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1 [Kaskadowy start produkgji (po przerwach) Préba na zyv[Pomiar |. wy|KAVO Pomiar 5 0 8 0,9% |Dodatkowy efe|
2 |System komunikacji w zespole z kitterem / magazynem (transport wewnetrzny) Stworzenie l|Pomiar op6lMAMI, Osob|Stworzenie f| 4 P P P - przygotowanie bd bd bd Brak zrealizowd|
3 |Mobilny wézek z fornirem przy skiad kanapek Okreslenie k|Pomiar czas|Zespot pras |przyg. warsz 3 4 PR P weryfikacj| wer. wer. |weryfikuje z WI|
5 |Wymiana rolek za lepakiem Weryfikacja |Zbadanie liczby wystgpier|Stwerzenief| 5 4 U - - - Zadanie wchod|
4 |Pomoc z biura Przedstawiel Pomiar |. wy|KAVO Pomiar 5 4 B - - - pomyst odrzucol
6 |Przestawienie lepaka, organizacja bufora i wydtuzenie transportera Warsztat ger|Pomiar czasyZespét Pras, |Przyg. warsz| 4 5 S[{S|[S|[S|S S - symulacja 131 (3mod.) / 123|132 / 1290,7% / 5% Dla symulacji 3
7 |Przenosnik pod katem zeby kanapka trafiata na srodek Podniesienie|Permiarezasy UR Pomiar 7 P 2km / h (1,4 km / lf0% / 30%(Dla dystansu pd
8 |Wykonanie nowych modeli na pite Subiektywna Poréwnanie [MAKA, UR  |Symulacje cy| 4 3 4 P S U - - - Zadanie wchod|
24 [Dodatkowe godziny (osoba) do obstugi transportu, prostych prac, czynnosci Stworzenie l|L. wyproduk{KAVO Stworzenie f| 5 5 P P 117 127 4%  (Przy zatozeniu, |
9 |Zbalansowanie w % modeli na dany dzien Pogtebiona g Zebranie inf( MAMI, DAL(|Pogtebiony | 3 7 P - - - Zadanie wchod|
10 [Dyscyplina Stworzenie (/subiektywne|Zespdt Pras |Przyg. warsz 10 - - - Zadanie wchod|
11 |Zbalansowanie produkgji z innymi dziatami Patrz pkt #9 |Patrz pkt #9 |Patrz pkt #9 |Patrz pkt #9 7 3 Patrz pkt #patrz pkt #patrz pkt #|Patrz pkt #9
12 |Bufor przed prasg dyktuje tempo dostosowane do liczby modeli Ustalenie do|pomiar KPI plZespot pras |Przyg. warsz| 5 4 3 H - - - Zadanie przecig|
13 |Oproéznianie kontenera i bigbag - infromacja z minimum 30 minutowym wyprzedzeniem Patrz pkt #2 |Patrz pkt #2 |Patrz pkt #2 |Patrz pkt #2 6 5 - - - nie zaobserwou
14 |Wyzsze wynagrodzenie za dobrg realizacje celu Opracowanie wstepnej pr|KAVO, SEKR,[Stworzenie i 4 8 - - - -
15 |Wydtuzony podajnik (kaskadowy) przed klejeniem Symulacja cy|Pomiar czasyKAVO Symulacje cy, 7 7 14 S[S|[S|[S]|S P U [od.) /104|129 / 123[10% / 18%Jak w propozyc]|
16 [Rywalizacja miedzy obszarami Patrz pkt #14Patrz pkt #14Patrz pkt #14Patrz pkt #14 4 5 16 - - - Zadanie wchod|
17 |1 sktadajacy - 2 elektrony Patrz pkt #6 [Patrz pkt #6 |Patrz pkt #6 |Patrz pkt #6 5 7 16 - Patrz pkt #patrz pkt #patrz pkt #|do przecwiczen|
18 [Inspektor jakosci Pogtebiony wywiad dot. jakosci Wywiad 9 6 16 15 | - - - koszt rozwiqzar
19 [Podajnik formatek do aplikatora z wbudowana kontrolg wymiaréw Symulacja cy|Pomiar czastl KAVO Symulacje cy 8 9 18 17 S|S[S|S|S P 117 (3mod.) / 104(131 / 12312% / 18% Podajnik tadujq|
20 [Wytaczenie trzech pras z tytu Symulacja cy|Pomiar KPI przed i po cyfr|Symulacje cy| 3 6 19 S|S[S|S|S 117 119 2% Symulacja dla 3
21 |Grupowanie "niechodliwych" wyprasek na 1 dzien Patrz pkt #9 [Patrz pkt #9 |Patrz pkt #9 |Patrz pkt #9 3 6 19 Patrz pkt {Patrz pkt {Patrz pkt {Patrz pkt #9
22 [Skrdcenie czasu przygotowania obszaru do pracy (techniczne czyszczenie pras) Sprawdzenie technicznych KAVO 6 6 19 P bd bd bd Zadanie wchod|
23 |Automatyzacja konwojeréw z barierami na czujnik Wstepna wy|Pomiar KPI g KAVO Symulacje cy, 7 8 19 15 S[S[S|[S]|S P/T - - - Oszacowano zb)|
26 [Dodatkowy mikser do kleju dla dziatu fornir Wstepna wycena, przygot| KAVO Wywiad z ek 8 5 20 13 - - - nie zaobserwou
25 |Wieksza uwaga Utrzymania Ruchu dla robota Zebranie dodatkowyc h d{ MAMI, KAV( Stworzenie f| 6 7 20 13 P [ e[+ ]+ U |wystapien| - 2-5% + |Zadanie wchod|
27 |Zmienne ekipy na przerwach (dublerzy) Okreslenie e|Pomiar KPI g MAMI, KAV(|Pomiar 8 8 20 16 P bd bd ok. 1% |Zastosowano pl|
28 |Wizualizacja kiedy skoricza sie prasowania Opracowani(|Do ustalenia|Do ustalenia|Do ustalenia 9 8 21 17 U - - - Zadanie wchod|
29 |2 botykaroboty yrach 10 10 21 20
30 |Napedzany-transp: dedyl yri-micjscarmi-nakanapki 5 8 9 22 17
31 |Dodatkowa osoba obstugujaca logistyke i prasy z tytu dla pieciu modeli Pomiar na zy{KPI przed i p{- Pomiar 0,58 wypr. /1 wypr. /1t 10% {Dla 5 modeli
32 |Prasy z przodu + czwarta osoba donosi okleine Symulacja |KPI przed i p{- Symulacje cy| 117 123 1% |Prasa 1 do zerd
33 |Prasy z przodu + podajnik bez kontroli wymiarow Symulacja |KPI przed i p{- Symulacje cy| 117 123 5% |Prasa 1 do zero
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