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Obr. 45 - Standardy 58S [Zdroj: autor]

7.8 Sedmy stupen - Rozvoj autonomni udrzby

Cilem sedmého, posledniho kroku je neustala optimalizace, zlepSovani a maximalizace
provozuschopnosti stroje vlivem dodrzovani standardd AU, standardii 5S a uplnym
vrcholem je, pfedani zafizeni v otadzkach standardizované drobné udrzby do rukou

pracovnikll vyroby a rozvijet jejich schopnosti neustalym tréninkem [Zdroj: autor].

AU je zakladnim néstrojem pro zménu ndzoru: ,,Ja jsem tu, abych vyrabél, a udrzbar,
aby se staral o stroje." a postoje operatorti k otazkam udrzby. Operator je se strojem po jeho
nejdelsi ¢ast zivotnosti, a proto je tim nejlepSim kandidatem na odpovédnost za jeho stav

a spolehlivost [8].
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8 VYHODNOCENI PRINOSU ZAVEDENI TPM

8.1 Shrnuti pFinosi

Hlavnim cilem mé diplomové prace na téma Zavedeni TPM na robotizované
pracoviste Colosio bylo vytvofeni systémového ndastroje v péci o jednotliva zatfizeni
robotizovaného pracovisté Colosio. Provedl jsem navrh a implementaci jednotlivych stupmii
AU, vytvotil jsem dle Technické dokumentace jednotlivych zafizeni, standardy k ¢innostem
CiSténi a mazani jednotlivych zafizeni, které slouzi pro pracovniky vyroby a pracovniky
udrzby jako navody k optimalni a efektivni ¢innosti provadéné v ramci TPM, pravidelné
péce o stroj a zatizeni. Pfi WS jsme si sjednotily popisy jednotlivych zafizeni k identifikaci
a pojmenovani uzlii v ptipad¢ odhaleni a identifikace vzniklych abnormalit. Diky fyzickému
kontaktu pracovnikli vyroby s konkrétnimi €astmi stroji se zvySila kvalifikace obsluh
k vyhodnoceni normalniho a abnormalniho rezimu stroje a soucasné¢ k hledani piicin
vzniklych abnormalit. Nastavil jsem jednotlivé zodpovédnosti za provoz a drobnou béznou
udrzbu robotizovaného pracovisté¢ Colosio dle jednotlivych standardii na obsluhu a urcil
jsem rozhrani mezi ¢innostmi obsluhy a idrzby. Vyhodou vytvoteného systému péce o stroj
je, ze vytvorené standardy lze pfenést a jednoduSe adaptovat na ostatni robotizovana

pracovisté Colosio ve slévarné v Siemensu [Zdroj: autor].

8.2 Vycet technickych a systematickych piinosi:

<« Standardizace a vizualizace pracovnich ¢innosti na zafizeni;
<« vizualizace a identifikace druhd pouzivanych maziv;

<« optimalizaci ¢ast pii provadénych ¢innostech drobné tdrzby;
<« ptenos drobnych udrzbatskych ¢innosti na obsluhu;

<« pracovnici udrzby jsou kapacitné vyuziti na preventivni Udrzbu odbornéjsiho

charakteru;

<« zkriceni doby odhaleni, identifikace a odstranéni vzniklych abnormalit a tim

1 zvySovani provozuschopnosti a bezporuchovosti;
<« vytvorené standardy lze pfenést a jednoduse adaptovat na ostatni robotizovana
pracovisté Colosio.
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8.3 grafické vyhodnoceni poruchovosti

Z grafické vyhodnoceni poruchovosti stroje Colosio PFO 12C (obr. 46) za obdobi
od fijna 2014 do bfezna 2015 je vidét na Cervené kiivce klesajici trend doby vypadku
nasledkem poruchy. Z grafiky vyplyva, ze vlivem pravidelné péce o robotizované pracovisteé
a klesajicim trendem doby odstavky se zafizeni stava spolehlivéjSim. Snizovani prostoji
se zvysuje provozuschopnost, vykonost a produktivita, ktera by v nasledujicich letech mohla
firmé Siemens pfinést nemaly zisk pohybujici se mozné az v fadech miliont korun [Zdroj:

autor].
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Obr. 46 - Poruchovost Colosia [Zdroj: autor]

8.4 grafické vyhodnoceni OEE

Z nasledujicich obrazku (obr. 47 — 49) jsem Cerpal podklady pro vyhodnoceni trendu
v ramci sledovani vyuziti OEE na robotizovaném pracovisti Colosio PFO 12C. Na obr. 47
je grafika sménného vyuziti, kde jednotliva zelend pole urcuji jednotlivé takty stroje
pii vyrob€. Na obr. 48 je néhled u sledovanych strojii na denni shrnuti provozu Colosia
PFO 12C a na obr. 49 je souhrnné shrnuti na mésic¢ni bazi u jednotlivych sledovanych

robotizovanych pracovistich v¢etné Colosia PFO 12C [Zdroj: autor].
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Obr. 47 - Sledovani OEE - takt stroje [Zdroj: autor]
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Visual OEE Mohelnice
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Obr. 48 - Sledovani OEE denni baze [Zdroj: autor]

Statistika - Visual Oﬁl Mohelnice

! Casovd osa | | Mapa ‘ ‘ Statistika

| 2obrazit roky pa mésicich v

Skvama Al5: v 20137102013 /11 2013 /12| 2004 /1| 2004 /2| 2004 13| 20041 4| 2004/ 5 mu.-simun 2014782014 /9|2004/10 mlun'gmwu 2015 /1)|2015/2|2015/3|2015/4) OOEE

=
-

_-—

LTI

LTI

ST
!

Il
i

Obr. 49 - Sledovani OEE - mési¢ni baze [ Zdroj: autor]
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