Metoda MOST - instrukcja

Metoda MOST powstata na zlecenie koncernu SAAB SCANIA w latach 1967-
72. W przedsigbiorstwie tym juz wczesniej stosowano metode MTM2, co w znaczny
sposéb wptyneto na zatozenia metody MOST. Metoda MOST odchodzi od
pojedynczej analizy kazdego z ruchéw. Celem metody jest podziat czynnosci na
logiczne sekwencje i dla tych sekwencji ustalenie standardowych czaséw trwania.
Podstawowg jednostkg jest 10 TMU. Metoda bardzo przyspiesza analize, 1 minuta
procesu moze zosta¢ przeanalizowana w 15 minut. Czas ten w zupetnosci wystarcza
na otrzymanie wyniku, ktory jest mniej doktadny od metod MTM, ale jego
niedoktadnos¢ szacowana jest na 5-10% w stosunku do MTM. Jedna sekunda

ruchow wynosi tyle samo co w metodzie MTM czyli 27,8 jednostek TMU.

Podstawowe rodzaje ruchdéw w metodzie MOST:
e ruchy podstawowe — ABGABPA

Celem ruchow podstawowych jest przeniesienie przedmiotdéw lub narzedzia pracy

Z miejsca na miejsce, gdzie:
o A — przemieszczenie pracownika z przedmiotem pracy lub bez o
charakterze horyzontalnym, bez powodowania wysitku;
o B —ruch ciata wertykalny ( schyli¢ sie, obrét niesymetryczny);
o G — pobrani przedmiotu narzedzia;
o P —umiejscowienie przedmiotu narzedzia.
Powyzszg sekwencje nalezy podzieli¢ nastepujgco:
ABG -ABP - A
Gdzie:
o ABG — odnosi sie do pobrania przedmiotu, narzedzia;
o ABP — odnosi sie do umiejscowienia przedmiotéw, narzedzia;

o A —to powrotny ruch dla zapewnienia bezpieczenstwa wykonawcy.

e ruchy kontroli — ABGMXIA



Celem ruchdéw kontroli jest przemieszczenie przedmiotu lub narzedzia pracy w
warunkach pracy urzgdzenia.
Gdzie:
o M —wprawic¢ w ruch;
o X -—czas procesu;
o | —wyréwnanie i mierzenie.
Sekwencje nalezy podzieli¢ w nastepujacy sposob:
ABG — MXI-A
Gadzie:
o ABG — odnosi sie do pobrania przedmiotu, narzedzia;
o MXI —wprawi¢ w ruch narzedzie;
o A — powrotny ruch reki w celu zapewnienia bezpieczenstwa rak

operatora.

e Uzycie narzedzi - ABGABP ABPA
Celem ruchéw ,uzycia narzedzi” jest oddziatywanie na przedmiot pracy
narzedziem w celu mocowania lub luzowania, ewentualnie ciecia, czyszczenia,
mierzenia, pisania lub czytania. Sekwencja rozpoczyna sie od pobrania narzedzia,
przeniesienia go nad przedmiot pracy, uzycie i odtozenie. Powyzszg sekwencje
nalezy zapisa¢ nastepujaco:
ABG —ABP - -ABP - A
Gdzie:
o ABG - odnosi sie do pobrania narzedzia;
o ABP odnosi sie do umiejscowienia narzedzia;
o F,L,C, S, M, R, T - zastosowanie narzedzia;
o ABP - odtozenie narzedzia;
o A - powrotny ruch reki w celu zapewnienia bezpieczenstwa rgk
operatora.
Zastosowanie narzedzia odnosi sie do:
o F, L — mocowanie, luzowanie;
o C — ciecie;

o S — czyszczenie;



o M — mierzenie;
o R — pisanie;

o T —czytanie.

Tablice ruchéw metody MOST:

Szacowanie czaséw poszczegdlnych ruchéw dokonuje sie na podstawie
specjalnych tablic. Sposéb korzystania jest niezwykle prosty. Po zidentyfikowaniu
rodzaju sekwencji nalezy zapisa¢ poszczegdlne litery charakterystyczne dla danej
sekwencji. Nastepnie z tablic dostosowac rzeczywiscie wystepujgce ruchy do
standardowego opisu i na tej podstawie odczyta¢ umieszczony po bokach indeks. W
dalszej czesci analizy, po przypisaniu indeksu dla kazdej z liter nalezy okresli¢
czestotliwos¢ wystepowania sekwencji. Po przemnozeniu wartosci indeksu przez 10 i
po dodaniu 15 % z tytutu zmeczenia i przerw otrzymuje sie wtasciwy czas danej

czynnosci.



Tabela 1. Tablica czasow dla sekwenciji: Ruchy podstawowe

Sekwencja ABGABPA - Ruchy podstawowe
Indek A B G P Indek
NnaeKks i i NAaeKks
(obs;ar, zasleg (wykonanie (uzyskanie kontroli) (miejsce)
dziatania) ruchu)
0 <=5cm Przesunzqu’:, 0
przerzucié¢
Chwyci¢: Potozy¢:
1 W zasiegu reki Lekki przedmiot Odtozy¢ na bok, 1
Lekki przedmiot SIMO tatwy montaz.
Wzigé: Umiescié:
e Lekki przedmiot NON- SIMO | Dostosowania,
Pochyli¢ sie i o S "
3 1 - 2 kroki WyDrostowaé w ciezki, duzych rozmiarow, ustawienia z 3
yp 509 niewidoczny lub zablokowany | uzyciem
& niewielkiej sity,
oddzieli¢, zbiera¢, rozigczyé. |ruch rozigczny.
Pozycjonowac:
Ostroznoseé,
precyzja,
6 3 - 4 kroki Pochyli¢ sig i zatkany, 6
wyprostowacé zatarasowany,
uzycie duzej sity,
czynnosci
posrednie.
Siedzenie lub
10 5 - 7 krok6w stanie z uzyciem 10
obrotowego
krzesta.
Przez drzwi,
16 8 - 10 krokow wehodzenie, 16

wspinanie sie i
schodzenie.




Tabela 1. Tablica czaséw dla sekwencji: Ruchy kontrolowane

Sekwencja ABGMXIA - Ruchy kontrolowane

M
Indeks (ruch kontrolowany) X I Indeks
Pchag, ciagnaé Czas procesu[s]. | (wyrGwnanie mierzenie)
dZ\;vigaé Ruch korby
<=30cm
1 Fggﬁf;ﬁ) 0,5 1 punkt 1
Gatka
>30 cm
Opor
3 3&3232?;3;?;0@0' 1 15 2 punkty <= 10 cm 3
sterowania
2 etapy<= 60 cm
6 ? _etzza%/oi?o cm 2-3 2,5 2 punkty >10 cm 6
10 g g’ E:iﬁiy 4-6 45 Tarcza wskaznikowa 10
16 6 - 9 krokéw 7-11 7 Wysoka precyzja 16
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Przyktad:
Operator ma do wykonania przejs¢ 7 krokdéw podnies¢ narzedzie z podtogi,

przejs¢ 4 kroki, odtozy¢ narzedzie na stot, przesungc reke do siebie.

Jest to czynno$¢ wykorzystujgca ruchy podstawowe, czyli sekwencje
ABGABPA.
Odczytano z tablicy:

A — przejsc 7 krokdw - indeks 10;
B — schyli¢ sie i podniesé - indeks 6;
G — lekki przedmiot - indeks 1;
A — przej$c¢ 4 kroki - indeks 6;
B — brak utrudnien - indeks 0;
P — odtozy¢ na stét - indeks 1;
A — powrdt reki do stanu spoczynku - indeks1.

Powyzszg sekwencje zapisuje sie nastepujgco:

Ao+ Bg+ Gi+ Ag+ Bo+ Pi1+ Aq

Przeliczajgc na jednostki TMU:

(10+6+1+6+0+1+1)*10 = 25*10 = 250 TMU

Po przemnozeniu przez wspoétczynnik 15% z tytutu przerw i zmeczenia operatora
otrzymuje sie:

250 TMU * 115% = 288 TMU

Przeliczajgc jednostki TMU na sekundy otrzymuje sie:

288/27,8 = 10,3 sek.

A wiec analizowana sekwencja powinna trwa¢ 10,3s.



