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ZDRAVI PRI PRACI?

Vznik novych technologii, jako jsou pokrocilé robotické systémy, které mohou Uzce spolupracovat s lidmi, vedl
k oZiveni diskuse o potencialu automatizace pracovnich mist a tkol{ a jejich dusledcich pro bezpeénost a ochranu
zdravi pfi praci (BOZP). Rychly vyvoj a nové formy vzajemného plsobeni mezi lidmi a technologiemi vytvareji
v souvislosti s timto technologickym vyvojem nové pfilezZitosti a vyzvy pro BOZP. Pokrogila robotika mize pfinést
kvalitativni zménu pfilezitosti a vyzev v oblasti BOZP, ¢i dokonce vytvaret zcela nové vyhody i rizika. Poznatky
ziskané analyzou zjisténych faktor( z oblasti BOZP o vzajemném plsobeni mezi lidmi a technologiemi a
zahrnutim novych védeckych poznatki se zaméFfenim na robotické systémy pomahaji urcit, jak jsou ovlivhiovana
rizika a pfilezitosti, jakoz i faktory specificky relevantni pro pokrocilou robotiku a kolaborativni roboty.

Zkombinovanim umélé inteligence nebo inteligentnich algoritml s robotickymi zafizenimi dochazi k urychleni a
zvy$eni Grovné autonomie robottl a robotickych funkci. Cim vice je do robotického hardwaru integrovan software
zalozeny na umeélé inteligenci, tim Castéji pozorujeme napfiklad propracovany pohyb a chovani, zejména
v nestrukturovaném prostfedi nebo zpracovani pfirozeného jazyka. Radu pokrogilych schopnosti v8ak jiz vykazuji
i robotické systémy nezalozené na umélé inteligenci, a proto jsou do této problematiky rovnéz zahrnuty. Kvalitni
odborna literatura se zabyva rlznymi druhy pokrogilych robotd schopnych interakce s lidmi. Mohou byt
kategorizovany podle zamysleného Ucelu, stejné jako podle charakteristickych vlastnosti, jako je mobilita.
K automatizaci fyzickych Ukon( se nej¢astéji pouzivaji primyslové roboty. Podle normy Mezinarodni organizace
pro normalizaci (ISO 8373:2012) je pramyslovy robot ,automaticky Ffizeny, programovatelny viceucelovy
manipulator s tfemi nebo vice osami®, ktery mlze byt stacionarni nebo mobilni. Tuto definici pfijala i Mezinarodni
federace pro robotiku (IFR). DalSimi typy robotickych systému jsou dalkové ovladané roboty, pouzivané
napfiklad k provadéni udrzby na dalku. Druhou vyraznou skupinou zmifiovanou v odborné literatufe jsou Iékarské
roboty. Lékafskymi roboty pro automatizaci fyzickych Ukond se rozumi systémy jako roboticka choditkal 2
v péci o seniory nebo osoby s postizenim, jakoz i roboticky asistovana terapie pro rehabilitaci rovnovahy po
mozkové mrtvici®. Stale v rané fazi vyvoje jsou lékafské roboty navrzené pro pfenaseni a zdvihani pacientd, nékdy
oznaCované jako oSetrovatelské roboty. Nové generace robotickych systémua vznikaji vzristajici integraci
softwarovych nastroji zalozenych na umeélé inteligenci do robotického hardwaru také v oblasti vyroby. Kromé
konkrétniho ucelu se ke kategorizaci robotickych systému pouziva také stupen mobility. Integraci mobilnich robotu
nebo autonomnich vozidel (AV) lze pozorovat vFadé pracovnich prostfedi. Roboty se stavaji stale
autonomnéjs$imi zejména v oblasti logistiky a skladovani.

Forma interakce mezi lidmi a roboty je popisovana jako provozni spoluprace (kolaborace), kooperace a
koexistence. Koexistence popisuje epizodické setkani mezi lidmi a roboty, kdy je interakce Clovéka a robota
gasové a prostorové omezena. U&astnici této interakce nemaji pfi praci spoleény cil a jejich &iny spolu ¢asové
nesouvisi. Pfikladem koexistence na pracovisti je pfepravni robot, ktery ve skladu projizdi kolem pracovnika
maiji spoleény cil a ukoly jsou €asové zavislé. V kooperativhim pracovnim prostfedi ¢lovék i robot pracuji na
dosazeni spoleéného zastfesuijiciho cile, ale jejich ukoly jsou jasné rozdéleny. Clovék a robot pracuji na riznych
dilcich ukolech, z nichz se sklada kone¢ny vysledek, pficemz dilci ukoly jsou pfFidéleny pfedem. Provozni
spolupraci (kolaboraci) Ize povaZovat za nejuz$i formu interakce. Clovék a robot pracuji sou¢asné na stejné véci.
Kolaborativni formou interakce je napfiklad podpora pfi zdvihani pacientd. Clovék a robot maji spole¢ny cil, na
jehoz dosazeni pracuji, a tato ¢innost vyzaduje bezprostfedni koordinaci. Dil¢i Ukoly jsou pfidélovany priibézné
a podle potfeby se pFizplsobuiji situaci.

1 Werner, C., Ullrich, P., Geravand, M., Peer, A., & Hauer, K. (2016). Evaluation studies of robotic rollators by the user perspective: A systematic review.
Gerontology, 62(6), 644—653. https://doi.org/10.1159/000444878

2 Werner, C., Ullrich, P., Geravand, M., Peer, A., Bauer, J. M., & Hauer, K. (2018). A systematic review of study results reported for the evaluation of robotic
rollators from the perspective of users. Disability and Rehabilitation: Assistive Technology, 13(1), 31-39. https://doi.org/10.1080/17483107.2016.1278470

3Zheng, Q. X., Ge, L., Wang, C. C., Ma, Q. S,, Liao, Y. T., Huang, P. P., & Rask, M. (2019). Robot-assisted therapy for balance function rehabilitation after stroke:
A systematic review and meta-analysis. International Journal of Nursing Studies, 95, 7-18. https://doi.org/10.1016/j.ijnurstu.2019.03.015
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V souladu s o€ekavanimi se vétSina fyzickych uUkond dotéenych o , i
automatizaci pokrogilé robotiky tyka objekt(l, tedy véci. Existuji viak | RoPotické systémy mohou mit
také nékteré fyzické Ukony dotéené automatizaci pracovnich Ukold pozitivini dopad na BO,ZP’
tykajici se subjektll, tedy osob. Pfikladem ukolu, ktery najdeme zejména u podradné,

v riiznych odvétvich (IékaFstvi, zpracovatelsky primysl a stavebnictvi) Jjednotvarné a nebezpecné

a ktery byva automatizovan nebo obdobné podporovan riiznymi typy prace.

robotickych systému, je zdvihani predméti nebo dokonce osob. Tento
pfiklad ukazuje, jak je stejny ukol ovliviiovan v rdznych odvétvich a souvisejicich zaméstnanich. S vétsi
pravdépodobnosti budou automatizovany opakujici se a rutinni tkoly. Tyto Ukoly mohou byt naprogramovany
a lze vytvorit systém, ktery se z téchto dat s pouzitim technik umélé inteligence uéi. Je tudiz pravdépodobné;si,
Ze budou nahrazeny fyzické rutinni a méné slozité ukoly. MGze dochazet k zaniku pracovnich mist, zejména
pracovnich mist s nizkou kvalifikaci, vysokou mirou opakovani a rutinni ¢innosti. Ponékud odliSny pohled vSak
poukazuje na to, Ze mnohé rutinni fyzické akony jiz byly automatizovany mechanizaci, a tudiz v této oblasti
zbyva méné ukoll, které by bylo mozné automatizovat. Pouzivani kolaborativnich robotd m(ize dokonce vice
pracovnich mist vytvaret. Tyto systémy mohou spojovat prednosti ¢lovéka a stroju. Spojenim lidi a robotl Ize
zvysSit produktivitu, coz je pfinosem pro organizaci, ktera zase muze vice investovat a vytvaret nova pracovni
mista. Zaroven vSak tyto systémy mohou vykonavat pracovni Ukoly nékolika lidskych pracovnikll zaroven.
Budeme tudiz svédky situace, kdy jeden ¢lovék bude ovladat a organizovat praci nékolika robotickych systémdu.

Analyza automatizovanych fyzickych Ukont v jednotlivych odvétvich odhaluje vysoky pocet automatizovanych
nebo podporovanych ukoll v oblasti zdravotni a socialni péce. Vétsinu téchto ukoll Ize nalézt v ramci ¢innosti
provadénych v nemocnicich.

Obrazek 1: TFi odvétvi, v nichZ nej¢asteéji Déale je vyrazné& dotden zpracovatelsky priamysl. V ramci

dochazi k automatizaci fyzickych tkoll (podle  zpracovatelského primyslu byva &asto zmifiovan hlavné
odborné literatury)

automobilovy pramysl. V odborné literatufe je vSak Castéji
vénovan prostor ¢innostem v oblasti zdravotni a socialni
, . péce, coz vSak muze byt zplisobeno publikacnim zkreslenim.
Zdravotni a socialni pece Odborna literatura se &asto zabyva také dopravou a
skladovanim, které zminuji i odbornici. Stavebnictvi a
zemédeélstvi, lesnictvi a rybarstvi jsou v odborné literatufe
zkoumana méné cCasto, ale odborniky jsou vyzdvihovana.
Robotické aplikace jsou obzvlasté uziteCné v pfipadé, ze
pfevezmou ukoly vyzadujici manipulaci s téZzkymi bfemeny
nebo podporuji pracovniky pfi vykonu takovych praci (napf.
automatické jefaby). Zemédélstvi, lesnictvi a rybaistvi jsou
jako odvétvi pomérné rozvinuté, pokud jde o pouzivani
autonomnich systémd, a inovace téchto technologii v tomto
odvétvi rychle rostou.

Z predchoziho vyzkumu vyplyva, Ze je mozné identifikovat Ctyfi rizné oblasti interakci mezi lidmi a roboty spojené
s rznymi riziky a pfilezitostmi v oblasti BOZP: pridélovani funkce nebo ukoll, koncepce ukold, koncepce
interakci, jakoz i provoz a dohled. Tyto oblasti se Caste€né prekryvaji a jsou na sobé vzajemné zavislé.

Pridélovani funkce a koncepce ukolu

Automatizace jako takova predstavuje kontinuum, kde mohou byt rizné funkce automatizovany v rizné mire*.
S postupujicimi schopnostmi pokrocilé robotiky miizeme pozorovat posun od tradi€nich postupu pfi pfidélovani
ad hoc pridélovanim ukoll v realném Case, jako je vnimané kontrola nad procesem, dusevni usili, vnimana
spravedInost, podstata Ukolu a pfijeti vysledku pfidélovani ukold, jejich tok a dlivéra ve vlastni schopnosti nebo
spokojenost®. Flexibilita ¢lovéka i robota pfi provadéni Ukoll vyZzaduje velmi vysoky stuper technologického

vyuziti. Za pfedpokladu odpovidajici technologické pfipravenosti a vhodnych pfipadd pouziti pro takovou aplikaci

4 Parasuraman, R., Sheridan, T. B., & Wickens, C. D. (2000). A model for types and levels of human interaction with automation. IEEE Transactions on Systems,
Man, and Cybernetics — Part A: Systems and Humans, 30(3), 286—297. https://doi.org/10.1109/3468.844354

5 Tausch, A., Kluge, A., & Adolph, L. (2020). Psychological effects of the allocation process in human-robot interaction — A model for research on ad hoc task
allocation. Frontiers in Psychology, 11, 2267. https://doi.org/10.3389/fpsyq.2020.564672
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bude nejen vysledek procesu pfidélovani funkce, ale i samotny proces predstavovat rizika a pfileZitosti pro BOZP
popsana nize v prislusné ¢asti textu. Pfimym dlsledkem procesu pfidélovani funkce a ukoll je, Ze zbyva urcity
pracovni Ukol (naplh prace) pro ¢lovéka. Jedna z hlavnich charakteristik koncepce pracovnich ukol(, ktera sama
0 sobé muze pfinaset rizika a pfilezitosti v oblasti BOZP, souvisi s rozsahem a kvalitou volnosti pfi rozhodovani
nebo kontrolou, kterou lidsky pracovnik ma, nad vykonavanymi tkoly.

Koncepce interakci

Jednotlivé aspekty koncepce robotu a interakci mohou souviset s vnéjSim
vzhledem a provedenim robotického systému, chovanim robotd a jejich V interakcich mezi ¢lovékem a
pohybem nebo vzajemnym pulsobenim, jakoZ i styly komunikace a robotem je tieba vyjasnit
komunikaé&nimi kanaly. Pokud jde o pohyb robottl, je potfeba zvaZit takové | ©dpovédnost za vykonani tukolu
aspekty chovani, jako je rychlost, zrychleni a zpomaleni, trajektorie, | &Zzavysledek.Pracovnik si musi
strategie pfiblizeni nebo prichodu. Komunikace mezi &lovékem a | bytvédom s°h°P"?Sti a omezeni
pokrogilymi robotickymi systémy mdze probihat v rizné mife. V ramci robotu.

vyzkumu byly porovnavany uc€inky rGznych komunikacnich kanald,
napfiklad G¢innost kombinace nékolika zplsobl komunikace, jako jsou gesta a fe¢®. DalSi pokusy se zaméfuji na
specifické scénare verbalni interakce, napfiklad v situaci, kdy robotické systémy pfi interakci zadaji lidského
partnera o pomoc’. Tyto rizné aspekty koncepce interakci jsou v rizné mife spojeny s riziky a pfilezZitostmi
v oblasti BOZP. Vyzkum koncepce interakci ma spolecné to, ze se pokousi identifikovat atributy a charakteristiky,
které umoznuji hladkou a pfirozenou interakci. Celkovym cilem je zvySeni pocitu pohody, pfrijeti, davéry i
pozitivnich emoci a pozitivni uzivatelska zkusenost nebo pribéh prace®. Stejné tak by interakce neméla
vyvolavat dysfunkéni Urovné pracovni zatéze, podrazdéni, stresu nebo vyruSovani z prace. Naopak by je
méla pokud mozno snizovat. Rlznymi aspekty koncepce robotickych systému je v§ak vzdy potfeba se zabyvat
v pfislusném feSeném kontextu a s ohledem na konkrétni pracovni ukoly, a ne oddélené. LiSi se napfiklad
pozadavky na interakce robotl pouzivanych ve zdravotnictvi a primyslovych robot(.

Provoz a dohled Obrazek 2: Ruzné oblasti interakce mezi
clovékem a robotem

Rozsah provozovani systému a dohledu nad nim Ize
povazovat za pfimy dusledek pfidélovani funkce a P¥idélovani funkce —
konkrétni koncepce interakci®. To, Ze jsou robotické
systémy, s nimiz lidé na pracovisti pfichazeji do
kontaktu, relativné nové, vede nevyhnutelné k tomu,
Ze pracovnici nemaji s takovymi interakcemi c}
zkuSenosti a nejsou na né zvykli. Spolu s tim, jak je
poznavaji blize, se novost téchto systémd snizuje a
puavodni prfedsudky a =zaujaté predstavy o

Dusledky pro

Provoz a
schopnostech a chovani robotickych systém( se Koncepce dohled clovéka
postupné meéni a vice odpovidaji realité1°. Nomura a
kol. zjistili, Ze negativni postoje k robotickym Koncepce interakci 4

systémim klesaji spolu s tim, jak rostou zku$enosti

s interakcemi s roboty. Vysoké urovné autonomie robotu byly také spojeny se snizenym pocitem odpovédnosti
za vykonavany pracovni Ukol*l. Transparentni koncepce a chovani robotickych systému jsou tudiz zasadni, pokud
se ma predchazet moznym rizikim spojenym s pouzivanim systému, jako je snizeny pocit odpovédnosti za
vykonani ukolu a za vysledek. Kromé toho prostfedi, kde operatofi musi vykonavat neautomatizované ukoly a
zaroven dohlizet na automatizaci, mize pfinaSet pocit uspokojeni'?. Je proto dulezité uvédomit si rozsah
duSevni zatéze, kterou mize provoz robotického systému a dohled nad nim zpusobovat, a zohlednit ji pfi

6 Berg, J., & Lu, S. (2020). Review of interfaces for industrial human-robot interaction. Current Robotics Reports, 1(2), 27—-34. https:/doi.org/10.1007/s43154-020-
00005-6

7 Backhaus, N., Rosen, P. H., Scheidig, A., Gross, H. M., & Wischniewski, S. (zafi 2018). Somebody help me, please?! Interaction design framework for needy
mobile  service robots. 2018 |IEEE Workshop on Advanced Robotics and its Social Impacts (ARSO) (s. 54-61). IEEE.
https://doi.org/10.1109/ARS0.2018.8625721

8 Honig, S. S., & Oron-Gilad, T. (2018). Understanding and resolving failures in human-robot interaction: Literature review and model development. Frontiers in
Psychology, 9, 861. https://doi.org/10.3389/fpsyq.2018.00861

9 Robelski, S., & Wischniewski, S. (2018). Human-machine interaction and health at work: a scoping review. International Journal of Human Factors and
Ergonomics, 5(2), 93-110. https://doi.org/10.1504/IJHFE.2018.092226

10 sanders, T., Kaplan, A., Koch, R., Schwartz, M., & Hancock, P. A. (2019). The relationship between trust and use choice in human-robot interaction. Human
Factors, 61(4), 614—626. https://doi.org/10.1177/0018720818816838

11 Nomura, T., Suzuki, T., Kanda, T., Yamada, S., & Kato, K. (2011). Attitudes toward robots and factors influencing them. In K. Dautenhahn & J. Saunders (Eds.),
New Frontiers in Human-Robot Interaction (s. 73—-88). John Benjamins Publishing. https://doi.org/10.1075/ais.2.06nom

12 parasuraman, R., & Manzey, D. H. (2010). Complacency and bias in human use of automation: An attentional integration. Human Factors, 52(3), 381-410.
https://doi.org/10.1177/0018720810376055
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zavadéni multitaskingu v pracovnim prostfedi, tedy vykonavani vice ukold spojenych s provozem robotickych
systému a dohledem najednou.

Zavedeni pokrocGilych robotickych systém( na pracovisti muize
pracovnikim pfinést Fadu pfilezitosti souvisejicich s BOZP.
V souvislosti s pridélovanim funkce nebo ukol je tfeba zvazit fadu
psychologickych aspektl, jako je vnimana kontrola nad procesem,
duSevni usili, vnimana spravedlnost, podstata ukolu a pfijeti vysledku
pridélovani ukoll, jejich tok a dlavéra ve vlastni schopnosti nebo
spokojenost!®. Vhodné pfidéleni ukold muze zvysit vykon systému,
snizit chybovost, optimalizovat pracovni zatéz, zvysit motivaci,
spokojenost a télesnou a dusevni pohodu. Kromé toho se pravdépodobné zvysi diivéra a mira pfijeti, protoze
postoje jsou utvareny kontaktem se systémem?4,

DdlezZitym pravidlem pri navrhovani
koncepce interakci mezi ¢clovékem a
robotem je zasada ,,human in
control”, ktera ma zajistit, Ze se
nesnizi aroveri kontroly nad
vykonavanou praci.

Pojeti kontroly nad vykonavanou praci ma v psychologii dlouhou historii a zahrnuje prostor pro rozhodovani,
nacasovani ¢innosti i zpusob kontroly. Pozitivni G€inky, které mize kontrola nad vykonavanou praci mit na
télesnou a dusevni pohodu pracovnik(, jejich motivaci, spokojenost a dusevni zdravi, zejména pak jako urcita
kompenzace vysokych pracovnich naroku, jsou v odborné literatufe dobfe popsany!® 16 17, Pokud budou pfi
navrhovani robotickych systémua zohlednéna urcita doporuceni, pak by moznost pracovnikl vykonavat nékteré
pracovni Ukoly s pouzitim flexibilniho robotického systému mohla byt prilezitosti ke zvySeni irovné kontroly nad
vykonavanou pracil8. Za hlavni pravidlo pfi navrhovani robotickych systém( by méla byt povazovana zasada
»human in control“, podle které by ¢lovék mél zlstat tim, kdo ma véci pod kontrolou. Bezproblémovou interakci
mezi Clovékem a robotem mizZe zajistit dostateéna transparentnost systému, nebo dokonce umoznéni
individualizovanych interakénich strategii.

Kromé psychologickych pfilezitosti mize mit pokrocila robotika pozitivni dopad také na télesnou pohodu a
bezpecnost pracovnikll. Pouzivani robotickych systém( v rizikovém a nebezpeéném pracovnim prostredi je
zfetelnou pfilezitosti, kterou je potfeba zdlraznit. Robotické systémy v prvni fadé nabizeji moznost zcela vylougit
lidské pracovniky z téchto nepfiznivych pracovnich podminek. Zadruhé, zejména pfi provadéni montaze a
zdvihani bfemen mohou robotické systémy zlepsSit fyzické zdravi, pokud jde o muskuloskeletalni poruchy. DalSi
konkrétni prfilezitost v oblasti BOZP predstavuje kromé téchto faktort snizeni fyzické zatéze nebo omezeni prace
v nepfiznivych podminkach?®.

Rizika spojena s pfidélovanim funkce zahrnuji fadu dusledkt pro €lovéka, jako jsou pocit uspokojeni, podjaté
rozhodovani, snizena situaéni orientace, nevyvazena dusevni zatéz, nedlvéra a priliSné spoléhani se na
robotické systémy. V souvislosti s koncepci tkold a jako dusledek procesu pridélovani funkce je tfeba zdlraznit
zejména riziko nizké urovné kontroly nad vykonavanou praci, které je také spojeno se snizenym pocitem
kontroly, snizenou dlivérou ve vlastni schopnosti (self-efficacy), nizkou spokojenosti, jakoz i snizenou
motivaci a duSevni pohodou. Vysokda mira autonomie robotll je také spojena s rizikem snizeni pocitu
kontroly a sniZeni pocitu odpovédnosti za vykonavany pracovni Ukol. Tésné spojeni pracovnika s Ukolem
vykonavanym robotem dale zvySuje riziko zvySeni stresu.

Nepfiznivé u€inky ma i nedodrZeni odpovidajicich zasad pfi navrhovani pfislusné koncepce. Zasadni vyznam pro
predchazeni moznym rizik(im, jako je snizeni pocitu odpovédnosti za vykonani Ukolu a za vysledek, priliSné
nebo nedostatecné spoléhani se na robotické systémy, jakoz i pocit odcizeni nebo ztraty kontroly, ma
zejména pozadavek na transparentni koncepci a chovani robotickych systéma.

13 Tausch, A., Kluge, A., & Adolph, L. (2020). Psychological effects of the allocation process in human-robot interaction — A model for research on ad hoc task
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Pokrocila robotika a automatizace:

European AgencyforSafetyand Health at Work jaka prinaseji rizika a pfilezitosti v oblasti bezpe¢nosti a ochrany zdravi pfi praci?

(Polo)automatizace ukol(, které dfive vykonavali lidé, by nakonec mohla vést také k novym tymovym strukturam.
Moznym rizikem by v dusledku méné €astych kontaktd s lidskymi ¢leny tymu mohlo byt snizeni vnimané socialni
podpory. Timto jevem se v8ak odborna literatura zatim pfili§ nezaobira.

Pouzivani robotickych systém( mulze znamenat riziko dal$iho snizeni kontroly nad vykonavanou praci.
Pracovnici mohou mit pocit, Ze pouze podporuji praci vykonavanou robotem. Nizka aroven kontroly a zavislost
na robotickych systémech se v odborné literatufe oznacuje také jako technologické propojeni?°. Tésné a nepruzné
spojeni Ukold vykonavanych ¢lovékem s vykonem robotd by mohlo snizit flexibilitu pfi vykonu pracovnich
ukold a zvysit pracovni tempo nastavené strojem. Oba aspekty mohou byt spojeny s fadou nepfiznivych
psychosocialnich G¢inku, jako je emoéni vy€erpani, nervozita nebo podrazdénost, celkové horsi dusevni
zdravi a mensi vnitini spokojenost s praci'®. To mize vést k pocitu, Ze je pouze podporovana prace robott,
a ke snizeni subjektivni hodnoty vlastni prace. Pokud vSak neexistuji jasné hranice ukoll a systému, muze
vyvstat riziko, Ze se kontrola nad vykonavanou praci nebo prostor pro rozhodovani pfilis rozrostou, coz opét muze
vést ke sniZzené pohodé nebo stresu.

S technologickym propojenim Gzce souvisi potencialni riziko zvy$eni intenzity prace, pokud pfi zavedeni
pokrocilé robotiky nebude pracovnikim pfidélen dostateény €asovy prostor na dokonéeni pracovnich ukoll
Vv novém systému prace. Vyvstava rovnéz riziko snizovani kvalifikace. Vzhledem k tomu, Ze ¢ast prace provadé;ji
robotické systémy, pracovnici jiz nevykonavaji vSechny ukoly, a tudiz pfestavaji rozumét celému procesu.
Omezeni Skaly dovednosti souvisi také s potencialni polarizaci pracovnich mist?l. V podstaté jde o to, Zze u
pracovnich mist s nizkymi naroky na uroven dovednosti povede automatizace slozitych rutinnich ukold k tomu,
Ze se prace zaméri na jesté jednodussi ukoly namisto toho, aby umoznila lovéku vykonavat ukoly, které vyzaduji
vySSi uroven dovednosti.

Béznym jevem pfi automatizaci pracovnich ukoll je tzv. automation

complacency, kdy automatizaci vyvolany pocit uspokojeni mize vést Nevhodné pridélovani a koncepce
k nepozornosti a nadmé&rnému spoléhani se na automaticky systém. ukoli mohou byt pfevdzné spojeny
K omezeni tohoto Gginku dochazi, kdyZ spolehlivost automatického s psychosocialnimi riziky, jako je
systému nezlistava konstantni, ale méni se v ¢ase. Nekonzistentni sniZena dusevni pohoda, emocni

vycCerpani, nervozita nebo
podrazdénost. Mechanické poruchy
robotli mohou zptsobit fyzickou
timu.

vykon systému vSak mize negativné ovlivnit divéru v roboticky
systém. Druhym dobfe prozkoumanym a dobie zdokumentovanym
jevem automatizace, kterym se odborna literatura zabyva, je tzv.
automation bias, tedy riziko upfednostiovani informaci obdrzenych
od automatického systému pFed informacemi obdrzenymi z jinych
zdroja, a dva typy souvisejicich chyb — chyby spocivajici v ne€innosti a chyby spocivajici v jednani. K chybam
spocivajicim v necinnosti dochazi, kdyz uzivatel v ddsledku sniZzené pozornosti pfi vystraze nereaguje na kritickou
situaci??. Chyby spocivajici v jednani souviseji s konkrétnimi doporu¢enimi vydanymi automatickym systémem a
jsou popisovany jako situace, kdy se uzivatel fidi radami systému, pfestoze jsou nespravné. Aby se pracovnici
vyhnuli tomuto druhu rizika, musi robotickému systému projevovat odpovidajici Uroven diveéry, tj. nesmi se na
néj pfehnané spoléhat ani ho opomijet. Je tudiz mimoradné dllezité, aby pracovnici védéli, co pfesné roboticky
systém umi.

Dalsimi rizikovymi faktory jsou chyby a mechanické poruchy. Nepredvidané pohyby mohou potencialné vést
ke zranéni operatora. Je tedy nezbytné zvazit omezeni sily pfi kontaktu. K t¢émto druhim chyb souvisejicich
s kontrolou mlze dochazet ve fazi navrhu koncepce nebo provozu a jsou €asto pfipisovany poruse softwaru, ale
mohou byt zplsobeny i lidskou chybou. Aby se zabranilo mechanickym chybam, je tfeba zajistit Fadnou
elektrickou instalaci a udrzbu, jakoZ i odpovidajici Skoleni pro obsluhu, pfi kterém se operator nauli pfedchazet
problémim a v pfipadé potfeby situaci deeskalovat.

Riziko strachu ze ztraty zaméstnani mize vyvstat zejména v pfipadé, ze pracovnici nemaji s robotickymi
systémy zkuSenost a pfi zavadéni robotd se k témto obavam nepfihlizi. Ke zmirnéni tohoto rizika pomaha
zapojeni pracovnik(l v rané fazi procesu zavadéni systému na pracovisti. Néktefi pracovnici nebudou tyto
systémy vnimat jako potencialné pfinosnou technologii, ale jako riziko ohrozZujici jejich zaméstnani, coz muaze
vést k obavam z nezaméstnanosti a finan¢ni nejistoty?2. Reichert a Tauchmann zkoumaiji Urovné psychického
stradani pracovnik(i spojené s nejistotou zaméstnani a zjistili, Ze u téchto pracovnikd dos$lo ke zhorseni

20 Corbett, J. M. (1987). A psychological study of advanced manufacturing technology: The concept of coupling. Behaviour & Information Technology, 6(4), 441—
453. https://psycnet.apa.org/doi/10.1080/01449298708901855

21 Hirsch-Kreinsen, H. (2016). Digitization of industrial work: development paths and prospects. Journal for Labour Market Research, 49(1), 1-14.
https://doi.org/10.1007/s12651-016-0200-6

22 McClure, P. K. (2018). “You're fired,” says the robot: The rise of automation in the workplace, technophobes, and fears of unemployment. Social Science
Computer Review, 36(2), 139-156. https://doi.org/10.1177/0894439317698637
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psychického zdravi?®. Dopady nejistoty zaméstnani se navic zhorSuji u pracovnikud, ktefi jiz dfive trpéli
dusevnimi problémy. Pracovnici na vyssich pozicich se obavaji robott v praci méné nez lidé manualné pracujici
a lidé s nizsim vzdélanim?2+. Kozak a kol. zdUraznuji, Ze je v ramci boje jak proti skute¢né ztraté pracovnich mist,
tak proti subjektivnimu strachu z ni potfeba dale provadét politiky rozvoje dovednosti pracovni sily. Budou-li
pracovnici vybaveni novym souborem dovednosti, snaze se pfizpusobi poZzadavkiim nového pracovniho prostredi
v digitalni ekonomice a ziskaji subjektivni pocit bezpedi?®.

PFi zavadéni pokrocilé robotiky na pracovisti je tfeba dukladné zvazit potencialni rizika a pFilezitosti pro BOZP.

Hlavnimi oblastmi, které v ramci interakce mezi lidmi a roboty pfedstavuji potencialni rizika a pfilezitosti pro BOZP,
jsou pridélovani funkce a koncepce ukoll, koncepce interakci, jakoz i provoz a dohled. Tyto oblasti je tfeba
posuzovat v rizné mife a jsou z¢asti uréeny rdznym zucastnénym stranam. Pfi pouzivani ur€itého robotického
systému v pracovnim systému je nutné vénovat pozornost vS§em zminénym oblastem. Proto je nezbytné
podporovat a umozfovat vyménu a predavani poznatkl mezi rdznymi zu€astnénymi stranami, jako jsou
projektanti, systémovi integratofi, rada zaméstnanct a zaméstnanci.

Jednim z faktoru, které umoznuji Uspésné zavadeéni robotickych systému, je zapojeni pracovnikl. To je dllezité
z nékolika dlivodld. Mlze snizit obavu ze ztraty zaméstnani a dale zvysit pfijeti systému. Dale je v ramci boje jak
proti skute¢né ztraté pracovnich mist, tak proti subjektivnimu strachu z ni potfeba zvazit provadéni politik rozvoje
dovednosti pracovni sily.

Pokud se v procesu automatizace zaméfime na zvySovani kvalifikace nebo rekvalifikaci pracovnikd, umozni nam
to také vyporadat se s pocitem, Ze pracovnik pouze podporuje praci robotd.

PFi vytvareni novych systému prace by mély byt vazné zvazeny stavajici zasady vyuzivané pfi navrhovani
koncepce interakci, koncepce Ukoll a rozdéleni odpovédnosti za vykonani Ukolu a za vysledek. Je tfeba se
vyvarovat toho, aby pracovni tempo uréoval roboticky systém nebo aby byly opomijeny pfestavky v praci. Za
hlavni pravidlo pfi navrhovani robotickych systému by na rliznych Urovnich, od osoby, ktera pfijde do kontaktu
s robotem, az po relevantni zu¢astnéné strany, méla byt povazovana zasada ,,human in control“. Kromé toho
se jako mimoradné dllezita jevi zasada ,,transparentnosti“. Jednani a rozhodovani, jakoz i schopnosti systému
a omezeni pokrocilych robotl musi byt transparentni a vysvétlitelné tak, aby jim ¢lovék rozumél. | v tomto pFipadé
se to tyka pfimych individualnich interakci, jakoz i dalSich rlznych urovni, véetné celkové transparentnosti
organizace ve vztahu k robotickému systému.
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