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ABSTRAKT

Diplomova prace se zabyva problematikou skladovani, skladovacich technik
a technologii ve spolecnosti ELKOV elektro a.s. Na zadkladé¢ provedené studie
a zjiSténych poznatkill jsou vytvoreny navrhy s vyuzitim modernich skladovacich prvki,
za ucelem zefektivnéni soucasného skladovaciho procesu, a tim navySeni spokojenosti
zakazniki.

KLiCOVA SLOVA

logistika, skladovani, skladovaci procesy, skladovaci technologie, automatizace

ABSTRACT

The diploma thesis deals with the issue of storage, storage techniques and technologies
in the company ELKOV elektro a.s. Based on the study and findings, proposals are
created using modern storage elements, in order to streamline the current storage process,

and thus increase customer satisfaction.

KEY WORDS

logistics, warehousing, warehouse processes, storage technology, automatization
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UvVOD

Skladovéani je v soucasné dobé nedilnou soucasti témér kazdého logistického
systému, které spravnou implementaci a adekvatni realizaci, v rdmci vyrobni i obchodni
spolecnosti, vede ke zvyseni produktivity a k navysSeni spokojenosti zakaznikt. Vzhledem
ke stale rozsahlejSimu vyvoji modernich informacnich a automatizacnich technologii
a rychle se ménicim individualnim pozadavkiim zakaznika, se za¢ina na tuto oblast klast
mnohem vétsi diraz z hlediska zkvalitiovani sluzeb a zrychlovani procest. Spolecnost,
ktera si chce na trhu udrzet své konkurenéni postaveni, by se méla umét prizplsobit

souc¢asnym podminkam a vyuzivat veskerych pfileZitosti, které jsou ji k dispozici.

Diplomova prace se zabyva studii soucasné¢ho stavu skladového hospodatstvi
a navrhem skladovani a skladovaci technologie v centralnim skladu obchodni spole¢nosti
ELKOV elektro a.s. Tato spole¢nost se fadi mezi nejvyznamnéj$i dodavatele
elektromaterialu v Ceské republice. Spolupraci s tuzemskymi i zahrani¢nimi obchodnimi
partnery zajistuje svym zakazniktim Siroké portfolio kvalitnich produktt a sluzeb, v némz

si kazdy pfijde na své.

Dlouhodobé pftiznivy vyvoj podnikdni vyvolava ve spolecnosti potiebu
optimalizace skladovych procesi tak, aby se k zakaznikim dostala objednavka za co
nejkrat$si moznou dobu s nejvyssi kvalitou. Nabizejicim se feSenim je v tomhle piipade
automatizace skladovani prostfednictvim autonomnich mobilnich robotl, kteti sebou
piinasi fadu vyhod v podob¢ vyrazné ¢asové Uspory, uspory finan¢nich ndklada, zvyseni

bezpecnosti na pracovisti a mnohé dalsi.

Provedenim pozorovani skladového hospodarstvi, vyhodnocenim sou¢asného stavu
a naslednym navrhem, plynoucim ze zjiSténych problematickych oblasti, bych rada
vedeni spole¢nosti piedstavila moznosti k zefektivnéni skladovaciho procesu s ohledem

na vyuziti modernich technik a technologii.



CILE PRACE, METODY A POSTUPY ZPRACOVANI

Hlavnim cilem diplomové prace je zhodnoceni vyuzivani soucasnych technik
a technologii v centralnim skladé spole¢nosti ELKOV elektro a.s. a vytvoieni navrhu
vedouciho k zefektivnéni skladovaciho procesu k navySeni spokojenosti zakaznikt. Ke

splnéni hlavniho cile je zapotfebi dosdhnout jednotlivych dil¢ich cili.
Mezi dil¢i cile, které maji byt naplnény, patii:

e na zaklad¢ relevantni odborné literatury zpracovat teoreticky ramec,

e predstavit obchodni spolec¢nost a jeji podnikatelskou ¢innost,

e proveést studii soucasného stavu skladového hospodarstvi a skladovacich
technik a technologii vyuzivanych ve spole¢nosti,

e svyuzitim vybranych metod vytvofit zavéry zZ pozorovani s odhalenim slabin
v soucasném skladovani,

e sestavit navrhy feseni vedouci ke zlepSeni soucasného stavu skladovanti,

e vymezit podminky realizace zvolenych navrhd,

e celkov¢ zhodnotit ptinosy plynouci z realizace navrhu.

Diplomova prace je rozdélena do tii Casti, a to konkrétné na teoretickou,
analytickou a vlastni navrhy feSeni. Teoreticka ¢ast vénuje pozornost teoretickym
vychodiskim c¢erpanych z odborné literatury, které poskytuji uceleny pohled na
problematiku skladového hospodaistvi. Analyticka ¢ast se zaméfuje na aplikaci
ziskanych teoretickych znalosti na data vybrané spolecnosti. Za st€Zejni bude povaZzovano
vyhodnoceni soucasného stavu skladového hospodafstvi a odhaleni silnych a slabych
stranek. Na zaklad¢ ziskanych vystupll je vytvofena zavérecna kapitola Vlastnich
navrhu FeSeni, zabyvajici se doporu¢enimi vedoucimi k zefektivnéni skladovacich

procest a navySeni spokojenosti zakaznikd.
Datova zakladna

Datova zékladna bude vytvofena na zakladé ziskanych informaci z informacniho
skladovaciho systému spole¢nosti a rozhovorl s vedenim a odpovédnymi zaméstnanci

centralniho skladu.



Metody pouZité pri zpracovani prace

Mezi zakladni metody, pouzité ke zpracovani diplomové prace, patii metoda sbéru

informaci a zpracovani dat, dedukce a indukce, pozorovani a metoda rozhovort.

Sbér informaci a zpracovani dat — tato metoda je pouzita pii vybéru relevantni
odborné literatury v teoretické ¢asti a dale pii sbéru internich udaju spole¢nosti v ¢asti

analytické.

Dedukce a indukce — dedukce je vyuzita pii vyhodnoceni teoretickych poznatki

ovéfenych v praxi. Indukce je potom postupem opacnym.
Pozorovani — umoziuje sledovani vybranych ¢innosti a jejich nasledny popis.

Rozhovor — je uplatnén pii ziskavani odpovédi od respondenta na piedem

ptipravené otdzky, vztahujici se k dané problematice.



1 TEORETICKA VYCHODISKA PRACE

Tato cast diplomové prace by méla piiblizit problematiku skladovani, které je
soucasti logistického fetézce, tak, aby bylo mozné pochopit nasledujici studii a dané

souvislosti.
1.1  Logistika

1.1.1 Vyvoj logistiky

Historické kofeny logistiky sahaji do 9. stoleti, kde nasla své uplatnéni v oblasti
vojenstvi, a to pii feSeni otazek zasobovani armady a vojenského manévrovani (1).
Nicméné jeji nejvétsi rozmach nastal béhem druhé svétové valky, kdy se zvySovaly
naroky na rychlost a plynulost zasobovani. Pfeprava bojové techniky, munice a pohyb
vojenskych jednotek vyZzadovaly specializaci potfebnych c¢innosti, na které logistika

nabizela feSeni (2).

Do civilniho odvétvi byl tento pojem pievzat v povalecném obdobi, kdy je logistika
povazovana za vysoce sofistikovanou disciplinu (2). Vyznamnou roli na tom sehral
pfechod ztrhu vyrobce na trh zdkaznika, na kterém dochézi k roz$ifeni vyrobniho

sortimentu dle zakaznikova pfani a pozadavku (1).

Diky liberalizaci svétového obchodu, nepfetrzitému vyvoji informacnich
technologii a globalizaci svétového trhu, je v soucasné dobé& problematika logistiky

davana do poptedi (2).

1.1.2 Vymezeni pojmu logistika

V pribéhu vyvoje logistiky zacala vznikat celé fada rtiznych definic z odliSnych
odvétvi, ktera si je prizpusobovala podle své potieby. Nejcastéji se objevujici definice
logistiky v odborné literatute je od americké logistické spolecnosti Council of Logistics

Management Professional, ktera zni nasledovné (3):

., Logistika je proces planovani, realizace a regulovani ucelného a hospodarského
toku a skladovani zbozi, sluzeb a s nimi spojenych informaci od mista vzniku do mista

spotreby za ucelem souladu s pozadavky zdakaznikii.
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Spole¢né s definici od Evropské logistické asociace (3):

Logistika je ,, organizace, planovani, rizeni a vykon tokii zbozi vyvojem a ndkupem
pocinaje, vyrobou a distribuci podle objednavky findlniho zakaznika konce tak, aby byly
splnény pozadavky trhu pri minimalnich ndkladech a minimalnich kapitalovych

vydajich. *

Na zdklad¢é vyse uvedenych definic si Ize povSimnout, ze pojem logistika v sob&
skryva Sirokou Skalu systematicky navazujicich cinnosti, jenz maji hospodarnym

zpusobem uspokojit pozadavky konec¢nych zédkaznikd.

Do kategorie hlavnich logistickych ¢innosti se fadi (4):

- zékaznicky servis, - podpora servisu,

- planovani neboli predpovidani - stanoveni vhodného mista

poptavky, vyroby a skladovani,
- fizeni zésob, - manipulace s vracenym
- logisticka komunikace, zbozim,

- manipulace s materialem, - zpétnd logistika,

- vylizovéni objednavek, - doprava,

- baleni, - skladovéni.

1.1.3 Logistika v mezinarodnim obchodé

V soucasné ekonomické situaci ma mezinarodni obchod klicovy vyznam. Pozitivni
vlivy, vznikajici ze zapojeni jednotlivych ekonomik do zahrani¢nich obchodnich vztahi,
jsou (5):

- vyssi produkce tuzemskych spolecnosti, s ¢imz souvisi rtist HDP,

- dostupnost $irsi variace sortimentu pro zakazniky,

- rist konkurenceschopnosti, kterd je divodem pro regulovani cenovych
hladin,

- zrychlujici hospodarsky vyvoj zemé,

- rozvoj mezinarodnich vztaht.
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Obchodni aktivity, uskuteciovany prostfednictvim spolec¢nosti vstupujicich na
zahraniéni trh, jsou zakladem pro vngjsi ekonomické vztahy. Zadna z obchodnich operaci
se ale neobejde bez fyzického premistovani zbozi a materidlu, za které zodpovida
logistika. S rostoucim poctem a kvalitou mezinarodnich vztahti a vazeb se tedy

I jednotlivé ¢lanky logistického fetézce dostavaji do globalniho méfitka (6).

Na zajisténi mezinarodni piepravy se podileji zasilatelé, téz nazyvani jako speditéfi,
a dopravci. Hlavnim ukolem zasilatele je smluvni obstarani ptepravy. Vyjma smluvniho
zajistovani se mohou podilet 1 na obstaravani kompletniho balicku logistickych sluzeb,
jako naptiklad na skladovani, kontrole zboZi a zplisobu baleni, celniho odbaveni, pojisténi
a dalSich sluzeb, pfi¢emz ale neodpovida za kvalitu jejich provedeni (7). Oproti tomu
dopravce ma na starosti fyzickou pfepravu prostiednictvim vlastnich dopravnich
prostfedkit a je zodpovédny za provedeni sluzeb, jelikoz vSe provadi pod vlastnim

jménem, na vlastni Gcet a riziko (6).

1.2 Skladovani

Jednou z vyznamnych ¢asti logistického systému je skladovani. Poskytuje
manazerim informace o stavu, podminkdch a rozmisténi skladovanych produktt
v podobé¢ surovin, dild, hotovych vyrobkl a zajistuje jejich uskladnéni mezi mistem
vzniku a mistem konecné spotieby. Tvoii dillezity spojovaci ¢lanek mezi vyrobcem

a zakaznikem (8).

Skladovani se odehrava ve skladech, které by se daly stru¢né charakterizovat jako
,,planovany prostor pro efektivni skladovani, manipulaci a kontrolu zbozZi a materialu*
(9). Ty umoziuji podnikatelim pokracovat ve vyrobé po cely rok a prodavat své vyrobky,

kdykoliv je dostate¢na poptavka (10).

Potieba skladovani vznikd i z toho divodu, Ze nékteré druhy vyrobkl se vyrabi
pouze Vv urcité sezoné, ale poptavka je po nich po cely rok. Nebo naopak, kdy je vyroba

nutna po cely rok, aby mohla byt pokryta poptavka béhem sezony (10).

Dilezitym tkolem procesu skladovani je mimo jiné také poskytovani pozadované
urovné sluzeb, které je docileno pfidavanim dalSich Cinnosti v podobé kompletovani
produkti do vétsich baleni, balicich systému ¢i informacnich znaceni vyrobka (11).

Zaroven je nezbytné dodrzovani skladovacich podminek a vybér vhodnych
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manipulacnich technik, aby nedochédzelo k jakémukoliv znehodnoceni ¢i poskozeni

produkti a vse bylo pripraveno pro piesun do dalsi faze logistického fetézce (12).

1.2.1 Duvody pro skladovani a jeho funkce

Z ekonomického hlediska skladovani nepiidava produktiim vyssi uzitnou hodnotu,
ba naopak zpiisobuje rust nakladi (mzdy a platy skladovych pracovnikli, naklady na
provoz skladu), a tim se nepfiznivé projevuje v jeho rentabilité. I piesto je skladovani
dilezitym ¢lankem logistického fetézce a ma fadu davodd, kvili kterym si je podniky
udrzuji (13):

e Regulovani poptavky
VyuZzivanim sklad dochazi k vyrovnavani poptavky. Pii neofekdvaném
rustu poptavky je dany vyrobek ihned k dispozici a pfi nenadalém poklesu
poptavky je vyrobek ulozen ve sklad¢ do té doby, dokud zijem o né¢j znova
nevzroste.
e Sdruzovani dodavek od vice dodavatela
Sklady umoziuji odebirat zboZi ¢i material od vice dodavatelii nardz, kdy
je nasledné¢ mohou navzéajem kompletovat.
e Vytvareni pojistné zasoby
Pojistna zasoba slouzi jako ochrana proti neptedvidatelnym rizikiim, ktera
mohou nastat ve vyrobnich procesech v podobé poruchy vyrobnich stroji,
vypadki energie, havariich nebo v trznim prosttedi naptiklad problémem u tietich
stran — vypadkem zasobovani.
e Spekulacni divod
Pii ocekavaném rlstu cen si podniky vytvaii vétsi zasoby, které nasledné
ukladaji do sklada.
e ZuSlecht’ovaci
Nekteré produkty jako naptiklad vino, syry nebo difevo ziskavaji

skladovanim vys$i jakost, diky probihajicim procesim — zrani, kvaSeni, suSeni.
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Z vyse uvedenych divodi vyplivaji zakladni funkce skladovani (14):

e Manipulace s materialem
Manipulace s materidlem pod sebe zahrnuje piijem zboZi (planovani
prichozich pfepravcii, pfijem objednavek, vykladka zbozi, kontrola), tfidéni,
kompletovani, oznaovani a baleni.
e Uskladnéni
Zajisténi bezpecného a fadného uskladnéni produktli a materidla je
nejdulezitéjsi ulohou skladovéani. Dale nese odpovédnost za rotaci produkth
s trvanlivosti spotfeby a je zapotiebi dbat na to, aby se zabranilo jejich
znehodnoceni a zastarani cen.
e Prenos informaci
Kdykoli jsou produkty pfijaty, pfesunuty z mista na misto nebo odeslany,
musi byt 0 tom zachyceny podrobné informace. Kromé stavu zasob sklad
poskytuje také informace tykajici se kapacity volného mista, dostupnosti
vybaveni a pracovnich sil. V¢asné a ptesné informace jsou kli¢em k dosazeni

stanovenych cili spolecnosti.

1.2.2 Druhy skladi

Vybéru vhodného druhu skladu ptfedchézi stanoveni strategickych, provoznich,
finan¢nich, organizac¢nich a pravnich rozhodnuti. Ovlivitujicimi faktory je typ odvétvi, ve
kterém spolecnost plsobi, cile dodavatelského ftetézce, velikost finan¢nich investic,
vlastnosti produktu — casové omezeni jejich spotieby, velikost, sezonnost, vnitini
hodnota, mnozstvi a potencidl zastaravani, sila konkurence a celkovad situace

v ekonomickém prostiedi (14).

Rozsah skladové Cinnosti je relativné Siroky a tomu odpovida i cela fada kritérii,
dle kterych lze sklady dé€lit. Typové Clenéni skladi vede k jejich zékladnimu rozdé€leni
podle faze hodnototvorného procesu na vstupni sklady, mezisklady a odbytové sklady,
podle kompletace na sklady orientované na spotrebu a sklady orientované na materidl,
podle stanovisté na vréjsi a vnitini sklady, podle spravy na viastni a cizi sklady (13) podle
jejich technologického vybaveni na sklady rucni, mechanizované, vysoce mechanizované

a plné automatizované a dalsi (15).
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S ohledem na jejich funkci se sklady d€li na obchodni, tranzitni, konsignacni,

zasobovaci, celni a sklady se systémem cross-docking (15).
Obchodni sklady

Charakteristickym rysem obchodnich skladii je velky pocet dodavatel i odbératela.

Vyjma skladovani plni i funkci ménéni sortimentu na zaklad¢ pozadavka odbératelu (15).
Konsignaéni sklady

Konsignac¢ni sklady funguji na principu vzajemné dohody mezi dodavatelem, ktery je
vlastnikem skladu a zakaznikem, platicim za zboZi az v okamziku jeho uziti (4). Zbozi je tedy
skladovano na tcet dodavatele, pticemz nese i vSechna rizika s tim souvisejici (15). Pro
zakazniky jsou vyhodné, jelikoz zde nevznikaji naklady souvisejici s vazanosti finan¢nich

prostiedki ve zbozi a naklady uslych piilezitosti (4).
Sklady se systémem cross-docking

Pii systému cross-docking se sklady vyuzivaji jako distribu¢ni sméSovaci centra (15).
Jedna se o zpiisob okamzitého piesouvani zbozi z ptijimaciho doku do pfepravniho, bez
procesu ukladani do skladu (14). Tim dochazi k tomu, Ze zbozi nezlstava ve skladé déle
nez 24 hodin (15). Piednosti tohoto systému je moznost kombinovani zbozi od riznych
dodavateld, které se rozttidi podle objednavek a dorué¢i na mista ur¢eni (14). Typickymi
cross-dockovymi produkty jsou polozky podléhajici zkaze, jako je ovoce a zelenina, maso

a ryby, které je tieba rychle prepravit v dodavatelském fetézci (16).

1.2.3 Centralizace skladu

Optimalni pocet jednotek skladii a jejich fyzické umisténi, jsou klicovymi otdzkami

pii strategickém rozhodovani o nejvyhodnéjsim stupni centralizace (17).

V centralizovaném systému dochazi k soustted’ovani zasob do jednoho centralniho
mista — centralniho skladu, nachézejiciho se ve vzdalenéjsich lokalitach, ze kterého je
zbozi dale distribuovano k zakaznikim nebo do dalSich skladd (10). Centralizovany
systém pomaha udrzovat kontrolu nad pohybem zasob (17) a soucasné i udrzovat hladinu
relativné nizkych néakladt na skladovani. Implementaci vykonného, automatizovaného
skladového zatizeni Ize dosdhnout uspor z rozsahu, nédklady na bezpecnostni zasoby pro

jeden sklad jsou nizsi nez u vice skladovacich objekti (18) a naklady na prichozi dodavky,
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koncentrujici se pouze do jednoho mista, Se rovnéz snizuji. Hlavni nevyhoda
centralizovaného skladovani spociva v del§i piepravni vzdalenosti mezi skladem
amistem dodani, ¢imZz dochazi k vy$§im ndkladim za dopravu a niz8§i Urovné

dorucovacich sluzeb z diivodu delsi dodaci Thuty (14).

Na rozdil od centralizovanych skladi, jsou decentralizované sklady strategicky
rozmistény na vice mistech tak, aby byly blize k zdkaznikovi (17). Tim nabizeji lepsi
zakaznicky servis v podobé krat$i doby dorucovani (14). Nicméné alokace zasob do
mnoha mensSich distribu¢nich skladt a tvorba rezerv v kazdém z nich, maji za nasledek

relativné vysoké provozni naklady na skladovani (18).

Protichiidné cile maximalni trovné sluzeb a minimalnich nakladid na logistiku
predstavuji zakladni problém pii rozhodovani, kdy je zapotiebi nalezeni urcité rovnovahy

Vv obou rovinach (18).

1.2.4 Skladové operace

ZjednoduSovani jednotlivych skladovacich ¢innosti a postupli vede k celkovému
zlepSeni celého procesu. Klicem ke zvySeni efektivity je zkoordinovani vzajemné
provazanosti vSech aktivit a dohlédnuti na jejich spravné fungovani. To se d& podpofit
I vyuzitim novych dostupnych technologii a postupti. Hlavni skladové ¢innosti jsou

znazornény na Obr. 1 (16).

Obrazek 1: Skladové ¢innosti
(Zdroj: Vlastni zpracovani dle (16))
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Piijem zboZzi

Ptijem zbozi je prvni skladovou operaci, kterd je zalozena na uzké spolupraci
s dodavateli. Pravé dodavatelé nesou odpoveédnost za to, aby pfijimané zbozi odpovidalo
vytvofené objednavce. Tim se mysli, aby byl pfijat spravny produkt, v neposkozeném
stavu, ve sjednaném mnozstvi v dohodnutém terminu. Jakmile je zbozi dopraveno do
skladu, je prili§ pozdé na napravu vzniklych komplikaci. Aby se takovym problémum

ptedchazelo, je tieba pied samotnym piijetim uéinit nasledujici kroky (16).

Prvni komplikace mohou vzniknout jiz pii vytvareni objednavky, kterou ma na
starost manazer nakupniho odd¢€leni. Ten se vSak vétSinou soustfedi spiSe na zakladni
jsou ale ¢asto opomijeny, a to v kone¢ném dusledku miize vést k vy$sim nakladtim. Z toho
divodu by se m¢l do ndkupniho procesu zapojit i vedouci skladu, ktery dokdze zamezit
situacim, kdy se objednany produkt naptiklad skrze zpiisob baleni nevejde do
skladovacich prostor (regalt, polic apod.) nebo kdy jej nebude mozné spravné

identifikovat kviili znaceni (¢arovy kod, QR kod atd. - v zavislosti na ¢tecim vybaveni ve
skladu) (16).

Dal§im vyznamnym prvkem v tomto procesu je termin dodani. Jeho znalost
dostate¢né dopfedu umozni nastavit procesy tak, aby byla maximalné vyuzita kapacita
skladu 1 pracovnich sil. Stejné€ jako je kazdd dodavka jina, tak je jiny i ¢as potiebny
K jejimu zpracovani a jakmile jsou k dispozici zaznamy o riznych typech dodavky, tak

se Iépe rozhoduje o rozvrzeni potieby lidského i strojového kapitalu (16).

Prvni véci, kterou odpovédny pracovnik musi udélat po piijezdu piepravniho
prostfedku s objednanym produktem, je kontrola dodacich listi se skutecnosti a stavem
zasilky. Pro pozdéjsi snadny pribéeh reklamace je vhodné dodavku zdokumentovat jesté
uvnitt vozidla (dikaz, ze k poSkozeni ¢1 zdméné doslo jesté pred piijetim objednatelem)
(16).

Vykladka zbozi z dopravniho prostiedku potom zalezi zejména na manipulacni
technice, kterou spole¢nost vyuziva. Ke zkraceni ¢asového intervalu tohoto procesu je
mozné vyuzit automatizovanych systémd, a tim zaroven dosahnout i uspory lidské prace

(16).
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Umisténi zbozi

Po pfijeti zbozi ptichazi na fadu rozhodovani o vhodném mistu, kde pfesné¢ ma byt
zbozi ulozeno. Pfitom se bere ohled zejména na frekventovanost piijmu a vydeje dan¢ho
produktu, jeho hmotnost, potfebné manipulacni jednotky k premisténi a vychystavani
a efektivnost vyuziti prostoru. Zaroven je také dilezité myslet na to, Ze neni vhodné
umist'ovat vzhledové podobné vyrobky vedle sebe, jelikoz by snadno mohlo dojit k jejich
zaméné. K ukladani konkrétnich vyrobkd se vyuziva nejcastéji zpusob pevného nebo

zameénného ukladani (19).

Pii vyuziti zpiisobu pevného umisténi mé kazdd skladova polozka ptfedem
vyhrazené misto, kde bude ulozena. Pfednosti této metody je rychlé vyhledavani, jelikoz
se bude nachazet vzdy na stejném misté. Nevyhoda potom tkvi v neefektivnim vyuziti

mista, zejména v obdobi, kdy je jeji zasoba nulova (19).

V ptipad¢ zaménného ukladani 1ze polozku umistit do libovoln¢ volného mista,
avsak v zavislosti na jejich parametrech — objemu mnozstvi, velikosti, hmotnosti. Pomoci
skladovaciho pocitacového softwaru se vyhodnoti obsazenost mist a nalezne se vhodna
pozice Kk ulozeni dané polozky. Vyhoda plyne z mensich narokti na skladovaci kapacitu
(19).

Regalové systémy

NejbézngjSim zpltisobem ukladani materialu a zboZi je do regalovych soustav, diky
kterym mohou byt efektivnéji vyuzivany skladové prostory. Dle tvaru, hmotnosti,
mnozstvi a vlastnosti skladovych polozek se voli vhodné konstrukce, odpovidajici
pozadavkim a moznostem piislusnych skladd (19). Prostory vzniklé mezi jednotlivymi
regaly tvofi manipula¢ni ulicky a dopravni cesty, uzpiisobené manipula¢nim zatizenim

a jednotkam, jez budou blize popsany v kapitole 1.2.5. (20).
Policové regaly

Stavebnicovym systémem, slouZicim k ukladani drobného zbozi mensich rozméra
a hmotnosti, jsou policové regaly. Jednotlivé polozky mohou byt do regala ulozeny bud’
v origindlnich krabicich anebo v bednach a pirepravkach. Jejich konstrukce je

ptizplisobena pouze ru€ni obsluze, z toho diivodu nevznikaji z4dné dalSi naroky na
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manipulacni zafizeni (21). Pfednosti policovych regalt je jejich adaptabilita, kdy je velmi

snadné prizpusobit rozlozeni zavéSenych polic dle aktualnich potieb (19).
Paletové regaly

Paletové regalové systémy se vyuzivaji k uloZeni vétsiho objemu zbozi,
umisténého na paletach, prostiednictvim vysokozdviznych vozika. Kazdy z regala je
rozdélen svislymi sloupky na sekce, do kterych lze ulozit vedle sebe dvé az tfi palety dle
jejich Sitky. Dosahuji do vysky az 45 metrd (21), pficemz kazda aroven regalu je
nezavisle podeptena. To poskytuje snadnéjsi pristup K jednotlivym paletam a jejich
odebrani z libovolné urovné regalu (22). Z divodu zatéZovani az desitkami tun byvaji

nejéastéji pevné ukotveny k podlaze skladu (20).

Od jejich konstruk¢niho usporadani se odviji dalsi typy regali — pojizdné, spadové,
ptihradové (19) ¢i regaly s jednou hloubkou, dvojnasobnou hloubkou, vjezdové

a prijezdné (22), které ale nejsou predmétem této prace.
Vychystavani

Vychystavani je procesem vyskladiiovani zbozi, které spociva v usporadani
vychystavanych polozek, v pfesné stanoveném mnozstvi, na zdkladé¢ objednavky
pfichazejici od odbératele. Jednd se o jeden znejvice kontrolovanych logistickych
procest z divodu velkého podilu na provoznich nékladech skladi a velké nachylnosti
k chybam. Jakékoliv vylepSeni této oblasti skladovani mize piinést vyrazny narist

produktivity a asporu nakladu (21).

Pti vychystavani se uplatiiuji metody manuélni a automatizované, rozdélené dle
zpisobu obsluhy. Mnohdy se vyskytuji ve vzajemné kombinaci podle potieb konkrétnich

skladii, za uc¢elem dosazeni co nejvyssi efektivity (23).

Zékladni vychystavani spoc¢iva v ptesunu pracovnika skladu k polozkdm uvedenym
Vv jednotlivych objednavkach, kde je postupné jednu za druhou vychystava. Systém
uskladnéni zbozi by mél odpovidat potiebam vychystavani, tedy aby se v pfistupnych
¢astech regall nachazely bézné zasoby a Vv hornich ¢astech zasoby pojistné. Pohybovani
mezi jednotlivymi regdly mize mit podobu vinéni do tvaru pismena U, kdy jednou
ulickou projde tam a druhou zpét, preskakovani, kdy se v jedné uli¢ce piesouva od

pravého regalu k levému, paprscitou, vychazejici ze zvoleného stfedového bodu v ulicce
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a klikatou. Podle vybraného zplisobu pohybu se potom odviji efektivita vychystavani

a doba piesunu pracovnika po skladé (23).

V ptipadé¢ hromadnych objednavek, se uplatituje davkové vychystavani, kdy se
vSechny polozky seskupuji do mensich mnozstvi za ucelem lepsi manipulace. Zbozi mize
byt vychystavano bud’ pfimo zregalii anebo v ptipadé velkoobjemovych produktd je
dovezeno na vychystavaci misto na paletach, kde se nasledné roztiidi podle konkrétnich

druhti zbozi do jednotlivych beden (23).

Pti zpracovani velkého poctu objednavek se da vyuzit také zplisob vychystavani
rozdeleny na zony, kde kazdou z nich obstaravé jeden pracovnik. Zony na sebe vzajemné
navazujici a kazda z nich plni jinou ulohu. V prvni zo6n¢€ se objednavka vychystava, ve

druhé se kompletuje, ve tieti se bali a oznacuje atd. (23).

Pti automatizovaném vychystavani lze vyuzit robotti, karuselti vhodnych pro velké
mnozstvi malych polozek typu Sroubkt, matek ¢i kosmetickych produkti, dale riznych

dopravnikti a automatickych tfidi¢u (23).

Ke zrychleni a zefektivnéni procesu manualniho vychystavani lze pfispét i vyuzitim

modernich skladovacich technologii (24):
Pick-by-light

Ke zvyseni pfesnosti vychystavani slouzi moderni vychystavaci systém pick-by-
light, slozeny ze svételnych indikatorti a LED displejti. Ty jsou umistény na pfedni ¢asti
regalti, karusell, bednach a prepravkach, ze kterych se vychystavaji polozky (24).
Pracovnik skladu naskenuje ptichozi objednavku do svého zatizeni, které rychlym
ovéfenim a porovnanim dat poda informaci o umisténi polozek, jejich dostupnosti

pozadovaného poctu a prostfednictvim svételné signalizace pfimo ukaze na misto sbéru

(18).
Pick-by-voice

Pick by-voice, neboli hlasové ovladané vychystavani, je dalsi moderni technologii
uzitou pro manipulaci s materidlem. Podstatou hlasové fizenych systémua je pifima
komunikace mezi pocitaem a operatory skladu (17), umoznujici predavani informaci

Vv realném Case (24). Prostfednictvim nahlavni soupravy dostavaji operatoii pokyny, které
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maji byt vykonany a po provedeni podavaji informace o splnéni. Vyhodou tohoto systému
je bezpapirové vychystavani, rychly tok aktualnich informaci (18) a zvyseni produktivity

operatoru (17).
Expedice

Zaverecnou skladovou operaci je expedice zbozi. K vykonavani této Cinnosti je
dualezité predevsim zajistit dostateCny prostor pro baleni zbozi a nakladani do dopravnich
beden, ochrannych kleci, na palety a ostatnich manipulaénich prostiedkd. Pracovnici
expedice musi zkontrolovat dokumentaci, aktualni stav zbozi a vSe zaznamenat. Jestlize
je vSe v poradku, miize probchnout nakladka zbozi do ptepravniho vozidla za dodrzeni
bezpecnostnich podminek. Cely proces se ukonéi podpisem dokumentace fidi¢em vozidla

a zapsanim casu jeho odjezdu (23).

1.2.5 Manipulace s materialem

Nedilnou soucasti vsech skladovych operaci je manipulace s materidlem a zbozim.
Ktomu jsou vyuzivany technické prostiedky v podobé manipulacnich zatizeni
a prepravnich prostfedki. Pfi vybéru vhodného zatfizeni ¢i prostiedku je tfeba vzit
VvV tvahu predevsim jejich technické a ekonomické odliSnosti, dle potieby a moznosti

finanéniho zatizeni raznych sklada (20).

1.2.5.1 Manipulaéni prostiedky

Za pasivni prvky logistiky jsou povaZovany prepravni prostfedky, umozZiujici ¢i
usnadnujici manipulaci s materidlem. Zakladnimi pozadavky jsou cenové piijatelné,
vhodné tvarované a rozmérove vyhovujici piepravni prostfedky, s dostateCnou nosnosti,
snadnou manipulaci a stohovatelnosti, s dlouhou zivotnosti a ochrannou funkci (20).
Podle toho, kterou fazi logistického tetézce prochazi, se rozdeluji do prvniho az ¢tvrtého
fadu (7), pricemz prostiedky nizsich fadt utvaieji manipulacni prostiedky vyssich rada
(D).
Mezi nejcastéjsi pouzivané prepravni prostiedky patii:

Ukladaci bedny a prepravky

Zakladnimi manipulaénimi jednotkami prvniho fadu, uréenymi pro skladovani

a mezioperacni manipulaci, jsou uklddaci bedny a ptepravky. Diky vytvarovanym
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uchytim a drzadltim jsou uzptsobeny pro ru¢ni manipulaci, ale lze je také premistovat
s vyuzitim ru¢nich i mechanickych voziki ¢i automatickych dopravnikt (25). Byvaji
zhotoveny z riznych druhti materialu, at’ uz z plastu, hlinikového plechu, popiipadé
ocelového plechu. Schopnost stohovéani vypovida o jejich snadném poskladani na sebe,
a tim umoziujici premistovani vétsiho objemu zbozi najednou. Zakladni tvary beden
| ptepravek jsou rovné, zkosené, vkladaci, zasuvkové nebo skladaci. Nékteré z nich

mohou byt specialné ptizptsobené ptepravovanym druhtim zbozi (3).
Palety

Univerzalnim prostiedkem, vyskytujicim se ve vSech castech logistického fetézce
a slouzicim k manipula¢nim operacim, skladovani i pfepravé na vSechny vzdalenosti,
jsou palety. Manipulovani s nimi je mozné pomoci nizko ¢i vysokozdviznych voziki,
regalovych zakladacl a jinymi méné rozSifenymi manipulaénimi prostfedky. Podle
provedeni se rozliSuji na palety prosté a ohradové a dale na sloupkové, skiifiové

a specialni (3).

Paleta prostad je vyrobena z dfevénych ploSinek bez jakychkoliv nastaveb. Své
uplatnéni naSla po celé Evropé€, ztoho divodu je casto nazyvana jako Europaleta.
Maximalni nosnost europalety je 1000 kg na plose 800 x 1200 mm. Samotna paleta méa
vlastni vahu 30 kg. Europalety musi odpovidat pfisluSnym normam a byt oznaceny

ochrannou znamkou EUR (3).
Paletizace

Paletizaci se rozumi systémové uziti palet jako zdkladnich manipula¢nich jednotek.
Tento pfistup se pozitivné projevi na rychlejsi a efektivnéj$i manipulaci s materidlem,
stejné jako na efektivnéj$im vyuzivani skladovacich prostorti (4). Soucasné také snizuje
celkovou zatéz pracovniku skladu, zrychluje proces nakladky a vykladky a umoziuje
podstatné Uspory na nakladech vzniklé niz§im poctem dopravnich a skladovych operaci
(26).

Zakladem paletizace je paleta, na které je uloZzen material takovym zptsobem, aby
se dala jednoduse stohovat a mechanizovanég ptekladat a pfepravovat. UloZenim vétSiho
mnozstvi jednotek materidlu na jednu paletu a vytvofeni celistvé manipula¢ni jednotky,

dochazi k vyse zminénym vyhodam tohoto systému (26).
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Roltejnery

Roltejner mé podobu piepravniho prostiedku s ¢tyfkolovym podvozkem. Své
uplatnéni nachazi zejména tehdy, kdyz je obtizné pouzit paletu (25). Nevyzaduje
mechanizovanou ani automatizovanou pomoc, manipulace s nim spocivd v prostém
manuélnim tlaceni. Roltejnery maji zpravidla rozméry 600 x 800 x 1500 mm a jejich
nosnost se pohybuje v rozmezi 300-500 kg. Vyrabi se z kovu v riznych podobach —

draténé, miizkové ¢i plnosténné pro zajisténi vétsi ochrany zbozi (13).

1.2.5.2 Manipulaéni zaFizeni

V soucasné dob¢ se na trhu vyskytuje Siroka skéala manipulacnich zafizeni, jenz lze
rozdélit podle riznych klasifikaci — druhu pohonu na motorové a bezmotorové, zpiisobu
prace na horizontalni a vertikalni, zakonitosti dopravniho pohybu na plynulé a pretrzité,
zpuisobu pouziti na zdvihaci, pojezdové, stohovaci ¢i velikosti manipulacnich jednotek

(20).
Manipulaéni voziky

Manipula¢nim zatizeni, fadicim se do kategorie s pfetrzitym pohybem, umoZiiujici
pojezd eventualné i zdvih, jsou manipulacni voziky. Podle druhu pohonu se déli na
bezmotorové neboli rucni, ovladané lidskou silou pfipadné jednoduchou hydraulikou

a motorové, pohanéné spalovacimi motory ¢i elektrickym napajenim (20).

Pro vertikalni manipulaci s paletami slouzi manualné ovladané voziky (21). Jejich
typickym znakem jsou dvé vidlice, pfizpiisobené paletovym drazkdm, a pakovy
mechanismus, slouZici ke zvednuti palety z podlahy. Pomoci tahu Ize paletu premistit
a uloZzit na poZadované misto. Rucni voziky se vyuzivaji pfedev§im pro pohyby na kratké

vzdalenosti (27).

Zastupci motorovych zafizeni jsou vysokozdvizné voziky raznych typi. Pti vybéru
vhodného zatizeni je zapotiebi zvazit nejen nosnost a vySku dosahu, ale i dalsi aspekty
jako jejich spolehlivost, ptedpokladanou zivotnost, dostupnost servisnich sluzeb,

struktura ptfemistovaného zbozi, prostorové usporadani skladu a dalsi (23).
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Nejrozsifenéj§im manipulaénim prostfedkem, ftadicim se do kategorie
vysokozdviznych voziki, je Celni vysokozdvizny vozik. Lze jej pouzit pro nakladku
i vykladku zbozi z dopravnich vozidel, stejné jako pro pifemistovani zbozi po skladu a
jeho ukladani a vykladani z regali (27). Na ¢ele voziku se nachazi zdvihaci zafizeni,
vysunujici se teleskopicky o dva az tii prvky (21) do vysky piiblizné 6,5 metru (22),
anosi¢ s manipulacnimi vidlicemi, uzpisobenymi zejména pro manipulaci s paletami.
Kromé klasickych vidlic existuji 1 dal$i specialni typy, kterymi mzou byt naptiklad

vidlice pro manipulaci s materialy namotanymi na civkach ¢i chapadla pro manipulaci se

sudy. Podle umisténi fidice, obsluhujiciho vozik, je Ize rozdé€lit na kracejici, sedici nebo

stojici (Obr. 2) (21).

Obrazek 2: Manipulaéni voziky
(zdroj: (41))

1.3 Automaticka identifikace

Zapojeni modernich informacnich technologii do fizeni a kontroly logistickych
operaci zaziva dynamicky rozvoj v kazdé casti logistického fetézce, vcetné skladového
hospodafstvi. Jejich zavadéni pfinasi sebou fadu vyhod nejen pro podniky, ale i pro jejich
odbératele. Kvalitn&js$i zakaznicky servis, niz8i néklady, vyssi efektivita a vykonnost

skladovych operaci jsou odrazem jejich vyuziti (10).

Automaticka identifikace umoznuje rychly a bezchybny sbér, tvorbu, ptenos
a zpracovani velkého objemu dat, diky ¢emuz je zajiSténa okamzitd informovanost
0 stavu zasilky v realném cCase (28). Sklada se ze snimaciho zarizeni slouziciho ke ¢teni

identifika¢niho kodu, nosice kodu oznacujici objekt, programovaci jednotky zajistujici
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ukladani kodu na nosice dat a vyhodnocovaci jednotky prevadéjici nasnimany kod do

srozumitelné podoby pro bézného uzivatele (29).

Mezi nejvyuzivanéjsi systémy automatické identifikace ve skladovani se tadi
optické technologie, zaloZzené na principu rozdileného odrazu laserového ¢i svételného
paprsku od svétlych ploch a pohlcujici tmavymi plochami. Na této bazi funguje
technologie ¢arovych kodu (29). Dal§im uplatiovanym systémem jsou radiofrekvencni
technologie, zalozené na ukladani dat pomoci elektromagnetickych vin. Kazdy z RFID
tagl, ma v sob¢ zabudovany Cip a anténu, diky kterym je mozné ziskat informace

bezkontaktné, bez ptimé viditelnosti i polohovani (30).

1.3.1 Technologie ¢arovych kédu

Automaticka identifikace pomoci ¢arovych koédu je rozsahle vyuzivana napfic
celym skladovacim procesem. Své misto si najde na piijmu, vychystavani a baleni zboZi,
pfi sledovani stavu a obratu zasob ¢i pii sledovani zasilek (31). Piednosti ¢arovych kodu
je jednoduchost pti kddovani, nenarocnd vyroba, nizké naklady na potfizeni a snadné
provadéni identifikace. Kazdy ¢arovy kod je nosiCem informaci, které jsou ulozeny

V soustavé paralelnich ¢ar a mezer s pfedem uréenou Sitkou (32).
Mezi zakladni prvky ¢arového kodu patii (32):

X —Sifka modulu — oznaceni pro nejuzsi Kod - kodovany Fetézec, obsahujici
element kodu — ¢arku nebo mezeru, od informace.

které se odviji kddovani ostatnich prvku.
) P Start — startovaci znak

R — svétlé pasmo — zoéna, v niz neni .
P ’ Stop — ukondovaci znak
dovoleno umisténi textu ani grafickych

symbolti.

H — vySka ¢arového kéodu — udava

svisly rozmér pasu kodu.

L — délka kodu, urcujici vypovidaci

schopnost.

C - kontrast
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Obrazek 3: Konstrukce ¢arového kédu
(Zdroj: Vlastni zpracovani dle (32))

Podle zpiisobu kodovani se carové kody rozdéluji na jednodimenziondlni, téz
oznacované jako linearni, kdy je kod tvoren numericky nebo alfanumericky, usporadané
Vv jedné fad€ a dvojdimenzionalni, obsahujici obrazce, text, algoritmy, sloZené z né€kolika
fad. Typickym zastupcem jednodimenziondlnich kéda, vyuzivanym napti¢ celou

Evropou, je EAN a dvojdimenzionalnich QR kod (31).
Jednodimenzionalni kod EAN 128

Nejcastéjsim typem carového kodu vyuzivaného pii logistickych a obchodnich
¢innostech je EAN 128. Nese v sob¢ spoustu podstatnych informaci jako ¢islo vyrobku,
oznaceni vyrobce, datum vyroby, rozmérové udaje, komu ma byt zbozi doruceno a ostatni
identifikac¢ni udaje. Kazda z informaci disponuje vlastnim aplikacnim identifikatorem,

podle kterého lze rozpoznat, o jaky typ udaje se jedna (32).
1.3.1.1 Metody ¢teni ¢arovych kodi

K ziskani informaci uloZenych v ¢arovych kodech slouzi snimace neboli ¢tecky
garovych koda. Ukolem téchto snimaéi je rychlé a bezpeéné preéteni ¢arového kodu
a pfeneseni jeho obsahu hostiteli, kterym miiZze byt pocitac, pokladna ¢i jakékoliv jiné
zafizené podporujici standartni primyslové rozhrani. Snimac je k hostiteli pfipojen bud’
pomoci kabelu anebo bezdratove prostiednictvim technologie Bluetooth a podle principu

snimani se déli na laserové a digitalni snimace (33).
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Pti vybéru vhodného snimaciho zatfizeni je nejdfive nutné si uvédomit, pro jaké
typy carovych kodi se cteCka bude pouzivat, v jakém prostiedi (standartni sklady,
mrazirenské sklady), v jakych podminkach (zdali jej bude vyuzivat pracovnik skladu,
ktery realizuje skenovani z tésné blizkosti ¢arového kodu ¢i se bude jednat o pracovnika

skladu, ovladajiciho vysokozdvizny vozik a ¢teci vzdalenost bude vyssi) (34).
Ruéni bezdratové snimace

Diky specialné ptizptisobené konstrukci a nizké hmotnosti umoznuji bezdratové
rucni snimace velmi dobrou mobilitu a tim usnadiiuji a urychluji praci. Moderni typy
nabizi dosah az 150 metrii a maji schopnost uchovani dat v paméti zatizeni v piipade
vypadku signalu (35). Laserové snimace umoziuji ¢ist carové kody z vétsich vzdalenosti
oproti digitdlnim snimac¢tim a funguji na principu vysilanych paprskia z laserovych diod,
které jsou rozptylovany po plose ¢arového kodu. Odraz svétla je sniman fotodiodou, ktera

podle intenzity odrazu laserového paprsku ziskdvd informace ulozené v Carach

a mezerach kod (36).
Mobilni terminaly

Mobilni termindl je ve své podstaté maly pfenosny pocita¢, zakomponovany V téle
moderniho mobilniho telefonu s odolngj§imi prvky. Je vybaven snimacim modulem,
klavesnici a LCD displejem s dotykovym panelem. Lze jej propojit s internim
informa¢nim systémem, tudiz v§echna zobrazovana data budou aktualni. Vyhoda spociva

i v plné autonomnim systému, bez potieby pfipojeni k dals§imu zatizeni (37).
1.4 Skladové informac¢ni a komunikacni technologie

1.41 Systém ERP

Systém ERP (Entreprise Resource Planning — planovani podnikovych zdroji) je
ucinnym nastrojem pro podporu strategického i operativniho planovani a fizeni veskerych
dulezitych procest v podniku. Ke kli¢ovym oblastem, které systém pokryva svymi prvky
— moduly, patii vyroba, logistika, finance a personalistika (30). Jednotlivé moduly Ize
upravovat dle poZzadavkil podniku a propojovat je navzajem s ostatnimi, které nepatii do
zakladu ERP systému, jako naptiklad s BI (Business Intelligence) modulem pro rozsitené

manazerské fizeni ¢i CRM (Customer Relationship Management) modulem pro fizeni

27



vztaht se zdkazniky. Systém poskytuje podniku uceleny pohled na jeho soucasnou situaci

a vyrazné zrychluje podnikové procesy (32).

1.4.2 Modul WMS

Modul WMS (Warehouse Management System — systém fizeni skladl) je
vytvofeny pro kompletni fizeni skladovych operaci (15). Zakladnimi procesy,

podporovany systétmem WMS jsou (27):

* piijem zbozi — planovani prostoru pro piijem, kontrola rozméri a hmotnosti

ptichoziho materidlu ¢i zbozi, vzorkovani kvality;

* skladovani — algoritmy pro uréeni nejvhodnéjsiho mista ulozeni;

* doplnovani — pevny spoustéci bod upozornujici na nedostatek nékteré z polozek;
* vychystavani — optimalizace vychystavaci trasy;

* sluzby s piidanou hodnotou — kompletace, etiketovani, kone¢na montaz;

* baleni — identifikace spravné velikosti kartonu;

* tfidéni — podle objednavky, vozidla;

« expedice: kontrola a dokumentace;

* management — planovani smén pracovnikii, meéfeni vykonu, schémata

produktivity;
* pocitani zasob.

Systém WMS byva obvykle propojen s ERP systémem, prostfednictvim kterého
ziskava piistup k informacim o ndkupnich a zdkaznickych objednavkach a zpétné
poskytuje informace o piijatém a odeslaném zbozi (27). Pfedpokladem pro vyuziti
informacnich systémt je jednoznacna identifikace zbozi, manipulacnich jednotek,
skladovych lokaci a vybavenost zafizenimi pro sbér dat (15), které byly podrobnéji

popsané v kapitole 1.3.1.1.

Zaclenéni WMS modulu do provozu mé pozitivni dopad na procesy spolecnosti
v mnoha ohledech — dochazi ke kvalitn¢jsimu fizeni skladovych procest, lepsi

informovanosti managementu, vyraznému snizovani chybovosti a miry papirovani.
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Vysledkem je vyssi kvalita sluzeb poskytovanych zakaznikovi, pro které¢ho je zbozi

pfipraveno ve spravné kvalité, mnozstvi a v¢as (23).

1.5 SWOT analyza

UziteCnym nastrojem pro analyzu spolecnosti je SWOT analyza. Jeji nazev je

akronymem, vychazejicim z anglickych nazvu (38):
S — Strenghts — silné stranky;
W — Weaknesses — slabé stranky;
O — Opportunities — prilezitosti;
T — Threats — hrozby.

Za cil si klade identifikovat, do jaké miry jsou silna a slaba mista spolecnosti a jeji
soucasna strategie relevantni a schopna se vyrovnavat se zménami, které vyplyvaji z okoli
podniku. Sklada se ze dvou analyz, a to analyzy SW (silné a slabé stranky), tykajici se
vnitiniho prostfedi spole¢nosti a analyzy OT (pfilezitosti a hrozby), zaméfujici se na
vné&jsi prostiedi (38).

Vysledek SWOT analyzy je nejcastéji zobrazovan v podobé matice (Obr. 4),

skladajici se ze ¢tyt kvadrantd, z nichz kazdy definuje jednu strategii (39):

WO strategie (slabé stranky-prileZitosti) — strategie hledani — se zaméfuje na

odstranéni slabych stranek spole¢nosti vyuZzitim ptilezitosti.

SO strategie (silné stranky-pftilezitosti) — strategie vyuZiti — vyuziva silnych
strdnek spolecnosti ke zhodnoceni pftilezitosti vychéazejicich z vnéjSiho prostredi. Je

zakladem pro definovani vize a nasledujicich cilt.

WT strategie (slabé stranky-hrozby) — strategie vyhybani — je obrannou strategii,
zamétujici se na odstranéni slabych strdnek a vyhnuti se vnéj§imu ohrozeni. V ptipadée

spole€nosti se jedna o boj o pieZiti.

ST strategie (silné stranky-hrozby) — strategie konfrontace — se bere v tivahu

pouze tehdy, je-1i spole¢nost dostate¢né silna k piimé konfrontaci s ohroZzenim.
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Vnitini faktory SILNE STRANKY SLABE STRANKY
(strenghts) (weaknesses)
Skutecnosti, ptindsejici Véci, ktera firma ned¢la
vyhody jak zakaznikim, tak 1 | dobte nebo ve kterych si
Vi fakiory firme. ostatni firmy vedou 1épe.
PRILEZITOSTI
(opportunities)
Skute¢nosti, které mohou SO strategie WO strategie
zvyS$it poptavku nebo l1épe "vyuziti" "hledéani"
uspokojit zakazniky a
pfinést uspéch firme.
HROZBY
(threats)
Slfmec.n ostl, ,trendy’ ST strategie WT strategie
udalosti, které mohou " N v,
, konfrontace "vyhybani"
snizit poptavku nebo
zapticinit nespokojenost
zakaznikl.

(Zdroj: Vlastni zpracovani dle (38), (39))

Obrazek 4: Strategie SWOT analyzy
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2  ANALYZA PROBLEMU A SOUCASNE SITUACE

V ramci této Casti diplomové prace pristoupim ke zpracovani studie skladového
hospodafstvi. Hlavnim cilem je vyhodnotit vyuzivani sou¢asnych technik a technologii
spolecnosti ELKOV elektro a.s., ktera bude ivodem strucné charakterizovana. Ziskané
poznatky budou nésledné vyuzity jako podklad pro vytvoieni ndvrhi, jenz by mély
smétovat k zefektivnéni skladovaciho procesu k navySeni spokojenosti zakaznik.
Spole¢nost byla vybrana predevSim na zakladé pozitivniho pfistupu k inovacim

a optimalizacim, diky kterému by tahle prace pro né mohla byt pfinosna.

2.1 Predstaveni spole¢nosti

Spole¢nost ELKOV elektro a.s. (didle jen ELKOV) je specializovanym
velkoobchodem zaméfenym na prodej elektromaterialu, svitidel, nafadi, fotovoltaickych
komponentt, dobijecich stanic a zabezpecovaci techniky. Na ¢eském trhu ptisobi jiz fadu
let, béhem kterych zvladla vybudovat rozséhlou sit' dvaceti deviti pobo¢ek na tizemi
Ceské republiky, véetné dvou centralnich skladd v Brné a Praze. S ro¢nim obratem
presahujicim 4 miliardy korun a vice jak 500 zaméstnanci se fadi mezi jednoho
z nejvyznamnéjSich distributort elektroinstalacnich materialti. V poslednich letech se
spole¢nost dodavatelsky podilela na realizaci mnoha vyznamnych staveb v Ceské
republice i na Slovensku. Konkrétné v Brné€ 1ze zminit naptiklad AZ Tower, Trinity office

center, VUT, Détskou nemocnici nebo Hotel Maximus resort.

Siroka nabidka kvalitnich produkti je dopInéna portfoliem sluzeb z divizi ELKOV
energy, ELKOV lightning a dcefinymi spolecnostmi myLIGHT s.r.0., ELKOV VTP s.r.o.
a VARNET s.r.o.

~-Y ELKOV
ELEKTRO

Obrazek 5: Logo spolecnosti
Zdroj: ( (40))
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Dodavatelé a odbératelé

Spole¢nost ELKOV klade diraz predevSim na kvalitu zbozi a spokojenost
zakaznikli. Od toho se odviji spoluprace s vice jak 1500 tuzemskymi 1 zahrani¢nimi
dodavateli, diky kterym je zarucena velmi pestré a Sirokd nabidka kvalitnich produkti, ve
které si kazdy zakaznik ptijde na své. V dodavatelské struktute prevazuji ¢esti dodavatelé
(95 %), pricemz ale mnozi z nich jsou zastoupeni zahrani¢nimi spole¢nostmi. Mezi
nejvetsi Ceské dodavatele patii spolecnosti ABB s.r.o., OEZ s.r.0., Kablo Vrchlabi s.r.o.,
KOPOS KOLIN as. ¢ TREVOS, as. Ze zahrani¢nich, zastoupenych obchodnimi

zastupci, to potom jsou spolec¢nosti Fraenkische, Tungsram ¢i E.T.A.

U odbgératelti je tomu obdobné jako u dodavateld. I v jejich struktute pievazuji ¢esti
zastupci, at’ uz v podobé velkych firem, zivnostnikt ¢i domécich kutild. Vyznamnymi
eskymi odbérateli jsou Brema s.r.o., EPZ CR s.r.o., PRO-DOMA, SE. Mezi zahrani¢ni

odbératele patii napiiklad spolecnosti ze Slovenska, Rakouska a Némecka.
Portfolio produkti a poskytované sluzby

Zakladni sortiment zahrnuje elektroinstalaéni material, od kabeli a rozvadéct, pres
vodice, pojistky, vypinace, domovni pfistroje, svitidla a svételné zdroje, naradi az po
slaboproudé  technologie a  zabezpeCovaci systémy. Kromé  zékladniho
elektrotechnického vybaveni a svitidel spole¢nost nabizi produkty i z oblasti fotovoltaiky
a elektromobility. V nabidce centralniho skladu je vice jak 73 000 dostupnych polozek
k okamzitému odbéru, kterymi jsou zasobovany vSechny pobocky ve 24hodinovém
rezimu. Zakaznici tedy nejsou limitovani omezenym mnozstvim nejblizs$i prodejny, ale

mohou vybirat z kompletni nabidky centralniho skladu.

Pti vybéru svitidel mohou zadkaznici zavitat do svételného studia, disponujicim
Sirokou Skélou interiérového a exteriérového osvétleni. V nabidce jsou svitidla stropni,
zavesna, nasténna, lustry, lampy stojaci i stolni nebo vanocni osvétleni. Ve je doplnéno
profesiondlnimi sluzbami odborniki, ktefi poradi s vybérem vhodného typu osvétlent,
zpracuji technické navrhy, vizualizaci i zajisti realizaci dodavky a montaze vcetné

veskerého prisluSenstvi.
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Poradenské sluzby jsou mimo jiné nabizeny 1 v oblastech primyslové
automatizace, zabezpecovacich, kamerovych a protipozarnich systému a strukturované

kabelaze, stejné jako zpracovani technickych navrhi a cenové kalkulace.

Zakaznici dale mohou vyuzit moznosti pijcovny nafadi, v niz se nachazi naradi
uréené piimo pro elektrikarské femeslo, fada AKU vrtacek, brusek, bouracich kladiv,
méficich ptistroji a nechybi ani mechanizovana zatizeni jako zvedaci ploSiny nebo Cistici

pristroje.

Zajimavou sluzbou je i moznost pronajmu mobilnich skladl, kterd se stala mezi
zakazniky velmi oblibena. Mobilni sklady mohou mit podobu boxu, ptivésu, dodavky
nebo kontejneru, které se naplni pfedem dohodnutym zbozim potiebnym pro realizaci
celé¢ zakadzky. Nasledné se prepravi na pozadované misto, kde jsou podle potieby
pribézne dopliiovany. Zbozi, které zakaznik nespotiebuje a vrati jej v originalnim obalu,

mu neni uctovano.

O aktualnich novinkach v sortimentu se mohou zakaznici do¢ist nejen na e-shopu
spole¢nosti, ale 1 v ¢asopise Elkovplus, ktery je publikovan 4x ro¢n€. Naleznou zde
informace rovnéz o aktudlnim déni ve spolecnosti, UspéSnosti cyklistického tymu

ELKOYV Kasper Team, podporovanych charitativnich projektech a mnohém dalSim.
Finanéni situace spolec¢nosti

I navzdory naro¢nym podminkdm, pfevladajicim v poslednich letech na trhu, se
spolecnosti ELKOV podatilo v roce 2020 dosahnout vysledku hospodateni ve vysi
82,6 milionti K¢, coZ predstavuje 31% procentni nartst oproti predchéazejicimu roku.
Celkovy obrat roku 2020 cinil 2,75 miliard korun, pfi¢emz 1,7 % obratu tvotily

zahrani¢ni trzby z prodeje zboZi.
V nize uvedené tabulce €. 1 jsou zndzornény finan¢ni ukazatele, kde:

e ROA =rentabilita aktiv, vyjadiujici, kolik % zisku pfipada na 1 K¢ investovaného
kapitélu;
¢ ROE = rentabilita vlastniho kapitalu, vyjadiujici, kolik % zisku pfipada na jednu

korunu investovaného kapitalu vlastnikiim spolec¢nosti;
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e ROS = rentabilita trzeb, vyjadiujici, kolik korun zisku po zdanéni ptipadne na

1 K¢ trzeb.

Tabulka 1: Finanéni ukazatele
(Zdroj: Vlastni zpracovani)

Ukazatele 2017 2018 2019 2020
ROA (%) 13,00 10,50 08,19 09,39
ROE (%) 22,01 16,88 12,10 13,91
ROS (%) -- 03,06 02,32 03,00

2.2 Centralni sklad v Brné

Centralni sklad spole¢nosti ELKOV se nachazi v méstské ¢asti Brno-jih, konkrétné
na ulici KSirova a Sokolova. S dostupnosti piiblizné deseti minut do centra mésta a péti
minut na dalnici D1 se tato lokalita jevi jako vhodné zvolené strategické umisténi, jak byt
v blizkém dosahu ke svym zdkaznikiim. Hala centralniho skladu neni uréena pouze pro

skladové ucely. Jeji soucasti jsou 1 administrativni prostory a kamenna prodejna.

V soudasné dobé skladova plocha zabira pfiblizné 12 000 m?. Z 90 % je zastavéna
regalovymi soustavami, pficemz zbyl4 Cast slouzi k ostatnim skladovym ¢innostem, které
jsou nezbytné k zajisténi celého procesu skladovani. Podle vyuziti plochy lze sklad
rozdélit do 6 zon, jejichz rozloZeni je mozné vidét na obrazku €. 6.
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Zona A, B, C

Zona E Zona D Zona D Zéna F

L 1

Obriazek 6: RozloZeni skladu
(Zdroj: Vlastni zpracovani)
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Zona A slouzi k uskladnéni drobného elektrikafského zbozi jako jsou jistice,
zasuvky, vypinace ¢i vyvodky. Tento druh zbozi je uskladnén v policovych regalech,
dosahujicich do vysky 2,5 metru. Kazdy z téchto regalti ma 5 polic o délce 1,5 metru
avysce 0,6 metru. Maximalni zatizeni jedné police je 230 kg. Zbozi je zakladano
manudlné pracovnikem skladu na pfedem uréenou pozici, bud v plvodnim obalu
(v podob¢ papirové krabicky) nebo do pfipravenych plastovych piepravek riznych

velikosti a barev (Obr. 7). Kazda pfepravka je v pfedni ¢asti oznacena etiketou s ¢arovym

kodem a internim Stitkem s kodem zbozi. Celkova kapacita je 9 724 metri.

Obrazek 7: Manipulaéni prostiedky
Zdroj: Vlastni zpracovani

Zdbna B je vyhrazena pro malé rozvadéce, ventilatory a drobny material v podobé
vrutl, Sroubkd a hmozdinek. Svételné zdroje, svitidla a svételné prisluSenstvi se nachazi
v z6né C, ktera je spolecné se zénou B umisténa v prvnim a ve druhém patie nad zénou
A. Pfistup do nich je umoznén po schodisti ¢i vytahy, umisténymi na pravém i levém
konci téchto sekci. Regéalovy systém zde dosahuje do vysky 5 metrii. Ostatni tdaje

I zptisob zakladani obou zon shodné odpovida zoné A.

Nejvétsi sekee je oznacena pismenem D, kterd je uzplsobena pro paletové zbozi.
Ptedni cast této zony slouzi pro uskladnovani kabeltl, jenZ jsou namotany na kabelovych
bubnech, a pro jejich pfisluSenstvi. V ostatnich Castech je mozné nalézt primyslova
svétla, radiatory a topna télesa, velké rozvadéce, solarni panely a hromosvody spole¢né
s potfebnymi dily pro jejich instalaci. Pro efektivni vyuZziti mista jsou zde pouZity

paletové regaly (Obr. 8), ptficemz kazdy z nich je o délce piiblizné 56 metrt. Ty dosahuji
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do vysky 6,3 metrii a maji schopnost udrzet zatizeni az 12 tun. V regalech se nachézi

885 paletovych pozic, coz dohromady v této zoné tvori 5 500 pozic, které jsou k dispozici.

Specialné prizptisobené bubnové regalové soustavy byly vytvoieny pro skladovani
kabelt, které 1ze vidét na obrazku ¢. 8 vpravo. Regalova soustava, dosahujici do vysky
6,3 metru, dokaze pojmout az 272 kust bubnii o celkovém zatizeni 10 tun. Vyhodou
téchto regalli je snadnd manipulace pii odvijeni kabeli, jelikoz kazdy z bubnli ma

schopnost se otacet.

K manipulaci s paletami se v této zon¢€ vyuzivaji paletové voziky. Jejich druh je
zvolen podle trovné regalu, ve které je paleta uloZena. Zasadou paletovych regali je, Ze
prvni Ctyfi trovné slouzi pro vychystdvani zbozi, pricemz ostatni patra nachazeji

uplatnéni pro ukladani zasob. Pro tsek s kabely se k manipulaci vyuziva vysokozdvizny

vozik Linde R20S, ktery ma specidlné ptizpiisobené vidlice na kabelové bubny.

Obriazek 8: Regalové systémy
Zdroj: Vlastni zpracovani

Dalsi zonou, kterou oznacuje obrazek ¢. 6 jako zonu F je hlavni pfijem. V pravé
¢asti hlavniho pfijmu se nachazi dva nakladaci otvory se zvedacimi ploSinami o Sifce
2,8 metru. V zékladni pozici jsou ploSiny ve stejné vyskové hlading jako podlaha skladu,

¢imz je zjednoduSen cely proces vykladani zbozi. Déle se daji dle potieby posouvat dola
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anahoru ¢i se d& z nich vytvofit naklonéna rovina. Pro vykladani zbozi se vyuziva vhodné
zvolené manipulacni zatizeni dle potieby. To se nasledné prevazi do levé ¢asti hlavniho

piijmu, kde se voln¢ ulozi do vyhrazenych prostor.

Posledni zénou centralniho skladu, je zéna E, znazoriujici expedici. Tento prostor
se vyuziva pro seskupeni polozek z jednotlivych objednavek od odbératell a naslednému

odvozu zbozi ze skladu. Expedi¢ni sekce se déli podle typu odbératelii na tii useky:

* Prvni tsek je vyhrazen pro kamenné obchody spolecnosti. Nachazi se zde
15 expedicnich pozic, které jsou oznaceny pismenem E a ¢islem 1-15. Kazda z nich je
ohrani¢ena zlutymi ¢idrami na podlaze, aby nedochédzelo k zdméné€ zbozi s jinou
objednavkou. Tyto prostory nejsou vybaveny, a to z toho diivodu, Ze se nejcastéji jedna
o v¢tsi objednavky se zbozim ulozenym na paletdich nebo v modrych klecich. Soucasti

tohoto useku jsou dva nakladaci otvory s pevnym rampovym mistkem.

* Pro expedici pro odbératele se zajiSténou piepravou je vyclenén druhy usek
expedice, ktery je vybaven jednofadym policovym regalem. Do n¢&j se ukladaji takzvané
vykryté pozadavky zakaznikili (=pojmenovani pro zbozi z objednévky, které nebylo
aktudlné skladem). Zbyla ¢ast prostoru je prazdna a slouzi pro nachystani paletovych
jednotek. K tomuto useku jsou pfipojeny 3 nakladaci otvory, pficemz se nejcastéji

vyuziva pouze jeden z nich.

* Posledni expedi¢ni usek je uzplsoben pro odbératele, ktefi si zbozi vyzvednou
osobné ve skladu. Pfimo u zakaznického vchodu se nachéazi pokladna, kde zékaznici
mohou ihned uhradit své objednavky. Na protéj§i stran€¢ maji zédzemi expedicni
pracovnici. Dale je tento Usek z poloviny vybaven policovymi regaly o vysce 2,3 metru
a délce 8,6 metru a z druhé poloviny prazdny, rovnéz jako predchazejici usek. V piipadé
mensSich objednavek je zde moznost vyuzit ndkupnich vozikl pro pievoz zbozi do vozidla
a v piipad¢ vétSich objednavek vyuzit 2 nakladacich otvorti, ke kterym se da zajet

vozidlem.

2.2.1 Zaméstnanci

Spole¢nost ELKOV zaméstnavd dohromady 504 zaméstnancl.. Organizacni
struktura spolecnosti je ptilohou €. 1 této prace. Z toho 220 z nich pracuje v centralnim

skladé v Brn¢€ — 135 zaméstnancti piimo ve sklad¢ a zbyla ¢ast v administrative.
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Skladovi zaméstnanci jsou déle rozdé€leni do skupin podle oddéleni, ve kterém pracuji:
- oddé¢leni prodejct,
- oddéleni piijmu zbozi,
- odd¢leni zakladani zbozi,
- oddé¢leni vychystavani zbozi — objednavkové a pobockove,

- oddé¢leni expedice.

Kazdé z téchto oddéleni ma svého vedouciho, ktery jednd s hlavnim vedoucim skladu.
Zameéstnanci pracuji na osmihodinovych sménach od pondéli do patku, v rezimu ranni
a odpoledni smény. Ranni sména znamena od 6:30 do 15:00, odpoledni sména potom od
8:00 do 16:30. Za rozdé€leni smén je zodpovédny vedouci oddé€leni, ktery je urcuje dle
potteby. Vyjimku tvofi zaméstnanci na oddéleni vychystavani zbozi pro pobocky. Ti
pracuji ve tiisménném provozu, kdy ranni sména je od 6:30 do 15:00, odpoledni sména
0d 12:00 do 20:30 a no¢ni sména od 21:30 do 6:00. Zaméstnanci maji béhem své pracovni
doby narok na ptlhodinovou pfestavku na obéd a patnactiminutovou pauzu na svacinu,

kde se pribézné sttidaji.
2.2.2 Skladové operace

Prvnim krokem studie skladovani je objasnéni zékladnich skladovych operacich,
probihajicich v centralniho skladu spole¢nosti ELKOV. Tok zbozi bude podrobnéji
popsan od faze ptijmu, kdy se zbozi dostava na sklad, az k samotné expedici, kdy sklad

opousti.
Piijem zbozi

Piijmu zbozi predchazi objednavka, vytvafejici se na nakupnim odd¢leni.
Spolecnost nema s dodavateli uzaviené pevné terminy dorucovani, tudiz kazda dodavka
zbozi je vzdy samostatné dohodnuta a pfedem oznamena. V jednom dni se vétSinou
uskuteciiuje 1-5 dodavek zbozi, pficemz v ramci jednoho mésice pracovnici pfevezmou
primémé 1600 ks palet od dodavatelii. V pifipadé zmén kontaktuji dodavatelé nebo

dopravci spolecnost a domluvi se s nimi na ndhradnim terminu dodani.

Proces pifjmu probiha standartnim zptisobem. Ridi¢ nakladniho vozidla zacouva
k rampé ¢islo 10 nebo 11 a preda potiebnou dokumentaci (dodaci list, poptipadé CMR =

nakladaci list) povéfenému zaméstnanci skladu. Skladnici poté mohou zacit s vykladkou
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zbozi za pomoci vhodné zvoleného manipulacniho prostfedku, ktery odpovidd obsahu
dodévky. Po vyloZeni veskerého zbozi nésleduje vizualni kontrola na zakladn¢ porovnani
udajt z dodaciho listu. Prepocitava se mnozstvi dorucenych palet i pfesny pocet krabic,
beden, které se na paletovych jednotkdch nachazeji. Déle se oteviraji ndhodné zvolené
krabice a porovnava se, zda se uvniti nachazi pozadovany druh zbozi, s pozadovanou
barvou a kvalitou. Nedilnou soucasti kontroly je také kontrola stavu zbozi, zdali nenese
viditelné¢ znamky poskozeni. Skladnici na hlavnim piijmu maji elektronicky zobrazené
stavy jednotlivych dodavek — ,,¢eka ke kontrole®, ,.kontroluje se a ,,zkontrolovano®, coz

zajiStuje plynulost tohoto procesu.

V pfipadé, ze je kontrola kompletné¢ dokoncena a nedoslo ke zjisténi zadnych
nedostatka, potvrdi se dodaci list razitkem, vlastnoru¢nim podpisem a kopie se preda zpét
fidi¢i. Déle se zaeviduji udaje do systému, potvrdi se pfijeti zbozi na sklad a vytiskne se
paletovy stitek, ktery je automaticky vygenerovan na zakladé zadanych informaci. Tim

proces piijmu kon¢i a zbozi mlze byt nasledné uskladnéno.

Pokud byly v pribéhu kontroly nalezeny néjaké nesrovnalosti, stanovi se zavaznost
poskozeni a déle se preda tato informace vedoucimu skladu. Jedna-li se o poskozeni obalu
zbozi, které by mohlo mit vliv na jeho kvalitu ¢i neodpovidajici mnozstvi, provede se
zapis do dodaciho listu, vytvoii fotodokumentace a na zéklad¢ posouzeni se zbozi bud’
zaSle thned zpét dodavateli nebo bude zanechano ve skladu a dale feSeno reklama¢nim

oddélenim.
Umisténi zbozi

Proces naskladiiovani zacind naétenim carového kodu z paletového Stitku do
mobilniho termindlu, ktery vygeneruje mimo jiné také lokaci s umisténim. ELKOV
vyuziva techniku pevného umisténi, tedy ze kazda polozka mé svou stalou pozici. Ty jsou
oznaceny prehlednymi Stitky, které 1ze vidét na obrazku €. 9. V informacnim systému je
ulozen seznam vsech pozic ve skladu, ze které¢ho lze vycist, jaky druh zbozi se na dané

pozici nachdzi a v jakém mnozstvi.
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Obrazek 9: Oznaceni skladovych pozic
(Zdroj: Vlastni potizeni)

Podle zony (podrobnéji popsany v kapitole 2.2.), do které ma byt zbozi umisténo,
se skladnik rozhodne, jaké manipulacni zafizeni vyuzije. Jedna-li se o zonu s paletovymi
regaly, dostavi se s vysokozdviznym vozikem a zbozi dle pfesné pozice ulozi na ptislusné
misto. Nasledné nacte do mobilniho terminalu ¢arovy koéd lokace, ktery se automaticky
sparuje s ¢arovym kodem z paletového Stitku a ulozi do systému. V ptipadé zény A, B
a C, které jsou vybaveny policovymi regaly, se pro pfesun palety vyuzije rucni paletovy
vozik. Systém parovani ¢arovych koda probihd stejnym zplsobem jako u paletového
ukladani.

divodii. Prvnim z nich je, Ze zamé&stnanci si pro palety musi pfijit a zarovei si je odvést
k mistu, kde je budou zakladat. Vzdalenost mezi piijmem a zénami je piiblizn¢ 260 m
pro cestu tam i zpét. Po zalozeni palety tenhle proces opakuji. V prubéhu jedné smeény
ujdou tuhle trasu primérné 15x, pficemz jedna takova cesta zabere 5—10 minut. Druhym
divodem potom je, Ze se na paleté¢ nachazi vétSinou vice druhii zbozi, ptiCemz kazdé

z nich mé také svou vlastni pozici, kterou je zapotiebi najit.
Vychystavani zbozi

K vychystavani zbozi dochdzi na zakladé piijaté objednavky od zékaznika, o kterou
se nejdiive postaraji zaméstnanci na piijmu objednavek. Jakmile je objednavka
zpracovana, predava se vedoucimu skladu, ktery podle ni vystavi expedi¢ni list. Na ném

jsou uvedeny zékladni identifika¢ni Udaje, vcetné expedi¢niho mista, kam bude
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vychystavané zbozi ptipravovano. Ukazku expedi¢niho listu ze skladu ELKOV lze vidét

Vv ptiloze ¢.2.

Ve chvili, kdy vedouci skladu vytvoii expedicni list a ptifadi jednotlivé objednavky
skladnikiim, ktefi jsou vten den na smén¢, mize zapoCit proces vychystavani.
V mobilnim terminalu si rozkliknou seznam objednavek, pticemz ke kazdé z nich Ize dle
potieby pfifadit vahu dulezitosti, podle které se nasledné od nejvyssi priority po nejnizsi
sefadi. Pti otevieni konkrétni objedndvky termindl automaticky vygeneruje skladnikovi
logicky uspotadanou trasu, ktera jej navede ke vSem polozkam z piislusné objednéavky.
Aby vychystavani bylo efektivni a provedeno za co nejkrat$i mozny cCas, jsou trasy
naprogramované tak, aby skladnik neprochézel stejnou ulickou dvakrat a aby se nemusel

vracet.

Po nalezeni hledaného zbozi skladnik naskenuje carovy kod zbozi do svého
mobilniho terminalu, ktery mu potvrdi spravnost a vyzve jej k odbéru. Poté nacte ¢arovy
kéd pozice, na niz bylo zbozi uloZeno, ¢imz se uzavie vychystdvani na dané pozici a miize
pokracovat dale dle navigace na dalsi lokaci. Podle zony, v niz se dané polozka nachazi,
je zvolen zptisob, jakym bude pfemisténa na expedi¢ni misto. Jedna-li se o polozky ze
z6n A, B nebo C, vyuziva se nejcastéji k presunu nakupni vozik. V ptipadé polozek ze
z6ny D se vyuzivaji vyhradné palety, na nichz se jednotlivé polozky kompletuji. Ve se
také odviji od charakteru objedndvky, zejména tedy druhu a mnoZstvi jednotlivych
polozek. Po naskenovani posledni polozky se stava objednavka kompletni a po

odsouhlaseni v mobilnim terminélu se uzavird a je pfipravena na expedici.

Mirn¢ odlisny zplsob vychystavani probiha u vyskladnovani zbozi pro pobocky
spolecnosti. Procesu vychystdvani pifedchdzi slozité administrativni zpracovani
pozadavku na pfevod zbozi z centralniho skladu. Namisto expedi¢niho listu dostanou
ptidéleni zamé&stnanci pfevodky, podle kterych zbozi nasledné vychystavaji stejnym
zpusobem, ktery byl popsan vysSe. Nachazi-li se v zadaném pozadavku vice drobnych
polozek, ukladaji se ptimo do modrych kovovych kleci (Obr. 10), v nichz prob&hne

zaroven i expedice. V piipad¢ objemnéjsich polozek, je zbozi vychystavano na palety.
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Obrazek 10: Kovova klec pro pobockové vychystavani
(Zdroj: Vlastni potizeni)

Expedice zbozi

Expedice je posledni skladovou operaci, kterou musi zboZi projit pted opusSténim
centrdlniho skladu. ELKOV mé uzavienou smlouvu s piepravni spole¢nosti PPL. Pred
pfedanim zakazky ptepravci se vychystané zbozi nasklada a upevni na palety pomoci
strecové folie tak, aby béhem ptepravy nedoslo k jeho poskozeni. Na zakladé¢ expedi¢niho
listu se vygeneruje dodaci list a ptepravni $titek, kterym se cela paleta oznaci. Nasledné
se pomoci paletového voziku nalozi do pfistaveného vozidla a pfepravi do kamennych
prodejen ¢i pfimo ke koneénym zakaznikim. Zavozy probihaji dvakrat denné, a to

V ¢asech 14:00 a 15:30.

V ptipadé osobniho odbéru je zdkaznikim umoznéno vyzvednuti zakazky od
pond¢li do patku v dobé¢ 6:30-16:30. Po prichodu zakaznik nahlasi ¢islo své objednavky,
popriipade jej zada do samoobsluzného automatu, ktery Ize vidét na obrazku ¢. 11 a vycka
na pridéleni expedi¢niho pracovnika. Ten se spole¢né se zdkaznikem pfesune na misto
vychystané objednavky, kde oba zkontroluji cely jeji obsah. Z diivodu oboustranné
kontroly tomuto zpusobu expedice neptfedchazi proces baleni. Je-li vSe v potadku,

zakaznik podepise dodaci list, zakazku si piebird a odvazi si ji.
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Obrazek 11: SamoobsluZny automat na expedici
(Zdroj: Vlastni potizeni)

Jakmile je cely skladovy proces dokoncen, vystavi pracovnici tcetniho odd¢€leni
fakturu, kterou elektronicky zasilaji odbérateli. Pfijde-li si zdkaznik objednavku
vyzvednout osobn¢, muize ji po piekontrolovani uhradit hotové nebo platebni kartou na

pokladné, ktera se nachazi u vchodu do expedi¢ni zony.

Zakaznici ELKOVU maji po celou dobu procesu povédomi o stavu jejich
objednavky. Prostfednictvim informac¢niho systému jsou zasilany e-maily a SMS o piijeti

objednavky, zpracovani objedndvky a vyhotoveni objednavky s vyzvou k odbéru.

2.2.3 Manipula¢ni zarizeni

Pro kazdodenni manipulaci se zbozim vyuzivaji skladovi pracovnici nasledujici

druhy manipula¢nich zafizeni, které 1ze vidét v ptiloze €. 3 této prace:

* ruéné vedené paletové nizkozdvizné voziky,
* ruéné vedené elektrické nizkozdvizné voziky,
* ruéné vedené elektrické vysokozdvizné voziky,

* vysokozdvizné voziky se sedici obsluhou — retraky.
1. Ruéné vedené paletové nizkozdvizné voziky

Paletové voziky tvofi zdkladni manipulacni prvek centralniho skladu a umoziuji

jednoduchou a rychlou manipulaci jak pii nakladce a vykladce, tak i pfi uskladinovani
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a vychystavani zbozi. Skladovi pracovnici vyuzivaji nizkozdvizné paletové voziky
znacky Simplelift k pfepravé dievénych palet o niz$i hmotnosti na kratsi vzdalenosti.
Voziky maji kratké a dlouhé vidlice a jsou zastoupeny dohromady 56 kusy. Podrobnéjsi

technické parametry se nachazi v tabulce €. 2:

Tabulka 2: Technické parametry rué¢né vedenych nizkozdviznych voziki
Zdroj: Vlastni zpracovani

Parametry Paletovy vozik LHM230 SN/N | Paletovy vozik NF20NL/2000
Délka vidlic (mm) 1150 2000

Sitka vidlic (mm) 520 540

Zdvih (mm) 200 200

Nosnost (kg) 2 300 2000

2. Rucné vedené nizkozdvizné elektrické voziky

Ruc¢né vedené nizkozdvizné elektrické voziky znacky Cesab P225 jsou vybaveny
akumuléatorovou baterii, zajistujici elektricky pojezd i zdvih. Pouzivaji se predev§im
K horizontalni pfepravé palet o vétsi hmotnosti, ¢imz ulehCuji praci skladovym
pracovnikiim. Voziky jsou vybaveny indikatory stavu baterie, jenZ vcas signalizuji
potiebu dobiti. Nejoptimalnéjsi doba nabijeni je po ukonceni hlavni smény, tedy v Case
od 16:30. Ve skladé se nachazi dvé tato zatizeni, pficemz se navzajem lisi délkou vidlic

a maximalnim zatiZzenim (viz tab. ¢. 3). Za mensi nevyhodu vozikt by se dala povazovat

absence sklopné podlahy pro obsluhu, ktera by zajistila vyssi rychlost ptesunu.

Tabulka 3: Technické parametry ru¢né vedenych nizkozdviZnych elektrickych vozikia

Zdroj: Vlastni zpracovani

Parametry Cesab P225 — kratké vidle Cesab P225 — dlouhé vidle
Pocet zatizeni 2 2
Rok vyroby 2018-2019 2018-2019
Délka vidlic (mm) 1150 2350
Kapacita baterie (VV/Ah) 24/300 24/300
Rychlost pojezdu (km/h) 6,5 6,5
Zdvih (mm) 205 205
Nosnost (kg) 2500 2500
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3. Rucné vedené elektrické vysokozdviZzné voziky

Dals§im typem pouzivaného manipulacniho zatizeni jsou ruc¢né¢ vedené, elektrické
vysokozdvizné voziky znacek Linde L14 a Cesab S214, podrobnéji specifikované
Vv tabulce ¢. 4. Ty jsou navic vybaveny oproti pfedchozi zminéné technice vysuvnym
sloupem, umoziujicim palety vyzvednout do vysky az péti metrd. Vyhodou téchto
zafizeni jsou zabudované moderni technologické prvky jako automatické piizptisobeni
rychlosti jizdy, systém podpory fizeni pro pfesnou manipulaci s nakladem nebo tlacitko
zpomaleného chodu, které¢ zajisti bezpecné manévrovani v prostorech s omezenych

mistem.

Tabulka 4: Technické parametry ru¢né vedenych elektrickych vysokozdviznych vozikiu
Zdroj: Vlastni zpracovani

Parametry Linde L14 Cesab S214

Pocet zatizeni 1 2

Rok vyroby 2014 2019
Délka vidlic (mm) 1150 1150
Kapacita baterie (\V/Ah) 24/220 24/225
Rychlost pojezdu (km/h) 6 6
Zdvih (mm) 4800 3255
Nosnost (kg) 1400 1400

4. Vysokozdvizné voziky se sedici obsluhou — retraky

K vertikalni manipulaci se zbozim vyuZivaji skladovi pracovnici retraky
Jungheinrich ETV 110, Linde R14G a Linde R20S, coz je oznaceni pro vysokozdvizné
voziky ptizpisobené omezenym prostorim. K obsluze tohoto zafizeni je nutné mit platny
prikaz na VZV, potvrzujici kompletni proSkoleni. Ve skladu se nachézi 3 hlavni takzvani
»retrakafi®, pro které je prace s t€émito zafizenimi na denni bazi. Dle jejich ndzort se jedna

o velmi spolehlivé technologie, jenz bezproblémové plni svou funkci.

V piipadé retraki se jednd o tfikolové elektrické voziky s bocné€ ulozenym
sedadlem pro fidi¢e. Konstrukce kabiny s prihlednou stiechou a uzplisobenymi

24

Asistencni systémy jako automatizované ovladdani zdvihu, ukazatele hmotnosti ndkladu

a vySky zdvihu ¢i mimo jiné tlumeni v koncové poloze pfispivaji k vétsi ucinnosti

arychlejsi manévrovatelnosti. Retrak Linde R20S ma na rozdil od ostatnich
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prizptsobenou $itku vidlic k manipulaci s kabelovymi bubny. Blize popsané technické

udaje jsou zobrazeny v tabulce ¢. 5 nize:

Tabulka 5: Technické parametry retrakii

Zdroj: Vlastni zpracovani

Parametry Jungheinrich ETV 110 Linde R14G/Linde R20S

Pocet zafizeni 1 2

Rok vyroby 2015 2007 a 2008

Délka vidlic (mm) 1200 1200

Kapacita baterie (V/Ah) 48/750 48/620

Rychlost pojezdu (km/h) 11 14

Zdvih (mm) 5000 4910

Nosnost (kg) 1000 1400

Pti ovladani retraki je nezbytné dbat na obzvlast’ zvySenou pozornost a opatrnost
pii manipulaci se zbozim. Vysoka pravdépodobnost rizika nebezpeéi plyne ze situace,
kdy se po skladové hale v doprovodu prodejnich asistentti pohybuji i zakaznici, coz by

pfi nepozornosti mohlo vést k zdvaznym uraziim ¢i nehodam.

2.2.4 Automaticka identifikace

K zajisténi veSkerych zminénych procesit se spradvnou navaznosti a minimalni
chybovosti zacali v minulém roce pracovnici skladu vyuZivat mobilni terminaly typu
Zebra — Zebra TC700H, Zebra TR510K a Zebra TC520K, zobrazeny na obrazku ¢. 12.
ELKOV nakoupil dohromady 311 kust zafizeni.

v 1sus

Obrazek 12: Mobilni terminal
(Zdroj: Vlastni pofizeni)
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K pfihlaSeni do mobilniho termindlu byly kazdému pracovnikovi piidéleny
ptihlaSovaci udaje, tim se rozumi jméno a heslo, nimiz se pfihlaSuji do svého uctu
v systétmu myWac. Po pfihlaSeni se nachazi na ,,plose®“, kde jsou umistény slozky
jednotlivych oddéleni — prodej, ndkup, sklad, logistika a maloobchod. Kazda slozka je
dale naprogramovana a piizpisobena potiebam téchto oddéleni-lze v nich nalézt seznam
objednavek, vyhledavat informace o zbozi a jeho dostupnosti, tisknout etikety, vytvaret

pozadavky na pofizeni zbozi a mnohé dalsi.

Kazdy z téchto mobilnich terminali ma v sobé zakomponovany snimac¢ ¢arovych
kédt a funguje jako maly prenosny pocitac. Prenos dat probiha prostfednictvim
bezdratového piipojeni, pfes WIFI sit’. Vyhodou je uzplsobeni pro zachyceni na zadni
strané terminalu, diky kterému jej mohou mit pracovnici stale na o€ich, a pfitom mit volné
ruce. Déle také jeho rozméry a véha, které nijak nebrani ve vykonu jejich Cinnosti.
Nevyhodou terminalu je jejich obCasné zasekavani, které mize byt zplisobeno fadou

faktorii jako naptiklad slabym pfipojeni k WIFI siti €i pietizenim systému.
Carové kédy

Ve skladu se k oznacovani zbozi vyuzivaji jednodimenzionalni (1D) ¢arové kody
EAN 128 o rizné délce a poctu znaki. K jejich rozlusténi se vyuzivaji vySe zminéné
mobilni termindly, které po nacteni zobrazi kod zbozi, nazev zboZi, velikost skladovych
zasob, cenu bez DPH 1 v¢etné DPH, lokaci a sklady/pobocky, v nichz je zboZi dostupné.
Stejny typ kodi se dale pouziva i u vSech ostatnich skladovych operaci — na dodavkovych
listech, k internimu oznaceni pfijatého zbozi, na expedi¢nich listech — pti¢emz u kazdé

operace jsou v kodu obsazeny pouze potiebné informace k danému procesu.

Vyhodou je, Ze mobilni termindly dok4Zou precist 1 dvojdimenzionalni kody (2D)
jako je Datamatrix nebo QR kod. Tudiz v ptipad¢ zahajeni spoluprace s novym

dodavatelem, ktery by je vyuZzival, by to nenarusilo plynuly chod skladovych ¢innosti.

2.2.5 Skladovy informac¢ni systém

V soucasné dobé se ve spolecnosti ELKOV vyuziva informac¢ni systém brnénskeé
softwarové spolecnosti myWac, ktery zjednoduSuje a zabezpecuje fizeni podnikovych
procest, alokaci zdrojii, komunikaci mezi jednotlivymi zaméstnanci, komunikaci

s externimi subjekty a pfispiva k celkovému fizeni spolecnosti.
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2.2.6 SWOT analyza

K definovani silnych a slabych stranek, vychazejicich z vnitiniho, pfimo
ovlivnitelného, prostiedi a pfilezitosti a hrozeb, plynoucich z vnéjsiho, neptfimo
ovlivnitelného, prostfedi bude vyuzita SWOT analyza. Ziskané informace napomohou

vytvorfit uceleny pohled na soucasny stav centralniho skladu spole¢nosti ELKOV.

SILNE STRANKY SLABE STRANKY
- Lokalita - Velikost sklady.
.. L . - Casove narocné piesuny u
VNITRNI = Opmnahzace a mowvace AR
FAKTORY - Stabilni kmenovi zaméstnanci y :
- Technologicke vybaveni - Bezpethost prace
.- - : - Nedostatek skladnik
- Jednotny informacni systém o .l . .
- Slozité papirovani u pobockového
vychystavani
PRILEZITOSTI HROZBY
- Rozsifeni centralniho skladu - Neocekavané udalosti
VNEJSf - Automatizace procesu - Zvysujici se ceny energii a PHM
FAKTORY - Spokojenost zameéstnanci - Delsi terminy dodani
- Navazani novych odbératelskych - Nutnost zvySovani cen

vztahti

Obrazek 13: SWOT analyza
Zdroj: Vlastni zpracovani

Silné stranky

Strategické umisténi v blizkosti centra mésta, zajiStujici snadnou dostupnost
zakaznikim a zaroven i v blizkosti dalni¢niho tahu, usnadnujici zasobovani skladu
a pfepravu produktl do jinych mést, pfedstavuje prvni silnou stranku. Moderni smysleni
managementu spolec¢nosti s velmi pozitivnim vztahem k inovacim a optimalizacim
skladovych procesti napoméaha nejen k efektivnéjSimu chodu centrdlniho skladu, ale
I k ispésnému svadéni konkurencnich boju. Silné zazemi dotvaii kombinace stabilnich

kmenovych zaméstnanci, technologické vybaveni skladu a jednotny informacni systém.
Slabé stranky

Mezi slabé stranky se fadi velikost skladu. Rozsahla nabidka sortimentu se neustéle
rozrusta a velikost skladovych prostor piestavad odpovidat potfebam spolecnosti. Dalsi
slabou stranku spatfuji v ¢asoveé narocnych presunech zaméstnancti, kteti maji na starost

zakladani zbozi. Denné stravi primérné 2 hodiny pfesunem mezi piijmem zbozi, kde si
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vyzvedavaji palety k uskladnéni a mistem uskladnéni. S tim dale izce souvisi snizeni

produktivity a nasledna potieba vice zaméstnanci.

Mensi nedostatky byly zpozorovany i v procesu vychystavani, a to konkrétné
U vychystavani pro pobocky spolecnosti. Ackoliv se jedna o interni pfesuny zbozi,
administrativni tkony s tim spjaté, jsou nadbytecné. Za pozornost by rozhodné také stala
bezpecnost na pracovisti. Po skladové hale je umoznén pohyb nejen proskolenym
zaméstnanciim, ale i1 zdkaznikim, ktefi se v doprovodu prodejnich specialistii pohybuji

mezi ulickami. Pfi zvySené nepozornosti by snadno mohlo dojit k nehodé¢.
PrileZitosti

Hlavni piilezitost spatiuji v rozsifeni centralniho skladu. V jeho té€sné blizkosti,
konkrétné na sousednim pozemku, aktualné probihd vystavba nové skladové haly, ktera
by méla byt dokoncena na podzim tohoto roku. Vedeni spolecnosti jiz samo zacalo
zvazovat tuhle variantu rozvoje. Ke zvyseni produktivity ve skladé by mohla napomoci
automatizace procest, urychlujici pribéh jednotlivych aktivit a soucasné i ulehcujici
praci zaméstnanci. Pravé diky jejich schopnostem a dovednostem veskeré procesy
funguji dle pfedem definovanych pland, z toho diitvodu by se dalsi ptilezitosti mohlo stat
Setteni jejich spokojenosti. V neposledni fadé¢ za vyznamnou piilezitost povazuji
navazani novych odbératelskych vztahli, které by zajistily pravidelné velko-objemné

odbéry zbozi.
Hrozby

Nejveétsi hrozbu pro spolecnost predstavuji neocekavané udalosti, které vyznamné
ovliviiyji fungovani (nejen) trzniho prostiedi. At uz se jednalo o celosvétovou pandemii
Covid-19, ktera neustale pretrvava, zivelnou pohromu v podobé tornada, devastujiciho
oblasti v blizkosti Brna ¢i vypuknuti vale¢ného konfliktu na Ukrajin€. Diisledkem téchto
udélosti jsou nasledné¢ zmény nakupniho chovani zakaznikl, naruseni dodavatelsko-
odbératelskych vztahti — chybé&jici material, opozdéné dodavky z divodu vysoké
nemocnosti zaméstnancl, naruSeni dodavatelskych tras a dalsi problémy, které pfedem
nelze predpokladat, a tudiz se na né¢ dostate¢né piipravit tak, aby byly minimalizovany

vSechny negativni dopady na chod spolecnosti.
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S vyse zminénou hrozbou souvisi také rapidni zvySovani cen elektrické energie
a pohonnych hmot, jez v mésici bfeznu 2022 ptekonévaji hranice doposud maximalnich
cenovych arovni. To by se mohlo neptiznivé projevit na rostoucich provoznich nakladech
a nasledném zdrazovani produktli spolecnosti, ¢imz by mohla nastat situace hromadéni

zasob na sklade¢.
Matematické vyhodnoceni SWOT analyzy

Pti vyhodnocovani SWOT analyzy se silné¢ stranky a pftilezitosti ohodnotily
kladnou stupnici od 1 do 4, slabé stranky a hrozby stupnici zapornou od -1 do -4.
U silnych stranek a pfilezitosti plati: ¢im vys$si kladné ¢islo, tim vEtsi spokojenost
a u slabych stranek a hrozeb ¢im nizsi zaporné ¢islo, tim vétsi nespokojenost. Ke kazdé
polozce byla také ptifazena vaha dilezitosti s podminkou, ze v kazdé ze ¢tyt oblasti musi
byt jejich soucet roven 1. Matematické zhodnoceni je vyjadieno v tabulce €. 6 nize, ktera

byla umisténa na samostatnou stranku, z divodu vétsi piehlednosti.

Z uvedené tabulky je zfejmé, ze silné stranky spolecnosti prevySuji nad jejimi
slabymi strankami o 0,32 bodu a pfilezitosti nad hrozbami o 0,62 bodu. Podle mého
nazoru se tohle vyhodnoceni dalo zcela ocekévat. Z vnitiniho hlediska je centralni sklad
pro spolecnost silnym ¢lankem, ktery je schopen prosttednictvim svych silnych stranek
a aktivit minimalizovat sva negativa v podob¢ slabych stranek. Z vnéj$iho hlediska sice
nemuZe ovlivnit déni kolem sebe, ale zato je schopen celit novym vyzvam, které

ELKOVU napomohou v dal§im rozvoji.
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Tabulka 6: Matematické vyhodnoceni SWOT analyzy
Zdroj: Vlastni zpracovani

‘ Vaha ‘ Hodnoceni Vysledek

Silné stranky
Lokalita 0,09 3 0,27
Optimalizace a inovace 0,30 3 0,90
Stabilni kmenovi zaméstnanci 0,24 4 0,96
Technologické vybaveni 0,26 3 0,78
Jednotny informacni systém 0,11 3 0,33
Soucet 3,24

Slabé stranky
Velikost skladu 0,18 -2 -0,36
Casové narocné presuny u zakladani 0,28 -3 -0,84
Bezpecnost prace 0,30 -4 -1,20
Nedostatek skladnikt 0,14 -3 -0,42
Slozité papirovani u pobockového vychystavani 0,10 -1 -0,10
Soucet -2,92

Prilezitosti
Rozsifeni centralniho skladu 0,30 4 1,20
Automatizace procest 0,32 4 1,28
Navazani novych odbératelskych vztaht 0,20 3 0,60
Spokojenost zaméstnancl 0,18 3 0,54
Soucet 3,62
Hrozby

Neocekavané udalosti 0,32 -3 -0,96
Zvysujici se ceny energii a PHM 0,21 -3 -0,63
Delsi terminy dodani 0,26 -3 -0,78
Nutnost zvySovani cen 0,21 -3 -0,63
Soucdet -3,00
Interni 0,32
Celkovy vysledek Externi 0,62
Celkovy soucet -0,30
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Vysledky Ize graficky interpretovat zanesenim jednotlivych souctli bodi ze vSech
¢asti SWOT analyzy (viz Obr. 14). Umisténi celkového vysledku, ozna¢eného modrym
bodem, je potom klicovym pro urceni strategie. Pro centralni sklad spole¢nosti ELKOV
je vhodna strategie S-O, tedy strategic vyuziti. Jedna se o strategii, jejimz cilem je

maximalni vyuziti silnych stranek ke zhodnoceni ptilezitosti.

Prilezitosti
1

WO strategie 3 SO strategie

Slabé stranky — u- ‘ . . . — Silné stranky
-4 -3 -2 1 0 1 2 3 4
-1 4
-2 1
WT strategie ST strategie
-3N
44
Hrozby

Obrazek 14: Strategie plynouci ze SWOT analyza
Zdroj: Vlastni zpracovani

2.2.7 Shrnuti souc¢asného stavu

V analytické casti byla popsdna soucasna situace skladového hospodaistvi
spole€nosti ELKOV elektro a.s. Byl v ni blize popsan cely proces skladovani, od ptijmu
zbozi do centralniho skladu az po jeho expedici, vybaveni skladu a manipulacni zatizeni

a technologie.

V pribéhu pozorovani bylo zjisténo slabé misto v procesu zakladani, jehoz
odstranéni by napomohlo k efektivnéj$im vykonim. Pracovnici z oblasti zakladani zbozi
do zon A, B, a C, stravi spoustu Casu premistovanim mezi oblasti piijmu a vybranou
zonou. Dusledkem toho je nasledné zpomalovani celého procesu, na ktery jsou nasledné

navazany dalsi skladové ¢innosti a zaroven rostouci potfeba vice zaméstnanci.
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Dale bylo zjisténo, Ze proces vychystavani prosel v poslednich letech zna¢nymi
upravami. Postupné se optimalizovaly vychystavaci trasy a zavedlo se vyuzivani
mobilnich terminalti spolecné s novym systémem carovych kodii. Nicméné 1 v této oblasti
byl nalezen drobny nedostatek, a to administrativni néaro¢nost u pobockového

vychystavani, ¢imz je prodluzovan celkovy Cas zpracovanych pozadavkd.

Pti zkoumani technického vybaveni centrdlniho skladu se mi dostala pozitivni
zpétna vazba od zaméstnancti, ktefi se zafizenimi denné pracuji. Technika je spolehliva,
bezproblémova a v optimalnim mnozstvi pro potieby spolecnosti. Jediné, na co bych
doporucila se vice zaméfit, je zvySeni bezpecnosti, jelikoz se po prostorech pohybuji

nejen zameéstnanci, ale 1 zdkaznici v doprovodu prodejnich specialista.

V dalsim kroku byla vyuzita SWOT analyza, jejimz cilem bylo zobrazit silné
a slabé stranky v provozu centralniho skladu a pfilezitosti a hrozby, které by jej mohly
ovlivnit. Na zéklad¢ vysledkid je pro spole€nost vhodné se zaméfit na strategii SO,
vyuzivajici silné stranky ke zhodnoceni pftilezitosti. V tomto ptipad€ by se mohlo jednat
napiiklad o vyuziti silné stranky v podobé kladného postoje k optimalizacim a inovacim

ke zhodnoceni pfilezitosti zautomatizovani skladu.
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3  VLASTNI NAVRHY RESENI

Navrhova cast diplomové prace bude zaméiena na formulaci névrhii feSeni
apostuptt vedoucich k zefektivnéni skladovacich procesti spolecnosti. Navrh bude
vypracovan na zaklad¢ vysledkt SWOT analyzy a nedostatkll vychazejicich z analytické
¢asti. Hlavnim tématem této kapitoly bude automatizace skladového procesu zakladani
zbozi, konkrétnéji se bude jednat o ndvrh na zavedeni autonomniho mobilniho robota do

centralniho skladu spole¢nosti ELKOV.

3.1 Navrh na zavedeni autonomniho mobilniho robota

Autonomni mobilni roboti (dale jen AMR) prosli v poslednich nékolika letech
rychlym rozvojem a stali se vyznamnymi pomocniky v fadé¢ primyslovych odvétvi.
Podstata se skryva v samostatném fungovani, kdy k obsluze, vyjma naprogramovani,
neni zapotiebi Cloveék. Tato zafizeni predstavuji bezpecnou a efektivni alternativu
K béZnym manipulaénim technologiim jako jsou napiiklad vysokozdvizné voziky. Roboti
spole¢n¢ s autonomné navigovanymi vozidly predstavuji slibné ptilezitosti ke zlepSeni

procesti nejen ve skladovém hospodarstvi, ale i v celém dodavatelském fetézci.

Pro to, aby spole¢nost mohla robota integrovat do provozu, je nejdiive zapotiebi

provést nasledujici kroky, které budou dale podrobnéji rozepsany:
- vybér vhodného autonomniho robota, ktery naplni ocekavané pozadavky,
- vymezeni podminek pro implementaci AMR do provozu,
- splnéni nezbytnych podminek,
- naprogramovani a ovladani pohybu robota,

- monitorovani robota.

3.1.1 Vybér vhodného autonomniho robota

Na trhu autonomnich mobilnich robotii existuje mnoho zastupct, jenz by mohli
odpovidat potfebam centralniho skladu ELKOV, a to konkrétn€ji k samostatné
vykonavanému piesouvani palet. Z toho diivodu je potieba urcit kritéria pro vyber a jejich
dilezitost. Po konzultaci s vedenim spole¢nosti byly stanoveny zékladni pozadavky na

robota:

- musi byt schopny pievézt EU paletu (1200 x 200 mm),
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- uvést naklad o nosnosti minimaln¢ 1 000 kg,
- vydrz baterie minimaln¢ 8 hodin,
- snadné a flexibilni ovladani,
- zajisténi co nejveétsi bezpecnosti.
Za ucelem porovnani jsem zvolila 5 zastupct od riznych spolecnosti, a to:
- model MiR 1350 od danské spolecnosti Mobile Industrial Robots,
- model HD-1500 od japonské spole¢nosti Omron,
- model Arculee M od némeckych spole¢nosti Jungheinrich+Arculus,
- model GoPalU24W od danské spolec¢nosti Robotize,

- model Freight1500 od americké spolecnosti Fetch Robotics.

Autonomni mobilni robot MiR1350

Ptednim vyrobcem autonomniho robota MiR1350 je danska spole¢nost Mobile
Industrial Robots. Jedné se o doposud nejvykonnéjsiho robota od znacky MiR na trhu,
ktery umoziuje snadnéjSi pfepravu palet a tézkych nakladt v logistickych centrech,

skladech a vyrobnich halach.

Robot MiR1350 dokaZe manipulovat se zatézi velikosti palety aZ o hmotnosti
1350 kg rychlosti 1,2 m/s. Tim dochazi k maximalizaci efektivity internich logistickych
operaci a diky jeho samostatnosti se mohou zaméstnanci vénovat produktivnéjSim
¢innostem. Robot je napéjen z 48 V integrované baterie (= ptimo vloZené do konstrukce
robota), se kterou dokaze pracovat v provozu 9,5 hodiny. Pfednosti je rychlost dobijeni,

kdy k nabiti z 10 % na 90 % staci pouhych 46 minut (41).

S odolnou konstrukei, vylepSenym vybavenim a chranénymi soucdstmi dokaze
robot nejen odolat silnym neumyslnym vnéjSim ndrazim, ale i prachovym ¢asticim
a kapalindm. To zajiStuje bezproblémové fungovani i v prosttedi s oteviratelnymi vraty

nebo jinych prostorech, kde by mohl pfijit do kontaktu s vodou a necistotami (41).

MiR1350 je navrzen tak, aby odpovidal nejvys$Sim dostupnym bezpecnostnim
standardim ISO. Pro zajisténi zcela bezpecného pievozu palet je robot vybaven
spolehlivym zabezpecovacim systémem proti stietu s jakymikoli piekazkami. Nejnovéjsi

technologie laserového skeneru s 360stupiiovym vidénim kolem sebe, dvé 3D kamery
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a 8 senzoru hlidaji prostor v okoli robota na vzdalenost az 2 m nad podlahou. V piipadé
detekované piekazky robot ptizplisobi rychlost pohybu a smér jizdy, poptipadé aktivuje

bezpecnostni brzdu pro okamzité zastaveni, ¢imz zabrani kolizi (41).

Autonomni roboty MiR jsou doplnény fadou piislusenstvi, které usnadnuji jejich
vyuziti pti plnéni konkrétnich ucelti, pro néz byli potizeni. Jedna se naptiklad o roboticka
taznd ramena, nastavby pro voziky, stojany, palety a bedny, rizné druhy valeckovych
dopravniku, paletové stanice, piidavné kamery a mnohé dalsi (41). Za ucelem usnadnéni
pfevozu palet v centralnim skladu ELKOV by se mezi zékladni pfisluSenstvi fadil

zdvizny modul MiR EU Pallet Lift a MiR EU Pallet Rack (Obr. 15).

Obrazek 15: MiR1350 a jeho prisluSenstvi
Zdroj: (41)

Zdvizny modul MiR EU Pallet Lift zjednoduSuje vyzvedavani palet umisténych na
MiR Pallet Racku. Specialné prizptisobené paletové vidlice, o délce 1200 mm, zajedou
do mezer v paletach jako u klasickych druhti manipulaénich zatizeni, ¢imz je zajisténo,
zZe paleta v priib&hu pfevozu bude pevné ukotvena na robotovi a ndklad tak bude bezpecné
pfepraven do vybraného mista. Paletovy Rack néasledné poslouZi jako dorucovaci stanice.
Rack je 36 cm vysoky, 143 cm dlouhy a 114 cm Siroky. Autonomni robot si do n¢j sam

najede a paletu bud’ zde vyzvedne nebo slozi.
Autonomni robot Omron HD-1500

Autonomni robot HD-1500, navrzen japonskou spole¢nosti Omron, piedstavuje
idealni feseni pro primyslovou vyrobu, v nizZ snizuje pocet potiebnych vysokozdviznych
vozikl. Nosnost modelu HD-1500 umoznuje piepravu objemnych bfemen o velikosti

palety s maximalnim zatizenim az 1 500 kg, které je schopen pfevazet rychlosti 1,8 m/s.
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Vyssi efektivita a kratsi prostoje jsou zajistény rychlosti nabijeni, kdy z 5 % na 80 % je
schopny dosahnout béhem 35 minut (42).

Robot HD-1500 je vybaven bezpefnostnimi prvky, konkrétné bezpecnostnimi
lasery s pokrytim 360°, nouzovymi tladitky pro okamzité zastaveni, zvukovymi
upozornénimi, vizudlnimi LED vystrahami a funkci dynamickych bezpecnostnich zon,

diky nimz je schopny se vyhybat pfekazkam a piizptsobovat rychlost a smér pohybu (42).

Zabudované polohovaci systémy CAPS a HAPS zajist'uji vysokou ptesnost robota.
Systémy vyhodnocuji polohu prvka v redlném case, diky kterym je robot schopen se
zarovnat se strojnim vybavenim s pfesnosti polohy + 8 mm a pfesnosti natoceni + 1°
v piipad¢ technologie CAPS a s ptesnosti polohy = 10 mm a pfesnosti natoceni + 0,5°
v pfipadé technologie HAPS. Tim je umoznéno plynulejsi a rychlejsi nakladani

a vykladani materialu, coz piispiva ke kratsi dobé cyklu (42).

Obrazek 16: Omron HD-1500
Zdroj: (42)

Autonomni robot Arculee M

Spolupracujici némecké spole¢nosti Arculus a Jungheinrich pfichazi na trh
s novinkou autonomniho robota Arculee M, kde oznaceni M vypovida o velikosti robota.
Arculee byl navrZen jako pomocnik pfi vychystavani, pfepravé palet, krabic a vozika. Je
schopen pievést ndklad o nosnosti 1 200 kg, rychlosti 1,8 m/s. Diky konceptu bezpecné
baterie a inteligentnimu fizeni pohonu jsou zadané tukoly provadény s optimalni

energetickou u¢innosti. 45minutové nabiti baterie zajisti chod robota az na 8 hodin (43).

Indukéni senzory utvaii bezpecnostni koncept spole¢nosti Arculee. S certifikaci
CE zahrnuje prediktivni vnimani Zivotniho prostiedi, kter¢ umoziuje optimalni vyuziti

prostoru a bezstarostnou interakci cloveéka s robotem (44).
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Obrazek 17: Arculee M
Zdroj: (44)

Autonomni robot Robotize GoPalU24W

Vyrobcem autonomniho robota GoPalU24W je danska spolecnost Robotize. Robot
nabizi inovativni feSeni pro automatizaci interni paletové dopravy v prumyslové vyrobé
a skladech. Jeho konstrukce je prizptisobena pro zatizeni 1200 kg na americkych
I evropskych paletach, se kterymi se pohybuje rychlosti 2 m/s. Délku jeho vykonu
vyrobce uvadi od 6 do 14 hodin nebo miiZe jet pfiblizn€ 20 km v zavislosti na podminkach

zatizeni. Dobiti baterie do plného stavu zabere 45 minut (45).

Tento model je vybaven tfemi 3D kamerami, laserovymi skenery s 360° ochranou,
tlaCitky nouzového zastaveni a mechanickym ndraznikem s 360° ochranou. Jeho
ptrednosti je Siroka fada prisluSenstvi, ve kterém je mimo jiné elevacni paletova stanice,

vyskova paletova stanice ¢i dopravnikova paletova stanice (45).

Obrazek 18: GoPalU24W a jeho prislusenstvi
Zdroj: (45)

Elevacni paletova stanice je vybavena hydraulickym zvedakem, ktery poskytuje

plynulé polohovani palet — od vysky podlahy az po vysku stolu. To umoznuje
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implementaci do stavajicich vyrobnich sestav a ergonomicky spravné rucni
nakladdani/vyklddani palet. Stanice je doddvana s jednoduchym tlac¢itkem pro volani
robota, aby splnil pozadavky na vyzvednuti palet a je vybavena stinénym zvedacim

mechanismem, ktery zajist'uje nejvys$si moznou bezpe¢nost zaméstnancu (45).
Autonomni robot Freight1500

Americkd spolecnost Fetch Robotics, dnes jiz patfici spolecnosti Zebra
Technologie Corpotation, nabizi komplet PalletTransportl500. Ten se sklada
z autonomniho robota Freight1500 a sbérné a doruCovaci stanice, kterd lze ptizptisobit

tak, aby vyhovovala péti riznym §itkam a hloubkam palet (46).

Autonomni robot Freight1500 byl vyroben za ucelem piepravy tézkych
a objemnych nakladd. Freight1500 ma kapacitu uzitecného zatizeni 1500 kg, se kterym
se pohybuje rychlosti 1,8 m/s. Jeho konstrukce je pfizplisobena americkym paletam
0 rozmérech 1219 x 1016 mm. Na jedno nabiti baterie, trvajici 60 minut, robot dokaze

pracovat 9 hodin (46).

Robot je vybaven nékterymi z nejpokrocilejSich bezpecnostnich prvkl v oboru.
Indukéni skenery umoznuji mapovani, lokalizaci, vyhybani se pfekdzkam i detekci
objekti. Osm 3D hloubkovych kamer umoziuje vynikajici vidéni robota, aby se zabranilo
pozemnim 1 pfevislym dynamickym piekdzkdm, vcetné¢ vysokozdviznych voziki,
paletovych zvedakll a lidi. Kombinaci s bezpecnostnim palubnim softwarem robot
spliiuje noveé vydané bezpecnostni normy ANSI / RIA R15.08 pro mobilni roboty, tak
I pozadavky na oznaceni CE (46).

Obriazek 19: Freight1500 a jeho prisluSenstvi
Zdroj: (46)
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Shrnuti technickych parametri zvolenych zastupci

Vybrani zastupci byli porovnani na zaklad¢ stanovenych pozadavkl. Do nejuzsiho
vybéru se dostal robot MiR1350 a Robotize GoPalU24W, mezi nimiz v zavéru rozhodly
bezpecnostni standardy. Jako vhodného zéstupce autonomniho robota bych ELKOVU
tedy doporucila autonomniho robota MiR1350 od danské spole¢nosti Mobile Industrial

Robots.

Tabulka 7: Shrnuti technickych parametri vybranych zastupci
Zdroj: Vlastni zpracovani

Vyrobee _MiR Omron Jungheinrich Robotize Fetqh/Zebra
MiR 1350 HD-1500 Arculee M GoPalu24W | Freight1500

Max. zatizeni (kg) 1350 1500 1200 1200 1500
Rozméry (mm) 1350 x 910 | 1696 x 1195 1200 x 645 1400x 1060 | 1677 x 1324
(Rn)]llcsl’)llost s nakladem 12 18 18 2 15
Doba nabijeni (min) 46 35 45 45 60
Vydrz baterie (h) 9,5 9 8 6-14 9
Paletové prislusenstvi Ano Ne Ne Ano Ano

3.1.2 Vymezeni podminek pro implementaci AMR do provozu
Organizacni struktura

Vedeni spole¢nosti vybere zamé&stnance, ktefi se budou na pifipravé zavedeni
autonomniho robota podilet. Vybrani operatoii se zucastni informacnich schizek
S dodavatelem a nésledné budou proskoleni pro spravné nastaveni a obsluhu AMR. Se
ziskanymi informacemi, technickou dokumentaci a navody k obsluze budou schopni
zavést robota do provozu a zajistit jeho plynulé a bezproblémové fungovani. Uzivatelské
prostiedi robota MiR1350 lze nastavit do ceského jazyka, coZ zna¢né usnadiiuje ovladani

a porozuméni systému.

Spolec¢nosti bych doporudila zvolit vice zaméstnanct, kteti budou seznameni
S fizenim robota, aby v pfipadé nemoci ¢i dovolenych byl na pracovisti alespon jeden
proskoleny operator. Autonomni roboti jsou samostatni a nevyzaduji Zadné vné&jsi zasahy.

Nastane-1i ale porucha, zaméstnanec musi byt schopen ji rozpoznat a pfijit s vhodnym
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feSenim, jak ji odstranit. Vazngj$i poruchy jsou feseny piimo s dodavatelem robota, ktery

zajisti odbornou diagnostiku poruchy a servis.
Rozhodnuti o stupni automatizace

Pted zavedenim robota do provozu se vedeni spole¢nosti musi dale rozhodnout, na
jaké urovni bude robot automatizovan. Prvni moznosti je plné-automatizovany robot,
ktery nebude k vykondvani svych ukoll potfebovat zasah lidského faktoru. V redlném
provedeni by to vypadalo néasledovné. Na paletové stanici by byly umistény snimace
palet, které by automaticky podaly robotovi informaci, Ze paletova stanice je plna. Robot

by na zavolani ptijel do oblasti pfijmu a paletu by odvezl do zény A.

Druhym feSenim je polo-automatizovany robot. V tomhle ptipadé by se u vychozi
stanice nachézelo tlacitko na pfivolani robota, které by bylo stisknuto, jakmile by byla
paleta pfipravena k zalozeni. Robot by pfijel vZdy na zavolani a nasledné¢ vykonal sviij

ukol.
Pozadavky na infrastrukturu

Aby autonomni robot mohl fungovat spravné a bezpecné, musi pracovni prostiedi

splnovat fadu zakladnich pozadavk, kterymi jsou:

- povrch podlahy pracovniho prosttedi musi byt suchy, nesmi byt klouzavy nebo
pokryty kobercem a pfinejlepSim Cisty — bez olejovych skvrn a dalSich necistot;

- Vv prostorach by se mélo nachédzet co nejméné slune¢niho svétla a reflexnich nebo
prithlednych pfedméti;

-V prostorach by méla byt dodrzovan teplotni rozsah 5 °C — 40 °C;

- prostory by nem¢ly byt nadmérné prasné;

- prostory musi byt uzplsobeny tak, aby mél robot dostatek mista k fizeni,
dokovani, otaceni a provadéni dalsich ukoli,

- Sitka uli¢ek minimalné 2 metry;

- na pozadované trase robota by se mélo nachazet co nejméné naklonénych rovin,
dvefti a praht;

- napozadované trase robota by se mélo nachazet co nejméné piekazek omezujicich

jeho plynulou jizdu.
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Pozadavky na software

Software autonomniho robota MiR1350 je kompatibilni s béznymi opera¢nimi
systémy. Zvladne si poradit se star§imi i novéj$imi verzemi MS Windows, Androidem
I 10S. Robota Ize navic integrovat do interniho systému ERP, coz dava piilezitost vytvaret

plné automatizovana feseni.
Pozadavky na udrzbu

Podle frekvence pouzivani robota a typu prostiedi, ve kterém bude autonomni robot
provozovan, vytvoii dodavatel pldn udrzby a bezpecnostni kontroly. Pravidelnym
servisem lze eliminovat riziko vzniku zavaznéjSich poruch, které by pro spolecnost

znamenaly néklady navic.

Vyrobce robota doporucuje provadét preventivni tydenni udrzbu, zahrnujici

nasledné tkony:

ocistit robota zvenci vlhkym hadiikem;
- pro optimalni vykon vycistit kryty optiky skenert;
- Odstranit necistoty z kol a ujistit se, ze do nich neni nic zapletené;

- zZkontrolovat, zda je LED pasek neporuSeny a ujistit se, ze svétlo sviti po celém
obvodu robota;

- ocistit LED pasek, aby byla zajisténa rovnomérnost osvétleni kolem robota;

zkontrolovat, zda vSechna signalni svétla v rozich blikaji a sviti spravné.
Uzpisobeni prostor pro paletové stanice a nabijeci stanici

K provozu jednoho robota se vyuziji dvé paletové stanice, z nichz jedna z nich je
vychozi a bude se nachazet v oblasti pfijmu, druha z nich je dorucovaci a bude v zon¢ A.
Pti dokovani robot docasné ztlumi své prosttedky pro detekci personalu. Aby se piedeslo
potencialné nebezpecnym situacim v dusledku ztlumenych prostifedkti, musi byt fyzicka
oblast kolem paletovych stanic oznacena paskou. Velikost oznacené oblasti je tieba
vypocitat na zaklad¢ drahy robota vedouci k paletové stanici a vzit v uvahu, Ze robot se

muze pfed paletovou drdhou otocit az o 90°. Stejné podminky plati i pro nabijeci stanici.

Znaceni lze provést naptiklad pomoci signalni pasky (Obr. 20). Cervena te¢kovana
Cara ukazuje oblast, kde robot ztlumi prostfedky detekce personalu. Toto je potencidlné

nebezpecnd zoéna. Zluto-Cerna pruhovand cara oznacuje oblast, kterd by méla byt
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oznacena signalni paskou. V prostoru mezi ¢ervenou teckovanou ¢arou zony a paskou by

nem¢ély byt zadné predméty, aby byl zajistén hladky vstup do paletové stanice.
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Obrazek 20: Uzpiisobeni prostor pro paletovou a nabijeci stanici
Zdroj: (41)

Naprogramovani a ovladani pohybu robota
Intuitivni uzivatelské rozhrani MiR Robot Interface umoziuje operatorim nastavit

robota a vytvofit prepravni trasy bez pfedchozich zkuSenosti s programovanim. K tomu

jim stac¢i pouze chytry telefon, tablet ¢i pocitac¢ s ptipojenim k WI-FI siti.
Nastaveni probiha v nasledujicich tfech krocich:
1. Zmapovani okolniho prostiedi

Mapovani okolniho prostiedi se provadi prostiednictvim vestavénych senzort
a laserovych skenerii v konstrukci robota. Ten je pomoci joysticku navigovan
operatorem po skladovaci hale a ziskana data nahrava do zafizeni v podobé¢ vlastni

mapy, podle které se bude dale navigovat.

2. Naprogramovani cest a vychozich bodu

Sofistikovany software umoziiuje nastavit povolené a zakdzané zony, zony se
zvukovou signalizaci a také pridélit konkrétni body — mista, kterd budou pro robota

klicova.
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3. Naprogramovani ukoli

Podle rozhodnuti, zdali se bude jednat o plné-automatizovaného ¢i polo-
automatizovaného robota se nastavi ukoly, jenz bude vykonévat. Robot je schopny
plnit i komplexni ukoly skladajici se ze série jednotlivych ptikazii jako naptiklad:

- jed do oblasti piijmu,

- vyckej zde 60 sekund,

- pokud bude paleta naloZzena v Racku, pievez ji do dorucovaci stanice,

- pokud paleta naloZena nebude, odjed’ na vyckavaci pozici.

Monitorovani robota

Po skonceni programovaci faze, systém umoziuje operatorovi sledovat polohu
robota v realném Case. Soucasné monitoruje plnéni uloh, poskytuje informace 0 statusu
robota a aktualnim stavu baterie. Je-1i systém propojen s internim systémem spolecnosti

(ERP), tak piedava i informace o ob¢hu materialu.
3.2 Ekonomické zhodnoceni navrhu

3.2.1 Rozpocet projektu

Za ucelem ziskani pfedbézného navrhu a rozpoctu projektu byla oslovena
spole¢nost DreamLand-Robots, ktera je jednou z distributorskych spole¢nosti robota

MiR1350 na ¢eském uzemi.

Piedbézny rozpocet na cely projekt byl vyc€islen v hodnoté¢ 108 785 EUR =
2 719 625 K¢. Konecna castka je stanovena aZ podle pfesnych znalosti konkrétni situace

a pozadavktl zakaznika.
Do rozpoctu je zahrnuto:
- nakupni cena autonomniho mobilniho robota MiR1350,
- nabijeci stanice MiR Charge 48 V + dobijeci kabel,

- dokovaci konstrukce pro odkladani a odebirani EU palet MiR EU Pallet
Rack,

- zvedaci nastavba MiR EU Pallet lift,
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- MiRWise (licence na software),
- montéaz a uvedeni robota do provozu,
- skoleni,
- balné, pojisténi a doprava.
Jelikoz se v Ceské republice nachazi pouze dvé distributorské spolednosti
autonomnich robotd MiR, nebude =z diavodu poskozeni spole¢nosti DreamLand
zvetejnéna podrobna cenova kalkulace jednotlivych polozek. Ta bude pouze predana

ptimo do rukou vedeni spole¢nosti ELKOV.

3.2.2 Uspora

V soucasné dobé pracuje na pozici zakladdni do zén A, B a C dohromady Sest
zaméstnancl. Pracuji v jednosménném provozu o délce 8,5 hodiny. Zaméstnanci maji
narok na 45 minut dlouhou pfestavku. Zavedenim autonomniho mobilniho robota
MiR1350 do provozu dojde k tispofe dvou zaméstnanci, ktefi se budou moci vénovat

plnohodnotnéj§im ¢innostem.

Primérny hruby plat zaméstnance na této pozici ¢ini 27 500 K¢&, pti€emz ale kvili
socialnimu a zdravotnimu pojisténi musi zaméstnavatel zaplatit 36 850 K¢&. Dalsi finance,

které spolec¢nost vynalozi, jSou na 13. plat zaméstnance.

Po konzultaci s vedenim spole¢nosti bylo dohodnuto, Ze mzdy uspofenych
zamé&stnancli v ramci pracovis§té lze povaZzovat jako uspofené ndklady. Vycisleni

mzdovych nakladii na dva zaméstnance je nasledujici:

Primérnd ro¢ni hrubd mzda............................... 660 000 K¢
Roc¢ni ndklady na socialni pojisténi ...................... 165 000 K¢
Ro¢ni naklady na zdravotni pojisténi...................... 59 400 K¢
THinacty plat.......ooooiiiiii 55 000 K¢
Celkova castka....................ooooiiiiiiii. 939 400 K¢

Z vyse uvedeného vypoctu vychazi, Ze zavedenim autonomniho mobilniho robota
lze dosdhnout pfiblizné uspory 939 400 K& za rok, kde jsou za Uspory povaZovany

mzdové naklady na zaméstnance, které robot nahradi.
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3.2.3 Navratnost investice

Vypocet navratnosti investice je stanoven jako podil celkového souctu potizovacich
nakladl za autonomniho robota a mésicnich uspor. Pro lepsi predstavu je navratnost

investice graficky interpretovana:

3 500 000 K¢

3000 000 K& /

2500 000 K¢

2 000 000 K¢

[Ke]

1 500 000 K¢ Naklady na AMR

. e (Jspora
1 000 000 K¢
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[mésic]

Graf 1: Navratnost investice
Zdroj: Vlastni zpracovani

Vypocet ndvratnosti investice:
Potizovaci ndklady.............ooooiiiiiiiii 2719 625 K¢
M¢si¢ni tspora na mzdovych nakladech........................... 78 283 K¢
Doba navratnosti investice......................... 35 mésici

Investice do autonomniho robota by se spole¢nosti vratila ptiblizné za 35 meésict,
tedy za necelé 3 roky. Vypracovany navrh je ptizptsoben sou¢asnému stavu centralniho
skladu. V ptipadé, ze by spolecnost rozsifila své aktivity a zavedla vicesménny provoz,

mohl by byt robot pln¢ vyuzit. Tim by spole¢nost dosahla dalsich uspor v budoucnu.

3.3 Pfinosy navrhu
Ekonomické prinosy

Kli¢ovym ekonomickym piinosem, plynoucim ze zavedeni autonomniho robota do

procesu zakladani zboZi, je snizeni mzdovych néakladii. Robot by byl schopen nahradit
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dva zaméstnance, ¢imz by spole¢nost ro¢né€ usetiila 939 400 K¢. Zaméstnanci, kteti by
byli nahrazeni robotem, budou pfemisténi na jiné pozice a tim by byla vyuzita kapacita
pracovni sily. Zaroven by se vyuzilo jejich schopnosti a dovednosti, které¢ by vedly

k zefektivnéni dalSich skladovych procest.
Neekonomické prinosy
Automatizace procesu

Digitalizace a automatizace procesu se stala trendem 21. stoleti. Zejména v oblasti
logistiky a skladového hospodafstvi je na n& vyvijen vyssi tlak, jelikoz dulezitost
plynulého materidlového i informacniho toku je stézejni pro tspésnost celého procesu.
Z toho dtivodu nabizi autonomni robot MiR1350 jedine¢né feSeni pro zrychleni procesu
zakladani, na kterém déle zavisi ostatni skladovaci procesy, od jejichz rychlosti se odviji
spokojenost zakaznika. Tato automatizace zéaroven piinasi vyrazné zjednoduseni
pracovnich ukonil pro zaméstnance pracujici v této oblasti. Ti jsou diky robotovi zbaveni
nutnosti prechdzet nékolikrat denné stejnou trasu a pievazet tézké palety pies pulku

skladu, coz vede k celkovému zptijemnéni jejich prace.

Automatizace procesu ovSem pozitivné piispiva 1 V dalSich smérech jako je
bezpecnost prace. Zavedenim robota do pracovniho prostiedi se snizi pohyb zamé&stnancti
po skladé, a tim se zvy$i jejich bezpecnost pii vykonavani prace. MiR1350 je vybaven
nejmodernéjSimi bezpecnostnimi prvky, odpovidaji aktualnim bezpecnostnim normam.
Pti detekovani piekazky dokaze okamzité vyhodnotit situaci a prizptisobit tomu rychlost

Jizdy €1 v ptipadé potfeby rovnou zastavit.

Diky automatizaci dochézi také k potlaceni efektu nedostatku lidi na trhu préce, se
kterym se spolecnost vypotraddva. Autonomni roboti jsou schopni zastoupit lidskou
pracovni silu a zajistit, aby se pracovnici mohli vénovat plnohodnotnéj$im ¢innostem, se

kterymi se roboti prozatim nedokazou poradit.
Uspora ¢asu a rist produktivity prace

Jak uz bylo vickrat zminéno, pfinosem autonomniho robota je bezesporu vyrazné
urychleni prace, ktera jiZ neni vykondvana manudlné. V centralnim sklad¢ bylo
provedeno meéieni, porovnavajici soucasny stav zaklddani a zakladani s vyuzitim

autonomniho robota MiR1350. Zjisténé hodnoty lze sledovat v tabulce ¢. 8 a 9. Pii
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pozorovani soucasného stavu byly zaznamenany ¢asové presuny vSech 6 zaméstnancl
mezi oblasti pfijmu a jejich zakladdaci zony v ramci jedné smény. Konkrétni Casové tidaje

na presuny se nachazi v ptiloze ¢. 4.

Tabulka 8: Pozorovani sou¢asného stavu zakladani
Zdroj: Vlastni zpracovani

Soutasny stav C(le)l;(eosslfl); lc”las Prlll;leésl;lnjuéas Pocdet pf'ev(el:(zse;nych palet
Zaméstnanec 1 —zéna A 01:40:54 00:07:12 14
Zaméstnanec 2 — zéna A 01:44:12 00:06:57 15
Zaméstnanec 3 — zéna B 01:35:17 00:07:20 13
Zaméstnanec 4 —z6na B 01:48:59 00:07:43 14
Zaméstnanec 5 — zéna C 02:09:08 00:09:01 14
Zaméstnanec 6 — zéna C 02:01:04 00:08:39 14
Dohromady 10:59:34 00:07:51 84

Tabulka 9: Predpokladana vykonnost robota MiR1350
Zdroj: Vlastni zpracovani

Stav se zavedenim Celkovy &as pFesun Prumérny ¢as na 1 Pocdet prrevezenych
robota ¢clKovy Cas presunu presun palet (ks)
MiR1350 08:00:00 00:03:28 146

P4

Pozorovani potvrdilo data z analytické ¢asti, ziskané od vedouciho centralniho
skladu. Zaméstnanci béhem jedné pracovni smény stravi dohromady 11 hodin
pfesouvanim mezi oblasti pfijmu a oblasti zakladani. Primérny €as pfesunu tam 1 zpét
trval pfiblizn¢ 8 minut. Zavedenim robota by se tento ¢as zrychlil o vice jak polovinu na
pouhé 3,5 minuty. Z pozorovani vyplyva, ze ¢asova uspora ve vysi 4 minut je opravdu

vyznamna a zna¢n¢ by urychlila proces zakladani zbozi do zén A, B a C.

S ¢asovou usporou dochézi i k zefektivnéni prace. Bude-li uvazovana situace, kdy

by robot po dobu jedné smény ptevazel palety a pracovnici se vénovali pouze zakladani,
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byl by schopny jich pievést az 146 ks, pfiCemz zaméstnanci by v takovém poctu zvladli
zalozit minimaln¢ o 20 ks palet vice nez doposud. Nicmén¢ ¢as na zakladani se odviji od
riznorodosti sortimentu na paletach, coz nebylo soucasti mého pozorovani. Taktéz
| pfevoz palet je zavisly na piedchazejicim procesu, a to na kontrole zbozi, kde palety
chystaji k zaklddani. Neni pravdépodobné, Ze by v nejblizsi dob& robot dosahoval
maximalnich pfevezenych objemt, ale i pfesto by byl vyznamnym pomocnikem pfi

zefektiviiovani procesu zakladani.
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ZAVER

Hlavnim cilem diplomové prace bylo zhodnotit Groven vyuzivanych soucasnych
technik a technologii v centralnim skladé spole¢nosti ELKOV elektro a.s. Na zakladé
zjisténych poznatkl odhalit silné a slabé stranky skladového hospodafstvi a formulovat
navrhy vedouci k zefektivnéni skladovaciho procesu k navyseni spokojenosti zakaznikii.

Ke splnéni hlavniho cile bylo zapotfebi dosahnout sedmi dil¢ich cili definovanych

V iivodni ¢asti této prace.

Prvnim dil¢im cilem bylo zpracovani teoretického rdmce na zakladé relevantni
odborn¢ literatury, nezbytného k pochopeni dané problematiky. Tomuto cili byla
vénovani prvni kapitola oznacend jako ,,Teoretickd vychodiska prace*. Byly zde popsany
a vysvétleny zakladni pojmy tykajici se logistiky, skladovani, skladovych informacénich
a komunikac¢nich technologii ¢i technologie carovych kédu. Dilezitou ¢ast predstavovalo
vysvétleni principu SWOT analyzy, ktera ma schopnost komplexn¢ vyhodnotit souc¢asny

stav a vytvotit tak co nejvérnéjsi obraz o skladovém hospodarstvi.

Druha kapitola oznacena jako ,,Analyticka ¢ast™ fesi druhy, tieti i ¢tvrty dilci cil.
V tvodu je struéné pfedstavena vybrana spolecnost, ¢imz dochazi ke splnéni druhého
dil¢iho cile. Dale pokracuje naplnéni tretiho dilciho cile provedenim studie soucasnych
technik a technologii vyuzivanych v centralnim skladu. Na zaklad¢ zjisténych informaci
doslo k odhaleni nedostatkti narusujicich plynulost skladovych procesti v podob¢ ¢asovée
naro¢nych presunt pii zakladani, sloZitosti papirovani pfi pobockovém vychystavani ¢i
chybgjiciho persondlu skladu. Zavér této kapitoly se zabyva ctvrtym dil¢im cilem, kde

dochazi k celkové syntéze vysledkl za pomoci vyuziti SWOT analyzy.

Zavéere€na Cast prace je vénovana naplnéni zbyvajicich dil¢ich cild, a to vytvotfeni
navrhu vedouciho ke zlepSeni soucasného stavu skladovani a vymezeni podminek
a ptinosit plynoucich z realizace navrhu. Navrhova ¢ast byla vytvafena na zdkladé
vysledkil z analytické C¢éasti a zaméfovala se na automatizaci procesu zakladani
prostiednictvim autonomniho mobilniho robota. Nejdiive bylo provedeno porovnani
vybranych robotti, z nichz AMR MiR1350 nejvice odpovidal stanovenym pozadavkiim

spolecnosti. Dale byly vymezeny podminky pro implementaci robota do provozu a jeho
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ekonomické zhodnoceni. V zavéru byly zobrazeny pozitivni dopady na skladovy proces

zakladani i celkové skladové hospodartstvi, které by nastaly vyuzitim zminéného navrhu.

Uvedené cile diplomové prace byly tispé$né naplnény. Vypracované vystupy budou
nasledné¢ piedany vedeni spoleCnosti a jestlize v budoucnu dojde k implementaci

predlozeného navrhu, bude zaroven naplnén i aplika¢ni ucel této prace.
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