Tabulka 4-11 Hodnoceni jednotlivého pozorovani IV

Po zhodnoceni dle OWASU, vysl&. kategorie - pozice se Skodlivymi &inky na
muskuloskeletalni soustavu - napravna éguaitjsou nutna co nejtve.
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Hodnoceni podle RULA pro étvrty p Fipad:

leva ruka
nadlokti |predlokti| zapésti | rotace zapésti A N svalové zatizeni | silové zatizeni _
3 1 3 2 4 1 1 - 6 \L
celkovée skare
7
krk trup d.konéetiny B N svalové zatiZzeni | silové zatizeni _ D T
4 4 1 7 1 1 N 9
prava ruka
nadlokti |pfedlokti| zap&sti | rotace zapésti A . svalové zatizeni | silové zatiZeni _
3 2 3 2 4 1 1 B 6
celkové skare
7
krk trup d.konéetiny B N svalové zatizeni| silové zatizeni _ D lT
4 4 1 7 1 1 B 9

Tabulka 4-12 Hodnoceni RULA IV

S celkovym skorem 7 jsme se dostali do kategorie — okamzité poZadavky na zmy.
V tomto pipact se jedné hlavéh o hluboky gedklon, ktery vznik4 P manipulaci v prvnim
pate vliaku.

U vSech pipadi se ndm ob metody liSi maximals o jednu kategorii. Vyhodnoceni metodou
OWAS dopadlo u prvnich dvourjpadi bez poZzadavkna zneny, treti pripad ma 2. kategorii,
posledni pipad se nachazi ve 4. Kategorii. Oproti tomu vyhoceni RULOU vysSlo bie.

Obréazek 4-10 Pracovni poloha pi rozvozu materialu
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Obréazek 4-11 Pracovni poloha i rozvozu materialu Il

Obrazky 4-10 a 4-11 znézwuji pracovni polohy fi rozvozu materialu pomoci MilkRunu.

4.3.2 Piipadova studie RVL Gamma

Presouvame se k hodnoceni montazni linky RLV GammejpNe zhodnotime podle metod
OWAS a RULA. Zhodnoceni je zkreslené faktem, Zeylalmoznost foceni vifmém sndru,
na kterém by obsluha byla kolmo k fotografovi akwili rozloZeni dopravnii s materialy a
dopravniku, na kterém jim jezdi VT. Na obrézcicH2-a 4-13 vidime rozloZeni pracovis
linky.

Obrazek 4-12 Pracovisé zleva AP20 a AP10
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Obrazek 4-13 Pracovisé zleva AP40 a AP30

Zatneme prvnim pracovi&in AP10. Na obrézcich 4-14 a 4-15 vidime pracovnstpp
obsluhy. V tomto postoji se obsluha nach&sidem sngny ¢asto, ale Bhem pracovni skny je
mMoZnost pracovni postoj pozmt pop‘ipact si k praci sednout.

Obrazek 4-14 Pracovni poloha na pracovisti AP10 |
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Obrazek 4-15 Pracovni poloha na AP10 Il

Hodnoceni podle OWAS pro AP10:

Vyhodnoceni u AP10 vysSlo podle tabulky 4-13 fa kategorii, tudiZz nejsou vyZzadovana
Zadna nipravna ogani, nehrozi Zadné Skodlivéitky na muskuloskeletalni systém.

Zada zkroucena 3

Ruce pod Urovni 1
ramen

Nohy stani 1

Zatizeni méné nez 10 kg 1

Tabulka 4-13 Hodnoceni pozorovani AP10

Hodnoceni podle RULA pro AP10:

nadlokti |pfedlokti| zapésti | rotace zapésti A N svalové zatizeni | silové zatizeni _ C
2 1 2 2 2 0 1 - 3 l
celkové skore
4
krk trup d.kon&etiny B N svalové zatizeni| silové zatizeni B D T
3 1 1 3 0 1 h 4

Tabulka 4-14 Hodnoceni RULA AP10
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U Ruly vySla2. kategorie,coZz znamena napravné ofeati v brzké dob.

Na pracovisti AP20 byly zjigny tyto nasledujici uhly pracovni polohy. Jak jiglt zminino
diive, obsluha ma moZznost viiighu sneény o poznénéni pracovniho postoje.

Obréazek 4-16 Pracovni poloha na pracovisti AP20

Hodnoceni podle OWAS pro AP20:

Zada ohnuta 2

Ruce pod Urovni 1
ramen

Nohy sezeni 1

Zatizeni méné nez 10kg 1

Tabulka 4-15 Hodnoceni pozorovani AP20

Z tabulky 4-15 jsme ziskali2. kategorii- pozice s potencialnim #gobenim poSkozeni
muskuloskeletélni soustavy. Napravna ogat jsou nutna v blizké budoucnosti.

Hodnoceni podle Rula pro AP20:

nadlokti [pfedlokti| zapésti | rotace zapésti A . svalové zatizeni| silové zatiZzeni B C
2 1 3 1 3 0 1 - 4 \L
celkové skore
5
krk trup d.koncetiny B A svalové zatizeni| silové zatiZzeni _ D T
2 3 1 4 0 1 N 5

Tabulka 4- 16 Hodnoceni RULA AP20
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Pomoci Ruly vysI&8. kategorie— coZz znamena brzké pozadavky nasam

DalSi pracovidt je AP30. Na obréazcich jsou 8pvyznaeny uhly, které byly nagieny Qi
pracovni poloze.

o e

o
==

Obrazek 4- 17 Pracovni poloha na pracovisti AP30

Hodnoceni podle OWAS pro AP30:

Zada zkroucena 3

Ruce pod Urovni 1
ramen

Nohy stani 2

Zatizeni méné nez 10kg 1

Tabulka 4-17 Hodnoceni pozorovani AP30

Ziskali jsmel. kategorii, tato pracovni poloha nema tedy na obsluhu Zadwogdivy vliv a
nejsou nutna Zzadna opani.

Hodnoceni podle RULA pro AP30:

nadlokti |pfedlokti| zépésti | rotace zapésti A . svalové zatizeni | silové zatizeni B C
3 1 1 1 3 0 1 - 4 \L
celkové skare
a
krk trup d.konéetiny B . svalove zatizeni| silove zatiZeni _ D T
3 2 1 3 0 1 N 4

Tabulka 4-18 Hodnoceni RULA AP30
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Vysla 2. kategorig je poteba dalSiho hodnoceni.

Posledni pracovi§tAP40 ma pracovni polohy tené na obrazku takto.

Obréazek 4-18 Pracovni poloha na pracovisti AP40

Opet si mazeme vSimnout Uldl pracovni polohy, v kterych se obsluha nachazioTytly byly
napomocné pro hodnoceni metod.

Hodnoceni podle OWAS pro AP40:

Zada rovna 1

Ruce c,)be p?ze nad 1
drovni ramen

Nohy vzpfimené stani 3

Zatizeni pod 10kg 1

Tabulka 4-19 Hodnoceni pozorovani AP40

Nalézame se . kategorii, tato pracovni poloha nema tedy na obsluhu ZadwgBvy vliv na
muskuloskeletalni soustavu a nejsou nutna zadn&erda
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Hodnoceni podle RULA pro AP40:

levér.

nadlokti |pfedlokti| zapésti | rotace zapésti A N svalové zatiZeni| silové zatizeni _ C
2 1 2 1 3 0 1 - 4 \L
celkové skare)
3
krk trup d.konéetiny B . svalové zatizen] silové zatizeni _ D T
1 1 1 1 0 1 N 2
pravar.
nadlokti |pfedlokti| zapésti | rotace zapésti A . svalové zatizeni | silové zatizeni B
3 1 2 1 4 0 1 5 J/
celkové skare
4
krk trup d.konéetiny B . svalové zatizen| silové zatiZeni _ D I
1 1 1 1 0 1 N 2

Tabulka 4-20 Hodnoceni Rula AP40

Podle celkového skore, které u levé ruky vyslo 8 pravé 4, se nachadzime2v kategorii, je
potreba dalSiho hodnoceni.

Ve vSech pipadech se nalézame v narmpii praci na této lince nedochazi k vyraznym
néklonim trupu. Jak jiz bylo zmi&no na z&atku meteni RVL GAMMA je méieni pracovnich
poloh trochu zkreslené, tudiz tyto vysledky nemugsjt 100%. EBhem pracovni sgny je
moznost pozrnit pracovni polohu, pafpad si k vykonavané préci sednout na pracovni
Zidli, kterd mé i ogrku na dolni kogetiny.

Tabulka 4-21 maiedstavovat zhodnoceni metodami RULA a OWAS, jak ilkRlunu tak u
montazni linky Gamma. Jednotliv&islice u danych metod vyjddji ziskané kategorie.
Napriklad podle OWAS u montazni linky nejsou veétsing pripadi nutné napravna opani
nebo dalSi iareni. Oproti tomu MilkRun dopadl| odeo hire.

MilkRun Owas Rula RVL Gamma | Owas Rula
obrazek 3-1 1 4 AP10 1 2
obrazek 3-2 1 2a23 AP20 2 3
obrazek 3-3 2 4 AP30 1 2
obrazek 3-4 3 4 AP40 1 2

Tabulka 4-21 Vyhodnoceni RULY a OWAS

V piilohache. 9 a 10 jsou uvedena umdsi prvki na pracovisti a takeé tvorba layoutu pro
rozestaveni linek. Nutno podotknout, Ze tyto dispezana Witte doke zajiStné.

4.4 Pripadova studie sadou ErgoPAK

s £

Predposledni¢ast této kapitoly se zabyva dfenim pomoci ErgoPaku, ktery je popsan
v kapitole 3.2. Mteni probihalo pomoci inklinometru Vipac MilkRunu a pomoci
ergoGlove v pipadt linky RVL GAMMA.
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4.4.1 MikRun

Na obrazku 4-19 je rozdeni vagénku do jednotlivych pater, pro lepSi otemi. Graf 7
znazotiuje manipulaci v nejvySSim pa, tedy ¢tvrtém. Rot&ni pohyb rukou byl sniméan
v roviné xz dané zavedenym stadnicovym systémem, ktera je znazéra na obrazku 4-20.
Rovina utena aktivnimi rotéanimi osami inklinometru byla s rovinoxe totozna. Inklinometr
byl ptipevrén pomoci lékéské fixatni naplasti na béni straré paze pracovnika. Tim byla
zajis€na nehybnost samotnéh&anku inklinometru pro fesné miteni. Nasleda byl
inklinometr gipojen k rozb@ovaci [15].

Obréazek 4-20 Schéma postaveni pracovnikai¢i pracovisti [15]
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Graf 5 Pribéh ahli p¥i méfeni MilkRunu

Graf 7 popisuje manipulaci obsluhy wvrtém pate, kdy z&iname s hornimi kafetinami
podél €la, zvednutim kodetin pro material vdaném pat uchopenim, pokladanim materialu
na zem, vracenim zZp Na grafu jsou vidt nantiené minimalni a maximalni uhly. Podle
obrazku 4-20 se 0° naléza v ro¥inovnokEzné s podlahou, ovSem pro hodnoceni pracovnich
poloh se 0° naléza podél svislych hornich &etin, tudiz musi dojit k fepaitu, abychom
dostali uhel, ktery byl  manipulaci vykonan.

1) omin1= 108° 2)0tminz = 119°

270°-amin1= 270°- 108°=168° 270°-0min1= 270°-119°=151°
173°> oyim 151°> oyim

168°> 60° 151°> 60°

Tyto dynamické polohy jsou vyhodnoceny jako tgielné. Polohy nejsou podniny 2.
krokem, ndizeni vlady uvadi:

Praimérny hygienicky limit v nepijatelné pracovni poloze je 30 minut v osmihodinove
pramérné sngné. Doba trvani jednotlivych népatelnych pracovnich poloh nesmi byt delSi
nez 1 az 8 minut v zavislosti na typu pracovni goloHodnoceni doby trvani jednotlivych
negijatelnych pracovnich poloh se provadi podiglghy ¢. 5 k tomuto néizeni, ¢asti C,
obrazki ¢. 1 az 4. [17]

Tento pmérny hygienicky limit je v norné. Nedochéazi k delSimu trvani, nez je zde uvedeno.

Této poloze by se dalarpdchazet jinym rozloZzenim bedynek s materialemangownku.
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3) Olmax= 270°
270°-0emax= 270°- 270°=0°
V poslednim pipadt kdy nam vySel ahel 0°se jedna a pozici hornichdetim podél &la.

4.4.2 RVL Gamma

Zaneme pracovigm AP10 (graf 8), g mé&teni byla pouzita ErgoPAK GLOVE, kteroudha
obsluha na pravé ruce. Senzory byly upgwntakto: glove device 1 je palec, glove device 2
ukazovéek, glove device 3 prosdniek a glove device 4 prstefgk. Na grafu 7 si
povSimneme, Ze ip zatizeni palcem jsme dosahli sily 7,3Nfi pukdzovdku 18N,
prostedntek dosahl sily 2,7N a prstefgk 1,3N. Nejvice zatizené jsou prvni dva prsty.egeal
a ukazovéek. Stava se takipcinnostech, kdy séep indikatoru navlée pruzina indikatoru a

pii nasazeni pruziny néep v domku.
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Graf 6 Hodnoty pro pracovisté AP10

Na pracovisti AP20 (graf 9) byly senzory nastavestgjreé jako u pracovidt AP10. Z neieni

si vSimneme, Ze nejvice je zatizen ukazmlg ktery ma naréfenou hodnotu 27,4 N. Stava se
pfi ¢innosti, kdy se dava klin s pruzinou do domku. D&klec ma hodnoty 7,3 N,
prostedniek 4,7 a prstedek 8,9N. Jsou zde uvedeny pouze grafy pro prviiighacovisé. U
obou zbyvajici vysly sily podol#ntudiz zde nejsou uvedeny.
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Graf 7 Namérené hodnoty pracovisé AP20

Byly provedeny vypéty podle normyCSN EN 1005 -3 + Al Bezpénost strojnich zaizeni
— Fyzicka vykonnost ¢lovéka — Cast 3: Doporuéené mezni sily pro obsluhu strojnich
zarizeni.

Budeme postupovat podle vzorég, = Fg x my X ms X mq kdy si nejprve utime siluFg,
v haSem pipact jsme u profesionalniho pouzitidni prace, tedy 250 N. Druhy krok je deni
si m,, ktery predstavujecinitel rychlosti, tabulka 3-31. V naSemiipadt se pohybuje
v hodnot 0,8, ¢innost vyZaduje zjevny pohyb. Dale sicime cinitel frekvencem;. Posledni
co si musime uiit je ¢initel doby trvanimg hodnotu mame 0,8, pohybujeme séase 7,5h za
smEnu.

63



Zapaddeska univerzita v Plzni. Fakulta strojni.

Diplonmfoprace akad. rok 2012/2013

Katedra péimyslového inZenyrstvi a managementu

Bc. Dominika Ptédkova

Cinnost meesi:_)n'i‘:lni Domaci pouZiti
pouziti
FavN Fev N
Ruéni prace {jednou rukou): 250 184
VynaloZena sila
Prace paZe (vsedé, jednou rukou):
dovnitf == ven - nahoru 50 k1]
tlagit — dolu 75 44
CC& I - ven 55 31
thoout | gounitr 75 49
- ftlageni
nahoru - s oporou trupu 275 188
| bez opary trupu 62 a0
E c:iu:u — taZeni
— s oporou trupu 225 169
- bez opory trupu 55 28
Prace celého téla (vstoje)
- taceni 200 118
- taZeni 145 96
PauZivani neZnich ovladacu (vsedé,
2 .—:‘E 5 oporu trupul; 250 154
ﬁ - kotnikem 475 308
— celou nohou
Tabulka 4-22 Maximalni izotermicka sila Rz [16]
Rychlost Ne Ano
Cinnost nevyzaduje Zadny nebo veimi | Cinnost vyzaduje zjevny pohyb.
pomaly pchyb.
my 1,0 0,8
Tabulka 4-23 Cinitel rychlosti m, ve vztahu k rychlosti pohybu [16]
Doba akce Frekvence akce (min™')
Min =02 =>02-2 >2-20 =20
<0,05 1.0 0,8 05 0.3
> 0,05 0,6 0,4 02 nepouzitelné

Tabulka 4-24 Cinitel frekvence my [16]

Tentocinitel je definovan jako rychly sled opakovanychhyi, ktery vedecasto ke vzniku
Unavy, a snizuje seffpom maximalni vynakladana sila.cihky Unavy vyplyvaji z doby trvani
kazdé jednotlivé akce (doby akce) a frekvence jkikonavani Bhem chodu stroje [16Pro
nas ipad je mO0,8.
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Doba trvani (h) <1 21-2 ~0_8
my 1,0 08 0,5
Tabulka 4-25 Cinitel doby trvani my [16]
AP10 |Palec MAX 7,15| N |Ukazovacek |[MAX 17,9 N |Prostfednicek |MAX 2,7 [N |Prstenice|MAX 1,3 [N
AP20 |Palec MAX 8] N |Ukazovacek |MAX 20,1| N |Prostfednifek |MAX 54 [N |Prstenice|MAX 89 [N
PRUMER 7,6 N 19,0 N 41N 51N

Tabulka 4-26 Namgiené hodnoty sadou ErgoPak

Limity dle CSN EN 1005-3 : 2009

Fg pro profesionalni pouZiti 250 N
Cinitel rychlosti my 0.5
cimitel frekvence m; 0.8

¢initel doby trvani my 0.5

sniFena vyvnakladana sila Fg,

Fe,=Fgim,xmsx my 80N

Obréazek 4-26 Vysledna hodnota E;

Obrazek 4-21 ukazuje vypet snizené vynakladane sily, vySla 80N

. Tuto sildéme brat pro

vSechna pracovi§t u vSech pipadi se jedna o stejny vyget a izotermicka sila bude vzdy
250N, protozZe se jedna stale aimil prace na montazni lince a ostatimitelé také #istanou

stejné.

palec 7,3N palec 7,3N

ukazovacek 18N ukazovacek 27,AN

prostiednicek 2,7N prostrednicek 4,7N
prstenicek 1,3N prstenicek 2N

Tabulka 4-27 Porovnani nanétenych hodnot ErgoPakem

Ani u pracovisé¢ AP10 a AP20 nedochazi kesahu 250N, podle tabulky 4-27, vSe je

v poradku.
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5 Navrhy reSeni

Tato kapitola se po zhodnoceni gasného stavu bude zabyvat napravnymi navdseni,
které byly navrzeny.

5.1 MilkRun

Analyza sodastného stavu MilkRunu vySla pa@mmé dobie, navrhy které jsou zde uvedeny by
méli byt napomocné ke sniZeni manipulace nad Uroamen a k snizeni rizika spadnuti
bedynek z vagonku.

Ve ¢tvrtém pate smi byt uloZen pouze jeden obati pbéasném sledovani séchto obah na
vagonku naléza i 6 na sébJe tim poruSen iedpis a bezpmost na pracovisti. Aby se
piedeslo shromatovani prazdnych obalve ¢tvrtém pate (nagiklad 6 obaili na sok) bylo by
dobré standardni dodrzovani 3 vagaonkento teti vagonek, ktery je uveden na obrazku 5-1,
by pomohl zamezitasté manipulace nad Urovni rameti, @debirani pradzdnych ohal Pi
shromad’ovani prazdnych obalna tento videk by byla eliminovana rizika spadnuti bedynek,
at’ uz prazdnych nebo pinych s materidlemcéretého patra. Nehrozilo by porani obsluhy,

¢i jiného pracovnika, ale také poSkozeni materialu.

Obrazek 5-1 vozik na prazdné obaly

Nyni se gesouvame ke standardu nakladani vagonku. Zavéptéstastaveny systém pro
nakladani vagoénku, jako je nastaven ve fifo regldlea hale F. To znamena, Ze v&rtém
pate vagonku bude material stejné hmotnosti, jakoctatém pate fifo regalu, v tomto
piipadt 10kg. To samé pro ostatni patra. Na obrazku 5-aterné hmotnostni rozteni,
takové rozdleni by tedy né¢lo odpovidat i vagonku.
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: IV. patro - max. 155cm |

BB

o oo |
| patro |

Obrazek 5-2 Navrh na nakladani voziki

Dale by i obsluze MilkRunu by nili byt dva lidé. Jeden, ktery obsluhuje vagénekoanasi
bedynky s materidlem na pracovistich a druhy taggk, ktery neni extra zavisly na stanovisti
MilkRunu, ale zandfuje se na dopkni Kanban krakiek u jednotlivych pracovi5(dodrzeni
stejné trasy jako obsluha MilkRunu). TentéSak by mohl byt ndpomocen i Vipac, ze
obsluha MilkRunu bude ptg#bovat pomoct f manipulaci s gjakym materialem. V fipad
obrazku 5-4 nafiklad s manipulaci bedynek v prvnimctvrtém pate. Bohuzel se to r&eni
moc nedodrZuje, proto bych volila zavézt toto dpat jako standardni.

Obrazek 5-3 Vlakek s Zenskou obsluhou

Jako posledni navrh na napravné éeat je zmigno gipevnéni barevného zrni na horni
okraj vagonku, které by zido do jaké vySky, mohou byt dany bedynky vvrtém pate. Ri
prekrateni barevného zitani bude bedynka uloZzena do jiného patra¢tQyy se tim pedeslo
piipadnému padu bedynek z vagonku a vzniku pracovaibau.
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5.2 RVL Gamma
Po analyze saiastného stavu byly navrzeny ndpraveaeni tyto:

= Rotace pracovniho po jednotlivych pracovistich nédmi linky,
= piikoupeni pracovni Zidle,

» nakup ergonomické rohozky,

= navrh gikoupeni stanice na dorsleévani grifu.

Obsluha si sZovala na necitlivost pr8tpo skorgeni snény, je to zgisobeno vykonavanim
monotonni prace. Rotace pracovinilbby mela zamezit monotonnosti prace a snizeni
necitlivosti rukou. Pracovnici maji ve speétesti dw pétiminutové pauzy na oddych a déle
pak hlavni 30 minutovou pauzu na swau. Tyto pestavky jsou rozéleny po 2h prace. Po
kazdé této pauze by #o dojit k prostidani pracovniku na jednotlivych pracovistich.
Nedochazelo by k takové monotonnostiidali by se pracovni polohy praci a pracovnik by
nentl po konci sngény byt tak unaven. Rotace by byla ndpomocnd iipac onemocgni
n¢kterého z pracovnik Tim Ze by vSichni byli zateni na vSechna pracowvislinky, by bylo
zamezeno nedodrZeni normy kigmd: nemoci.

Na celé lince je pouze jedna pracovni zidl&dBnim Zidle by se mohli pracovnici viceisiat
v sezeni, stani a polo stani, dochazelo by tak &&l&ni poloh pi praci a kéast&nému
odpainku dolnich kogetin. Tato pracovni zidle méa nezavislé nakidpsedaku a opky, dale
ma i ogrni podporu pro dolni kotetiny. Takovéato pracovni zidle stoji 1906K

Obrazek 5-4 Pracovni zidle[19]
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Prikoupeni ergonomické rohozky. Tato tzv. protiGnasowhoZ je napomocnaipamestnani
ve stoje. Stoj by il byt pohodIrgjsi diky vzduchovym bublinkam, které tato rohoz rihoz
ma také nakhoveé hrany. TudizZ je oS&no zakopnuti a pracovni Urazigmben rohozi. Cena
téchto rohoZi se pohybuje od 50G Ko 1500 K.

£ I"I
-y

Obréazek 5-5 Ergonomicka rohozka [20]

Jako posledni navrh je uvedentikpupeni stanice na dotlani grifi na pracovisti AP30. Tato
stanice by se nachazela mezi pracaviSP30 a AP40. Redchazelo by se tim bolesti zZégi a
byl by zde mozny potencial pro snizeni pracovnilyi&lg. Obsluha by nasadila grif do prvni
polohy, jak je vidt na obrazku 5-6 a odeslala by ji do stanice, kgedbSlo k zaméknuti
grifu. OvSem pikoupenim této stanice by doSlo k prodlouzeni mantalinky. Cena této
stanice na dotkgeni grifii se pohybuje do 15 000 euro, tudiz 375 000 K

Obrazek 5-7 Grif po domé&tknuti
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Obrazek 5-9 Stanice na dotlgeni

Za zminku stoji je&ttici, Ze Witte nabizi formou benefiurcité zangstnaneckeé vyhody, které
by mohly byt vyuzity jak v pipac MilkRunu tak i v pipadt RVL GAMMA. Mezi benefity
Ize najit izné lazéské domy v okoli, kde je moznosianych masazi, nebo moznost navstivit
bazén. Tyto procedury by byly napomocné jdeveé od bolesti zad, rukou a jinych. Také jsou
tam zahrnuty ¥zné lékarny, oni optiky a mnoho dalSich. Tyto zastnanecké vyhody by
mohli byt pripomenuty pedakem f diskuzi s dIniky. Priloha ¢. 11 je jmenny seznam
zamestnaneckych benefit
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Finartni vyhodnoceni:

pracovni Zidle 1905 K¢
ergonomicka rohozka 1500 K¢
stanice na domackavani grift 375 000 K¢

Tabulka 5-1 Finanéni zhodnoceni

Celkové naklady na gtzeni navrli, které jsou vySe uvedeny k&nili 378 405 K¢.
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Zavér

Cilem této prace byla analyza pracovnichézat Prace byla rozilena na teoretickou a

praktickou ¢ast. Déle byla popsana montazni linka a metoda Riilku, na kterych byly

provadny analyzy zatzi. Analyzy zatzi byly provedeny pomoci metod OWAS a RULA a

ergonomickou sadou od spoiosti HOGGAN Health Industries. Metody spolu
s ergonomickou sadou jsou téZ popsany v teoretiélsfi.

Praktickacast zé&inala analyzou sauastného stavu, kde byl vyhodnocen dotaznik NQ,ykter
byl ndpomocen § odhaleni problémovyché¢éasti lidského dla. DoSlo k vyhodnoceni
pocitovani bolesti jednotlivyclEasti a také k vyhodnoceni nd¥étiékare s €mito problémy.
Poté byly realizovany metody OWAS a RULA a jejictyhodnoceni. Jako posledni byly
provedeny narry sadou ErgoPak.

Posledni kapitola diplomové prace se zabyva napnavmopatenimi, které byly navrzeny na
zaklad zjistenych nedostatk sowasného stavu.Najlad pro pracovi&t montazni linky RVL
GAMMA byla navrzena napravna opehi, kdy by dochézelo krotaci pracovijkdale
piikoupeni pracovni Zidle a ergonomické rohozkimz by se dala obgmit pracovni poloha
popipad snizit ukité bolesti.

Je na spoknosti, jestli vyuZije a realizuje tytotfpoZzené navrhy na zlepSeni s@stného
stavu.

72



Zapadadeska univerzita v Plzni. Fakulta strojni. Diplonfoprace akad. rok 2012/2013
Katedra pimyslového inZenyrstvi a managementu Bc. Dominika Ptékova

Pouzita literatura

[1] Psychicka z&?. In: Wikipedia: the free encyclopedjanline]. San Francisco (CA):
Wikimedia Foundation, 2001- [cit. 2012-11-27]. Dophé Z:
http://ebozp.vubp.cz/wiki/index.php/Psychick%C3%A%C3%A1t%C4%9B%C5%B
E

[2] PhDr. V. BLAZKOVA. Statni zdravotni Ustav. [unor @8]. [cit. 2012-10-12]. Dostupné
z: http://www.szu.cz/tema/pracovni-prostredi/psyg&ia-pracovni-zatez

[3] BURES, Marek:Rizeni a organizace prace: Ergonomie. BjZ&ednaska, Zapadeska
univerzita, FST, katedra KPV

[4] Fyzickad za¥z. In:Wikipedia: the free encyclopedjanline]. San Francisco (CA):
Wikimedia  Foundation, 2001-2010 [cit. 2012-11-17]. Dostupné  z:
http://ebozp.vubp.cz/wiki/index.php/Fyzick%C3%Al E386A1t%C4%9B%C5%BE

[5] BRHEL, P. Doc., MUDr., CSc. aj. Profesionadlnemoci pohybového aparatu a nierv
korcetin z dlouhodobého nadimého jednostranného  rgZovani.
http://www.nemocizpovolani.cz/doppost_JNDZ.6dfS JEP, 2001

[6] Z&kony pro lidi: Bredpis¢. 290/1995 Shionline]. 2010 [cit. 2012-11-06]. Dostupné z:
http://www.zakonyprolidi.cz/cs/1995-290

[7] Mlad4 Zena: Damsky portal Mladé Fronty. Mladéna [online]. 2005-2011 [cit. 2012-
11-27]. Dostupné z: http://mladazena.maminka.ciggtsidetail.php?id=400627

[8] WITTE Automotive.Klicové koncepty pro automobilovyésyonline]. 2005 [cit. 2012-
10-30]. Dostupné z: http://www.witte-automotive.cz/

[9] SCHACHERL, NorbertUplatreni modernich logistickych metod ve vybraném
podnik[online]. [s.l.], 2008. 50 s. Diplomova prace. JIMESKA UNIVERZITA V
CESKYCH BUDEJOVICICH - Ekonomicka fakulta - Katedr#izeni . Dostupné z
WWW: http://theses.cz/id/shawzt/downloadPraceCangtipldno_8726

[10] VALECKOVA, Alena. www.bozpinfo.cfonline]. 2008 [cit. 2012-24-11]. Moderni metody

% hodnoceni ergonomickych rizik. Dostupné z WWW:
http://www.bozpinfo.cz/win/josra/josra-01-2008/noweetody valeckova.html. ISSN 1801-
0334

[11] www.ttl.fi [online]. 2009 [cit. 2010-12-08]. OWAS. Dostupné aAWWW:
http://www.ttl.fi/len/ergonomics/workload exposurestimods/table and methods/Docu
ments/OWAS.pdf.

[12] http://www.hogganhealth.net/welcome/index.php

[13] TOUSOVA, E. Moznosti vyuziti modernich ergomackych mtidel. Plzei, Diplomova
prace. Zapadgeska univerzita, FST, katedra KPV

[14] Ergonautas.upv.eqonline]. 2006 [cit. 2013-01-08]. OWAS. Dostupné WWW:
http://www.ergonautas.upv.es/metodos/owas/owasaphg.

[15] FUKSA, O. MoZnosti vyuziti sady ErgoPak prlkacni. Plzei, Bakal&ska prace.
Zapadgeska univerzita, FST, katedra KPV

73



Zapaddeska univerzita v Plzni. Fakulta strojni. Diplonmfoprace akad. rok 2012/2013

Katedra pimyslového inZenyrstvi a managementu Bc. Dominika Ptékova

[16] CSN EN 1005-3 + A1Bezpeénost strojnich z#zeni: Fyzicka vykonnostoveka - Cast 3

[17]

[18]

[19]

[20]

[21]

[22]

Praha: Wad pro technickou normalizaci, metrologii a statkiiSebnictvi, duben 2009.

Sbirka zakofi ¢. 68/2010 Sb68. narizeni vlady, ze dne 22. Gnora 2010, kterym gaim
narizeni vlady. 361/2007 Sb., kterym se stanovi podminky ocheaingvi pi praci.

BURES, Marek: Ergonomické metody a analyzy:g&momie. Plz#, Prednaska,
Zapaddeska univerzita, FST, katedra KPV

Interion.cz: H¥zda v nabytkulnterion.cz: H¥zda v nabytkiionline]. Orlova, 2010
[cit. 2013-05-13]. Dostupné z: http://www.interi@a/pracovni-zidle-1290-5000-pu-
asyn/

Bortex s.r.o.: Ergonomickeé rohoZBortex s.r.o.: Ergonomické roho}enline]. Bobrov,
2010 [cit. 2013-05-14]. Dostupné z: http://www.extsk/product/sk/Rohoz-Bubble-
SOF-TRED-zlto-cierna

Siegfeld 3D Design. Siegfeld 3D Design [amdi]. 2008 [cit. 2013-05-16]. Dostupné z:
http://www.siegfeld.com/en

Ceska republika. Ndzeni vlady 361/2007. IrSbirka zakoi. 2007. Dostupné z:
http://portal.qgov.cz/app/zakony/zakonStruct.jsp BzakidBiblio=65267&nr=361~2F2
007&rpp=15#local-content

74



Priloha ¢. 1
Interni gredpis pro manipulaci stbmeny



Bezpd&nostni piredpis pro manipulaci s materialem

Bezp&nostni zasady

Bezpe&nostni zasady i ru ¢éni manipulaci
« Odstranit nadbytsé manipulani tkony - zbyvajici usnadnit.

* DodrZovat zasady spravného zdviharermaseni a ukladantémen.

nejblize.
* Pfi vodorovném pemig’ovani iemen mezi pracovisti se snazit, abfeimeno astalo
ve stejneé vysce.

* Zajistit stabilitu vytv&enych stoli, hromad a hranic.

* Rueni dopravni progedky tlatit zezadu - nikdy z boku.

Zasady pri manipulaci s materialem a skladovani
+ Nepodcéovat provadnou manipulani cinnost a nepecaiovat svoje schopnosti.

* NeprettZovat stroje a prosgedky uzivané p manipulaci s materidlem a skladovani.

 Dodrzovat péjezdnost a pichodnost komunikaci - neodkladat nefettny material do
komunik&nich a manipulé&nich tras.

* Alkohol a jiné navykové latky, nepétna pracovist.
» DodrZovat stanovené pracovni postupyazivat pidélené OOPP - chrani zdravi.

Zdravotni_rizika a opatieni k ochrané zdravi pri ruéni_manipulaci s
bremeny

Ruéni manipulaci s lemeny se rozumiippravovani nebo noSenidmene jednim
nebo vice zawstnanci ¥etrg jeho zvedani, pokladani, strkani, tahani, posunovébo

piemig’ovani, které v dsledku vlastnosti i@mene nebo néfznivych ergonomickych
podminek zahrnuje zejména moznost poskozenipatastnance.

Rwni manipulace siemeny jako rizikovy faktor musi byt omezovana. Pdke rwni
manipulace siemeny nevyhnutelna, musi byt pracovigspdadana tak, aby byla manipulace
s k‘remeny co nejbezaéjSi a neohrozovala zdravi z&stnané. Musi byt &inéna vhodna
organiz&ni opateni a pouzity vhodné mechanéa prostedky k omezeni rizika, zejména
poskozeni pate. Podminky dané prace musi byfeg jejim zahajenim posouzeny a
vyhodnoceny zejména po strance vlastnogtiniene a musi bytijjata opateni gredevsim k
ochrart bederni patiee pred jejim poSkozenim.

Zamestnanci musi byt fed zahajenim prace spojené mumanipulaci s femeny
sezndmeni s vSeobecnymi Udaji a podle moZnospirésnymi Udaji o hmotnosti a vlastnostech
bifemene, o umishi jeho €ZiS&, o jeho nejzsi strad a s gesnymi Udaji 0 spravném
uchopeni a zachazeni gemeny a s nebezpien, jemuz mohou byt vystavenitipnespravné

rucni manipulaci s bemeny, zejména:



a) s moznosti posSkozeni bederni patgri oté&teni trupu, prudkém pohybuiémene,
vratkém postoji, fi zvySené fyzické namazefigxcentrickém umighi t€zZist bremene,

b) s nedostatky, které &uji manipulaci, zejména nedostatek prostoru veléw snéru, prace
na nerovném, kluzkém a vratkém pracovnim povrchu pgace v nevyhovujicich
mikroklimatickych podminkéach,

c) se stavy, které zvySuji riziko posSkozeni éatezejména $lis ¢astd nebo #iliS dlouho
trvajici fyzickh namaha, nedostaty telesny odpdinek, nedostatsma doba na zotaveni a
vnuceneé tempo prace.

Rizika Graza p¥i ru ¢ni manipulaci a moznosti jejich snizeni

Pro moznost &nné prevence je idezité poznat i jednotliva rizika, ipdchazejici Uramn,
véetng moznosti jejich posuzovani, hodnoceni, ale zejmadimainace.(8 103 Zakoniku prace).

Vznik Grazi pii ruéni manipulaci je podmin nasledujicimi skupinami rizik:

1) Rizika spojend s dotknutim se manipulovaného Pemene, predstavujici nap
nebezpé porargni ostrymi hranami manipulovanych, resp. dopravgedn biremen -
predmeta, vycnivajicimi Hebiky, pasky obdl ¢i fixacnimi pasky,drsnym nebo nerovnym
povrchem, tiskami, vysokowi nizkou teplotou, chemickymidinky apod. Uvedena rizika
existuji vzdy, je-li temeno v klidu nebo v pohybu,

2) Rizika vyvolana manipulaci s b*emeny, spojend nap s nebezpdm padu emen
chybnou manipulaci s ibmenem, velikou hmotnosti fdmen, Spatnymi Gchopovymi
moznostmi, Spatnym technickym stavenietmene, nevhodnou konstrukci manipuigh
pomicek nebo jejich Spatnym technickym stavem atd. Wwedrizika jsou tim #tSi, ¢cim vysSi
jsou hmotnosti manipulovanéhddmene a rychlosti provédé manipulace,

3) Rizika spojena s pracovnim prostorem, predstavujici nap nebezpé& padu
zanestnance, resp. fyzické osoby, vyvolané nevyhovaojicstavem podlah, komunikaci,
pracovnich ploch - zejména jejich kluzkosti, nerosti, vymoly apod., dale pak
nedostattnym manipulénim prostorem, fekdzkami na komunikacich a dalSich
manipul&nich plochach atd. Obdobnako v predeslém fipads, i zde jsou jednotliva rizika
tim vetsi, ¢im vySSi jsou hmotnosti manipulovanéheeimene a rychlosti iemig’ovanych
bremen.

Je nutno si usdomit, Ze uvedena rizika vSech skupin se mohou projevit zcela nezavisle, a to
jednotlivé ¢i souwtasré. Moznosti odstragni, piipadré omezeni uvedenych rizik za stasného
stavu rigni manipulace s materidlem jsou dany zejmémaito faktory:

1. prioritné odstragnim ruéni manipulace - nahrazenim dni manipulace manipulaci
mechanizovano(g 103 Zakoniku prace),

2. sekundar&
- nahrazenim zr¢ rizikovych ¢innosti¢innostmi meég rizikovymi,

- Upravou manipuknich prostoit a ploch, jakoz i komunikaci a podlah, kde je prdiada
rucni manipulace,

- zmeénou technologickych posttip



- vybavenim zamstnané vhodnymi manipulénimi pontickami pro usnadii rueni
manipulace,

- psychickym a fyzickym stavem zasstnané provadijicich rtni manipulaci,
arovni znalosti zasad spravné a bezgerweni manipulace,

- vybavenim zarstnané vhodnymi osobnimi ochrannymi pracovnimi priestky.

Zakladni rizika spojena s dotknutim se *emene a moZznosti jejich snizeni

V této skupirt rizik se vyskytuje zejména:

1) Riziko bodnuti, pichnuti, resp. propichnutiptislusnécésti €la, zvlase ruky a to:
- Zejména pi cileném uchopeni ostrétioSpicatého pednmtu,

2) Riziko porezani, resp.uiznuti - zejména rukyi dalSichéasti €la a to zejména:
- P¥i uchopeni ostréhoi Spicatého pednttu,

- P¥i prasknuti, zlomeni uchopenéhgepgnttu,

3) Riziko od¥eni ¢i sedéeni - zejména kZe na rukou a to:

- Zejména pi sesmeknutéi vysmeknuti uchopeného drsnéhi@gnetu,

4) Riziko poleptani- zejména rukou a event. i dalSi¢asti €la, zvIaSt pak:

- Pri vystriknuti, vyliti, rozliti ¢i vysypani chemicky agresivni latky v okamZiku uglemi,

Zakladni rizika vyvolana manipulaci s biemenem a moznosti jejich snizeni
Ke skupire rizik vyvolanych manipulaci sflemeny pat:

1) Riziko vysmeknuti biremene z ruky,které @i ptenaSeni femen zjisobuje zhruba 1 Uraz
Zamestnanci, resp. fyzické osélvypadne penasSeny fedmeét z ruky a zmisobi mu obvykle
Uraz dolni kodetiny. Zdanliw je ¢asto vyskyt tohoto Urazovéhcejd@ zaviren predevsim
selh&nimtloveéka.

2) Riziko prirazeni biremenem,vnikajici nefasgji pii svislém ukladani temene. V této
souvislosti by &Z8i gedntty, manipulované bez manipulaich poniicek nely byt zasadg
ukladany vzdy na podlozky vysoké alesp80 mm, aby mezi f'emenem a uloznou plochou
zastala bezp&nostni mezera pro moznost vsunuti pratky. Timto zgisobem nerze dojit ke
skiipnuti nebo firaZzeni k tlozné ploSe.

3) Riziko sesuti kremene, vznikajici zejména # odebirani pedneta z loZznych ploch
dopravnich prosedki, z hromad, stol a hranic. Jehoiiinou je obvykle nespravny #gob
odbkiru nebo nesprawulozené pedntty. Moznosti prevence jsou zde omezeny.

4) Riziko prirazeni dopravnim prostredkem, které je nejastji vysledkem Spatné
manipulace s voziky - bezmotorovymi dopravnimu pi@sky. Jejich obsluhy obvykle neznaji
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zasady spravneho ovladani vokikdopravnich prosedki), ¢imz vznikaji zbyténé ¢asto i
nejzavazwSi Urazy. Obech plati zdsada, Ze obsluha vzhledem k voziku - daepiau
bezmotorovému prostdku, ma byt na druhé strgnnez kam se bude pohybovat vozik
(dopravni progtdek) svoji setrwaosti.

Z uvedeného vyplyva, Zerpjizde po rovirg by obsluha nila byt za vozikem - jinymi slovy:
tla¢eni bezmotorovych dopravnich a manipulé&nich prostiedka je bezpe&néjSi oproti
jejich taZeni. Fxi jizdé po svahu musi byt obsluha vzdy &mem do svahu, 2ehoZz vyplyva, Ze
pii jizdé do svahu dopravni prostedek tahneme a i jizdé ze svahu jej brzdime -
pridrzujeme zezadu.

Obsluha voziku musi mit dobry vyhled na komunika&eistu, resp. manipulai plochu. Z toho
plyne, Ze pi tlaceni voziku musi byt vySka nakladu jen takova, @&hywek obsluhujici vozik
pies ndklad dofe vidkl. S vyhledem na podlahu, apod. souvisitigady Uras, kdy obsluha
tahne vozik a ki pozpatku, pitom zakopne, upadne a vozik na ni najede.

Voziky by v Zadném fipad nently byt tazeny nebo tkeny z boku. V tomto fipad se

jednak snadno dostane noha obsluhy pod kolo vozjgdnak niize pohybujici se vozik
prirazit dalSi osobu ke zdem, slowup, zarubniméi jinym prekdzkam, které &tSinou zuzuji
prajezdni profil grislusné komunikace.

Zavazné Urazy jsou registrovanyi gatahovanidzsich vozik do omezenych prostbr nag.

do vytahi, kontejnet,, loZnych ploch ndkladnich vozidel apod. Obsluhaydbe vstoupi do
takového prostoru a nasletipfitahuje vozik k sob. Rozjety vozik ale nedokdze v omezeném
prostoru zastavit a tento nasledpiirazi obsluhu ke $nh¢ vytahu apod. Spraenby m¢l byt
vozik do takovychto prostarzatlatovan a poté zezaduriprzdén. Fi tomto postupu nerize
byt obsluha firazen&’i jinak zasazena pohybujicim se vozikem.

Zakladni rizika spojena s pracovnim prostorem a mohosti jejich snizeni

Nejvétsi vliv na arazovost f ru¢ni manipulaci s temeny maji komunikace a dale pak
manipul&ni plochy, neb6é se na nich réini manipulace népsgji provadi. Ve vazb na
pracovni prostory jsou zaznamenavana zejména nigtedzika:

1) Riziko uklouznuti, vlivem kterého dochazi n&stji k Urazam. Zakladni podminkou
vzniku uklouznuti je nedostatea teci sila mezi povrchem podlahy, resp. terénu a natio
obuvic¢loveka.

Riziko uklouznuti s ohledem na svoiji celospi#askou zavaznost je zpracovano v samostatné
Casti.

2) Riziko zakopnuti, které se podili na horizontalnich komunikacich oceal Urag. V 75 %
dochazi k zakopnuti vliivem nepidku na komunikacich a pracovnich plochach, kdel jso
odkladany pedmety, které tam zasadmepati.

Zakladem prevence proti zakopnuti by v pryéd mel byt poradek na komunikacich,
podlahach a pracovistich, déle pak barevn&enavsech pekazek, které nelze odstranit a to
pomoci bezp&nostnich bareyCSN 1SO 3864 /01 8010/)

3) Riziko podvrtnuti nohy, které se z vice jak 50 % podili na Urazovosti véana
horizontalni komunikace. Hlavniiigina €chto Uraz souvisi b’ s neopatrnou alzi, nebo
drobnymi gekazkami, které se vyskytuji na komunikacich, pradoh plochach atd.



Bezp&nostné hygienické zasady r&ni manipulace

Uchopeni lFemene

Zpusoby uchopeni

Pt uchopeni bemene pouze kogiky prsti dochazi jednak k nejistému uchopeni, alecssum®
i kK nad-mernému tlaku na koniky prsti. Timto zpisobem vznika i mistnifetizeni malych

svali a Slach rukou. Naopakftipuchopeni Bemene do celé dl&nse snizi mistni svalové
zatiZzeni a satasré i moznost vysmeknutii vyklouznuti manipulovanéhoibmene.

Rozpéti rukou

Pti uchopeni bBemene je ieba ve vSech mozZznychripadech dodrZzovat zasadu, Ze réip
rukou, které uchopiiemeno, ma byt iiblizn¢ shodné s &i ramen. Lze tedyici, Ze vhodna
poloha hornich kotetin je tehdy, jsou-li kolmo k temeni. RiliS zeSiroka uchopené&émeno,
obdobr jako bremeno uchopené rukama blizko u sebe, klade na&gta@nce fi jeho zvedani
zvysSené fyzické naroky.

Uchopeni hmotrgjSich biremen

Pokud méme v umyslu zvedatZ8i - hmotrjSi biemena, nili bychom si u¥domit, Ze je
musime uchopit f zvedani tak, aby abruce byly rovnongrn¢ zatizeny. Vzdy bychom se
méli vyvarovat zmsobu uchopeni flemen, kdy nap hmotnost manipulovanéhotdmene
spaiva pouze na jedné ruce, zatimco ruka druterteno pouzeifdrzuje.

Drzeni téla pri zvedani a pokladdani l'emen

Zvladani bremen

Bfemena mMzeme v zasadzvedat dvojim zpsobem, a to zigdklonu, nebo z padpu.Jediné
spravny zpiasob zvedani lfemen je z podepu! Pfi zvedani Bemen timto zfisobem
vykonava hlavni praci svalstvo nohou, které je puto ¢innost uzfisobeno. Pokudiiemeno
zvedame z fedklonu, vyazujeme nejsilgjSi svalstvo nohou Zinnosti a namaha jerpnasena
na pongrné slabé svalstvo itiSni a bederni. Zvedanitédmen z pedklonu je nespravné a
nebezpeéne, a to jednak pro nerovna@meé zatZzovani meziobratlovych plotének, jednak pro
pietZzovani kloubnich spojeni v oblastiikokycelni.

Nadlehéeni biremene [¥i jeho zvedani

Pri sledovani cel&ady nasSich spoluafani, ktefi i s viditelnou lehkosti dokazi zvednout i
relativne téZky prednet, piichdzime k nazoru, Ze se aniéni manipulace siemeny neobejde
bez zkuSenosti, které by aleély byt podlozeny teoretickymi znalostmifiRéto prilezitosti Ize
uvést, Ze Skola Zivota je sice to nejcé&jim, co Ize z praxe ziskat, Zel v naSetfipact byva
.Skolné" az ilis vysoke.

Pruznost zvedanych lifemen

Pfi zvedani lemen je vhodné vyuzit moznosti jejich nadiehi, a tim i snizeni fyzicke
namahy. Jako ifklad Ize uvést pruznou kovovou dytrubku a obdobné materidly. Pokud
budeme zvedat pruznyrgdnmet v okamziku, kdy jeho konce pruzi smem dofi, musime
vynalozit &tSi Usili ve srovnani s okamzikem, kdy konce prsibérem nahoru.
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Ruéni premisovani bremen

Pirenaseni lfemen

Pro pgendSeni temen plati obdobné zé&sady jako pro jejich zvedadeikelné drzet bemeno,
pokud mozno, v blizkosti¢zist téla. Cim vice se vzdalujeskist biemene od svislé osy
prochazejici&zistm c¢loveka, tim je manipulace sibmenem namahajgi. Drobné pednety
je &elné genaset viiznych kosSich, bedynkachjgpravkach apod., nebay jsou pro réni
prenaseni uzjsobeny. Tvaro¥ nevhodna temena staticky z&kuji svalstvo ramene a paze uz
jen @i jejich drzeni dale oddla. Je nutné se vyvarovat takovychisphi pirenaseni temen,

které snizuji pohyblivost za#éstnance, fipadré prekdzi v rozhledu, 2£uji dychani, pop
narusuji krevni oth. Zcela nevhodné je i vykléni do stran.

Rychlosti prendseni

Pro hospodarnost vykontlovéka pri pienaseni femen ma velky vliv a vyznam i rychlost,
kterou je lemeno penaSeno. Malé rychlosti znamenaji mifddre vysoky energeticky vydaj
na jednotku drahy, podobBnjako rychlosti #ilis vysoké. Nejhospoda¥si jsou rychlosti
stredni, i kterych je energeticky vydaj nejmenSi. Takovatgchlost je vSak znmé
individudlni. Zavisi totiz na &ku, fyzické zdatnostélovéka, délce kroku apod.

Pifenaseni v rukou

PrenaSeni temen v rukou je vhodné pradmena sedniho objemu na vzdalenost 10 - 15 m.
T¢lo zamestnance by o byt co nejmén vychyleno od své osy, nebwétsi odklon od osy
téla zvySuje statickou namahu organismu za ¢éssmého snizovani jeho stability. Zcela
nevhodné je fenasSetdZsi a €zka k'emena na fedlokti a ve s¥Sené ruce, nelvdyto zpisoby
znamenaji znmé statické zatizeni. Nargdlokti 1ze genaSet pouze mensi a k tomu lehké
predméty, piicemz gedmét by nentl prekazet v chzi. NoSeni bemen v obou rukou s@asre

je vyhodrgjSi oproti jejich noSeni v jedné rucefifemz hmotnost by #a byt dle moznosti
rovnonerné rozlozena na abruce.

PienasSeni na ramenou

Pri prenaSeni femen na ramenou je vyuzivana sila zadového a hiadsvalstva, které je
siln¢jSi oproti svalstvu pazi. Tento #pob se hodi proflemena sedniho objemu a podélnych
tvan, jako jsou pytle s cementem, piskem, sadrou apptide pak desky, trubky apod.
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Priloha¢. 2
Pripustné vahove limity
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Ergonomie - nejvyssSi p  Fipustné hmotnostni limity

1) Maximalni hmotnost p_Fepravek s materidlem v jednotlivych patrech FIFO re galu.

P¥i zjidt &ni,ze hmotnost p Fepravkyp Fesahuje povolenou vahu,informuje pracovnikinterni
dopravysvého p Fedakyktery p fes planovani logistikyvystavuje reklamaci navahu bedny.
P¥i zjidt &ni,ze hmotnost p Fepravkyv jednotlivych patrech FIFO regdlu neodpovi  da
pfipustnym vahovym limit  ,je nutné infromovat pracovnika planovani logistiky

Patro Vertikalni drahy s b femenem P ¥ipustné hmotnostni limity
v rameno - nad rameno do 10kg
1 zapésti - rameno do 30kg - prioritn &

tez8i bedny

[

11 zapésti - rameno do 30kg - prioritn
teZ8i bedny

| podlaha - rameno do 10kg

2) Kumulativni hmotnost za sm__énu

Muzi: Zeny:

obc¢asné zvedani - preruSované zvedania prenaseni bremene obcasné zvedani - prerusované zvedania prenaseni bremene
nepresahujici souhrné 30min v prdmeérné osmihodinové sméné nepresahujici souhrné 30min v prumerné osmihodinové sméné
ob&asné zvedani- pferuSované zvedania pfenaSeni bremene ob&asné zvedani- pferuSované zvedania pfenaseni bremene
pfesahujici souhrné 30min v primérné osmihodinové sméné presahujici souhrné 30min v primérné osmihodinové sméné
Pramérny hygienicky limit pro celosménovou kumulativni hmotnost |Pramérny hygienicky limit pro celosménovou kumulativni hmotnost rué¢né
rué¢né manipulovanych bfemen v primérné osmihodinové sméné je manipulovanych bfemen v pramérné osmihodinové sméné je
10 000kg 6 500kg

Limity stanovené pro WNC
Vychystavaci okruh - pr imeérna vzdalenost manipulace s materialem je 2 m

Muzi: Zeny:

Zavazeci okruh - pr_imérna vzdalenost manipulace s materidlem je 5 m

Muzi:

- ze zemé (pfepravniho voziku) se bfemena musi
zvedat z dfepu,nikoli z pfedklonu

- pfi otaceni s bfemeny musime déavat pozor,
abychom se neotéceli trupem,ale pomoci
pfeSlapnuti chodidel

- ruéni manipulace musi byt organizovana tak, aby
se pracovnici vzajemné neohrozovali

- internim pfedpisem je stanoveno, Ze maximalni
hmotnost pfepravky ur¢ené k ruéni manipulaci

nema Spatn@ peeereme - SPravneé oqomene

jednosiranné zasdoving

Obé&asnym zvedanim a prenaSenim bfemene se rozumi pferuSované zvedani a pfenaseni biemene nepfesahujici souhmné 30 minut za
(osmihodinovou) sménu; ¢astym zvedanim a pfenaSenim biemene se rozumi zvedani a p fenaseni biemene presahujici souhmné 30 minut za

Kazdy manipula €ni délnik by m él byt seznamen se zésadami bezpe ¢€né manipulace
- viz Skoleni (plan nastupni praxe)
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Montazn é kontrolni postup

N

WITTE

Cislo sestavy : 01060534/535003 Cislo pracovist &: 00809701 A LT O T e
Nazev: seda €kovy zamek Gamma (pravy/levy) Stanovist é: 10
Vypracoval: K. Kucera Schwvlil: K.Kucera Strana/stran: 1-2
Datum: 9.10.2012 Datum: 9.10.2012 Platnost od: 9.10.2012
Podpis: Podpis: FD-PEP.74/01A
kusovnik montazni postup kontrolni body hak | kdo jgk Easto kam reakce p Fi neshod &
Zkontrolovat, Ze je
WT (wzik nalince) | WT musi byt bez sestavy, 100% neshodné dily izolovat
prazdny pouze s jinak sestaw izolovat TR kontrola karta chyb do ¢ervené prepravky
podskupinou klinu
Umistit 2 nyty na [Bez deformaci a poSkozeni 0 neshodné dily izolovat
010602157150 Gepy na WT powvrchu, sprava pozice obsluha 100% karta chyb | do &enené prepravky,
(osazenim dol)) | obou nyté vzakladan kontrola chybnou polohu opravit
01060534011/ Bez deformaci a poskozeni 100% neshodné dily izolovat
h
01060535011 powrchu obsiuha | e | Karta chyb e repraky
Do domku umistit
q q o .
01060535902 e Bez deformaci ipo§kozenl obsiuha 100% karta chyb r:iesrjodné dﬂ){ |zolt\)A\(4at
indikatoru powchu kontrola o Eervené piepravky
| Na &ep indikatoru . . .
B k h il |
01060534062/ et ez deformatzl_apo§ OZeI:lI 100% nesv odné d|¥ izolovat
| L powrchu, pruzinka spramé obsluha karta chyb [ do &enené prepravky,
01060535062 indikéatoru (indikator A x kontrola .
] N zahaknuta na cepu chybnou polohu opravit
wsunuty)
=
Nasadit pruzinu na [Bez deformaci a poSkozeni 100% neshodné dily izolovat
¢ep vdomku powchu, pruzinka spramné obsluha 0| karta chyb [ do ¢ervené prepravky,
(indikator zasunuty)|  zahaknuta na Gepu kontrola chybnou polohu opravit
Napnout pruzinu do |Bez deformaci a poSkozeni 100% neshodné dily izolovat
lazka domku powrchu, pruzinka sprawné obsluha 0| karta chyb | do &enené prepravky,
. (indikator wysunuty) | zahaknuta v1tizku domku kontrola chybnou polohu opravit
Stlagit indikator a
o . .
kontrolovat Indikéator se wlné vysouva obsluha 100% karta chyb TSQOdni:ﬂ)ﬁ 'Z?k\)‘\(’at
spolehlivost nawratu kontrola 0 Cenene prepravky
Vizualizace
zameény pruzin - 100% neshodné dily izolovat
OK Sprawna varianta pruzinky obsluha 0| karta chyb [do ervené prepraky a
(levé pruzinka v kontrola opravit montaz
levém domku)
Vizualizace
zamény pruzin -
NOK
(prava pruzinka v
levém domku)
Sest,
es évenoul .. | Spawna poloha na WT bez
podskupinu umistit e e T
L odstavani a pfislusna 100%
pfes nyty a . A obsluha
- planZeta wsunuta (druha v kontrola
wsunutou planzetu P e
na WT P
Tlagitkem odeslat
WT
Odhalené chyby strojem - obsluha

Namatkova kontrola - p  fedak
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Montazn & kontrolni postup

N

WITTE

Cislo sestavy : 01060534/535003 Cislo pracovist & 00809701 T A T T e
Nazev: seda ¢kovy zamek Gamma (pravy/levy) Stanovist é: 20
Vypracoval: K. Kucera Schvlil: K.Kucera Strana/stran: 1-2
Datum: 9.10.2012 Datum: 9.10.2012 Platnost od: 9.10.2012
Podpis: Podpis: FD-PEP.74/01A
kusovnik montazni postup kontrolni body nak | kdo jak casto kam reakce p fi neshod é
Velkou pruzinu
vozit do lizka
. - . o . .
01060187250 podsestaw Klinu | 282 defo'ms\i::ﬁf“koze"' obsiuha | 100%] | o in chyb 'L?gg:;ig"yéz‘::"“(m
(Umistdna na WT, p kontrola preprawy
il montuje ST40)
Klin s pruzinou do
| domku, wolny konec | Pfitomnost podsestavy . .
Podsestava z 0, neshodné dily izolovat
ST40 na wstupek a klinu na WT a jeji Gplnost, obsluha 100% karta chyb e yFe —
napnout dotlagenim | sprawné poloha v domku kontrola prepraviey
klinu, DRZET!
Drzet klin a druhou
Podsestava z rukou umistit Pfitomnost podsestavy 100% neshodné dily izolovat
ST40 podskupinu mezikusu na WT a jeji obsluha 0 karta chyb do & " yfe ™
mezikusu do Gplnost kontrola 0 Cenene prepravky
domku (zajisti klin)
Zaklipnout mezikus A 5
Kontrola zahaknuti
" - o . .
a Z’;Z‘;"(z;?;' mezikusu v obou lizinach a obstuna [L00%1 1 2ia chyb neshiodne dly izolowat
pozice pritomnost kluzného dilu kontrola 0 cenene prepravky
klipech)
ag Umistit pruzinky na [ Bez deformaci a poSkozeni 100% neshodné dily izolovat
=3 01060187161 Sepy mezikusu a powrchu, sprawma poloha obsluha 0 karta chyb do Cervené preprawy,
E‘-. napnout o planzetu pruzinek kontrola chybnou polohu opravit
Umistit pruzinu . . o
rohatky r’1)a nyta (B2 EmE & (pesitere] neshodné dily izolovat
01060186041/ TERITENG G natazeni pruziny a jeji obsluha 100% karta chyb | do gervené preprawy
OLOCO1S/O8E pomocny hagek v pelchalbedciehipo i kontrola chybnou polohu opravit
domku
Tla¢itkem odeslat
WT
Odhalené chyby strojem - obsluha

Namatkova kontrola - p fedak
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Montazn é kontrolni postup

N

WITTE

Cislo sestavy : 01060534/535003 Cislo pracovit &: 00809701 AT AT
Nazev: seda €kovy zamek Gamma (pravy/levy) Stanovist é: 30
Vypracoval: K. Kucera Schwvlil: K.Kucera Strana/stran: 1-2
Datum: 9.10.2012 Datum: 9.10.2012 Platnost od: 9.10.2012
Podpis: Podpis: FD-PEP.74/01A
kusovnik montazni postup kontrolni body hak | kdo jak ¢asto kam reakce p i neshod &
i ) 01060534170/ Bez deformaci a poskozeni 100% neshodné dily izolovat
¥
(\ /_) + [01060535170 powrchu Chauia Kontrola karta chyb do cervené prepraky
Umistit pruzinu a o a p 5
Bez deformaci a poskozeni 100% neshodné dily izolovat
01060187142 zéapadky a zapadku powrchu obsluha e karta chyb do Gervené prepravky
do domku
Otocenim zapadky 100%
napnout pruzinu Spravna poloha zapadky obsluha Ol karta chyb  [chybnou polohu opravit
(zajisti mezikus) kontrola
v
—~ i i 0/ neshodné dily izolovat
Ay 01060534031/ Bez deformaci a poskozeni 100% y
’\. 01060535031 powrchu TR kontrola karta chyb do Cervené prepravky
|
01060534022/ Na ¢ep grifu naviéct | Bez deformaci a poskozeni 100% EEe i Gy RO
DL i ap obsluha 0| kartachyb | do genené prepravky,
01060535022 pruzinu grifu powrchu, spravna poloha kontrola chybnou polohu opravit
Grif s pruzinou |Bez deformaci a poSkozeni
nasadit do domku | powchu, zaklipnuté cepy v 100% neshodné dily izolovat
(wstupek grifu do | lzkach domku, Eep grifu v obsluha 0| karta chyb | do &enené prepravky,
vedeni vindikatoru), | zapadce, wstupek grifu ve kontrola chybnou polohu opravit
dotlagit vedeni indikatoru
Umistit rohatku na |Bez deformaci a poskozeni esiEilie 6y el
¢ . 0
01060187202 ny} d‘? domk’u,l povrct] th Spré“,qa [elihiy obsluha 100% karta chyb | do &envené prepravky,
otogenim umistit pruziny na wstupku Kontrola chybnou polohu opravt
pruzinu rohatky Y p P
o i. Bez deformaci a poSkozeni neshodné dily izolovat
Y | ~|01060186112/ Umistit kluzny dil powrchu, sprawny typ 100% - . .
- L-'" It 01060187112 w |do zakladanina WT kontrolovan tvarem TR kontrola kartachyb |do csn:;r\;(: gr:gziwy 4
d zakladéani (POKA YOKE) P
Tlagitkem odeslat
WT
Odhalené chyby strojem - obsluha
Namatkova kontrola - p  fedak
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Montazn é kontrolni postup

S

WITTE

Cislo sestavy : 01060534/535003 Cislo pracovist & 00809701 ALITOROTIAR
Nézev: seda €kovy zamek Gamma (pravy/levy) Stanovi§t  &: 40
Vypracoval: K. Kucera Schvlil: K.Kucera Strana/stran: 1-3
Datum: 9.10.2012 Datum: 9.10.2012 Platnost od: 9.10.2012
Podpis: Podpis: FD-PEP.74/01A
kusovnik montazni postup kontrolni body nak | kdo jgk casto kam reakce p i neshod &
01060186090/ Bez deformaci a poskozeni 100% neshodné dily izolovat
01060187090 povrchu ChaLbe Kkontrola karta chyb do ¢ervené prepravky
Naviéct pruzinku na |Bez deformaci a poskozeni 100% neshodné dily izolovat
01080167262 wvodici trn klinu povrchu et Kkontrola karta chyb do &ervené prepravky
Lazko pruziny (bily
plastowy dil) na o . " 0, . "
\odici tm a stlagit | B2 deformact : poskozeni obsiuha | 100% karta chyb r:jestjodne:ﬂ){ |zol<\)’1\(/at
e — povchu kontrola lo Gervené prepravky
pruzinku
Of;y“\;";‘:;;ik' Bez deformaci a poskozeni
ooy o .
gl ot fovrchu. sprawnd poloh_a obsiuha 100% neshodné pot_iskuplny
- 2 lGZka na klinu (podskupina kontrola opravit
klinu, uvolnit (s =
vl e O musi drzet pohromadé)
stlaceni pruzinky
1| Pfitomnost p na obsiuha 100% doplnit podsestaw na
odlozit na WT WT pred odeslanim kontrola wWT
Umistit kryci plech
MISHL Kryciplech | g, deformaci a poskozeni neshodné dily izolovat
e oy powrchu, sprawna poloha 100% do Cervené prepravky.
- b 0 .
01060187071 a °’|’::1;ef5rf:;'}°” plechu na planzeté - mezi obsiuha |° = o | Kartachyb ol polohu na
,P 5 Ziletkou a domkem planzeté opravit
Ziletku a domek!
Tlakem doumistit
plech na nyty a Hlidat, Ze plech je stale 100% pred dal$i montazi
e [hafor AET obsluha |
stiedici wstupek mezi Ziletkou a domkem kontrola opravit polohu plechu
domku
Plech sedi na obou nytech,
P, chybnou polohu plechu
0,
na S"‘ed.lm,"} lmz :omku, obsluha 100% opravit dal$im
nepre¢niva nad hranu Kkontrola S ——
domku
Bez deformaci a poskozeni N
AT ¢ neshodné dily izolovat
01060186100/ Pres kluzny dil povichu, sprawny typ 100% .
01060187100 umistit mezikus kontrolovan tvarem el kontrola kartachyb | do és“:;\:? r?]rsﬁ{zi‘ky a
zakladani (POKA YOKE) P
Tlagitkem odeslat
WT
01060534003/ Hotowy OK kus K‘;"g‘::;‘ni:‘l;'";;(:ep;él‘ggs' obstuha | 100% | oo oy | neshodne diy izolowat
01060535003 odebrat z pasu » Zame wontrola | <A CNYD 146 gervens prepravky
poskozeni
Indikator se wati do wchozi .
0
Stisknout indikétor | polohy bez drhnuti, & obstuna [ L00%0 | |21 cpypy | neshodné di izolowat
kontrola do Cervené prepravky
prodlevy
.H- Hotowou sestaw
. zamku odlozit do
wwozniho obalu
Naskenovat singl
etiketu (po 15t
kusech = kartonu)
Vyjmout pripadny
NOK kus po - o
0
ameo | SN | o [100%) iy, | ity o
blokace WT na kontrola prepravky
2z\iastni pozici
Vyjmout pfipadné
NOK kusy z NOK Signalizace NOK kusu 100% neshodné dily izolovat
pasu kontrolniho kontrolnim strojem S kontrola karta chyb do Gervené prepravky
stroje
Odhalené chyby strojem - obsluha
« 1x pozastaveni dili/info
Parametry nastaveni _ |obsluha snéna ZNS efizovadi
na
zaéétkua | | ontrolnf Pozastaveni dili od
[Owvéfeni kamerové stanice kontrolnimi kusy _ |obsluha | konci N posledni shodné
davky/ list kontroly/pfekontrolovani|
smény
na . N
zatétkua | ontrolnf Pozastaveni dili od
(Ow&Feni kontrolniho stroje kontrolnimi kusy _ |obsluha | konci ) posledni shodné
davky/ list kontroly/prekontrolovani
mény
Namatkovéa kontrola - p  fedak
1x kontrolni Pozastaveni dili od
Datum wroby - sména,den,tyden,rok predak | sména, ) posledni shodné
5ks list kontroly
1x ‘ Pozastaveni dili od
Uplnost a spranost montaze predak | sména, kon,"OIm posledni shodné
5ks list kontroly
' Pozastaveni dili od
Baleni a privodka - dle baliciho pfedpisu + sprawna pravodka predak 1? konFroInl posledni shodné
smena list kontroly
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NORDIC QUESTIONNAIRE

Ergonomické analyza podminek na pracovistich

Podnik:

Cislo (Nevypl fovat): Datum: (den, m ésic, rok):

Zéavod, st fedisko, provoz:

Nyn &jsi profese:

Kolik rok @ pracujete v nyn éjSim zam éstnani? :

Jste vyu éeny v nyn &jsi profesi? '\\le} CNE
Pracujete: ] v norméainim pracovnim pom  éru

[l nazkraceny Gvazek

Sije

Ramena

Horni &ast zad

[ fani

Navstivil(a) jste za poslednich
12 mésic i pro tyto potize
lékare, fyzioterapeuta €i
jiného zdrav. specialistu?

Vas v ék (roky): Vase vySka (cm):
Jste: ] Muz [] ZENA
Jste: n PRAVAK n LEVAK
Prevladajici pracovni poloha [] sezeni [}zeni a stani
Pocitoval(a) jste za
Télesné ¢asti: poslednich 12 m ésic pfi
Viz. obrazek préci bolesti  €i tuhnuti
v nékteré zt échto ¢astitéla?
SiJE O Ne [ ANO O NE
HORNI CAST ZAD O Ne [ ANO ] NE
DOLNI CAST ZAD, K RiZ 1 NE [1 ANO 1 NE
RAMENA ] NE [0 ANO ] NE
LOKTY 0N [ ANO ] NE
RUCE A ZAP ESTI ] NE ] ANO ] NE
BOKY A STEHNA JNe O ANO L1 NE
KOLENA OONe O ano L1 NE
KOTNIKY A CHODIDLA ] NE 1 ANO ] NE

[

ANO

ANO

ANO

ANO

ANO

ANO

ANO

ANO

O 000 0doOod

ANO

XXI




V nésledujicim seznamu jsou uvedené situace, které pfi praci mohou pfispivat k VaSim bolestem a
problémdm. Prosim, zakrouZkujte v kazdém fadku Cislici podle toho, do jaké miry pocitujete danou
situaci (resp. faktor) jako zatézuijici.

Otazka Zadna zatéz Mensi zatéz Stiedni zatéz  |Velka zatéz

1 Yiykonavani stale stejnych pracovnich operaci ol 1l213lals!6l71s!al10

7. | Spechani pf wkonavaninekterych pracownich| o | 4\ 9 | 3 | 4 [ 5 |6 | 7|8 |9 |10
operaci (zdvihani, premistovani biemen

3 Manipulace s cjrpbng?mi_ predmeéty, ol 1120314516l 7!l8alal10
soucastkami

4 Medostatecne prestavkg{na oddech béhem ol1l203la4ls516!l7!18!l9l10
prac smerty.

5 Prace v nepohodln; Q'Egs wilcenepracom oty a3 41516718910

Dlouhodoba prace ve stejmych pracaovnich
> palohach {stani, naklanéni kek apod.). DTz A e
7 Prace ve vynuceném predklony, pii naklonech a ol 11213 lalslel7lelgl0
wytatent trupu do stran.
g Prace na hranici Vasich fyzickych moznost. ol 1l213lals!6l71s!al10

g Pra’cesrukamanatiér}laavounebodalekood ol11203lals5l6l7!8!lal10
10| FPilisne teplo, nebo chlad, vitkost. privan. | o | 4 | 5 | 3 a5 6|7 18] g|10

1 Mutnost pokrsjt”:ovatv praci | kd\_{i 58 necitite ol 1l21alals!6l71s!lali
dobe, nebo po poranéni.
Zavihani, tahani, noseni téZlych pfedmétl. ol1l213lals!e6l7!s!al1

12.

3 Pfesﬁasy,neprawidglnésménydlouhé ol1l21alals!el7!s!lali
pracovni doba.
ul I}Jﬂedostatecnalkval|taEiraco*irmch ol 2lalals el s gl
nastroju{hmotnost, vibrace, Spatné se s nimi
15 Nedostatecnyzacwkgsfkolgmkespravnemu ol1l21alals!el7!s!lali
whonavani prace.

XXII



Priloha ¢. 7
RULA a OWAS

XXIII



RULA:

Prava strana:

Pravé nadlokti

Z Evednuie rameno 1
CZ HE vabdukci 4
Z Sklonéni nebo 4
podpoa vahy pane

Pravé predlokti

= Cinnosti pies
stivdiic t8la neho
i srang g

Prave zapist
K

i

T Zageati vylodenn
v stiedndcl g

Prave zapisi oodiens

Sila & Zitd pro pravon mikn

VYBERTE JEDNU Z NABIZENYCH MOZNOSTL
= Zidnd prekdzka » ménd neg 2 kg prerudovand zateke nebo sily 0
= 2=100 kg plerasovans zadee nebo sily 1
= 2-10 kg statickd zaek o Z-10 kg opakgicl se zid? nebo sfla + 10 kg
¢ viee prendovand zatéae nebo sily 2
= 10 kg statboli gatgd + 10 kg opakovand gatés nobo sila * i nebo
reel bt 2vyonind sily

112 svalbi

2 Poloha pleviting staiicha, napt, dezend vice jak 1 min, nobo opalovind vico nez dkeit 2 min. 1

Tabulka 0-1 Prava ruka [18]
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Leva strana;

= Evodonmt rameno 4
2 HE v abwlukel 9
Z Sklovem nebo 4
padpora vahy pade

Levé nadlokti

C innost| ples
sifestndied 181 nebo
Tk st g

Levé predlokti

T Tapasti vylofeno
mime stiednici q

Leve zapést

VYBERTE JEDNU Z NABIZENYCH MOZNOSTI:

C Zadud plekazka « ménd nei 2 kg plorusovand zatéze nebo sily 0

Z 2-10 kg plerudovamd zildze nebo sily 1

Z 2-10 kg staticka zatgi « 2- 10 kg opakujici se zanés nebo sila « 10 kg
8 vice prersfovans ziidse nebo sily i

Z 10 kg staticka zatéz + 10 kg opakovana zatéz nebo sila + ndraz nebo
procke svvaovani sily - 3

Leve zapesti otocens

Sila & Zdtés pro levon miku

Ll svali Z Poloha pievaing statickd, napd. drzeni vice jok 1 min. nebo opakovini vice neZ 4krat za min. 1

Tabulka 0-2 Leva ruka [18]
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zapésti

ceni

sto

zakladni
pozice

stoceni

pozice

. |zakladni

stofeni

zakladni
pozice

ceni

sto

rakladni
pozice

1

predlokti

paie

Tabulka 0-3 Vyhodnocovaci tabulka | [18]
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Sila & Zmed poo kek.
rup o dbodid kendeting

VYBERTE JEDNL £ NABIZENYCH MOZNOSTT

T Zidnd pekazka » meng ned 2 kg pheniovane zitsie nebe sily 0

Z 2-10 kg plerudovans zaede nebo sily 1

T 2-10 kg staicha zare: « 2-10 kg aepakujici se 23887 nebo <ila « 10 kg
i vice plendiovand midse nebo sily 7

T 1 kg stavickad zaeed 10 kg opakovansd zaiek nebo sila » oz pebo
prindke Tvysovand sily 3

LIz iae swalih

Z Poloha peeviaing siaticka nopi. dezend vice jak | mie nebo opakovdei vice ned 4k 23 min.

Tabulka 0-4 Tabulka pro trup, krk a dolni kon é&etiny [18]
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trup

nohy

nohy

nohy

nohy

nohy

nohy

krk

Tabulka 0-5 Vyhodnocovaci tabulka Il [18]

celkové skére

Skére D

1

Skére C

Tabulka 0-6 Vysledné skére [18]
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OWAS:

pozice
. AT
i

Rovné 1
’ !

Zkroucena '. 3
_

Ohnuta a zkroucena &4 T' 4
ol

Tabulka 0-7 Hodnoceni pozice zad [14]
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E Cislice kodu

Obé ruce pod urovni ramen 1

Jedna ruka nad Urovni ramen 2
'.

Obé paze nad nebo na urovni H"‘T / 3

|

Tabulka 0-8 Hodnoceni pozice rukou [14]
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. Cislice kadu

B
Sezenl i

|
Vzpfimene stani 1:4 2
-
|.‘.
Stani na jedné rovné noze T?' 3
i3
&
Stani nebo podiep s obéma ¢
shnutymi a rovnomérné l 4
zatizenymi koleny Pk
Stani nebo podfep s obéma f g
ohnutymi a nerovnom&mé .\ 5
zatizenymi koleny %/
L ™

Kleéeni f-‘\\ 6

Chiize l’i‘f\ 7

Tabulka 0-9 Hodnoceni pozice nohou [14]

Cislce kodu porice

Méné neZ 10 kilogrami. 1
Mezi 10 a 20 kilogramui 2
Nad 20 kg 3

Tabulka 0-10 Hodnoceni zatizeni [14]
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Nohy
2 3 4 7

Zatizeni Zatizeni Zatizeni Zatizeni
| | B3 P A S ) 2 1 2

Ruce

1 R EEREE 1|1
2 11111111 |1j1]1 111]
3 111111 [1]1]1 1|1
1 2|2|3]212]3]|2]12]|3 3|3
2 2l2]3l2]2]3]213]3 2 |53
3 3|3|4]2]z2]3]3]3]3 EEE
1 111111 ]1]1]2 1l1]
2 212|311 1|1]1]2 o O
3 2|2|3]1]1]1]2]3]3 1|1
1 2l3l3]l2]2]3]2]2]|3 l2]3]
2 3|3l4]2]3 3|3 2|3
3 | 4|4]4]2]3 N EN| 2|3

Tabulka 0-11 Rizikové kategorie “Kddy pozice" [14]

Lo Ucinky na muskuloskeletalni g ; S

1 F'ulohl k. ml Shockee Wy IR o) vyZadovana Zadna akce.
Pozice s potencidlem zpisobit = % e e
9 poskazeni kulosketetaini Napravnaupavenusmm:m:whkzke
soustavy. BCERIC o
3 Pozice se Skodlivymi GEinky na Napravna opatfeni jsou nutna co
pohybovy aparat. nejdrive.
ZatéZ zpisobena touto pozici ma 5 == : -
EircmE i ekt ity | Lo s ORI BRI CH
st opatfeni.

Tabulka 0-12 Rizikové kategorie a ndpravna opateni [14]
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Priloha ¢.8
Prebalovani obdil
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Primarni obal

Sekundarni obal

Material Baleni Mnozstvi Vaha Obal Mnozstvi Vaha

01010694043  |BHDSB4315Z 80| 11,4Kg|vM004147 80| 11,48 Kg
01010723043  |BHDSB4315Z 80 10'833 VM004147 80 | 10,968 Kg
01011284010 | BHDSB4315Z 1400| 17,8 Kg | VM004147 1400 | 17,88 Kg
01020829222 | BHDSB4315Z 115| 4,473 Kg | VM004147 115| 4,553 Kg
01020862111 |BHDSB6415Z 125 11'023 VM006147 125 | 11,375 Kg
01030355110  |BHDSB4315Z 110 10'1&3 VM004147 110 | 10,192 Kg
01030356110 | BHDSB4315Z 150 13'328 VM004147 150 | 13,446 Kg
01030359111 |BHDSB4315Z 200| 10,8 Kg [VM004147 200| 10,88 Kg
01030376016 | BHDSB4315Z 70| 7,895 Kg | VM004147 70| 7.975Kg
01030376022 | BHDSB32157 250| 8,575 Kg | VM003147 250 | 8,775 Kg
01030376032 | BHDSB3215Z 350| 7,26 Kg | VM003147 350| 7,46 Kg
01030377114  |BHDSB4315Z 150 | 11,5 Kg |VM004147 150 | 11,58 Kg
01030377126 | BHDSB43227 180| 10,71 Kg |VM004280 180| 11,51 Kg
01030385091 | BHDSB6427Z 400| 12,76 Kg [ vM006280 400| 13,36Kg
01030387043 | BHDSB43157 200| 8,2 Kg |VM004147 200| 8,28 Kg
01030387131 | BHDSB3215Z 303| 8,763 Kg |VM003147 303| 8,963 Kg
01030388043 | BHDSB4315Z 200| 8,2 Kg |VM004147 200| 8,28 Kg
01030388131 | BHDSB3215Z 303| 8,763 Kg |VM003147 303| 8,963 Kg
01030395001  |BHDSB4315Z 230 14'62 VM004147 230 | 14,696 Kg
01030410013  |BHDSB4315Z 150 12'523 VM004147 150 | 12,645 Kg
01030410022 |BHDSB4315Z 150 11'023 VM004147 150 | 11,175 Kg
01030446011 |BHDSB43227 145 14'3}?3 VM004280 145 | 15,185 Kg
01030447011 |BHDSB43227 145 14'333 VM004280 145 | 15,185 Kg
01030469120 | BHDSB43227 40| 8,5 Kg|VM004280 40| 93Kg
01030476022 | BHDSB4315Z 100| 9.4 Kg|VM004147 100| 9,48 Kg
01030476030 | BHDSB4315Z 140 | 14,02 Kg | VM004147 140|  14.1Kg
01030484032 | BHDSB43227 85| 13,82 Kg | VM004280 85| 14,62 Kg
01030488010 | BHDSB4315Z 150 12'523 VM004147 150 | 12,645 Kg
01030491010 | BHDSB6427Z 400| 14,3 Kg | vM006280 400| 149Kg
01030517011  |BHDSB4315Z 130 | 13,35 Kg | VM004147 130| 13,43 Kg
01030523014 | BHDSB3215Z 200| 12,54 Kg |VM003147 200| 12,74Kg
01030523023 | BHDSB3215Z 250| 7,65 Kg | VM003147 250| 7,85 Kg
01030523033 | BHDSB4315Z 200| 2,8 Kg |VM004147 200| 2,88 Kg
01030523041 | BHDSB6415Z 51 10'2&3 VMO006147 51| 10,519 Kg
01030523052 | BHDSB4315Z 240| 13,96 Kg | VM004147 240| 14,04 Kg
01030523060 | BHDSB3215Z 500| 8,65 Kg |VM003147 500| 8,85 Kg
01030523090 | BHDSB3215Z 500| 11,85 Kg |VM003147 500| 12,05 Kg
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01030523114 BHDSB4315Z 120 | 11,56 Kg | VM004147 120 | 11,64Kg
01030523131 BHDSB3215Z 500 6,3 Kg [ VM003147 500 6,5 Kg
01033040011 BHDSB43227 80| 9,116 Kg [ VM004280 80| 9,916 Kg
01037001026 BHDSB4315Z 60| 9,22 Kg [ VM004147 60 9,3 Kg
01037001061 BHDSB4315Z 900 | 14,14 Kg [ VM004147 900 | 14,22Kg
01041125212 BHDSB4315Z 200 13 Kg | VM004147 200| 13,08 Kg
01041126212 BHDSB4315Z 200 13 Kg [ VM004147 200 | 13,08Kg
01041131560  |BHDSB4315Z 30 13'323 VMO004147 30 | 13,458 Kg
01041131810 BHDSB4315Z 120 7 Kg | VM004147 120 7,08 Kg
01041131820 BHDSB4315Z 250 8,7 Kg | VM004147 250 8,78 Kg
01041144212 BHDSB4315Z 200| 14,4Kg|VvMO004147 200 | 14,48Kg
01041144222 BHDSB4315Z 200 14,4 Kg [ VM004147 200 | 14,48Kg
01041189032 BHDSB3215Z 350| 8,765 Kg [ VM003147 350 | 8,965Kg
01041340013 BHDSB4322Z 60 10'723 VM004280 60| 11,534 Kg
01042004022 BHDSB3215Z 200 8,7 Kg [ VM003147 200 8,9 Kg
01042014022 BHDSB3215Z 200 8,7 Kg [ VM003147 200 8,9 Kg
01043302113 BHDSB4315Z 100 | 10,22 Kg |VM004147 100 10,3 Kg
01043305113 BHDSB4322Z 65| 9,22 Kg[VM004280 65| 10,02Kg
01043305124 BHDSB43227 60| 9,66 Kg [VvM004280 60| 10,46 Kg
01043310163 BHDSB4315Z 300 8,38Kg|VM004147 300 8,46 Kg
01043341113 BHDSB4315Z 130 | 9,931 Kg|VM004147 130 | 10,011 Kg
01043365114 BHDSB4315Z 100| 6,96 Kg|VM004147 100 7,04 Kg
01043369162 BHDSB6427Z 5000| 10,1 Kg|VM006280 5000 10,7 Kg
01043372226 BHDSB43227 37| 9,125 Kg [ VM004280 37| 9,925Kg
01043425110 BHDSB3215Z 70| 9,36 Kg [ VM003147 70 9,56 Kg
01043469114 BHDSB6427Z 40| 14,68 Kg | VM006280 40| 15,28Kg
01043469123 BHDSB4315Z 90| 9,145 Kg [ VM004147 90| 9,225Kg
01043853012 BHDSB4315Z 65 8,8 Kg [ VM004147 65 8,88 Kg
01043879012 BHDSB6415Z 80| 14,8 Kg|VvMO006147 80 15,1 Kg
01043879092 BHDSB32157 550 8,76 Kg | VM003147 550 8,96 Kg
01043879151 BHDSB3215Z 700| 7,82 Kg|VvM003147 700 8,02 Kg
01043879160 BHDSB4315Z 800| 14,04 Kg [ VM004147 800 | 14,12Kg
01043879170 BHDSB3215Z 1000 10 Kg | VM003147 1000 10,2 Kg
01043879230 BHDSB3215Z 1000| 10,2 Kg|VvMO003147 1000 10,4 Kg
01043879692 BHDSB3215Z7 800 9,68 Kg | VM003147 800 9,88 Kg
01043880012 BHDSB6415Z 80 14,8 Kg [ VM006147 80 15,1 Kg
01043880092 BHDSB3215Z 550 8,76 Kg | VM003147 550 8,96 Kg
01043880160 BHDSB4315Z 800 | 14,04 Kg [VMO004147 800 | 14,12Kg
01043880230 BHDSB3215Z 1000| 10,2 Kg|VvMO003147 1000 10,4 Kg
01043940010 BHDSB4315Z 85| 15,62 Kg [VvM004147 85 15,7 Kg
01043894015 BHDSB43227 50| 9,46 Kg [ vM004280 50| 10,26 Kg
01043894022 BHDSB4315Z 65| 9,242 Kg [ VM004147 65| 9,322Kg
01043894275 BHDSB4315Z 80| 6,032 Kg [VvM004147 80| 6,112Kg
01043930020 BHDSB43227 80 12,764 | vM004280 80| 13,564 Kg
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Kg

14,495

01046119110  |BHDSB4315Z 180 <o | YM004147 180 | 14,575 Kg
01046120110  |BHDSB4315Z 180 147:23 VM004147 180 | 14,868 Kg
01050040320 | BHDSB4315Z 650 | 14,65 Kg | VM004147 650| 14.73Kg
01050071333  |BHDSB3215Z 350 1“&3 VM003147 350 | 11,345 Kg
01050072333 | BHDSB32157 400| 14,88 Kg | VM003147 400| 15,08 Kg
01050119110 |BHDSB4315Z 140 10'8}2‘3 VM004147 140 | 10,922 Kg
01050119801 | BHDSB4315Z 200| 14,76 Kg | VM004147 200| 1484 Kg
01050144131  |BHDSB32157 500| 11,9 Kg |VMO003147 500| 12,1Kg
01050235117  |BHDSB6415Z 80 164&8 VM006147 80 | 16,436 Kg
01050235180 | BHDSB4315Z 55| 9,091 Kg | vM004147 55| 9.171Kg
01050235190 | BHDSB4315Z 55| 9,091 Kg | vM004147 55| 9.171Kg
01050505172  |BHDSB4315Z 150 13'82 VM004147 150 | 13,905 Kg
01050607021 | BHDSB4315Z 300| 14.17 Kg | vM004147 300| 14.25Kg
01050631272  |BHDSB3215Z 300 15'1;3 VM003147 300 | 15,375 Kg
01050668040 | BHDSB6427Z 300| 7,8 Kg | VM006280 300|  84Kg
01051081040 | BHDSB32157 900| 12,1Kg|VMO003147 900| 12,3 Kg
01051081090 | BHDSB3215Z 500| 13.4 Kg |VM003147 500| 136 Kg
01060186071  |BHDSBA4315Z 70 10'1}‘23 VM004147 70| 10,242 Kg
01060187071  |BHDSB4315Z 70 10'2}38 VM004147 70| 10,286 Kg
01060503112  |BHDSB4315Z 80 12'3&3 VM004147 80 | 12,398 Kg
01060520032 | BHDSB4315Z 200| 15,7 Kg | VM004147 200| 1578 Kg
01060521032 | BHDSB4315Z 200| 15,7 Kg | vM004147 200| 1578 Kg
01060521041 | BHDSBA4315Z 500| 12,25 Kg | vM004147 500| 12.33Kg
01070952117 | BHDSB4322Z 100| 12,1 Kg |vM004280 100| 12.9Kg
01070962172 | BHDSBA4315Z 500| 11,65 Kg|VM004147 500| 11,73 Kg
01070964121 |BHDSB4315Z 80 10'3&3 VM004147 80 | 10,392 Kg
01070965121 |BHDSBA4315Z 80 10'3&3 VM004147 80| 10,392 Kg
01070965153 | BHDSBA4315Z 500 9 Kg [ vM004147 500| 9,08 Kg
01070968169 | BHDSBA4315Z 200| 7,22 Kg | vM004147 200|  7.3Kg
01070968174 | BHDSBA4315Z 1000| 10,8 Kg | VM004147 1000 | 10,88 Kg
01070969185 | BHDSBA4315Z 250| 9,3 Kg | VM004147 250| 9.38 Kg
01070969554 | BHDSBA43157 600| 9,94 Kg | VM004147 600| 10,02 Kg
01070971663 | BHDSB3215Z 400| 6,72 Kg | VM003147 400| 6,92 Kg
01070973114 | BHDSBA4315Z 170| 8,565 Kg | VM004147 170| 8,645 Kg
01070973144 | BHDSB4315Z 200| 8,5 Kg | vM004147 200| 858Kg
01072020014 | BHDSB4315Z 120| 8,92 Kg |VM004147 120 9Kg
01072020024 | BHDSB4315Z 120| 8,824 Kg |VM004147 120| 8,904 Kg
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01072020051  |BHDSB3215Z 300| 4,27 Kg | vMo03147 300| 4.47Kg
01072020185 | BHDSBA43157 120| 7,18 Kg | VM004147 120| 7.26Kg
01072023017  |BHDSB4315Z 150 13'323 VMO004147 150 | 13,455 Kg
01072040124 | BHDSB4315Z 150| 9,715 Kg | VM004147 150 | 9,795 Kg
01072040133 | BHDSB4315Z 250| 11,7 Kg | VM004147 250| 11,78 Kg
01072054053 | BHDSB4315Z 500| 11 Kg|VvM004147 500| 11,08 Kg
01072054111 | BHDSB43157 2000| 12,6 Kg | VM004147 2000| 12,68 Kg
01072054141 | BHDSB4315Z 800| 13.32 Kg | vM004147 800| 13.4Kg
01072054151 | BHDSBA4315Z 600| 9.1 Kg|VvM004147 600| 9,18 Kg
01072054451 | BHDSBA43157 2500| 12,5 Kg | VM004147 2500| 12,58 Kg
01072059050 | BHDSB4315Z 800| 17,96 Kg | vM004147 800| 18,04 Kg
01072062051 | BHDSB6427Z 1250| 8,775 Kg | VM006280 1250| 9,375Kg
01072062084 | BHDSB3215Z 1000| 6,9 Kg | VM003147 1000|  7.1Kg
01072072051 | BHDSB3215Z 300| 4.27 Kg | vM003147 300| 4.47Kg
01072072185 | BHDSB4315Z 120| 7,18 Kg | VM004147 120| 7.26Kg
01072186013  |BHDSBA4315Z 150 13'0}23 VM004147 150 | 13,155 Kg
01072196203 | BHDSBA4315Z 1000| 15,2 Kg | VM004147 1000 | 15,28 Kg
01072333054 | BHDSB43157 500| 7,135 Kg | vM004147 500| 7.215Kg
01072333134 | BHDSB4315Z 100 5 Kg | VM004147 100| 5.08Kg
01072334134 | BHDSBA4315Z 100| 5,05 Kg | VM004147 100| 513Kg
01072358082 | BHDSB3215Z 1000| 6,7 Kg | VM003147 1000| 6.9 Kg
01072372032 | BHDSBA4315Z 1000| 16,1 Kg | VM004147 1000 | 16,18 Kg

VMO006147 375| 4.9Kg
VMO006147 375| 4.9Kg
01194007815 | BHDSBA4322Z 40| 8.8 Kg|VMO004280 40|  9.6Kg
01198001131  |BHDSB4315Z 800| 14.2 Kg |vM004147 800| 14.28 Kg
01198001141 | BHDSBA4315Z 400| 9,88 Kg | vM004147 400| 9,96 Kg
01198002131  |BHDSB4315Z 800| 14.2 Kg |vM004147 800| 14.28 Kg
01198002141 | BHDSBA4315Z 400| 9,72 Kg | vM004147 400|  9.8Kg
01198008117 |BHDSB4322Z 54 10'0&3 VM004280 54| 10,815 Kg
01198008127 | BHDSB4315Z 70| 8,63 Kg | vM004147 70| 871Kg
01198008193 | BHDSB3215Z 300| 3.7 Kg|VM003147 300| 3.9Kg
01198008334 | BHDSB3215Z 250 | 6,225 Kg | VM003147 250 | 6,425 Kg
01198008673 | BHDSB3215Z 850 | 11,28 Kg | VM003147 850 | 1148 Kg
01198009116 |BHDSB43227 54 10'123 VM004280 54| 10,923 Kg
01198009127 | BHDSB4315Z 70| 8,644 Kg | vM004147 70| 8.724Kg
01198009193 | BHDSB3215Z 300| 3.7 Kg|VM003147 300| 3.9Kg
01198009673 | BHDSB3215Z 850 | 11,28 Kg | VM003147 850 | 1148 Kg
01198010132 | BHDSB3215Z 200| 6,68 Kg | VM003147 200| 6,88 Kg
01198010154  |BHDSB3215Z 300| 12,76 Kg | vM003147 300| 12,96 Kg
01198018043 | BHDSB3215Z 250 | 6,15 Kg | VM003147 250| 635 Kg
01198025015 | BHDSB4315Z 22| 8,964 Kg | vM004147 22| 9,044 Kg
01401001010 | BHDSB4315Z 2000| 14,8 Kg | VM004147 2000| 14,88 Kg
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Umisgni prvka na pracovisti

XXXV



JEDNOBODOVA < | wiTTE

L.m — AL ITRACTINE
Umisténi prvk 0 na pracovisti - matice vzdalenosti

Umisténi prvkd na pracovisti - matice vzdalenosti

Vyska umisteni
maximalné na drevni | Umisténi od 700 mm | Vyska maximalné

Jpoz. Nazev pracovnihe stalu do 1200 mm * 1600 mm
Vzdilenost od stfedu 1_|Fredavaci miste X
i do 600 mm 2 |KLT 800x400x280 E3
11 Etéci tladitka X
12 [Nouzové tladitko X
12 [Ruéni nafadi X
14 |Pfepravka 200x150x125 X
15 [KLT 800x400x170 X
Vzdal t od stfedu 3 |Ovladaci panel x
zakladani od 600 mm do| 4 [M.1.O. Box X
1000 mm 5 |Zasobnik na stikety x
& |Scanner X
7 |Lepiky na etikety x
16 [Za 3 dok ntace X
17 |Wyménna zakladani X
18 [M&fidla X
19 |Dily na zménu typu X
20 [KLT 200x800 E3
22 [Zpétny skluz na prepravky X
Ostatni 8 |Zasobnik pro Kanban karfy ®
9 |Mastavns kusy X
10 [UWDAD neni definovano
21_|Mezaznamova dokumentace X

* P umisténi KLT miZ=s byt po konzultaci s dalimi dvéma Eleny Pl vyEka 32 1400 mm a to pouze v pfipadé Ze takt je watsi neZ 30sec.
Pro KLT dale plati, 22 700 mm je dno pfegravky a 1200 mm j= hrana pfepravky pfes kterou cbsluhy sahaji
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Tvorba layoutu
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JEDNOBODOVA E WiTTE

L! MALLITOEOORCTIVE
Sedmero pro tvorbu layoutu + ergonomické
¢lenéni

zed

3

£ 1
Sy Fﬂ(xiuﬂ

BN

min.08sm | mindm T
min.1.5m

L] F o i 5tf1

Regal

e RO s oo £ )

P 3opx2m2=6m2 - | 21cm pro nohy
Gy EEEEIEEEEEEEEEEEEEE ettt = 01973 1 Tl

dﬁ@

cesta -‘

Osova vzdalenost: 1m

neni pravné zavazné pro CR., na pfani operatord miZe bit vzdalenostzmendena na min.0,8M
Fdrojdoporuden — DIM3Z406

Minimalni priichod: min.0,85m )

matetial @ pevnd plekdika nebo dva materidl Zdroj CSN 269010

8 jednim bfemenem: min.1m

| [

ezl dvémi peveymi pfekazkarni Zdroj: M 36102007 § 48
Prostor za zady. 1m ;
oo hrary pracovni desky Zdroj:GSN IS0 14738
Prostor mezi pracovnimi deskami: min 1,5m
(2 pracovnici zady k sobé) Zdrof CEMN IS0 14738
YU volnd podlahova plocha 2m?
21 pra chodidla pod hranou stol FadrojM:y: 36112007 § 48,C8M IS0 14738

Vy§ka prac.plochy pfi praci ve stoje; 102cm +1cm
Prac.pro wizudlni kontrolu 102crm + 15cmy Zdroj: ©5M EN IS0 14738, MY, 361/2007 § 47

Na dosah — vEechny pfedméty které jsou pouZivany v cyklu . Dily, Ruéni nafadi, Ovladaci
tlatitka, Pfedavaci misto pro podsestayy

Do 2 krokt — viechny pfedméty které nejsou uZivany v cyklu, ale castéji nez 3x za
sménu; Ovladaci panel, MO skluz, Zaznam dokumentace, Méfidla, Scaner, Wyménna
Zakladani, Zasobnik na etikety, Prazdné zakaznicke pfepravky, Dily na zménu typu

Na pracovisti — vSechny pfedméty, kieré jsou pouZivany 3x za sménu a mens:
Mezaznamova dokumentace, MNastavne kusy, Vymeéna datumu , UWDAD

Autar: P1 Datum: 20.5.2010
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Benefity spolénosti
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Priloha ¢. 12

Pracovni polohy
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cast téla poloha prijatelna podminéné prijatelna nepfijatelna

rameno predlokti 0°-20°(1) 20°-60° (2) 60° a vice (3)

0° a méné (4)

Optimalni pracovni polohy ramene [22]

2 LA
- — - o — e —t — .—ﬁ
- 1 ")
, T —
, —— I
L =
\"\. ] II|
. !
'\\
i
i N
_J.:.'\'fr'
-~

cast téla prijatelna podminéné prijatelna nepfijatelna

hlava a krk smér pohledu  0°-(-40°) (1) -40° a vice (2) -40° a vice (2)

Optimalni pracovni poloha hlavy a krku [22]
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cast téla prijatelna podminéné prijatelna neprijatelna

loket flexe - extenze 0° - 60° 60° a vice

Optimalni pracovni polohy lokte [22]
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