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Uvod

V soucasnosti chtéji vSechny vyrobni spolenosti naprosto vyuzit vSechny své dostupné a
aplikovatelné nastroje. Nicméné stejné¢ tak dulezité je, zabyvat se spravnym umyslem a
vhodnym zorganizovanim prace. Hlavnim faktorem pro kazdou spolecnost je zaméstnanec.
Spolec¢nost si musi uvédomit, jak je pro ni zaméstnanec cenny a musi si ho vazit natolik, aby
mu zajistila vhodné pracovni podminky pro praci. Hlavni mySlenkou je eliminace moznych
hrozicich nemoci z povolani, protoze takto postizeny zaméstnance pro podnik ztraci hodnotu.
Cilem této bakalaiské prace je provést ergonomickou studii pracovnich pobytid zamé&stnanci
na vybraném pracovi$ti montazni linky spole¢nosti Daikin Industries Czech Republic s.r.o.
Problémem v této spolecnosti je, Ze si operatoii na konkrétnim pracovisti opakované stézuji
na bolesti zad a kréni patefe.

Tuto problematiku je dilezité¢ dikladné proSetfit a zjistit, zda jsou problémy ziejmé nebo
prokazatelné nedostacujici pro néjaka vhodna zdsadni opatfeni. Jestlize se tyto problémy
projevi jako dostatecné pritkazné, nasleduje dalsi postup v ramci napravnych opatieni.
Bakalafska prace je rozdélena dle zadani do 5 kapitol. V prvni kapitole je objasnén pojem
ergonomie a také je zde specifikovana jeji aplikace ve vyrobni praxi. Dale je v této kapitole
nastinéna problematika nemoci z povolani.

V druhé kapitole je piedstavena firma Daikin a jedno konkrétni pracoviste, které se v dalSich
kapitolach bliZze specifikuje v ramci hodnoceni. Dale tato kapitola obsahuje charakteristiku
montaZnich ¢innosti na pracovisti.

Tieti kapitola je zaméfena na zptisob provedeni vybranych analyz. Ctvrta kapitola obsahuje
vycet rizikovych faktorti a vyhodnoceni zatéze na pracovisti. Zaveéreéné kapitola obsahuje
navrh inovativnich opatieni, ktera by piipadala jako vhodna pro uvedeni v praxi na tomto

pracovisti.



1 Aplikace ergonomie ve vyrobni praxi

V dnesni moderni dob¢ se s pojmem ergonomie lidé setkavaji prakticky na vSech pracovnich

pozicich. Na zaklad¢ ergonomie se na celém svété dosahuje lepsich vysledk.

wErgonomie je vedecka disciplina, optimalizujici interakci mezi clovekem a dalsimi prvky
systému a vyuzivajici teorii, poznatky, principy, data a metody k optimalizaci pohody cloveka

a vykonnosti systéemu. *“ [1]

Stru¢né feceno ergonomie se zabyva v prvni fad¢ usporadanim pracovisté tak, aby odpovidalo
lidskym moznostem a schopnostem. Cilem je dosaZzeni rovnovahy mezi moznou vykonnosti
cloveka a plnénim pracovni ¢innosti. Ergonomie vznikla, aby u ¢lovéka vzrostla efektivita

provadéné prace. Ergonomie se snazi vyuzit potencial pracovnika.

U ergonomie jsou prioritou zaméstnanci. Cilem je, aby pracovnici mohli dobfe odvadét svou
praci, a k tomu musi byt pfizpisobeny pracovni podminky. Velké naroky se kladou na
zdravotni zpusobilost zaméstnancti a vylouc¢eni moznych rizik, jez mohou zapfi¢init nemoci z
povolani. Spolecnosti vSeobecné disponuji spousty softwaril, které maji za kol podrobné
sledovat a analyzovat pohyby pracovnika pifi vykondvani prace a stanovit, jestli nejde o

rizikové ohrozeni zdravi.

Nejveétsi hrozba co se ty¢e ohrozeni zdravi, jSou podniky, jejichz hlavni naplni je sériova
vyroba. U jednotlivych pracovnikli respektive operatorit je problémem nadmérna fyzicka

zatéz.

Z tohoto ditvodu je podnik vybizen se pozastavit nad touto problematikou a rozhodnout jak
problém eliminovat. Pak je dualezit¢é podotknout Ze, je v takovych ptipadech ergonomie

hlavnim tématem, pfedevs§im co se tyCe racionalizace prace.

1.1 Rozdéleni ergonomie

Dle rozdé€leni mezindrodni ergonomické spolecnosti se ergonomie déli nésledovné:
e Fyzicka ergonomie
e Psychicka ergonomie

e Organizacni ergonomie



1.11 Fyzicka ergonomie

Zabyva se Gi¢inkem pracovnich dispozic pracovniho prostiedi na zdravi ¢lovéka. Resi v prvni
fad¢ otazky, které jsou uzce spojeny s nemocemi pohybového tstroji. V neposledni fadé tato
&ast ergonomie koriguje bezpeénost prace a fad pracovniho mista. Rad pracovniho mista je
velmi podstatny, ponévadz kvili korektnimu fadu se clovék miize v budoucnosti vyvarovat

nékolika nemilym zdravotnim problémam.

1.1.2 Psychicka ergonomie

Psychicka ergonomie definuje psychologicka hlediska pracovni ¢innosti. Pod psychologicka
hlediska se za¢lenuje pracovni stres. Pracovni stres je v soucasnosti velmi vyhlasena choroba.
Stres dopada vétSinou na Eloveéka, ktery pracuje na vysSich pracovnich pozicich. Relevantnim
hlediskem tohoto druhu ergonomie je psychicka zatéz, jez je ve vétsiné ptipadi

n¢kolikanasobné horsi nez fyzicka.

1.1.3 Organiza¢ni ergonomie
Organizacni ergonomie se specifikuje obzvlasté na optimalizaci sociotechnickych systému a
jejich organizacnich struktur, strategii a postupt. Také fesi véci, které se spojuji s tymovou

praci, sménovou praci nebo rezimem prace a odpocinku.

1.2 Systém ¢lovék-technika-prostiredi

Vychazi z poznatku, Ze celek slozeny z ¢lovéka, techniky a prostfedi neni pouhou skladbou,
ale Ze jejich seskupenim a vytvorenim vazeb mezi nimi se vytvaii nova kvalita, novy utvar se
specifickymi vlastnostmi a hodnotami. Ergonomie je jednou z téch disciplin, pro které je
systémovy pristup kfeSeni problémii nezbytny a charakteristicky. Obecné Ize systém
definovat jako soubor nékolika prvki, které jsou funkéné vzajemné propojeny a mezi nimiz
existuji vazby, které umoziuji, aby z danych vstupli byli vytvofené zamyslené vystupy,

v ramci danych omezujicich podminek.[2]

] - . UzZitna hodnot
Ukol . &LovEk TECHNIKA ——2a oanota

Potreba \\ / Uspokojena potreba
PROSTREDI

OBRAZEK 1-1: SYSTEM-CLOVEK-TECHNIKA[10]
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1.3 Hlavni ergonomicka Kritéria
Ergonomicka kritéria jsou pro kazdé pracovisté velmi dulezité z hlediska urceni parametrti

pro planovani prace a organizaci prace v danych podminkach.

Prvotnim kritériem jsou télesné rozméry. Jsou tim mysleny vSeobecné plosné a prostoroveé
pozadavky na pracovni prostor, ve kterém se operator pohybuje. Dal§imi posuzovanymi
aspekty jsou: vyska manipula¢ni roviny, idealné v Girovni hrudniku, bezpe¢nostni vzdalenost

krytti ¢i pracovnich nastroji, vyska pracovniho sedadla atd.

Dal$im kritériem je pracovni pohyb. Pracovni pohyb specifikuji napt. drahy, které
zamé&stnanec kond na pracovisti. Provadi se jejich Casova analyza a Casy se piizplsobuji
vykonnostnim moznostem zameéstnance. Z hlediska pracovniho pohybu se dale bere v tivahu
energetickd naroc¢nost, rychlost a piesnost pohybi, pohybova stereotypie, soumérnost pohybli
atd. Pohybova stereotypie je tim nejrozsahlej$im problémem, ptedev§im u vétsiny typt prace
s bfemeny. Tento charakter praice ma za nasledek nejvice zdravotnich postizeni, proto se u

takovych ¢innosti museji provést napravna opatieni.

Co se tyce pracovni polohy, je dilezité, aby pracovnik nebyl v nepfirozené poloze, mél
prostor a vétSinu ovladac¢ti na dosah ruky. Dulezitd je viditelnost vSech pomicek, které
potiebuje pfi praci, a pokud pracovnik pracuje s biemeny, méla by se brat v uvahu hmotnost
bfemen. Ov¢étit, zda spliluje vSechny dovolend kritéria a pokud hmotnost bfemen piekracuje

stanovené meze, jsou poruSovany pravidla bezpecnosti prace.

Na pracovni pohodu zaméstnance mé také vliv pfijimani a zpracovani informaci. V prvni fadé
pokud jsou informace v psané podob¢, mély by byt umistény tak, aby byly vyrazné a Citelné.

Pokud jsou informace ve zvukové podobé&, mély by byt srozumitelné.

Kazdy pracovnik musi byt pti svém ndstupu proSkolen o bezpecnosti prace na pracovisti.



1.4 Ergonomie pracovisté

Ergonomie pracovisté vychazi z: [3]

e Analyzy pracovniho prostoru (napf. dostatek mista, stroje)

e Analyzy pracovniho prostiedi (napt. hluk, osvétleni)

e Analyzy organizace prace (napi. ukoly, napli, pracovni doba, odpocinek)

e Naplné prace dle individualnich piedpokladii pracovnika (napt. vék, pohlavi,
zdravotni stav)

e Zaskoleni v jednotlivych pracovnich ukonech (napt. zvyseni efektivity)

1.41 Pracovni prostor

Malokdo se zabyva, tim jak dalezité je nastaveni pracovniho prostoru. Je velmi dilezité, aby
se pracovnik na pracovisti citil dobfe, protoze zde travi tietinu dne. Pracovni prostor by mél
byt dostateéné velky, aby se v ném ¢lovek necitil stisnéné. Nastroje, se kterymi zaméstnanec
pracuje, by mé¢li byt spravné sefazeny, podle toho v jakém poradi je pracovnik pouziva a
jakou rukou snimi pracuje. Toto kritérium samoziejmé neni povinné, avSak pokud je

dodrzeno, je pracovni prostor ergonomicky.

1.4.2 Pracovni prostredi

Na pracovni prostiedi piisobi n¢kolik dulezitych faktord. V prvni fadé se nabizi osvétleni.
Spatné osvétleni ma za nasledek horsi kvalitu prace a zhor$eni zraku pracovnika. Ve firméach
se pro vyrobni cast voli prosklené budovy, které umoZni operatorim pracovat s pomoci
ptirozen¢ho svétla. Dalsi faktor je hluk, ten nesmi pfesdhnout 80 dB. Nad touto hranici by
clovek, ktery v tomto prostiedi pracuje, mohl mit postupem Case vazné komplikace. Pracovni

prostiedi tvofi také klimatické podminky. Optimalni teplota pro praci je 16-22 C.

1.4.3 Organizace prace
Organizace prace je dulezita pro kazdého zaméstnance. Pro kazdého z nich je podstatou rezim
prace a odpoCinku. Musi znat rotace smén a v neposledni fad¢ druh vyroby. Zaméstnanec si

musi byt védom limit pracovni zatéZe a rozdéleni kompetenci a odpovédnosti.
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1.5 Nemoci z povolani
Nemoc z povolani je onemocnéni, kdy patologické transformace na zdravi, které plynou
z tohoto onemocnéni, jsou v naprosté spojitosti s vykonem zaméstnani, tedy kdy se da vykon

zamé&stnani oznacit za jednozna¢ny divod této nemoci.

Nemoc z povolani miize mit povahu jak konstantni, tak pomijejici. V  pfipadé
konstantni povahy mizi patologické zvraty bud’ pomoci lé¢eni, nebo jiz samotnym odchodem
ze zamestnani. V piipadé pomijivé povahy je na uvaZeni zaméstnance vykonavajiciho
rizikové zaméstnani, zda je pro néj ptihodné, aby i1 nadale pokracoval v stavajicim pracovnim

pomeru.

1.5.1 Nemoci z povolani dle dané legislativy [5]
Dle ¢. 155/1995 Sb. :

wINemoci z povolani jsou nemoci vznikajici nepriznivym piisobenim chemickych, fyzikalnich,
biologickych nebo jinych Skodlivych viivii, pokud vznikly za podminek uvedenych v seznamu
nemoci z povolani. Nemoci z povolani se rozumi téz akutni otrava vznikajici nepriznivym

pusobenim chemickych latek. * [4]

Seznam nemoci z povolani zpusobenymi fyzikalnimi faktory v pfiloze (viz ptiloha ¢.8).

Na obr.€.1-2 je zndzornéné rozdéleni nemoci z povolani do péti kapitol, podle zdrojh, které
pusobi nepfizniveé na lidsky organismus. V této bakalaiské praci je dalezita kapitola dve, tzn.

nemoci z povolani zptisobené fyzikalnimi faktory.
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l. NzP zplisobené chemickymi
latkami

m Il. NzP zptisob en é fyzikalnimi
faktory

53% mll. NzP tykajid se dychadch
cest, plic pohrudnice a
pobiisnice

= V. NzP kozni

m V. NzP prenosné a parazitarni

OBRAZEK 1-2: NEMOCI Z POVOLANI[6]

1.5.2 Nemoci hrozici pFi manipulaci s bfemeny

Na pracovnich pozicich, kde se zaméstnanci dostavaji do zdravotné zdvadnych pracovnich
pozic, by se m¢li zavadét napravna opatfeni. Pokud tomu tak neni, hrozi zaméstnancim
spoustu zdravotnich poruch, zejména kvili znacném namdhani hornich koncetin ve
stereotypickém duchu. Mezi nejzndméjs$i nemoci z povolani patii muskoloskeletalni nemoci

nebo napiiklad syndrom karpélniho tunelu, vice v nasledujicich podkapitolach.

Muskuloskeletalni poruchy

Muskuloskeletalnimi poruchami se vieobecné oznacuji potize se snizeni funkénosti zad, krku
nebo koncetin. Tyto potize jsou béZné u osob, ktefi denn€ provadéji namdhavé fyzické
¢innosti, pfevazné u osob provadéjicich monotonni praci. MSD neboli nemoci z povolani jsou
nemoci pohybového Ttstroji, vznikajici u osob vsSech vékovych kategorii. Pracovnici
S poruchami MSD trpi jmou na zdravi a ztratou piijmu v zaméstnani a nadiizenym sniZuji
vykonnost a produktivitu prace. Aby se snizil dopad MSD na zdravi jedince, provadéji se na

problematickych pracovnich pozicich preventivni opatfeni.
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Organizac¢ni a spravni zasahy[6]

e Snizeni poctu pracovnich hodin za den mize omezit vyskyt MSD

e U monotdnni prace lze zavést dodatecné prestavky, aniz by klesla produktivita prace
Technické zasahy[6]

e Pomoci technickych ergonomickych opatieni 1ze omezit zatéz pro zada a horni
koncCetiny (napf. v piipad¢ ergonomickych ru¢nich nastrojt), a tim vyskyt MSD, aniz

by klesla produktivita prace
Ochranné pracovni pomticky[6]

e Neexistuje presvédcivy ditkaz, ktery by podpofil pouziti bederniho pasu za tcelem

prevence bolesti bederni patefe souvisejici s praci

Syndrom karpalniho tunelu
Karpélni tunel je mal4d S$térbina v oblasti zapésti, ta je obklopena kiistkami a pevnym
zapéstnim vazem. Tento tunel pfivadi do dlané devét Slach ohybact prstli a medidlni nerv,
ktery se pravé miize stat zdrojem bolesti. Tato nemoc spociva v tom, Ze jeden z hlavnich
nervli v oblasti zapésti. tzv. nervus medianus piestava fungovat tak, jak by mél a dochazi
k utlaku nervu. Nervus medianus ma za tkol fidit pohyby ruky a prsti a zajistuje pohyby
hrubé a jemné motoriky. Syndrom karpélniho tunelu vznikéd neustdlym zatéZovanim zapésti.
Timto onemocnénim trpi nejCastéji lide€, kteti pracuji ve vyrobnich podnicich u pasu. Typické
pro toto onemocnéni je bolest zap&sti a brnéni palce, ukazovacku a prostfednicku soucasné.
Postupné zacne ruka s prsty pracovat omezen¢, a pokud se tato nemoc nebude 1é¢it ruka miize
ochabnout tUplné.
Priznaky:

e Pocit mravenceni

e Svalova slabost

e Ztuhlost zapésti

e Bolest vyzatujici do prsti

e Bolest svalil

e Oteklé prsty

o Spatnd koordinace pohybii

e Bolest vyzafujici do ramen
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2 Popis vybraného pracovisté ve firmé Daikin

Tato kapitola je seznameni s firmou Daikin a vytypovanym pracovistém v této firmé, které se
se vyznacuje tim, ze tam operatofi pracuji v nevhodnych pracovnich pozicich, coz pfti jejich

pracovni ¢innosti znamena zvysenou fyzickou zatéz.

2.1 Daikin Industries Czech Republic s.r.o.
Jeste pred specifikaci vytypovaného pracovisté R1, je dilezité si predstavit celou firmu, ve

které se pracovisté nachazi.

DAIKIN

OBRAZEK 2-1: LOGO FIRMY DAIKIN

2.1.1 Historie DICZ

Spole¢nost DICZ v Plzni byla zalozena v kvétnu roku 2003. Vyroba zacala na lince pro
vyrobu vnéjsich jednotek v srpnu roku 2004. Pozdé&ji byly spustény do provozu dalsi tfi linky
a ktomu lakovna. V roce 2006 byla oteviena budova General Office, slouzici
k reprezentativnim uceliim pro navstévy. V tom samém roce DICZ ziskal certifikaci tykajici
se kvality (ISO 90001) a ochranu Zivotniho (ISO 14001). V roce 2009 ziskal DICZ certifikaci
pro bezpec¢nost a ochranu zdravi pii praci (OH-SAS 18001). O tfi roky pozdéji byl Daikinu
udélen certifikat tzv. podnik zeleného srdce (Green Heart Fatory). V roce 2014 firma oteviela
Evropské vyvojové centrum, které¢ se zabyva vyvojem a testovanim novych klimatizacnich

jednotek.[7]
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2.1.2 Predstaveni DICZ

Podnik je nepfehlédnutelnou dominantou plzeflské prﬁmyslové Zény Borska pole. Spoleénost
deviti montdznich linkédch. Tfi montazni linky se specifikuji na venkovni klimatizace a
ostatnich Sest linek na vnitini klimatizace. Po dlouhodobém plisobeni na ¢eském trhu je DICZ

jiz zavedenou stabilni spole¢nosti nabizejici uplatnéni pro vice nez 1000 zaméstnanci.[7]

2.1.3 Produkty

Produkty spole¢nosti jsou klimatiza¢ni jednotky. Ve srovnani s ostatnimi konkurenty je
Daikin jedina spolecnost podnikajici v oblasti klimatizaci, ktera si vyrabi sva vlastni chladiva
a kompresory. Firma je schopna navrhnout a vyrobit optimalni klimatiza¢ni jednotku pro
urcité chladivo. Na obr. 2-2 je znazornéna produkce DICZ procentualné. Hlavni produkt

spole¢nosti jsou klimatizace a ptiblizn€ 19% tvoii chladiva a kompresory.[7]

Klimatizace

'\,
\

/ / e \
85,;1%

Q 13.7% %
!55.,, @9 Chladiva

Kompresory

OBRAZEK 2-2: VYROBNI PORTFOLIO DICZ

2.1.4 Charakteristika montaznich praci ve firmé
Vyroba klimatiza¢nich jednotek probiha v ramci pasové vyroby. Operatofi stoji u pasu a

postupné montuji soucasti, dokud nedosahnou kone¢ného vystupu.

Operator pracuje podle daného pracovniho postupu. Tento postup déld opakované. Jelikoz je
zaSkolen pouze na urcitou ¢innost, nauci se brzy pracovat V jistém tempu, aby mohl plnit
stanovené¢ normy prace. Samoziejmeé normy operatorti jsou stanoveny pro kazdou c¢innost

jinym zptsobem. Kazdopadné obcas se normy dodrZet nedaji, zejména kdyz operatofi musi
15



cekat. Tohle se v pasové vyrobé déje neustale. Kazdy operator pracuje rtiznou rychlosti,
n¢kdy se vyrobky prosté zaseknou na jednom stanovisti a operatofi na nasledujicich pozicich

musi ¢ekat.

V DICZ co se ty¢e vyroby, ma jasnou pfevahu ru¢ni montdz pomoci naradi. Kazdopadné
firma se v posledni dob¢ zdokonalila a zacala pouzivat automatické pojezdy neboli roboty.
Tyto automaty maji za ukol prevazet tézké palety ze soucastmi na delsi vzdalenosti, v rdmci

montazni linky, uleh¢uji tak praci operatorim.

2.1.5 Shrnuti hygienickych podminek

Co se tyce osvétleni, vyuziva se ve vyrobni hale prevazné prirodni zdroj svétla. Hala je témer
cela prosklend, pravé z divodu neustdlého pfisunu prirodniho osvétleni. Samoziejmé
s ohledem na pocasi a na praci ve vecernich hodindch se pfirodni zdroj svétla dopliuje i

zdrojem umélym.

Nejvyssi dosazeny zvuk ve vyrobni hale neptekroci 70 dB. Tento hluk je sice v rozmezi, kdy

se Clovek pomérné hiife sousttedi, ale pro jeho fyzicky stav neni $kodlivy. Hluk ve vyrobni

wrwe

Ohledn¢ hygieny prace je jeden z dulezitych faktori prach na pracovisti. DICZ zaméstnava

n¢kolik uklize¢t a uklizecek, kteti vytiraji dvakrat za den, rano a odpoledne.

2.2 Vybrané pracoviSté pro reSeni ergonomické studie
Pro feSeni ergonomické studie bylo vybrano pracovisté R1, celym ndzvem Vykladka a
nakladka partboxti. Partboxy jsou palety s jednotlivymi komponenty klimatizace, jez jsou do

firmy doddvané skladem.

Toto pracovisté se specifikuje na venkovni klimatizace. Pracovis§té neni ohrani¢eno pevnou
hranici (napf. hrazenim, st€nou..), jen je od ostatnich pracovist oddéleno bilou ¢arou. Pracuje
zde jeden operator a dva automatické pojezdy. Hlavni €innosti na uvedeném pracovisti je
vykladani a nakladani palet z vozikl,, coz je prioritou operatora. Co se tyce zminénych
automatickych pojezdi, jejich ukolem je pfivazet operatorovi jiz uvedené palety a odvazet je

zpét (viz kap 2.2.4).

V dalsich podkapitolach jsou blize specifikovany dominujici prvky pracovisté R1, jako jsou
palety, voziky nebo posuvny stil, na kterém pracovnik operuje a v neposledni fadé
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automatické pojezdy, které uz byli zminéné. Na zavér kapitoly je specifikovan chod celého
pracovisté a také hlavni problematika této bakalaiské prace, a to nevhodné pracovni pozice,

které byli vySetfeny na pracovisti R1.

OBRAZEK 2-3: PRACOVISTE R1

2.2.1 Palety
Palety o rozmérech 800x600x220mm jsou vyrobené z tvrzeného plastu. V paletach jsou

umistény jednotlivé soucasti, ze kterych jsou pozdé¢ji sestavovany klimatizac¢ni jednotky.
Hmotnost prazdné palety je 6,05 kg. Hmotnost naplnéné palety se soucastmi se pohybuje
podle typu klimatiza¢niho produktu od 11kg do 22 kg. Palety s komponenty jsou na pracovisti

R1 distribuovany ve vozicich.
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OBRAZEK 2-4: DETAIL PALETY

2.2.2 Voziky

Voziky jsou uzptsobeny svymi rozméry a nosnosti k piepravé palet. Jsou vyrobeny z hliniku,
ktery je velmi lehky a tak operatofi nejsou zbytecné zatiZzeny vysokou hmotnosti voziku.
Tento vozik je plné zaplnén 8 paletami. Jeho konstrukce je zndzornéna v piiloze.

Ukol operatora je posunout vozik v ramci pracovi§té R1 o vzdalenost pfiblizné 2 metry.
Operatofi tyto voziky tedy prepravuji, tehdy kdyz je vozik kompletné naplnény. Tento

naplnény vozik umist'uji na okraj pracoviste, kde si ho pozdéji vyzvedne jiny operator.

OBRAZEK 2-5: PRAZDNY A NAPLNENY VOZIiK
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2.2.3 Posuvny stiil

Posuvny stal slouzi jako prekladist¢ pro palety naplnéné komponenty nebo hotovymi
vyrobky. Takze operator ptijde ke stolu a pokud se tam nachézi palety s jiZ nesmontovanymi
soucastmi, musi je vyslat do ob&hu pasové vyroby. Tyto palety posle pomoci ptislusného

automatického pojezdu.

Pokud se na posuvném stole nachazi smontované klimatizace v paletich, ma operator za ukol

je nalozit na vozik.

OBRAZEK 2-6: POSUVNY STUL

2.2.4 Automaticky pojezd

V celé vyrobni hale se pohybuje kolem dvaceti automatickych pojezdi, jejichz ukolem je
zastupovat operatory, pii piepravé polotovaru z jednoho stanovisté na druhé. Automaty slouzi
k zavazeni dild na jednotlivé montazni linky. Jsou vyrabéné ptimo v DICZ diky pracovnikim

Z oddéleni vyrobnich inZenyrt.

Na pracovisti R1 pracuji dva automaty, které se pohybuji po prislusné draze. Automaty jsou
nastaveny tak, aby jejich senzor reagoval na vyznacenou drahu, a tak se po ni mohly automaty

pohybovat.

Prvni automat ma za kol odvazet ptipravené palety s komponenty k montazni lince, zatimco
druhy pfivazi uz hotové vyrobky, zpatky na pracovist¢ R1. Chod pracovisté je blize

specifikovan v prespfisti kapitole (kap. 2.2.6).
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OBRAZEK 2-7: AUTOMATICKY POJEZD

2.2.5 Definice prace operatora
Na tomto pracovisti pracuje pouze jeden operator. Pracuje tam 7,5 hodin denné s jednou

pulhodinovou pfestadvkou na obéd.

Jeho tukol je vylozit palety z voziku a pfesunout je na posuvny still nebo naopak ptresunout
palety ze stolu do voziku, pfi¢emz musi byt opatrny, aby se nepomichal obsah palety, pokud

se jedna o paletu s komponenty.

Na obr.¢.2-8 je fotografie pracovisté R1. Na levé strané je vidét posuvny still a na pravé strané

stoji voziky. Jeden vozik je obvykle naplnén paletami a druhy je prazdny.

OBRAZEK 2-8: OPERATOR PRI PRACI

Na obr. 2.9 je znazornéno schéma pracovnika vzhledem k pracovnimu prostiedi. Jako model
je zde znazornéna silueta operatora, ktery ma vysku 172 cm (pfiblizné takovou vysku jako

skute¢ny operator, ktery na R1 fyzicky pracuje), to znamena4, Ze je jen o 4 cm vyssi nez vozik.
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Pti jakémkoli ukladéani plati pravidlo, ze téZka bifemena se ukladaji maximalné¢ do vysky
ramen. V tomto pfipadé, jak je zfejm& z obrazku, bude operator material ukladat do

posledniho patra voziku, coz je nad urovni jeho ramen.
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OBRAZEK 2-9: SCHEMA PRACE OPERATORA

2.2.6 Chod na pracovisti R1
Pohyby na pracovisti jsou znazornény na obr.2-10 a tohoto od tohoto obrazku se bude odvijet

nasledujici vyklad.

Operator pfijde na zac¢atku smény ke svému pracovisti a jako prvni véc, kterou udéla je, ze
vyskladéa z voziku, ktery je pfipraven na pracovisti, vSechny palety na posuvny stal. Tyto
palety jsou naplnéné komponenty. Takze to jsou jesté nesestavené klimatizace, které ¢ekaji na
montdz. Operator ma tedy za Ukol tyto palety z posuvného stolu dostat do obéhu montézni
linky, kde uz ¢ekaji Skoleni operatofi, ktefi z komponentll postupné sestavi hotovy vyrobek.
Tito operatofi sedi v fad€ vedle sebe u pasu a ¢ekaji, az k nim paleta s komponenty piijede a
oni budou moci provést ptfislusSnou montdz. Kazdy tento operator d¢€la na klimatizaci jinou

montaz, zpravidla tu, na kterou je Skolen.

Takze operator na R1 tento zminény kolobéh zacina pravé tim, Ze vysle palety do ob¢hu.
Udgéla to tak, ze palety, které dal na posuvny sttil(1), nahrne na automaticky pojezd, ktery ¢eka
tésné za timto stolem. Kdyz tento tikon udéla, automat odjede s paletami do obéhu montazni

linky, kde se vyrobek postupné sestavuje.
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Kdyz je klimatizace smontovana poslednim operatorem, tak ji tento pracovnik odesle zpatky
na pracovist¢ R1, pomoci dal§itho automatu. Takze na pracovisté R1 pfijede tento druhy
automat, s jiz smontovanymi klimatizacemi. Tento automat jiz nemusi cekat, ale rovnou
posuvny stll podjede a timto pohybem nahrne palety na posuvny stil, respektive jeji druhou
&ast (2). Ukolem operatora je pak tyto boxy naskladat do vozikd a tento vozik odstavit na kraj

pracoviste, kde uz si ho jiny operator vyzvedne.

1,2- posuvny stdl
A B-voziky
draha automatu

: ® . ocperator

OBRAZEK 2-10: NACRT PUDORYSU PRACOVISTE R1

2.2.7 Rizikové polohy téla operatora

Operator na pracovisti R1 pfi své praci musi vykonat nékolik zatéZujicich poloh. Jedna z nich
je, kdyZ se shyba pro palety z dolniho parta voziku a druha je, kdyZ vyklada palety z horniho
patra.

Na obr. 2.11 operatorka, kterou jsem pro zkousku byla ja sama, vyklada paletu z dolniho patra
voziku. Zada jsou v nevhodné pozici a k dobru rozhodné nepfispivéd ta skutecnost, ze typ
palety s nejmensi moZznou hmotnosti vazi 11,5 kg. V téhle pozici nejvice trpi zada. Clovéku,
ktery tuto praci vykonava kazdy den jednu pracovni sménu, hrozi za urcity ¢as bolesti zad,

jejiz pti¢iny jsou specifikovany v kapitole 1.5.1.

Na této fotografii jsem sice ja jen pro ukazku, nicmén¢ za normalnich okolnosti pracuji na

tomto pracovi$ti jen muZi.
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OBRAZEK 2-11: NEVHODNA POZICE PRI PRACI

Na obrazku 2.11 je rozmérov€ popsano pracovni prostiedi vici operatorovi, ktery je
vV nevhodné pozici. Je vidét, Ze se musi ohybat aZ ke spodnimu patru voziku, které je asi 70

cm od zemé. Zada se hodné zkulati.

PrenaSené bremeno by se mélo nachazet pred télem. PrendSeni v nizké pozici je nadmérnou
zatézi pro télo. Pro tento ukol, by byla mozna idealnéjsi pozice z podiepu, v této poloze totiz
nedochdzi k nadmérnému zatizeni patefe, na rozdil od pozice na obr.2-12. Kazdopadné
prirozeny reflex télo pfilis nenuti do pozice podiepu. Kazdy vi, ze pokud je ¢lovék v podiepu,

hife se zvedd, kdyz ma v ruce tézké biemeno.
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OBRAZEK 2-12: SCHEMA NEVHODNE POZICE

Dalsi nevhodna pozice pii praci na tomto pracovisti je vykladani palet z horni ¢asti voziku.

Na obr. 2-13 je operator, ktery pracuje v popisované pozici.

OBRAZEK 2-13: OPERATOR V DALSI NEVHODNE POZICI

Jelikoz operator, ktery pozoval na této fotografii, je celkem dost vysoky, ma vysku 180cm,
neni tolik vidét tento problém. Kazdopadné problém rozdilnosti manipula¢nich rovin nemusi
byt patrny na prvni pohled jako cosi obtézujiciho. U této problematické pozice jsou nejvice
zatézovany ruce. Ruce se musi natahovat nad Groven ramen. Na této pozici v aktudlnim case

pracuji operatofi mensiho vzrlstu, kolem 170 cm, a tam jsou ruce namédhany mnohem vice a
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navic hrozi, Ze pii naklonéni boxu muze cely obsah boxu vypadnout na operatora a ublizit mu

nebo v lepsim ptipadé spadnou na zem a ponici se soucasti.

U této pozice hrozi nejen bolesti bederni a kréni patefe, ramenou a rukou. Trpi zapésti a
hrozbou je i syndrom karpélniho tunelu.

180

- 5

=

3

OBRAZEK 2-14: SCHEMA DALSi NEVHODNE POZICE

Na schématu respektive obrazku 2-14 je znazornéno, jak operator vyklada palety z voziku. I
kdyZ méti 180 cm, neprobiha vykladani pouze do maximalni irovné ramen. Operator musi

zvedat paZe nad uroven svych ramen. Predstava té skutecnosti, Ze na tomto pracovisti pracuji
mensi pracovnici, je relevantni.
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3 Ergonomicka analyza prace pri manipulaci s materialem
Pti analyze soudobého stavu pracovisté R1 bylo Cerpano z teoretickych znalosti ziskanych z
prednasek a dostupné literatury. Pti vyhodnoceni téchto poznatkli byly brany v tvahu taktéz

vlastni poznatky, které byly zjistény po dobu sbéru dat na pracovisti a samotné praxe.

3.1 Ergonomicka analyza
Jedna se o klasifikaci pribézného sbéru dat porovnaného se zdznamem prace na vybraném

pracovisti a dale hodnoceni problematickych pozic pfi praci prostiednictvim uréenych metod.

3.1.1 Pristup k tvorbé metody postupem ergonomické analyzy

Ergonomické vyzkumy a hodnoceni problémi v rdmci pracovniho systému vyplyvaji

Z existence predmétnych vazeb a vztahli mezi individualnimi slozkami, tj. lidskymi a
technickymi, jez jsou diilezité pro funkénost. Kazdopadné se jedna o ergonomicky ukol, ktery
je podnicen ergonomickym problémem. Vlastni vychodisko ergonomickych ukolt je opfeno o
uplatnéni spravné vybranych ergonomickych metod. Na schématu je zndzornén myslenkovy

ptistup k feSeni ergonomické ulohy. [10]

ZAKLADNI ETAPY PRACI A JEJICH CLENENI APLIKOVANE PRI
RESENI ERGONOMICKEHO UKOLU V RAMCI PRACOVNIHO SYSTEMU

1. ETAPA 2. ETAPA 3. ETAPA
- prizkum ANALYTICKO - SYNTETICKA - plan realizace
’y ™ TR - T - 70 ntr
. vyb-e' Ukolu ANALYZA ‘ SYNTEZA rizeni a kontrola
- cll fesen : realizace
sbér Informaci - zpracovani . 9(1"{{3'\: napravnenho
rozbor alternativnich opaten:
soutasného feSeni formou
stavu Kntickych studi

VYBER OPTIMALNICH RESEN

OPONENTURA
NAVRHOVANEHO RESENI

OBRAZEK 3-1: SCHEMA MYSLENKOVEHO PRISTUPU K RESENI ERGONOMICKE ULOHY|[10]
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3.2 Ergonomické metody a analyzy
Pro posouzeni je k dispozici celd linie ergonomickych metod a analyz. Mezi nejznamé;jsi se
fadi nasledujici metody:

e Rula

e Checklisty

e Hodnoceni ru¢ni manipulace

e Niosh

e Ergonomie predpokladaného nebezpeci

3.2.1 Rula

Jméno této metody je odvozeno ze zacateCnich pismen anglického oznaceni Rapid Upper
Limb Assessment. Rula je snimkovaci prostfedek pro vyhodnoceni polohovych zatizeni na
celém téle, diiraz je zde pokladan zvlasté na horni koncetiny, krk a trub. Vystupem je urené
skore, které urcuje hladinu nezbytnosti realizace zmény. Prostiedky, které se pro tuto metodu
vyuzivaji, jsou jen papir, tuzka a urc¢end hodnotici tabulka. Mnohdy se u této metody muize
uzivat jest¢ kamera a fotoaparat.[8]

Postup metody obsahuje zpravidla tfi kroky:

1) Sledovani a volba postoje k hodnoceni

2) Posudek a zdznam postoji

3) Zavérecné vyhodnoceni

3.2.2 Checklisty

Jde o ptipadnou pomiicku pii orientaénim posudku jiz navrzenych pracovnich pozic z
ergonomického pohledu. Je to souhrn kritérii, kterda by méla byt dodrZzeny za potiebou navrhu
ergonomicky vhodného pracovisté. Zpravidla jsou vyplilovany zaméstnanci provadéjicimi
vyzkum, tzn. primyslovymi inZenyry ¢i bezpe¢nostnimi techniky atd.

Checklisty obsahuyji linii otadzek, které dotazovany vypliuje. Dotazovany ma obycejné volbu
ze dvou eventualit:

Pozitivni odpoveéd’- vyhovujici feSenti

Zaporna opoveéd’ - nevyhovujici feSeni

Pro problematiku nevhodnych pozic (kap.2.2.7) byl vybran checklist pro manipulaci

S materialem (viz kap.4.4.1).
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3.2.3 Hodnoceni ru¢ni manipulace

Pokud se bere v tivahu konkrétni metoda - hodnoceni ¢innosti ruéni manipulace na zakladé
klic¢ovych ukazatelt, jedna se o metodu, kde dotazovany zaskrtava v tabulce odpovidajici
situace. Touto metodou se rozebiraji nevhodné pozice pti zvedani biemen. Zaskrtava se
napiiklad, kolikrat se toto bfemeno zvedne za den, jaka je vaha bfemene a také se vybira

V tabulce pozice, kterou zaméstnanec provadi pii zvedani bfemene.

3.2.4 Niosh

Pojmenovani této metody je znovu jako predesla metoda Rula sestaven z poc¢atecnich znakt
anglického nazvu National Institute for Occupational Safety and Health. Metoda byla
vyvinuta v roce 1981 organizaci NIOSH, vsak v roce 1991 byla metoda ve velké mife
prepracovana. Kazdopadné vychazi ze souhry fyziologickych, epidemiologickych,
biomechanickych a psychologickych zkoumani. Jde o techniku, ktera se specifikuje na
zvedaci tkoly. Byla rozvinuta hlavné¢ kvili skute¢nosti, Ze mnoho nemoci z povolani je
svém zaméstnani manipuluji s bifemeny, tudiz bylo vyznamné stanovit pfi praci s nimi,

vahové limity ale taktéz naptiklad délku doby zvedani biemen.[10]

3.2.5 Ergonomie predpokladaného nebezpeci (EPN)
Tato metoda rozhoduje o tom, zda riziko poranéni vibec existuje. Mezi dilezité instrukce
patii vyplnéni ndzvu tkolu, jména pozorovatele a datum pozorovani. Nemén¢ dulezité je

pozorovat reprezentativni vzorek pracovnikl a posuzovat u nich dany problém.

Podstata této metody je tabulka, kterd se vypliiuje formou ano-ne.

3.3 Casova studie

Aby byla studie rizikovych faktorti objektivnim hodnocenim celé situace na pracovisti,
provadi se zaroven s uvedenymi metodami i ¢asova studie operatora.

Casové studie prace jsou nastrojem metod priimyslového inzenyrstvi. Svym zaméfenim
spadaji do oblasti méteni prace. Tyto techniky slouzi primarn¢ pro ucely tvorby normovani
prace, ale zarovein mohou byt podkladem pro zlepSovani pracovnich procest, respektive

vystupy z téchto analyz pomohou odhalit ¢innosti neptidavajici hodnotu i podstatu jejich
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vzniku. Divodi pro pouziti téchto metod je vice, od zvySovani produktivity pres definovani

normocasu az po podklady k vyjadieni neefektivnosti.[10]

3.3.1 Chronometraz

Pro tuto problematiku byla vybrana metoda chronometraz. Chronometraz je metoda
snimkovani, pouziva se pro cyklické operace, jejichz ¢asti se pravidelné opakuji. Jedna se o
zaznamenavani spotfeby ¢asu u jednotlivych ukont operace. Sled pracovnich ¢innosti se
kontroluje na pfedem pfipraveném formulafi.Jedna se o nepferusovany vybér ¢asovych

hodnot. Radi se do metod snimkovani opakujici se operace.

Aplikace chronometraze na pracovisti R1
Na pracovisti R1 byla provedena chronometraz pracovni ¢innosti operatora. Méfila se

V ndhodny ¢as, samoziejmé v ptitomnosti konzultanta za firmu Daikin.

Na zaklad¢ dohody s konzultantem této bakalarské prace bylo stanoveno, Ze pldnované

pozorovani a ziskani dat bude mozné uskutecnit ve dnech 18.12.2015, 15.1.2016 a 3.3.2016.

Tudiz vysledky se porovnavaji ze tii na sobé nezavislych méteni. Kazdé méteni probehlo

Vv jiny den a kazdé konkrétni méteni obsahuje zaznam jedné opakujici se ¢innosti probihajici
Ctyfikrat po sob€. Zaznam pozorovatele je pro porovnani povazovan za smérodatny.

Analyza pracovni ¢innosti operatora a vyhotoveni formulafe chronometraze bylo realizovano
Vv pritbéhu tfi dnti, vZdy na ranni sméné. Na pozicich operatora se stiidali dva operatofi, oba
muzi ve v€ku 35 az 45 let. V této kapitole je konkrétné rozebrano jedno ze tii méteni, dalsi
dva zaznamy méfeni jsou uvedeny v piiloze (viz piiloha ).

Pro méteni byli potifebné jen stopky a pozorovaci list pro chronometraz. Stopky byli spustény,
hned pfi vykladani prvni palety z voziku na posuvny stil. Poté se jednotlivé Casy
zaznamenavaly do listu po vykonani jednotlivych ukonti operatora, vZdy do kolonky ,,J.
Takto méfeni probihalo, dokud operator vSechny tikony neprovedl ¢tyfikrat, v ten okamzik
byli stopky zastaveny. Tyto €asy se pozdéji odecitali, tak aby vznikli potfebné Casy, které jsou

V chronometrazi oznacené ,,P*.

Z téchto casii se v chronometrazi zpravidla pocita sttedni ¢as (soucet/pocet), coz je prumérny
¢as jednoho ukonu. Dal$im parametrem v chronometrazi, ktery je tteba vypocitat je K,

(koeficient rozpéti Casové fady), ktery se pocCitd pomoci vzorce:
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_ Xmax

=— Xmax — nejvyssi hodnota ¢asové fady
Xmin

v

Rozepsané vysledky namétenych casti ze dne 3.3.2016 jsou uvedeny v tabulce ¢.3.2.

POZOROVACILIST PRO | Druh Operace: | Deba p-:=e1=::':; ae -ei'i-’;- L:ﬂ
CHRONOMETRAZ merent: |, ake [Fooran
a nakladka | Svebodovi . 6
Datom: 33,2015 :
Pof. Ukon Mezni bod
¢ Pofadové dslo ndméru E:-ﬂ
' Stf. das | K.
1 2 3 4
1 : Nozs-29 0:05:24 0:26:52 73238
Vykladka 00520 2
EN _ ) — . 1,87 | 7,78
0:25:281-19:4002:14-59 3:32:41
pd Cekini na ]I}:US:IS 0005:2 Y 05:29 j0n02:35 7-51-73 197 02
automat 1 ?p.ac-:aa 1-2501f2:20:18] 3:35:16 a ’ ’
3 110:03:03)0:03.06{0-03-00 0:04:00 S
MNaloZeni na Al 2025 7.2
0:33:511:28:0402:23:21] 2:35:16 4
4 Cekani na Mo:21-080:210%0:21:08]0:1925 &27-05
2,375
automat 2 BT I ey 4 ’ 4,44
5 Makladka Tp:a9e:2s|o19-290-10-2d 01721 10:45:42
2,625
Fli-14:10|2-:08-34 3.05:4 a:16:02 4 d 34

OBRAZEK 3-2: CHRONOMETRAZ NA PRACOVISTI R1
Vyhodnoceni ziskanych dat z pracovisté
Tabulka 3-2 uvadi porovnani souhrnnych dob trvani zaznamenavanych ¢asi vSech tikont
pracovnika.
Tudiz vysledky se porovnavaji ze tii na sobé nezavislych méteni. Kazdé méteni probehlo
Vv jiny den a kazdé konkrétni mefeni obsahuje zdznam jedné opakujici se Cinnosti probihajici
Ctytikrat po sob¢. Zaznam pozorovatele je pro porovnani povazovan za smérodatny.
Analyza pracovni ¢innosti operatora a vyhotoveni formulédfe chronometraze bylo realizovano
Vv pritbéhu tfi dntli, vZdy na ranni smén¢. Na pozicich operatoru se stiidali dva operatofi, oba
muzi ve véku 35 az 45 let. V této kapitole je konkrétné rozebrano jedno ze tfi méefeni, dalsi

dva zaznamy méfeni jsou uvedeny v piiloze (viz piiloha ).

Pracovnik vylozi 8 palet primémné za Cas asi 27 sekund, nésleduje ¢ekani na automaticky
pojezd 1. Cekani na automat miize trvat pokazdé jinak dlouhou dobu. Operatorovi normy

nemohou byt zavislé na dob€ cekani na automat, jelikoz za tuto dobu nezodpovida. Kdyz
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automat ptijede, operator na n¢j nalozi palety, které pied chvili vylozil na posuvny stil, coz
podle analyzy trva primérné asi 3 sekundy. Poté operator ¢ekd na automat cislo 2. Doba jeho
pfijezdu zase neni zavisld na tomto operatorovi. Operator musi pockat v pruméru asi 13
sekund. Piijezd druhého automatického pojezdu se Casto zpozdi, piic¢inou je to, ze palety,
které méa za tkol pfemistit, projizdi celou vyrobni halou a mohou se kdekoliv zastavit.
Nakonec operator nalozi palety se smontovanymi vyrobky, z posuvného stolu na voziky a to

mu trva v primeéru asi 22 sekund.
Tyto Casy byli méfeny dne 3.3. 2016

TABULKA 1 NAMERENE CASY VYPLYVAJICI Z CHRONOMETRAZE

Cekanina A1 | halozenina f:’zeké"" N3 |Nakiadka | Celkem
0:05:23 0:03:03 0:21:03 0:19:25 1:14:17
0:02:42 0:04:12 0:10:00 0:35:25 1:23:42
0:07:25 0:02:58 0:02:09 0:16:23 0:53:25
0:02:35 0:04:00 0:19:25 0:17:21

Nasledujici graf znazornuje porovnani ¢asi ze ¢tyt za sebou jdoucich méfeni v jeden den.

Hodnoty v grafu 3.1 odpovidaji tabulce vyse.

Tyto ¢asy jsou uvedeny v chronometrazi a za zacatek je povazovana vykladka prvni palety
z voziku a za konec naméru je povazovana nakladka posledni palety (tj osmd) do prazdného

voziku.

0:43:12

0:36:00

0:28:48 Cas 1
0:21:36 I_I mCas 2
0:14:24 Eas 3
0:07:12 I:I m Cas 4
0:00:00 —mm BN .

Vykladka Cekanina Nalozeni Cekanina Nakladka
Al na Al Al

GRAF 1: GRAF K TABULCE 1
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Vypocet mnozstvi nevhodnych pozic, které operator uskute¢ni za sménu
Primérny ¢as celého cyklu, vychézejiciho z nezavislého méteni je asi jedna minuta a deset

sekund, tzn. 1,167 min.

Z toho vyplyva, ze operator ud€la za hodinu ptiblizné 51 zakéazek (zakazka=1 vozik naplnény
osmi polotovary) , tohoto vysledku se dosahlo nasledujicim vztahem, tj vyd¢li se

lhodina=60minut ¢asem jedné zakazky:

00 _ 51
1,167

Poté se pocita, kolik zakazek udéla operator za cely den. Vynasobi se ¢islo 51 poctem hodin

jedné smény, coz je v tomto piipadé 7,5hodin.

51*75=385

Takze operator se do obou zminénych nevhodnych pozic dostane 385krat za sménu a to se
jesté nebere v ivahu, Ze v jedné zakazce musi z dolniho i horniho patra vylozit dvé palety,

tudiz by se mél cely vysledek vynasobit dvéma.

Takze vysledek celého vypoctu je 770. Toto je primérna hodnota poc¢tu opakovaného
zatézovani operatora za jednu sménu, ve dvou nevhodnych pozicich. Tento tidaj je zapotiebi

pii vyhodnocovani stupné zatizeni pfi manipulaci s biemeny v kapitole 4.4.3.
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4 Rozbor a posouzeni rizikovych faktori

Tato kapitola se zabyva jen pfitomnosti rizikovymi faktort na pracovisti z hlediska
nevhodnych pozic pfi praci. V prvni ¢asti kapitoly je specifikovana definice zdravotnich rizik,
samoziejm¢ v ramci ruéni manipulace s bfemeny a druhd ¢ast obsahuje praktickou aplikaci

vybranych metod na nevhodné pozice pii praci.

4.1 Riziko

Pojem riziko je spojeno s pravdépodobnosti nebo moznosti $kody. Jinymi slovy je to
ocekéavana hodnota Skody. Je to vlastné vysledek aktivace ur¢itého nebezpeci, ktera vyusti

Vv urcity negativni nasledek, skodu. Riziko je tedy funkci pravdépodobnosti, Ze frekvence,
intenzita a trvani aktivace bude dostate¢na, k tomu, aby se nebezpeéi ze svého potencialniho

stavu transformovalo do negativniho nasledku (poskozeni zdravi, zivotniho prostfedi nebo

majetku).[10]

4.2 Definice zdravotnich rizik

Pracovni pozice na pracovisti R1 se vyhodnocuje jako rué¢ni manipulace s bfemeny.

4.2.1 Ruéni manipulace s biremeny

Natizenim vlady €.361/2007 sb. se stanovi podminky ochrany zdravi pfi préci. Pro tuto praci
je zasadni samostatna uprava ru¢ni manipulace s bfemenem, coz je implementaci smérnice
90/269/EHS. Nov¢ se upiesiiuje, Ze bfemenem se mysli 1 Zivé bfemeno. Tato Uprava bere
vV uvahu pfendSeni pacienti zaméstnanci zdravotnich a socidlnich zatizeni nebo veterinarni
zafizeni. Nepohyblivost Zivych bfemen je nutno posuzovat stejné co do naro¢nosti a moznosti
poskozeni zdravi, které pti manipulaci s nimi mize hrozit zaméstnanciim, ale také smétuje
zejména k tomu, aby v téchto zafizenich byli zavadény technické pomitcky, které rucni
manipulaci alesponl ¢aste¢né omezi. Vahové limity biemen jsou oddélené upraveny pro muze
a zeny. Zvlastni Gprava ru¢ni manipulace s biemenem je pak vymezena odkazem na vyhlasku
¢.288/2003 sb., ktera upravuje tuto problematiku pro téhotné a kojici zaméstnankyné do konce

devatého mésice po porodu a pro mladistvé.[11]

Mezi Cinnosti rucni manipulace s bfemeny patii zvedani, drzeni, pokladani, sunuti, tahani,
noSeni nebo piemistovani biemene. Rucni manipulace s biemeny mtiZze negativné ptispivat ke
zhorSeni zdravotniho stavu jedince. NejvyznacnéjSim zdravotnim problémem souvisejicim
S praci jsou bolesti zad a bolesti bederni patefe. Musi se déale brat také v tivahu akutni urazy,

jako jsou zlomeniny a fezné rany, které jsou zptisobeny nehodami.
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Zamgéstnavatel ma za ukol posoudit zdravotni a bezpecnostni rizika, kterym jsou pracovnici
podrobeni.

e Bere v uvahu rizika, jez by mohla zapficinit urazy, zranéni ¢i poskozeni zdravi.

e Uvazi osoby, které by mohli byt nejpravdépodobnéji posSkozen a jak by se to mohlo

stat.
e Rozhodne, jestli jsou aktualni opatieni dostacujici nebo, zda je potieba udélat vice.

e Sleduje nebezpeci a vyhodnocuje ucinnost preventivnich opatteni.

Manipulace s bifemeny mize vyustit ve zdravotni potize, je-li bifemeno piili§ t€zké nebo pfilis
velké, obtizné uchopitelné, nesoumérné nebo vratké, tézko dosazitelné, takové, Ze jeho tvar

nebo velikost brani pracovnikovi ve vyhledu a tak dale.

4.3 Postup hodnoceni rizik

V prvni fadé se provadi kategorizace pracovni ¢innosti. Tento krok obsahuje seskupeni
ptesnych udajli o tikolem a pracovnich ¢innostech. Piedpokladem je dobte propracovany
pracovni seznam ¢innosti provadénych v organizaci s charakteristikami jednotlivych praci.
Dale se identifikuji vSechna zdvazna nebezpeci vztahujici se k provadénym ¢innostem. Zvazi
se, kdo ma nejvétsi pravdépodobnost ohrozeni, pti jaké ¢innosti a jak miiZze byt doty¢ny

poskozen.

V dal8im kroku se stanovi mozna rizika. Provede se odhad vSech rizik, spojenych
s identifikovanym nebezpecim, s uvedenim soucasnych nebo planovanych népravnych
opatteni. Poté se rozhodne, zda jsou souc¢asna nebo pldnovana opatieni dostatecna. Pokud

tomu tak neni, musi se udélat nova nadpravna opatieni a posoudit, zda jsou efektivni.

Poslednim krokem je zhodnotit zda jsou nova napravna opatteni v souladu se snizenim rizik

v

4.4 Aplikace vybranych metod
V kapitole 3.2 byli zminény nékteré vyznamné ergonomické analyzy a metody, pro
problematiku této prace, tzn. pracovisté R1 ve firm€ Daikin, byli zvoleny tfi metody. Metoda

hodnoceni prace s biemeny, checklist a metoda ergonomie predpokladaného nebezpeci.
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4.4.1 Checklist pro manipulaci s bfremeny

Jedna se o zdkladni metodu hodnocenti rizikovosti prace. Je to forma kontrolniho seznamu a
vystupem této metody je pouze tvrzeni zda se jedna o zatéz nebo nikoliv. Checklist pro
manipulaci s biemeny je tvofen patnacti zdkladnimi otdzkami, z nichz nékteré obsahuji také
podotazky. Kazdopadné¢ kazda odpoveéd’ ma stejnou hodnotu. Dohromady tvoii tato metoda
24 otazek a na kazdou I1ze odpovédét ano nebo ne. Vyhodnoceni této metody demonstruje

pievazujici odpovéd’. Jestlize prevazuje odpovéd’ ne, jedna se o zatéz.

Vyhodnoceni metody v rdmci Cinnosti operatorti na pracovisti R1 vyslo negativné. Takze se

da s urcitosti fici, ze se jedna o zatéz. Kompletné¢ vypracovany checklist je vlozen v pfiloze.

Vsechny druhy checklistu jsou volné ke stazeni na internetu. Tento checklist byl vypracovan
mnou osobou, na zdkladé shroméazdénych materiald, konzultace s vedoucim odd¢€leni a

konzultace s pracovniky, ktefi pracuji na zminéném pracovisti.

4.4.2 Ergonomie piredpokladaného nebezpedi (EPN)
Tato metoda je v dostupnych zdrojich pouze v anglickém jazyce, tudiz byla mnou osobou

prelozena do ¢eského jazyka.

Rizikové faktory Potencidlni riziko Vysoké riziko
Kontaktni stres ano
Opakovani ano

Ruéni sily ano
Vytahovaci/spodni sila ano
Nepftijemné pozice ano

Vibrace ne

Tabulka 4.1 Metoda EPN

Prevazujici ,,ano* znamena, Ze se jedna o riziko poSkozeni zdravi.

4.4.3 Hodnoceni ¢innosti ru¢ni manipulace na zakladé kli¢ovych ukazatelu

Jedna se o metodu konkrétnéjs$i nez metoda Checklist nebo EPN. Zde je vystupem
vyhodnoceni charakteru zatéze. Pti vypliiovani této metody je jiz doty¢ny Seznamen se
skutecnosti, ze se jednd o zatéz. Chce zjistit, o jak velkou zatéZ se jedna. Postup vyhodnoceni

zde vychazi ze zaSkrtavani policek, které charakterizuji dany problém (viz ptiloha).

V prvnim kroku jsou na vybér varianty, zda se jednd o zvedani a posunovani, drzeni nebo

noSeni bifemen. Na pracovisti R1 je hlavni problematikou zvedani bfemen, tudiz je nezbytné
35



se zam¢fit na prvni sloupec. Co se tyce poctu zvedani, v kapitole 3.3.3 bylo zjiSténo v ramci
vypoctu prumérné 770 zatézovych poloh za jednu pracovni sménu, této hodnoté odpovida

moznost rozmezi 500 az < 1000. Takze pocet bodii v prvnim kroku je 8 (viz obr.4.2).

1. krok: Stanoveni poctu bodli za €as (Vyberte pouze jeden sloupec!)

Cinnosti zvedani nebo Drzeni Noseni
posunovani(<5s) (>58) (>5m)
Pocet za pracovni den Body za cas Celkové frvani za pracovni Body za cas | Celkova vzddlenostza | Body za Cas
den pracovni den
<10 1 <5 min 1 <300 m 1
10 az = 40 2 5aZz 15 min 2 300 m az < 1km 2
40 az < 200 4 15minaz<1h 4 1km az <4 km 4
200 az < 500 §] 1Thaz<2h §] 4 a7 <8 km 6
500 a2 < 1000 8 \ 2haz<4h 8 8 az < 16 km 8
= 1000 10 =4h 10 =16 km 10
Priklady: = zdéni, = vkladani obrobkd Friklady: + drZeni a vedeni kusu litiny pri préci | Pfiklady: « stéhovani nabytku, -
do stroje = vyjimani krabic z kontejneru a | na brusce, - obsluha ruéni brusky, = obsluha preprava dilt ledeni na stavenité
Jejich pokiadani na dopravnik sekacky

OBRAZEK 4-1: PRVNi KROK METODY[13]

V druhém kroku se pojednavéd o hmotnosti biemene. Za bfemeno se samoziejme povazuje
paleta s klimatizaci. Tato naplnéna paleta ma hmotnost v rozsahu 11 az 22 kg, takze

V pruméru to je 16,5 kg, ¢emuz odpovida druhd moznost 10 az < 20 kg.

V druhé ¢asti tabulka je moznosti vybéru pozice, o kterou se jedné. Pokud se jedna o
nevhodnou pozici shybani v ramci pracovisté R1, odpovida této skutecnosti posledni
osmibodova varianta a jestliZze se jedna o pozici vyvySovani, jednd se o tfeti moznost. Pro
ukéazku v této praci, je celd metoda vyplnéna v rdmci prvni nevhodné pozice shybani,

kazdopadné pro polohu vyvySovani je metoda vyplnéna v piiloze.

36



2. krok: Stanoveni bodu za bfemeno, polohou téla a pracovni podminky

Skuteéné zatizeni" u muzi Body zabfemeno | Skutecné zatizeni” u zen Body za biemeno
<10 kg 1 / <5kg 1
10 az < 20 kg 2 \I 5az <10 kg 2
20 aZz <30 kg 4 10az < 15kg 4
30 az <40 kg 7 158z <25Kkg 7
=40 kg 25 =25 kg 25

1) .Shkutetné zatiZzeni® v tomto kontextu znamena skutetnou akéni silu, ktera je potfeba k posunuti bfemene. AkEni sila ne vidy odpovida
hmotnosti biemene. Pfi naklanéni krabice bude na pracovnika pisobit pouze 50 % hmotnosti bfemene a pfi pouZiti voziku pouze 10 %.

Typicka paloha telazi Poloha téla, umisténi bfemene Body za
umisténi biemene? polohu téla

* Horni polovina téla vzpiimena, neotocena 1
* P zvedani, drZeni, neseni a snaseni je bfemeno
blizko téla
) *  Mirny predklon nebo nato€eni frupu 2
* Pfzvedani, drZeni, neseni a snaseni je biemeno
stfedné daleko od téla
* Hiuboky nebo daleky predklon 4
* Mirny pfedklon se sou¢asnym natocenim trupu
“ 1 * Bfemeno je daleko od téla nebo nad urovni ramen

* Daleky predklon se sou€asnym nato€enim trupu 8

* Bremeno je daleko od téla
* PFistani neni poloha téla stabilni
4 *  Prikréeni se nebo kleceni

2) Pro stanoveni bodd za polohu téla je nutno pouZit typickou polohu t&la pfi ruéni manipulaci. Pokud napfiklad dochazi k manipulaci
s bfemenem v riznych polohach, je nutno pouZit stfedni hodnotu — ne obiasné extrémni hodnoty

OBRAZEK 4-2: DRUHY KROK METODY[13]

Poslednim krokem je vyplnéni kolonky z oblasti pracovnich podminek(viz obr.4-2). Jelikoz
jsou na pracovisti R1 v podstaté dobré pracovni podminky, co se tyce osvétleni, prostoru a

prekazek, nabizi se moznost prvni.

Pracovni podminky Body za pracovni
podminky

Dobré ergonomické podminky, tj. dostatecny prostor, 2adné fyzicke prekazky 0 /
v pracovnim prostoru, rovna a pevna podlaha, dostatefné osvétleni, dobré moZnosti
Uchopu
Omezeny prostor pro pohyb a Spatné ergonomické podminky 4
{napf. 1: prostor pro pohyb je pilis nizky nebo je pracovni prostor mensi nez 1,5 m°
nebo 2- stabilita postoje je zhorSena vzhledem k nerovné nebo mékke podlaze)
Yelmi omezeny prostor pro pohyb amebo nestabilita t82i5té bfemene (napf. pfevoz 3

pacientd)

OBRAZEK 4-3: TRETi KROK METODY[13]
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Co se tyce polohy shybani, dospélo se pomoci této metody k vyhodnoceni, ze se jedna o
vysokou zatéz, coz je v téhle metod¢ ten nejvyssi stupen. Cela metoda pro obé nevhodné
pozice je v ptiloze (viz ptiloha).

3. krok: Vyhodnoceni
Body, ktera se této cinnosti tykaji, zadejte do tabulky a vypoététe vysledek.

_ 2
+
i 8
o+
|.'. ? U
- 10| X | 8 - 80
alke Body Za ca e rizika
OBRAZEK 4-4: VYHODNOCENi METODY[13]
Pasmo rizika | Skdre rizika Fopis
1 - <10 Mizka zatéz, vyskyt fyzického pretizeni j@ nepravdépodobny
2 10az = 25 Zvysena zatéZ, k fyzickému pretizeni miZe dojit u méné odolnych
nsob® U této skupiny je vhodné zménit uspofadani pracoviété
3 25 a# =50 Velmi zvySend zatdZ, k fyzickému pletiZen] miZe dojit i u normalnich
osob. Doporuéuje se zménit uspofadani pracovisté.
4 = &D Wysokd zatéZ, wyskyt fyzickeho pietiZeni je pravdépodobny. Je nuiné
] Zménit uspofadani pra covigts™.

1] P a - - = = aax s =

OBRAZEK 4-5: PASMO RIZIKA[13]

Druha poloha vyvySovani byla vyhodnocena jako velmi zvySena zatéz (viz piiloha ).

U obou nevhodnych pracovnim pozic vyslo, ze se jedna o zdravotné zavadnou pozici, kde se
pracovisté musi nutné€ podrobit pfeuspofadani. Pokud ne, hrozi zaméstnanci, ktery pracuje na

této pozici postupem casu zdravotni komplikace.
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5 Navrh inovativnich opatieni

V této kapitole jsou popsany moznosti zlepSeni pracovnich podminek na konkrétnim
pracovisti ve firm¢ Daikin, tak jak bylo nastinéno v pfedchozich kapitolach. Ve firm¢é se
mohou zavést organizacni opatieni, ktera jsem podrobné prodiskutovala s konzultantem. Dale

wewr

firmy, co se tyce finan¢ni stranky, kazdopadné je realizovatelné.

5.1 Organizacni opatieni

Prvni navrh

Na pracovisti R1 se zavede povinné stiidani do dvou hodinach. Operator zahaji sménu na
tomto pracovisti, zde stravi 2 hodiny, poté ho vystiida dalsi operator, ktery mezitim pracoval
u pasu. Tento operator strdvi na pracovisti R1 dalsi 2 hodiny a pak se zase vystfida

S operatorem, ktery byl na pracovisti ptivodné a za 2 hodiny se bude stiidani opakovat.
Vyhody: Mezi hlavni vyhody patfi podstatn¢ mensi zatéZzovani pracovnika na pracovisti R1.

Nevyhody: Nevyhodou je, Ze se musi pracovnici zaskolovat na vice pracovnich ¢innosti.

Druhy navrh
Dal$im navrhem jsou pravidelné benefity od zaméstnavatele na rizné masaze zad a kréni
patete. Toto feSeni uz zavedla spousta podnikti, proto by bylo dobrym ¢astecnym feSenim 1

zde, v podniku Daikin, zejména pro zaméstnance, ktefi pracuji na pracovisti R1.

Treti navrh
Posledni mozny organizaéni navrh je zajiSténi povinné uCasti zaméstnancl na Skoleni
pohybovych navyki, kde se operatoti dozvedi, jak se spravné hybat, aby si nepoSkozovali ve

velké mife zdravi.

5.2 Konstrukéni opatieni
Prvni napad byl, Ze voziky s paletami by se mohli do firmy pfepravovat nalozené jen
z poloviny. Palety by se umistili pouze do prostfedni ¢asti voziku, jak je znazornéno na

obrazku 5-1. Ve voziku by uz nebylo jako obvykle 8 palet, ale jen 4.
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OBRAZEK 5-1: VOZIiK NALOZENY JEN Z POLOVINY

Pro operatora by tento navrh byl jistym feSenim. Pti své praci by se nemusel ohybat pro dolni
palety a nemusel by si tolik namahat zada pfi vykladani palet z posledniho patra voziku. Jeho
¢innosti by bylo vykladani palet z voziku jen v Grovni jeho ramen, coz by bylo pro jeho praci
optimalnim fe$enim. Pti nakladani prazdnych palet by voziky také naplioval jen z poloviny,

tzn. umistoval by boxy jen do prostfedni ¢asti voziku.

Naopak pro firmu by tento navrh az tak vyhodny nebyl, hlavné z diivodu vétsich naklada.
Vétsi naklady znamenaji hlavné dvojnasobné finance na piepravu vozika v kamionu. Kamion

by jezdil poloprazdny, a proto by jezdil dvakrat castéji neZ za normalnich podminek.

Z tohoto divodu jsem tento ndvrh poupravila. Vymyslela jsem uplné novy vozik, ktery by
spliloval vSechny ergonomicka kritéria. Operator by se uZ nemusel shybat ani zvedat tézké

pfedméty do roviny nad Grovni ramen.
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OBRAZEK 5-2: INOVATIVNI ERGONOMICKY VOZIK

Na obrazku 5-2 je znazornén naért voziku, ktery je klasicky na 8 palet, ale ma jen dv¢ patra.
V kazdém patie je misto na 4 palety. Vozik je samoziejmé dvakrat $irsi, to by ale nemélo byt

problémem, jelikoZ na pracovisti R1 je mista celkem dost.

Na obr 5-3 jsou znazornény geometrické parametry inovativniho voziku. Takovyto vozik by

mél byt pro praci na pracovisti R1 usnadnénim a mélo by sniZit fyzickou namahu.
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operator

1720

691

1357

OBRAZEK 5-3: DULEZITE VYSKOVE PARAMETRY
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Zavér
Co se tyce organizacnich opatfeni, dali by se ve firm¢ zavést v celkem kratké dob¢ a nebyli by

wewr

spliiuje ergonomicka kritéria. O realizaci téchto opatieni uz rozhodne firma Daikin.

Zakladni myslenkou celé prace bylo zhodnoceni pracovni ¢innosti a nevhodnych pozic na

pracovisti. Mym tikolem bylo zhodnotit tento problém v roli nezaujatého pozorovatele.

Pro objektivnost jsem méla tu moznost vyzkouset si pracovni pozici na pracovisti R1 a mohu

fici, Ze tato prace je fyzicky naro¢na.
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Prilohy:

Ptiloha ¢.1 — Checklist pro manipulaci s biemeny

3.1.7  Checklist pro manipulaci s bFemeny

1. Je akceptovatelnd hmotnost ruéné manipulovanych
. - ano ne
bifemen?

2. Je materiil manipulovin na miniméilni vzdilenost? ano ne

3. Je vzdilenost mezi bfemenem a télem minimalizovina? ano ne

4. Je podlaha pro chizi rovni a nekluzk4? ano ne

5. Jsou manipulovanid bfemena snadno uchopitelna? ano ne

6. Obsahuji bfemena zichytni mista (drzadla, vystupky ano ne
apod.)?

7. Je-li tieba manipulovat v rukavicich, jsou tyto rukavice

. o ano ne
vhodné?

8. Je poukivina vhodnsi obuv? ano ne

9. Je dostatek mista pro manipulaci? ano ne

10. Jsou k dispozici mechanické pomicky, je-li potieba? ano ne

11. Je vy8ka pracovni roviny pFizpisobend snadn&jsi ano ne
manipulaci?

12. Je manipulace pFizpisobena tak, aby se vyvarovala:
pohybim pod kotniky a nad vyikou ramen ano ne
statickeé svaloveé zatéz ano ne
necekanych pohybi pfi manipulaci ano ne
rotaci trupu ano ne
natahovani ano ne

13. Je moZna pomoc pfi nepfiznivé manipulaci nebo

. Ao iy _ 2 ano ne
manipulaci s t€Zkymi bfemeny (druhi osoba)?

14. Je vysoka mira manipulace ofetifena pomoci: ano ne
rotace pracovniki ano ne
rezimu prace a odpocinku ano ne
automatizace ano ne

15. Jsou tlatné a taZném sily redukoviny nebo

.. v v ano ne
eliminoviiny?

16. Maji pracovnici dostatefny rozhled pii manipulaci

L ano ne

s velkymi bfemeny?
17. Jsou aplikovina preventivni opatieni? ano ne
18. Jsou pracovnici spriavné zafkoleni a zacvitovani? ano ne




Zapadodeska univerzita v Plzni, Fakulta strojni, Bakalaiska prace, akad.rok 2015/16
Katedra technologie a obrabéni Tereza Svobodova

Ptiloha ¢.2 — Vypracovany Checklist pro manipulaci s biemeny

3.1.7 Checklist pro manipulaci s bfemeny

1. Je akceptovatelna hmotnost ruéné manipulovanych
p ano
biemen?

L. Je materiial manipulovin na minimalni vedilenost? ano

3. Je vzdilenost mezi bfemenem a télem minimalizovina® ano

4. Je podlaha pro choz rovng a nekluzka? ano

5, Jsou manipulovani bfemena snadno uchopitelna? ano ><

6. (Pbsahuji bfemena zhichyinda mista (drZzadla, vistupky ano
apod. ) ¥

T. Je-li tieba manipulovat v rukavicich, jsou tyto rukavice ano
vhodné?

K. Je pouZivina vhodnd obuv? ano

9. Je dostatek mista pro manipulaci? ano >p<

1. Jsou k disporici mechanické pomuocky, je-li potfeba? ne

1L Je v¥ika pracovni roviny pfizpasobeni snadngjSi ne
manipulaci?

12. Je manipulace pfizpiasobena tak, aby se vyvarovala:
pohybum pod koleny a nad vyikou ramen ne
staticke svalove zatéi nec
necekanych pohybl pf manipulacs ne
rotact trupu ne
natahowvani ne

13. Je moina pomoc pii nepFiznivé manipulaci nebo >,< e
manipulaci s tEzkymi bifemeny (drohi osoba)?

14. Je vysoki mira manipulace ofetfena pomoci: ano nc
rotace pracovniki nec
redimu prace a odpoéinku ne
automatizace ne

15, Jsou tlaéné a taifném sily redukoviny nebo e
eliminoviny?

1. Maji pracovnici dostateény rozhled pii manipulaci e
s velkymi hfemeny?

17. Jsou aplikovina preventivni opatfeni? ne

18, Jsou pracovnici spriavoé zaikoeleni a zacvifovani? ano >5<
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Ptiloha ¢.3 — Metoda ,,Hodnoceni ¢innosti ru¢ni manipulace na zaklad¢ kli¢ovych ukazatelti*

HODNOCENI CINNOSTI RUCNI MANIPULACE NA ZAKLADE KLICOVYCH
UKAZATELU verze 2001

Tam, kde se vyskytuje nékolik jednotlivych éinnosti se znatnou fyzickou zatézi, je nutno tyto ¢innosti hodnotit oddélens.

Pracovisté/€innost:

1. krok: Stanoveni poctu bodli za ¢as (Vyberte pouze jeden sioupec!)

Cinnosti zvedani nebo Drzeni Noseni
posunovani (< 5 s) (>55) (>5m)
Pocet za pracovni den Body za cas Celkoveé frvani za pracovni Body za ¢as | Celkova vzdadlenostza | Body za cas
den pracovni den
<10 1 <5 min 1 <300 m 1
10az < 40 2 5aZ 15 min 2 300 m az < 1km 2
40 az < 200 4 15minaz<1h 4 1km az <4 km 4
200 az < 500 6 Thai<2h 6 4 az <8 km 6
500 aZ < 1000 8 2haz<4h 8 8aZ<16km 8
= 1000 10 =4h 10 =16 km 10
Priklady: = zdéni, = vkladani obrobki Priklady: = drZeni a vedeni kusu litiny pfi praci | Efiklady: » stéhovani nabytku,
do stroje = vyjimani krabic z kontejneru a | na brusce, = obsluha ruéni brusky, » obsluha preprava dilii ledeni na stavenisté
Jejich pokladani na dopravnik sekacky
2. krok: Stanoveni bodi za bfemeno, polohou téla a pracovni podminky
Skuteéné zatizeni” u muzi Body za bfemeno Skuteéné zatizeni" u zen Body za bfemeno
=10 kg 1 =5 kg 1
10 aZ <20 kg 2 5a7 <10kg 2
20 aZ < 30kg 4 10az <15 kg 4
J0az <40kg 7 15az <25kg 7
=40 kg 25 225 kg 25

1) .Skuteéné zatizeni® v tomto kontextu znamena skute€nou akéni silu, ktera je potfeba k posunuti bfemene. Akéni sila ne vZdy odpovida
hmotnosti bfemene. PFi naklanéni krabice bude na pracovnika piiscbit pouze 50 % hmotnosti bfemene a pfi pouZiti voziku pouze 10 %.

Typicka poloha téla, Poloha téla, umist&ni biemene Body za
umisténi biemene? polohu téla

Horni polovina téla vzpfimena, neototena 1
Pfizvedani, drZeni, neseni a snaseni je bifemeno
blizko téla
) +  Mirny pfedklon nebo natofeni trupu 2
* Pfizvedani, drzeni, nesenia snaseni je bfemeno
stredné daleko od téla
+  Hiuboky nebo daleky predklon 4
*  Mirny predklon se soucasnym nato€enim trupu
“ 1 Bremeno je daleko od téla nebo nad trovni ramen

* Daleky pfedklon se soucasnym natofenim trupu 8

* Bfemeno e daleko od téla
Pfi stani neni poloha téla stabilni
4 »  Prikréeni se nebo kleéeni

2) Pro stanoveni bodl za polohu t&la je nutno pouZit typickou polohu t&la pfi ruéni manipulaci. Pokud napfiklad dochazi k manipulaci
s biemenem v riznych polohach, je nutno pouZit stredni hodnotu — ne obiasné extrémni hodnoty.




Zapadodeska univerzita v Plzni, Fakulta strojni, Bakalaiska prace, akad.rok 2015/16

Katedra technologie a obrabéni Tereza Svobodova
Pracovni podminky Body za pracovni
podminky
Dobré ergonomické podminky, . dostatecny prostor, zadne fyzické prekazky 0
v pracovnim prostoru, rovna a pevna podlaha, dostate€né osvétleni, dobré mozZnosti
uchopu

Omezeny prostor pro pohyb a Spatné ergonomické podminky 1

(napf. 1: prostor pro pohyb je pfilis nizky nebo je pracovni prostor mensi nez 1,5 m?
nebo 2: stabilita postoje je zhordena vzhledem k nerovné nebo mékké podlaze)

Velmi omezeny prostor pro pohyb a/nebo nestabilita tézi5té bfemene (napf. pfevoz 2
pacientt)

3. krok: Vyhodnoceni

Body, které se teto €innosti tykaji, zadejte do tabulky a vypoctéte vysledek

||
>

Ma zakladé vypocteneho skore a nize uvedené tabulky Ize provest pfiblizné vyhodnoceni. * Bez ohledu na tato
ustanoveni plati zakon o matefske dovolené.

Pasmo rizika ‘ Skare rizika Popis

1 - <10 Nizka zatéz, vyskyt fyzického pretizeni je nepravdépodobny.

2 10az <25 Zvysena zatéz, k fyzickému pretizeni mazZe dojit u méné odolnych
osob®. U této skupiny Je vhodne zménit uspofadani pracovisté.

3 25az <50 Velmi zvySena zatéz, k fyzickému pretizeni maze dojit i u normalnich
osob. Doporuéuje se zménit uspofadani pracovisté.

4 - 50 Vysoka zatéz, vyskyt fyzického pretiZzeni je pravdépodobny. Je nutné

Zmeénit uspofadani pracoviélé5

V podstaté je nutno piedpokladat, Ze s ristem poétu bod( se rovnéZ zvy3uje riziko pfetizeni muskuloskeletalniho systému. Hranice
mezi pasmy rizik jsou plynulé, protoZe zavisi i na individualnich pracovnich technikach a podminkach Einnosti. Klasifikaci je tudiz
nutno brat jen jako orientaéni pomicku. Pro pfesnéjsi analjzy jsou nutné odborné ergonomické znalosti.

Za méné odolné osoby se vtomto kontextu povazuji osoby starsi nez 40 let nebo mladsi nez 21 let, pracovnici, ktefi nové povolani
vykonavaji kratce, nebo nemocni lidé.

Pozadavky na zménu usporadani lze uréit die Eisla bodu v tabulce. ZvjSené namaze lze predejit sniZenim hmotnosti, zlepSenim
pracovnich podminek nebo zkracenim doby zatéze.

4)

5)

Kontrola pracoviété nutna z jinych davoda: [

Divody:

Datum hodnoceni: Hodnotil/a:
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Ptiloha ¢.4 — Vypracovand metoda ,,Hodnoceni ¢innosti ru¢ni manipulace na zéakladé
klic¢ovych ukazatelti* pro pozici shybani

HODNOCENI CINNOSTi RUCNI MANIPULACE NA ZAKLADE KLI€OVYCH
UKAZATELU verze 2001

Tam, kde se vyskytuje nékolik jednetlivych éinnesti se znatnou fyzickou zatéZi, je nutno tyto Einnosti hednetit oddélené.

-

Pracovisté/€innost:

1. krok: Stanoveni poctu bodli za €as (Vyberte pouze jeden sloupect)

Cinnosti zvedani nebo Drzeni Noseni
posunovani(<5s) (>5s) (>5m)
Pocet za pracovni den Body za cas Celkové frvani za pracovni Body za ¢as | Celkova vzdalenost za Body za ¢as
den pracovni den
<10 1 <5 min 1 <300 m 1
10 az < 40 2 5 aZ 15 min 2 300 m az < 1km 2
40 az < 200 4 1ominaz<1h 4 1km az <4 km 4
200 az < 500 6 1hai<2h i} 4 az <8 km 6
500 az < 1000 8 V 2haz<4h 8 8 az <16 km 8
= 1000 10 =4h 10 =16 km 10
Priklady: = zdéni, - vkladani obrobki Prikiady: - drZeni a vedeni kusu Iitiny pfi praci | Priklady: « stéhovani nabytku, -
do stroje = vyjiimani krabic z kontejneru a | na brusce, = obsluha ruéni brusky, = obsluha preprava dill leSeni na stavenisté
Jejich pokladani na dopravnik sekacky
2. krok: Stanoveni bodu za bfemeno, polohou téla a pracovni podminky
Skuteé&né zatizeni” u muzi Body za bfemeno Skuteéné zatizeni" u zen Body za biemeno
< 10 kg 1 / < 5kg 1
10 a# < 20 kg 2 N 5a < 10kg 2
20aZ = 30kg 4 10aZ < 15kg 4
30az <40kg 7 15az < 25kg T
240 kg 25 =25 kg 25

1) .Skutetné zatiZeni” v tomto kontextu znamena skutetnou akéni silu, ktera je potfeba k posunuti biemene. Akéni sila ne vZdy odpovida
hmotnosti bfemene. Pfi naklanéni krabice bude na pracovnika plsobit pouze 50 % hmotnosti bfemene a pfi pouZiti voziku pouze 10 %.

Typicka poloha tela‘2= Poloha téla, umisténi biemene Body za
umisténi bremena? polohu téla

] Horni polovina téla vzpfimena, neotoéena 1
Pri zvedani, drZzeni, neseni a snaseni je biemeno
blizko téla
) *  Mimy pfedklon nebo nato€eni trupu 2
* Pfizvedani, drZzeni, neseni a snaseni je bfemeno
stfedné daleko od téla
* Hluboky nebo daleky pfedklon 4
*  Mimy predklon se sou¢asnym natocenim trupu
E 1 * Biemeno je daleko od téla nebo nad drovni ramen

* Daleky predklon se sou€asnym natoenim trupu 8

* Bfemeno je daleko od téla
*  P¥istani neni poloha téla stabilni
Q *  Piikréeni se nebo kleeni

2) Pro stanoveni bodi za polohu téla je nutno pouZit typickou polohu téla pfi ruéni manipulaci. Pokud napfiklad dochazi k manipulaci
s bifemenem v riznych polohach, je nutno pouzit stfedni hodnotu — ne obéasné extrémni hodnoty.




Zapadodeska univerzita v Plzni, Fakulta strojni, Bakalaiska prace, akad.rok 2015/16

Katedra technologie a obrabéni Tereza Svobodova
Pracovni podminky Body za pracovni
podminky
Dobré ergonomické podminky, tj. dostateény prostor, Zadne fyzické prekazky 0
v pracovnim prostoru, rovna a pevna podlaha, dostateéné osvétleni, dobré mozZnosti \
uchopu

Omezeny prostor pro pohyb a Spatné ergonomicke podminky 1
(napf. 1: prostor pro pohyb je prili3 nizky nebo je pracovni prostor mensinez 1.5 m’
nebo 2: stabilita postoje je zhorsena vzhledem k nerovné nebo mékkeé podlaze)

Velmi omezeny prostor pro pohyb a/nebo nestabilita téZisté bfemene (napf. pfevoz 2
pacienti)

3. krok: Vyhodnoceni

Body, které se teto €innosti tykaji, zadejte do tabulky a vypoltéte vysledek.

2
+
4
+ 0
= 6 X i 8 - 48
Celke B Za cas Skare rizik

Na zakladé vypoéteného skoére a nize uvedené tabulky lze provést pfiblizné vyhodnoceni. ¥ Bez ohledu na tato
ustanoveni plati zakon o matefské dovoleng.

Pasmo rizika ‘ Skore rizika Popis

1 - <10 Nizka zatdz, vyskyt fyzického pfetiZzeni je nepravdépodobny.

2 10az <25 Zvysena zatéz  k fyzickému pfetizeni mize dojit u méné odolnych
osob®. U této skupiny je vhodne zménit uspofadani pracovisté.

3 25az <50 Velmi zvySena zatéz, k fyzickému pretizeni muze dojit i u normalnich
osob. Doporucuje se zménit usporadani pracovisté.

4 =50 Vysoka zatéz, vyskyt fyzickeho pretiZeni je pravdépodobny. Je nutné

ZmEnit usporadani pracoviste®.

V podstaté je nutno pfedpokladat, Ze s ristem poftu bodd se rovnéZ zvyduje riziko pretiZeni muskuloskeletalniho systému. Hranice
mezi pasmy rizik jsou plynulé, protoZe zavisi i na individualnich pracovnich technikach a podminkach ¢innosti. Klasifikaci je tudiz
nutno brat jen jako orientaéni pomicku. Pro pfesnéjsi analyzy jsou nutné odborné ergonomické znalosti.

Za méné odolné osoby se v tomto kontextu povazuji osoby starSi nez 40 let nebo mladsi nez 21 let, pracovnici, ktefi nové povolani
vykonavaji kratce, nebo nemocni lide.

Pozadavky na zménu uspofadani lze urtit dle &isla bodu v tabulce. Zvy3ené namaze lze pedejit snizenim hmotnosti, zlepSenim
pracovnich podminek nebo zkracenim doby zatéze.

]

4)

5)

Kontrola pracovité nutna z jinych davoda: O

Davody:

Datum hodnoceni: Hodnotil/a:
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Ptiloha ¢.5 - Vypracovand metoda ,,Hodnoceni c¢innosti ru¢ni manipulace na zakladé
klic¢ovych ukazatelti* pro pozici zvedani bifemen nad Groven ramen.

HODNOCENI CINNOSTI RUENiI MANIPULACE NA ZAKLADE KLi€OVYCH

UKAZATELU verze 2001

Tam, kde se vyskytuje nékolik jednotlivych éinnosti se znatnou fyzickou zatéZi, je nutno tyto ¢innosti hodnotit oddélené.

Pracovisté/€innost: ‘

1. krok: Stanoveni poétu bodlii za €as (Vyberte pouze jeden sloupec!)

Cinnosti zvedani nebo Drzeni Noseni
posunovani (<5 s) (>55) (=5m)
Pocet za pracovni den Body za cas Celkové frvani za pracovni Body za éas | Celkova vzdadlenostza | Body za cas
den pracovni den
<10 1 <5 min 1 <300 m 1
10 az < 40 2 5az 15 min 2 300 m az < 1km 2
40 az < 200 4 15minaz<1h 4 1kmaz <4 km 4
200 az < 500 6 Thaz<2h 5] 4 az <8 km 6
500 aZ < 1000 8 V 2haz<4h 8 8aZ <16 km 8
= 1000 10 =4h 10 =16 km 10
Friklady: = zdéni, = vkladani obrobki Priklady:  « drzeni a vedeni kusu litiny pii praci | Priklady: « stéhovani nabytku, =
do stroje = vjimani krabic z kontejneru a | na brusce, = obsluha ruéni brusky, « obsluha preprava dilii ledeni na stavenisté
Jejich pokladani na dopravnik sekacky

2. krok: Stanoveni bodu za bfemeno, polohou téla a pracovni podminky
Skuteéné zatizeni” u muzh Body zabfemeno |  Skute&né zatizeni" u zen Body za biemeno
<10kg 1 / <5kg !
10 az <20 kg 2 \, 5az<10kg 2
20aZ <30kg 4 10az < 15kg 4
J0az <40kg 7 15az <25kg 7
=40 kg 25 225 kg 25

1) .Skuteéné zatizeni® v tomto kontextu znamena skute€nou akéni silu, ktera je potfeba k posunuti bfemene. Akéni sila ne vZdy odpovida
hmotnosti biemene. Pfi naklanéni krabice bude na pracovnika piisobit pouze 50 % hmotnosti bfemene a pii pouZiti voziku pouze 10 %.

a1

Typicka poloha télaz- Poloha téla, umisténi biemene Body za
umisténi biemene? polohu téla
; * Horni polovina téla vzpfimena, neotofena 1
*  Pfizvedani, drzeni, neseni a snaseni je bfemeno
blizko téla
) *  Mirny pfedklon nebo natoéeni trupu 2
+ Pfizvedani, drzeni, neseni a snaseni je bfemeno
stfedné daleko od téla
+  Hiuboky nebo daleky predklon 4 1
*  Mirny pfedklon se soufasnym nato€enim trupu
“ 1 * Bfemeno e daleko od téla nebo nad urovni ramen
Daleky predklon se soutasnym natoCenim trupu 8

Bremeno je daleko od téla
Pri stani neni poloha téla stabilni

Prikréeni se nebo kleceni

2) Pro stanoveni bodd za polohu t&la je nutno pouZit typickou polohu t&la pfi ruéni manipulaci. Pokud napfiklad
s bfemenem v riznych polohach, je nutno pouZit stfedni hodnotu — ne obéasné extrémni hodnoty.

dochazi k manipulaci
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Pracovni podminky

Body za pracovni
podminky

uchopu

Dobré ergonomické podminky, ). dostateény prostor, zadne fyzické prekazky 0
v pracovnim prostoru, rovna a pevna podlaha, dostate€né osvétleni, dobré moZnosti

V4

Omezeny prostor pro pohyb a Spatné ergonomicke podminky 1
(napf. 1: prostor pro pohyb je pfili3 nizky nebo je pracovni prostor mensinez 1,5 m?
nebo 2: stabilita postoje je zhorsena vzhledem k nerovné nebo mékkeé podlaze)

pacientt)

Velmi omezeny prostor pro pohyb a/nebo nestabilita téZisté bfemene (napf. pfevoz 2

3. krok: Vyhodnoceni

Body, ktere se teto €innosti tykaji, zadejte do tabulky a vypoltéte vysledek.

_ 2
Body za bfemeno
+ 8
+ 0
= 10

>
S
1

Na zakladé vypoCteného skore a nize uvedené tabulky lze provést priblizné vyhodnoceni. * Bez ohledu na tato
ustanoveni plati zakon o matefské dovolené.

Pasmo nzika ‘ Skare rizika Popis

1 - <10 Nizka zatéz, vyskyt fyzického pretiZzeni je nepravdépodobny.

2 10az <25 Zvysena zatéz k fyzickému pfetizeni maze dojit u méné odolnych
osob*. U této skupiny je vhodné zménit uspofadani pracovisté.

3 25 az < 50 Velmi zvysena zatéz k fyzickému pfetizeni miZe dojit i u normalnich
osob. Doporucuje se zménit usporadani pracovisté.

4 - 50 Vysoka zatéz vyskyt fyzického pfetizeni je pravdépodobny. Je nutng
zmeénit usporadani pracoviétés’.

3)

V podstaté je nutno pfedpokladat, Ze s ristem poétu bodd se rovnéZ zvysuje riziko pretizeni muskuloskeletalniho systému. Hranice

mezi pasmy rizik jsou plynulé, protoZe zavisi i na individualnich pracovnich technikach a podminkach ¢innosti. Klasifikaci je tudiz
nutno brat jen jako orientaéni pomicku. Pro pfesnéj3i analyzy jsou nutné odborné ergonomické znalosti.

4)

5)

Za méné odolné osoby se v tomto kontextu povazuji osoby starsi nez 40 let nebo mladsi nez 21 let, pracovnici, ktefi nové povolani
vykonavaji kratce, nebo nemocni lidé.
Pozadavky na zménu uspofadani lze urtit dle &isla bodu v tabulce. Zvysené namaze lze predejit snizenim hmotnosti, zlepSenim

pracovnich podminek nebo zkracenim doby zatéze.

Kontrola pracovi§té nutna z jinych davoda:

Divody:

O

Datum hodnoceni:

Hodnotil/a:
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Ptiloha ¢.6 — Ergonomic Risk Assessment

Ergonomic Risk Assessment

Job or Task: Date:
Completed by:

Once a potential risk of repetitive strain injury (RSI) has been identified, the purpose of this risk
assessment is to determine if a high risk of injury exists. We recommend that it be completed by
someone who understands the work process, the risk factors that contribute to a RSI, and the principles
of risk assessment and control.

Instructions:

1. Write in the job title or task, date and name of person(s) completing this Ergonomic Risk
Assessment above.

2. Observe and consult with a representative sample of workers and those workers with signs and
symptoms of RSI who perform the specific job task.

Read across the page under each risk factor and determine if all of the conditions in that row are
present in the work activities.

(98]

Note Duration:

— Duration (e.g., 2 hours total per day) refers to the total time per day the worker is exposed to the
risk factor(s), not the duration of the work activity that includes the risk factor(s).

— However, when duration is associated with repetition (e.g., using the same motion every few
seconds) or frequency (e.g., more than once per minute), it refers to duration per day of the
repetitious task.

— If exposure to a risk factor (e.g., 2 hours total per day) is continuous, the risk will be significantly
greater than intermittent exposure distributed over a shift.

4. Check the box (I) to indicate that a “high” risk of RSI injury exists if all conditions are present.
Make any appropriate notes to clarify specific details.

5. Complete the Risk Factor Summary Table below.

6. A “high” risk task requires that controls be implemented without delay. Controls should eliminate, or
if that is not practicable, minimize the risk of RSI.

7. 1If the risk remains “potential,” controls should be developed to minimize the risk of a RSI.

Contact Stress
Repetition

Grip Force
Lift/Lower Force

Awkward Posture

000 OoOCOo|

Vibration

© Industrial Accident Prevention Association 2007. All rights reserved. ’Am

"It's About Making A Difference.
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Ptilohy ¢.7 — Namétené Casy ze zbyvajicich dvou dnu

Me¢feni Cast operatora ze dne 18.12. 2015

NaloZeni na | Cekani na
Al A2

0:09:23 0:06:43 0:41:27
0:09:42 0:05:22 0:19:20
0:07:25 0:06:48 0:52:29
1:03:25 0:03:50 0:49:42

Cekani na A1

Méfeni Cast operatora ze dne 15.1. 2016

NaloZeni na | Cekani na
Al A2

0:15:23 0:10:03 0:41:03
0:05:42 0:12:12 0:09:00
0:11:25 0:01:58 0:10:09
1:02:35 0:06:00 0:16:25

Cekani na A1
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Ptiloha ¢.8 — Nemoci z povolani zpisobené fyzikalnimi faktory[5]

kapitala |l

Memoci z povoldni zplsobené fyzikalnimi faktory

PoloZka |Memoc z povolani Podminky vzniku nemosci z povalani

1. Memoc zplisobend ionizujicim zéfenim Memoc vznika pfi praci, u n|z;e prnknzann
takova expozice ionizujicimu zafeni, kters e
podle soudasnych lékafskych poznatkd pfiginou
nemaoci.

2. Memoc zplsobena elektromagnetickym zafenim Memoc vznika pfi praci, u niZ je prokazana
takova expozice elektromagnetickému zafeni,
kterd je podle soudasnych lEkafskych poznatkl
pfiginou nemoci.

3. Zakal Gogky zplzobeny tepainym zéfenim Memoc vznika pfi praci, u niZ je prokazana
takova expozice tepelnému zafeni, ktera je
podle soudasnych lékafskych poznatkd pfiginou
nemoci.

4. Percepéni kochleami vada sluchu zplisobena hlukem.U osob do dosaZeni  [Memoc vznika pfi préci, u niz je prokazana

30 let véku pfi celkove ztraté sluchu dosahujici hranici 40 % dle Fowlera. U |nadméma expozice hluku. Za nadmémou se

osob starfich 30 let véku se hranice zvysuje o 1 % za kazdé 2 roky véku. U |zpravidla poklads takova expozice, pii které

osob starsich 50 let véku celkova ztrata sluchu dosahujici hranici 50 % dle  |ekvivalentni hladina hluku po béZnou dobu

Fowlera. trvani smény pfekratuje 85 dB (A) nebo Spitkova
hladina frekvenéné nevaZensho akustickeho
tlaku pfekraduje 200 Pa [140 dB (A]].

5. Memoc zplsobens pfetiskem nebo podtlakem okolniho prostiedi Memoc vznika pfi praci v pfetiaku okoliniho
prostfedi nebo v podtlakovych komorach.

8. Sekundami Raynauddv 5yrndr:-m pratl mk:-u pfi préaci 5\r|bn.|]|.,|n'|| nastmjl a8 |K poloZkam & 8 aZ B:Memoci vznikaji pfi praci s
za rlzenln'n Objektivné pro kézany Raynaudiv syndrom nem‘.e né &tyf &lankl | pneumatickym nafadim ruéné oviddanym nebo
prstll rukou v chladu, ovéfany plethysmografickym vySetfenim. pfi préci s vibrujicimi nastroji s takovymi

hodnotami zrychleni vibraci, ktere jsou podle
soudasnych iEkafskych poznatkd piiginou
nemaoaci.

7. Memoci perifernich nervl homich kondetin charakteru ischemickych nebo
UZinowych neurspatii pfi praci s vibrujicimi néstroji a zafizenimi. lschemické
potkozeni stfedového narvu, loketniho nervu nebo obou nenvl, s Kinickymi
pfiznaky & s patologickym EMG nalezem, odpovidajicimi nejméné stiedné
té2ké porude. Podkozeni nervl homich kondetin charakteru GZinového
syndromu s klinickymi pfiznaky a s patologickym EMG nalezem,
odpovidajicimi nejméné stiedné téZke poruse.

8. Memoci kosti a kloubl rukou nebo zapésti nebo loktl pfi préci s vibrujicimi
néstroji @ zafizenimi.Aseptické nekrozy zédpéstnich nebo zéprstnich kistek
nebo izolovana srroza kioubd rugénich, zapéstnich nebo loketnich, spojené
se zavaznou poruchou funkce vedouci k vyraznému omezen! pracovni
schopnosti.

g Memoci Elach, Elachovych pochev, tihowjch vaskl nebo dpond svall nebo K poloZkém £. 9 & 10:Memoci vzniksji pfi praci,
kloubll konéetin z dlouhodobého nadméméha jednostranného pletéZovani. |pfi které jsou pfisiudné struktury pfetéZovany
Objektivnimi vysetfovacimi metodami potvrzené vieklé formy nemoci vedouci |natolik, 78 pfetéfovani je podie soudasnych
k wyraznemu omezeni pracovni schopnosti. lékafskych poznatkl pfiginou nemoci.

10. Memaoci perifernich nervd kondetin charakteru 0Zinowého syndromu z
diouhodobeho nadmémeho jednostranneho pletéZovani s klinickymi
pfiznaky & s patologickym nalezem v EMG vySetfeni, odpovidajicimi
nejmene stfedné tézke poruse
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