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1. Bevezetés

TMDK dolgozatom a MOST mozdulatelemzési modszer modszertananak elemzésével majd a
modszer szimulacios szoftverbe vald integralasaval foglalkozik, az egyszertibb felhasznalasi

lehetdség kutatasanak céljabol.

A jelenlegi gazdasagi koriilmények, a hatékonysdg, a termelékenység emelésének
sziikségszerlisége mind azt bizonyitjak, hogy a munkamérés tovabbra is nélkiilozhetetlen
eszkoze a korszeri vallalatszervezésnek. A MOST (Maynard Operational Sequence Technique)
egy, az MTM (mas nevén: 3M) eljarasbol kifejlodott munkamérési modszer amely, mind
sebességben, mind érthetdségében megkonnyiti  alkalmazhatosagat.  Segitségével
meghatarozhatjuk a manualis munka elvégzéséhez sziikséges idOket, adatokat szolgaltat a
termékek Onkoltségének elemzéséhez, lehetdséget teremt a termelésszervezéshez ¢és
programozashoz, biztositja a kiilonbdzd szintli vezetdi informécios rendszerek objektiv, valos

adatait.

A moddszer sajatossagabol adodoan sok valtozd paramétert kell tudnunk kezelni, ezt egy, a
szimulacids szoftverben létrehozott, egyedi felhasznaloi eszkoz fejlesztésével érhetjiik el,
melyet a program eszkdztardba integralva barmikor felhasznalhatunk. A l1étrehozott eszkdznek
képesnek kell lennie, a modszer gyors alkalmazédsanak biztositdsara, mikozben megfeleld
atlathatosagot nyujt és a késObbi moddosithatosdg lehetdségét is megadja. Hasznalataval
lehetdségiink nyilik egyszerli illetve Osszetett miiveletek iddigényének szamitasara is. Azzal,
hogy digitalis kornyezetbe helyezzilk a MOST-ot, kozvetleniil a szimuladcids szoftverbe,
lehetdséglink nyilik arra, hogy 1j, még nem standardizalt, tervezési fazisban 1évo

munkafolyamatokat is tudjunk vizsgélni.



2. Tecnomatix Plant Simulation

A Tecnomatix termékcsalad Plant Simulation nevili szoftvere egy diszkrét, eseményvezérelt
szimulaci6 végrehajtasara alkalmas eszkoz, amely lehetévé teszi a logisztikai rendszerek (pl.
gyartosorok) digitalis modelljeinek 1étrehozéasat, aminek segitségével megismerhetd a
rendszerek karakterisztikdja és optimalizalhatd a mikodéstik. Ezek a digitalis modellek
lehetdvé teszik a kiilonbozo kisérletek, vagy ,,mi lenne, ha...” jellegli vizsgalatok végrehajtasat
anélkiil, hogy ezzel a meglévo rendszerben zavart okozna, vagy abban az esetben, ha tervezési
folyamatrol van sz6 még sokkal a valos gyartorendszer lizembe helyezése eldtt vizsgalhatja
annak jovObeni milkddését. Kiterjedt elemzd eszkozok allnak rendelkezésére a Plant
Simulation-ben, mint példaul a szlik keresztmetszet elemzés, szamos statisztikai eszkoz és
diagram, amelyek lehetdséget nyujtanak a kiillonbozo elvek, gyartasi folyamat alternativak
kiértékelésére. Az eredmények olyan informacidkkal szolgalnak, amelyek ismeretében gyors,
¢s megbizhat6 dontéseket hozhatunk mér a gyartastervezés korai szakaszaban. A Plant
Simulation hasznalataval konnyen modellezhetjiik és szimulalhatjuk a gyartérendszereket és
azok folyamatait. Tovabba optimalizalhatjuk az anyagaramlast, az er6forras kihasznalast ¢s a
logisztikat az lizem tervezésének minden szintjén a globalis ellatasi lancoktdl elkezdve a helyi

gyarakon at egészen a specialis gyartosorokig. [6]



3. Elemi idoallandos rendszerek

A legelsé ¢és talan maig a legszélesebb korben elterjedt munkamérési eljaras — az elemi
idéallandos rendszerek alapja — az MTM (vagy masik nevén 3M). Lényege, hogy az emberi
alapmozdulatokbdl épiti fel a kiilonféle tevékenységeket és azok iddigényét, részletes elemzési
technikaval.

Az elére meghatarozott mozdulatidék elényei a hagyomanyos iddméréshez viszonyitva tobbek

kozott:
e szinte automatikusan feltarja a munkamodszerek javitdsanak lehetdségét,
e amunkanormak, a miiveletek elvégzése eldtt is megallapithatok (tervezési fazis),
e nagyobb kovetkezetességgel alkalmazhatd
e nemzetkozileg egységes, reprodukalhato leirast ad

e a dolgozok betanitdsa mar kezdetektdl az elemzésben tervezett moddszer szerint

torténhet, ezaltal csokkenthetd a betanitasi id6

o clkeriilhetd a stopperoras idémérések pontatlansagéval szembeni ellenérzés

Hatranya ugyanakkor - kiilondsen az alapeljarasnak (MTM-1) — hogy nagy precizitasa és
aprolékossaga miatt lassu €s alkalmazésa viszonylag draga. Ezt a problémat igy oldottdk meg
a késdbbiekben, hogy Osszevontabb, ,,nagyvonalubb” eljarasokat dolgoztak ki MTM-2 ¢és
MTM-3 néven. Ezek az Osszevont, egyszeriisitett eljarasok nagy eldrelépést jelentettek az

elemzési gyorsasagban, de pontossaguk csokkent az MTM-1-hez viszonyitva.

A munkamérés teriiletén elért legijabb ¢s az MTM bevezetése Ota talan a legjelentdsebb
eredmény a Maynard Operational Sequence Technique (Maynard Mozdulatsorrend Eljaras),
roviditve MOST kidolgozasa. Ez az eljaras rendelkezik az MTM valamennyi eldnyével, de
annal sokkal gyorsabban alkalmazhat6, egyszerii, konnyen elsajatithato és altalanos érvényt.
Szamtalan, MTM-elemzésen alapuld adatbank felhasznéalasaval a rendszert sikeresen vezették

be a kiilonb6z6 iparagakban.



Bar a MOST-ot a munkamérési eljarasok kozé kell sorolnunk figyelembe véve azt a
tulajdonsagat, hogy igen j6 modszerinformécioval rendelkezik, a szervezési modszerek egyik
korszerti eljarasa, mely célirdnyosan hasznalhatd6 munkahely-kialakitasra, modszerjavitasra és
természetesen tervezési stadiumban optimalis munkamoddszerek tervezésére. Objektiv idoadatai

pedig az eldkalkulacidban és a termeléstervezésben, programozasban.

A tényleges MOST- elemzést megel6zden az alkalmazdnak tanulmanyoznia kell a miiveleteket
azzal a céllal, hogy megallapitsa a leghatékonyabb munkamodszereket a feladat elvégzésére.
Bar a legjobb modszerek nem mindig nyilvanvaldk, minden modszert azzal a szemlélettel kell
kezelni, hogy ,nincs olyan moddszer, amely ne volna javithaté”. Minden tanulmény
kiindulopontja az informacidgyiijtés. Minden fontos tényt a munkéara vonatkozodan (pl.:
munkahely kialakitdsa, szerszdmok, berendezések, anyagok, miihelybeli koriilmények, stb.)
Ossze kell gylijteni és részletesen tanulmanyozni. Minden adatot vilagosan kell dokumentélni
¢és a késobbi visszakeresés céljara konnyen hozzaférhetévé kell tenni. Ez a tevékenység mar
maga is fel fog deriteni sok javitasi lehetdséget. A paraméterek tekintetében a MOST
mozdulatsorrendek kvantitativ leirdsat adjak a tavolsdgoknak, az elhelyezési miiveletek
tipusainak, szerszamhasznalati gyakorisdgnak, stb.. A mozdulatsorrendek kitoltése folyaman
ezeket az indexértékeket jelzésnek kell tekinteni az 1ddcsokkentés lehetdségeire vagy a
kiilonb6zé modszerek dsszehasonlitasara. Az A, B, G és P paraméterek esetében minden 3-nal
nagyobb indexet meg kell vizsgélni a javitasi lehetdségek szempontjabol. A szerszamhasznalati
mozdulatsorrendnél az indexértékeknek a kivalasztott szerszamnak megfeleld optimalis
idoértéket kell tiikkroznitik.
Altalanos szabalyok a MOST hasznalatara:
e minden mozdulatsorrend allando. Betliket nem lehet hozzairni vagy kihagyni, kivéve a
szerszamhasznalati mozdulatsorrendet, ahol ez jelolve is van.
e azindexértékek is rogzitettek. Egy paraméter mellé sem irhatd be mas indexérték, mint
a ,,rekeszek” kozépértékei (1, 3, 6, 10, 16, 24, 32... stb.).
e minden paraméter melletti indexértéket a hattérelemzésekkel kell alatamasztani, nem
lehet olyan paraméter indexeket hasznalni, melyre vonatkozolag nincs meg a

hattérelemzés. [4]



4. BasicMOST rendszer bemutatasa, alkalmazasi lehetosége

Mivel a BasicMOST rendszer a leggyakoribb munkamérési feladatokat kielégiti az ipar nagy
részében ¢és nagy valoszinliséggel minden vallalat rendelkezik olyan tevékenységekkel,
amelyekhez a BasicMOST jelenti a leglogikusabb ¢s legpraktikusabb munkamérési megoldast,

igy dolgozatomban ezt a rendszert szeretném bdovebben ismertetni.

A munkaelemzés ma is felhaszndlt formajadban ugy megy végbe, hogy a munkat
szisztematikusan igen kis elemekre (alapmozdulatokra) bontjak. A MOST kialakit6i a manudlis
munkat altaldnosan értelmezve abbol indultak ki, hogy az tulajdonképpen egyfajta energia
kifejtés valamely tevékenység elvégzése céljabdl. A fizikdban a munkat az erének €s az itnak
a szorzataként definialjak. Tehat a munkék tilnyomo6 tobbségének a tanulmanyozasanal abbol
a felfogasbol lehet kiindulni, hogy a hasznos eredményt egyszerlien a tdrgyak mozgatasa,
helyvaltoztatasa idézi el6. Ez az elv all a MOST sorrendmodell alapjaban is. A munka
alapegységei azonban mar nem alapmozdulatok, hanem tevékenységek, amelyek soran
targyakat mozgatunk. Ezeket a tevékenységeket valtozd paraméterekkel, vagyis meghatarozott
sorrendben egymast kovetd résztevékenységekkel irjuk le. Igy az alapvetd “targyakat
mozgatni” folyamatot altalanos mozdulatsorrend-modellel irjuk le a részletes alapmozdulatok
helyett.
A BasicMOST-ban 3 alapvetd mozdulatsorrend van, amelyet a kézi munkavégzés esetében
mériink:

e altaldnos mozdulatsorrend (General Move),

e kotott mozdulatsorrend (Controlled Move),

e szerszamhasznalati mozdulatsorrend (Tool Use).

Ezek a mozdulatsorrendek paraméterekbdl épitkeznek, amelyeket tobb tizezer MTM tanulmany
szamitogépes elemzése alapjan alakitottak ki.

Ahhoz, hogy a hasonld, de kiilonb6z6 nehézségi foku tevékenységeket, paramétereket
megkiilonboztessék ¢és idoértékiiket szdmszeriisitsék, valamilyen osztadlyba sorolasra volt
sziikség. Valamennyi eddig ismert elemi iddallandés rendszer kozos jellemzdje, hogy
meghatarozott szempontok szerint kivalasztott alapmozdulatok id6tartamat allapitja meg a
beazonositds modszerével. Ezzel szemben a MOST ugy késziilt, hogy iddintervallumokat,

idoérekeszeket allitottak fel egy mar meghatarozott kiegyenlitési id6 alapjan. Ez utan hataroztak
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meg, hogy milyen mozdulatformak (tevékenységek) esnek bele az egyes iddintervallumokba.

Az igy kidolgozott iddintervallum szerkezet esetén az alabbi szempontok érvényesitése

sziikséges:

¢ minden idGintervallum atlagértéke egész szam és tiznek tobbszordse legyen,

e az iddintervallumok folyamatosan fedjék le az idéskalat, hézag és nagyobb atfedések

nélkiil. [4][5]

Tevékenység

Sorrendmodell

Paraméter

Altalinos mozdulat

ABG ABP A

A - mozdulathossz / tavolsag
B - testmozdulat

G - ellenOrzés megszerzése
/tudatos iranyitas

P - elhelyezés

Kotott mozdulat

ABG MXTI A

M - kotott mozdulat
X - folyamat id6
I - bedllitas, igazitas

Szerszamhasznalat

ABG ABP ABP A

F - szorit

L - lazit

C - vag

S - feliilet kezel

M - mér

R - feljegyez

T - mindsit, értékel

1. abra. MOST mozdulatsorrend modellek[5]



4.1. Az altalanos mozdulatsorrend

Az éltalanos mozdulatsorrend egy vagy tobb targy térbeli elhelyezkedésével foglalkozik. Kézi
mozgatas soran a targyak egy elére meg nem hatarozott palyat kovetnek a levegében. Ha a
mozgatandé targy kapcsolatban 4ll, korlatozva van, vagy egy masik targyhoz van erdsitve a
mozgatdsa sordn, az altaldnos mozdulatsorrend nem alkalmazhato.
Ahogy korabban definidltuk, a MOST a targyak mozgatasaval foglalkozik. Egy vagy tobb targy
mozgatasa torténhet egy, ill. két kézzel. A szOveg egyszerlsitéseként, amikor egy targyra
hivatkozunk, az jelenthet egy vagy tobb targyat mindaddig, amig a definicio kifejezetten csak
egy targyra hivja fel a figyelmet.
Az altalanos mozgédsok modellje a miiveletelemek egy meghatarozott sorrendjét koveti a
kovetkezo 1épések szerint:

1. Erjiik el a targyat egy vagy két kézzel, athidalva a tavolsagot kozvetleniil vagy

testmozdulatok, ill. 1épések segitségével.
2. Vegyiik at az irdnyitast a targy felett.
3. Mozgassuk a targyat az elhelyezés pontjara, akar kozvetlentil, akar testmozdulatok,
ill. 1épések segitségével.

4, Helyezziik el a targyat egy ideiglenes vagy egy végpozicioban.

5. Ha sziikséges, térjlink vissza a kiindulasi helyre.
Ez az 6t tevékenységelem leirja az alapoktol kezdve a tevékenységek sorrendjét egy vagy tobb
targy szabad kézi mozgatasa esetén. Ez a sorrend jellemzi a kézzel végzett eseményeket,
amelyek a targyak szabad mozgatéasa sordn eléfordulhat, és amely ugy ismert, mint az altaldnos
mozdulatsorrend. A legfébb funkcidja a sorrendmodellnek, hogy a figyelmet végig vezesse az
elemzési folyamaton, ezéltal kiterjedést adva egy felépitett és szabalyozott elemzési formanak.
A sorrendmodell létezése megndvekedett elemzési kovetkezetességet nyudjt, mig csokkenti a
tevékenységelem mulasztasokat.
A sorrendmodell betiik (paraméterek) meghatarozott sorrendjében é&brazolja az altaldnos
mozdulat egyes tevékenységelemeit. Az altalanos mozdulatsorrend paraméterei azokat a

miiveletelemeket jeloli, amelyeket az 5 1épésbdl all6 minta jelol:

A B G A B P A
ahol:
A = miiveleti tdvolsag / mozdulathossz (Action Distance)

B = testmozdulat (Body Motion)



G = ellendrzés megszerzése a targy felett/ tudatos iranyitas (Gain Control)

P = elhelyezés (Placement)

A MOST sorrendmodelljei egy vagy tobb targy egyik helyrdl egy masikra torténd teljes
mozgatasat vagy szerszamhasznalatot irnak le. Az elemzonek minden esetben eldszor ezt a
teljes tevékenységet/mozgassort kell azonositania, miel6tt kivalasztja a megfeleld

sorrendmodellt és hozzarendeli a helyes index értékeket.

Paraméter definiciok
A — miiveleti tdvolsag:
Ez a paraméter a térbeli mozgasok vagy ujjal, kézzel/labbal végezheté muveletek elemzésére
hasznalatos, akar terhelt (valamilyen targy mozgatésa), akar terheletlen (iires kezek) allapotban.

Az ilyen, kornyezet altal befolyasolt tevékenységek tovabbi paramétereket is igényelnek.

B — testmozdulat:
Ez a paraméter a test fliggdleges iranyu mozgasaihoz valamint az olyan mozgasok elemzéséhez
hasznélatos, ahol az akadalyok ¢és nehézségek lekiizdéséhez testmozdulatok / teljes

testmozgasok sziikséges.

G — ellendrzés megszerzése (tudatos mozgatas):
Ezt a paramétert kézzel végrehajtott mozgasok elemzéséhez hasznaljuk a teljes targy feletti

iranyitas megszerzeésétol a targy elhelyezése utani elengedésig.

P — elhelyezés:
Ez a paraméter a targy elhelyezésének, tajolasanak, masik targyhoz val6 kapcsolasanak utolsé

szakaszaban, még az elengedés elott lezajlo tevékenységek elemzéséhez hasznalando.

Mozdulatsorrend fazisai

Egy targy elhelyezésének harom elkiilonithetd fazisa 1étezik, ezeket a 2. abra szemlélteti.

visszatér

A

odajut, megfog tesz
A B G A B P

2. dbra. Az altalanos mozdulatsorrend fazisaif5]



Az els6 fazis az ,,odajutni”, ami a targy eléréséhez, megfogasdhoz ¢s tudatos mozgatasadhoz
szlikséges mozgasokat (akar testmozdulat) takarja. Az ,,A” paraméter azt a tavolsagot jeloli,
amelyet a kéznek vagy a testnek meg kell tennie ahhoz, hogy elérje a targyat, a ,,B” paraméter
a testmozdulat sziikségességét jelenti a tevékenység alatt. A nehézség foka a targy tudatos
iranyitasaban jelenik meg, amit a ,,G” paraméter ir le.

A sorrendmodell ,tesz” fazisa a targy mozgatasat jellemzi egyik helyrdl egy masikra. Ahogy a
korabbiakban lathattuk, az ,,A” és ,B” paraméterek a targy mozgatdsanak tdvolsagat és a
testmozdulatok sziikségességét jelolik a mozgatas soran, még az elhelyezés eldtt. A targy
elhelyezésének modjat a ,,P”” paraméter jellemzi.

A harmadik fazis egyszertien csak a munkas altal megteendd ,,visszatérési” tavolsagot jeldli,
kovetve a targy elhelyezését vagy a kezek szabadda tételét a folyamat folytatasahoz.

A MOST elemzének szigortian ragaszkodnia kell az altalanos mozdulatsorrend modell harom
kiilon fazisahoz. Az, hogy ragaszkodunk ezekhez, kovetkezetességet nyujt az alkalmazasban és

megkonnyiti a kommunikaciot.

Paraméterjelolések
A MOST elemzdének mindig a kovetkezd kérdéseket kell feltennie, amikor az indexértékeket
hozzarendeli a sorrendmodellhez:
l. Melyik targyat akarjuk mozgatni?
2. Hogyan mozgatjuk a targyat (a megfelelé sorrendmodell meghatarozéasa)?
Ezutan feltételezziik az Altalanos mozdulatsorrendet:
3. Mit kell a kezelonek/munkésnak tennie, hogy eljusson targyhoz (az index
értékek meghatarozasa ,,A”, ,,B” és,,G”-hez — 1. fazis)?
4. Mit kell az operatornak tennie, hogy a targyat a kivant helyre tegye (az index
értékek meghatarozasa ,,A”, ,,B” és ,,P”-hez — 2. fazis)?
5. Az operator visszatér vagy ,,szabadda teszi” a kezeit (az index értékek
meghatarozasa a befejezéshez ,,A” — 3. tazis)?
Az elemz6 a modszer javitasi lehetdségeinek kereséséhez tovabbi két kérdést tehet fel:
6. Ez a tevékenység sziikséges a munka elvégzéséhez (a sziikségtelen
miuveletelemek csokkentése az elemzésbol)?
7. Milyen ,,magas” index értéket lehet csokkenteni a mddszer, a szerszamok,
munkahely kialakitasanak, stb. megvaltoztatdsaval?
(Hasonl6 kérdéseket kell feltenniink az K6tott mozdulatsorrend és a Szerszamhasznalati

mozdulatsorrend esetén is.)



Ezen kérdések feltétele 1étfontossagu, hogy hatékonyan tudjuk alkalmazni a MOST-ot. A

valaszok segitenek az elemzoének:

Elkeriilni azt, hogy figyelmen kiviil hagyjon valamilyen kezeldi
tevékenységelemet vagy, hogy ne elemezzen feleslegeseket.

A folyamat helyes Iépésekre €s fazisokra bontasat.

Pontos és vilagos mddszer leirdsokat késziteni.

Meghatarozni az indexértékeket minden egyes paraméterre

A MOST kovetkezetes alkalmazasaban

Az Altalanos mozdulatsorrend modell paramétereinek indexelése tokéletesithetd a kezeld

tevékenységeinek megfigyelésével, vizualizacigjaval a miivelet Gsszes fazisaban, valamint az

adatkartya megfelelé indexértékeinek kivalasztasaval.

Példa egy kézi szamitasra:

AMOST kézi alkalmazésaihoz a paraméterek értékei a 3. tdblazat bal sz€ls6 oszlopabdl vehetdk

ki, és egyszertien csak a sorrendmodell paraméter jobb als6 sarkdba irando, pl. As.

Példaként képzeljiik el, ahogy egy munkas felvesz egy dobozt egy asztalrdl, lerakja a foldre.

Feltételezziik, hogy a munkas kozvetleniil a dobozzal szemben all, ami viszonylag konnyf, és

leteszi a dobozt a foldre 10 lépésnyire, majd visszaérkezik a kiindul6 pontra. Ennek a

tevékenységnek a sorrendmodelljét a kovetkezdképpen toltjiik ki:

Mivel a munkés kdzvetlentiil a doboz el6tt all, az elsé ,,A” paraméter a sorrendmodellben
1-es indexet kap, mert a doboz elérési tavolsagon beliil helyezkedik el. (Az adatkartya
(3. tablazat) miiveleti tdvolsag oszlopan beliil a , karnyujtas”-ra hivatkozva lathatjuk a
baloldalon az egyes indexet.) Testmozdulatra nincs sziikség a doboz eléréséhez, ezaltal
a ,,B” paraméter 0-s indexet kap és minden nehézség nélkiil az irdnyitasunk ala tudjuk
vonni a targyat (Gi- Konnyl targy iranyitasa oszlop). A dobozt aztan 10 1épéssel odébb
vissziik (Aie) és letessziik a foldre (Be-lehajlas és felegyenesedés. A doboz foldre
helyezésében nincs semmi nehézség, csak egyszeriien letessziik (P1). Ezek utan az
operator visszasétal a munkahelyre, ami 10 1épés tavol van (Aie).

A1 Bo G1 Ais Bs P1 A6

Ennek a tevékenységnek a végrehajtdsahoz sziikséges 1d6 kiszamithatdé ugy, hogy a

sorrendmodell indexeit 0sszeadjuk, majd tizzel megszorozzuk, igy megkapjuk az idoértéket

TMU-ban: (1+0+1+16+6+1+16) x 10=410 TMU, ahhoz hogy masodpercet kapjunk
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eredményiil, nem kell mast tenniink, csak meg kell szoroznunk a kapott értéket 0,036-tal, ami

jelen esetben 14,76 masodpercet lesz.

Altaldnos mozdulatsorrend ABG ABP A
Index A B G P
x10 Mdveleti tavolsag Testmozdulat Ellendrzés megszerzése Elhelyezés
(mozdulathossz)
0 <50 mm tart
l6k, dob
1 Karnyijtas ) , konnyl t.érg.y . f(%lretesz
konnyd targyak egyidejlileg (szim.) durvan elhelyez
lehajolds és konnyl térgY ne,m egyidejd ,
felegyenesedés i neh(,ez targy, Igazit
3 1-21épés 50%-0s nem !.athato, akad,alyozott ,
el6fordulas osszea’kadt targy enyhe nyomas
mellett "szetszed kétkezes munka
Osszeszed
kiilén6s gondossag,
6 3-41épés lehajol és nziwg\llgtigigsj::y
felegyenesedik
akadalyozott
korrigdlé mozdulatok
10 5-7l1épés lell vagy felall
ajton at
16 8-101épés allvanyra fel vagy
lelép

3. dbra. . Altaldnos mozdulatsorrend adatkdrtya [5][4]

4.2. Kotott mozdulatsorrend

A kotott mozdulatsorrend egy targy kézi mozgatasat irja le egy elére meghatarozott itvonal
mentén, ez azt jelenti, hogy a mozgatds soran a mozgatni kivant targy egy masik targyal valo
kapcsolata miatt, vagy az adott munkafolyamatbol kifolyolag legalabb egy iranybol korlatozva
van.
Az éltalanos mozdulat modellhez hasonldan a k6tott mozdulat modellje is tevékenységelemek
egy meghatarozott sorrendjét kovetik a kovetkezd 1épések szerint:

1. Erjiik el a targyat egy vagy két kézzel, athidalva a tavolsagot kozvetleniil vagy

testmozdulatok, ill. 1épések segitségével.

2. Vegyiik at az iranyitast a targy felett.
3. Mozgassuk a targyat a meghatarozott itvonalon keresztiil.
4. Varjuk ki a gépi munkavégzéshez sziikséges idot.
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5. Igazitsuk a targyat az iranyitott mozgast kovetden vagy a gépi miiveleti utan
6. Ha sziikséges, térjlink vissza a kiinduldsi helyre.

Ez a hat tevékenységelem épiti fel egy targy kotott mozgatasanak sorozatmodelljét.

Sorrendmodell
A sorrendmodell paraméterek meghatarozott sorrendjében abrézolja a kotott mozdulatokra
jellemzd 6 tevékenységelemet.
ABG MXI A
ahol:
A = miuveleti tavolsadg / mozdulathossz (Action Distance)
B = testmozdulat (Body Motion)
G = ellendrzés megszerzése a targy felett/ tudatos iranyitas (Gain Control)
M = kotott mozdulat (Move Controlled)
X = folyamat id6 (Process Time)

I = beallitas, igazitas (Alignment)

Paraméter definiciok

M: Ez a paraméter az 0sszes olyan kézi mozdulatot irje le, melyek soran a targyat egy eldre
meghatarozott itvonalon mozgatunk

X: Mechanikus ¢és elektronikus eszk6zok miiveleti idejét irja le (kézi munkavégzés
1d6sziikségletének meghatarozasara nem lehet alkalmazni)

I: Ez a paramétert arra hasznaljak, hogy elemezzék azon kézi miiveleteket az irdnyitott mozgas

vagy a milveleti 16 végén, amelyek soran valamilyen igazitasra/beallitasra van sziikség

A kotott mozgas az aldbbi harom eset egyikének bekdvetkeztekor hasznalhatjuk:

1. atargy vagy eszkoz korlatozva oly modon, hogy kapcsolatban all egy masik targyal ugy,
mint egy nyomogomb, kapcsolo, fogantyt vagy példaul egy ajtd

2. amozgasa egy masik targynak a feliiletével valo érintkezése altal van iranyitva, pl. egy
dobozt atlokiink az asztal egyik végébdl a masikba vagy

3. kotott palyan kell mozgatni ahhoz, hogy a miivelet végrehajthato legyen, pl.: feltekerni

egy kotelet, vatosan mozgatni valamit
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A kotott mozdulatsorrendnek harom elkiilonithetd fazisa van, ezeket a 4. abra szemlélteti.

] mozgat vagy ) ,
odajut, me i
J gfog mikodésbe hoz visszater
A B G M X 1 A

4. abra. A kétott mozdulatsorrend fazisai [5]

Az els6 fazis hasonloan az altalanos mozdulat modellhez a targy eléréséhez, megszerzéséhez
kapcsolodo paramétereket tartalmazza. A masodik fazis a targy iranyitott mozgatasat vagy az
eszkdz miikodésbe hozasanak Iépéseit irja le. A mozgatas kifejezésére az M és I paramétereket,
mig a mikodtetéshez az M és 1 paramétereket hasznéljuk. A hozzajuk tartozé lehetséges

indexértékeket az 5. dbra mutatja be. [5]

K6tott mozdulatsorrend ABG MXI A
M X I
Index
Kétstt mozdulat Folyamat Beallitds
x10 idé
Nyom / Huz / Forgat Hajtokar S Targy Szerszamgép
<300 mm
1 gomb 5 0,5 egy pontra
kapcsold
fogantyu
>300 mm
ellendllas munkadarabtdl,
3 pontos 1fordulat 1,5 <100 mm
j , munkadarabhoz
szabalyozottsag
2 szakasz <600 mm
6 252akasz>16(lJO mm 5 -3 fordulat 25 > 100 mm skallaj.elt.ol
1-21épés skalajelig
10 3- 4 szakasz 4- 6 fordulat 4,5
3-51épés
., méréora szerint
16 6-9l1épés 7 - 11 fordulat 7,0 ,
(preciz)

5. abra. Kotott mozdulatsorrend adatkartya [4][5]

Példak a kotott mozdulatsorrend leirasara:
1. A munkas hozzaér egy karnytjtasnyi tdvolsagon beliil 1év6 vonalzohoz majd kb. 15 cm

—re eltolja azt a két mérési ponthoz, melyek egymastdl 20 cm tavolsagra helyezkednek
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el.

A1 Bo Gi Mi Xo Is Ao

(1+1+14+6) x 10 =90 TMU

. Azraktaros megfogja a 2 1épés tavolsagra 1évo kézikocsit és odébb tolja azt 4 [épésnyire
majd visszatér a tole 4 Iépésnyire talalhaté munkahelyére.

Az Bo Gz Mo Xo Io As

3+3+10+6)x10=220TMU

. Az operator mikodésbe hozza a varrdgépet egy pedal segitségével, a gépnek 3.5
masodperc kell a varras elkészitéséhez.

A1 Bo Gi Mi X Io Ao

(1+1+1+10)x10=130TMU

. Az operator megfogja a berendezés tekerd mechanizmusat és megtekeri azt 8-szor, hogy
az eszkozt a skéala megfeleld pontjahoz tudja igazitani.

A1 Bo Gi Mis Xo Is Ao

(1+1+16+6)x10=240 TMU
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4.3. Szerszamhasznalati mozdulatsorrend

A szerszamhasznalati sorrendmodell az eloz6ekben mar ismertetett altalanos és kotott
mozdulatok olyan egyvelege, mely alkalmas a kiilonb6z6 eszkozokkel végzett

munkafolyamatok leirasara.

A tevékenységelemek meghatarozott sorrendjét az alabbi 6t 1€pés irja le:

1. A szerszdm vagy eszkdz megszerzése:
a; Erjik el egy vagy két kézzel, athidalva a tavolsagot kozvetleniil vagy
testmozdulatok, ill. 1épések segitségével.
b; Vegyiik 4t az iranyitast a targy felett.

2. Vigyiik a szerszamot vagy eszkozt a hasznalat helyére:
a; Mozgassuk a targyat egy vagy két kézzel, athidalva a tavolsagot kozvetleniil vagy
testmozdulatok, ill. 1épések segitségével.

3. Szerszdm vagy eszkoz hasznalata:
Alkalmazéasnak szama vagy mérete.

4, Szerszam vagy eszkoz lerakasa:
Hasznalat utan rakjuk le a szerszamot, vagy ha sziikséges vigyiik vissza a helyére,
athidalva a tavolsagot kozvetleniil vagy testmozdulatok, illetve 1épések segitségével.

S. Visszatérés:

Térjiink vissza a munkaallomasunkra, ha sziikséges.

A szerszamhasznalati sorrendmodellt a 6. abra szemlélteti.

eszkoz hasznalata

*

eszk0z megszerzése | a hasznalat helyére juttatasa
A B G A B P

eszkoz el vagy lerakdsa | visszatérés
A B P A

6. abra. A szerszamhasznalati mozdulatsorrend fazisaif 5]

Az eszkoz hasznalatat leird fazisba az alabbi paraméterek hasznalhatok:
e F - szorit (Fasten)
e L -lazit (Losen)
e C-vag(Cut)
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o S - feliilet kezel (Surface Treat)
e M - mér (Measure)

e R - feljegyez (Record)

e T - kiértékel, mindsit (Think)

A szerszamhasznalati mozdulatsorrend a kovetkezd eszkozokkel végzett munkak
1dosziikségleteinek megallapitasara hasznalhato:

e kulcsok (pl.: racsnis kulcs, csillagkulcs, T-kulcs, imbuszkulcs, villaskulcs)

e cgyéb szerszamok (fogdk, csavarhuzok, kalapacs)

o  mérdeszkdzok (pl.: vonalzd, mérdszalag, tolomérd, mikrométer, menetfésii)

e vagoszerszamok (pl.: ollo, kés)

o tisztitod eszkdzok (rongy, kefe, [égfuvo)

e irdeszkozok (toll, ceruza, filc) [5]

Szerszamhasznalat ABGABP ABPA
F (szorit) vagy L (lazit)

Ujj mozgas Csuklo mozgas Karmozgés Szerszam (gépi)
index Tekerés | Forditas Hizés | Forgatds |Gyenge iités Forditas Hizés | Forgatds |ErGs iités | Csavar atmérg
x10 kéz,

ujjak, | csavarhizo, | ., villaskulcs, kéz, ) t-kules, | .., villaskulcs, ,

) llaskul dugoskul llaskul kal
csavarhizo |racsniskulcs, VIS dugdskules| kalapacs UEOSKUES kg | TS dugdskulcs Aapacs
t-kulcs

1 1 1
3 2 1 1 1 3 1 1 1 6 mm
6 3 3 2 3 6 2 1 1 3 25 mm
10 8 5 3 5 10 4 2 2 5
16 16 9 5 8 16 6 3 3 3 8
24 25 13 8 11 23 9 6 4 5 12
32 35 17 10 15 30 12 8 6 6 16
42 47 23 13 20 39 15 11 8 8 21
54 61 29 17 25 50 20 15 10 1 21

7. abra. Szerszamhasznalati mozdulatsorrend 1. adatkartya [5][4]
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Szerszamhasznalat ABGABP ABPA
C S M R T
tiszta .
elvag lehajt vag szel lefaj lesopor I:;Z:a Mér Ir Jelol Ellendriz Olvas
index - . . ) o a1 o« szem/
kombinalt fogd ollé kés favdka kefe rongy | méréeszkoz ceruza/toll [pontjelz ujjak szem
huzal vagas | huzas 0,1 m? 0,1m? 0,1 m? szamjeg| sz6 [szamjegy| pontok szar’:izgy/ széveg
1 fog 1 1 pont 1 1 3
1 3, 8,
3 lagy 2 1 1 2 3 . .
vonal mérce mérce
. 15,
csavar, 1, 1 5, 6, skdla skila
6 kozepes teker, 4 pont vagy ) 4 1 2 hGérzékelé| ért.,id6v. |, .,
. kis targy ., ért., id6
hurkol ureg s datum !
v. ddtum
, » > 2, | 2,
10 kemény 7 3 1 alakméré 6 3 hiba . .
o néniusz | néniusz
érzékelés
vonalzé,
sasszeg . 38,
16 e 11 4 3 2 2 toléméré <= 9 2 5 14 11z
hajlitdsa tablazat
300 mm
24 15 6 4 3 hézagmérs 13 3 7 19 54
mér&szalag <=
2m,
32 20 9 7 5 5 o] 18 4 10 26 72
mélységmérs
mikrométer
kulsé
42 27 11 10 7 7 mikrométer 23 5 13 34 94
<=100 mm
belsé
54 33 mikrométer 29 7 16 42 119
<=100 mm

8. abra. Szerszamhasznalati mozdulatsorrend 2. adatkartya [5][4]

Példak a kotott mozdulatsorrend leirasara:

1. Fogjunk meg egy csavart ¢és tekerjiik be a helyére ujjal (3 forgatas)
Po Ao

A1

Bo Gi1

A1

Bo

Ps

Fe¢ Ao

Bo

(1+1+1+3+6)x10=120 TMU

Vegyiik fel az asztalon elérhetd tavolsagban 1évd csavarhuzot majd lazitsunk ki egy

csavart csuklomozdulattal (3 forgatas)

A1

Bo Gi1

A1

Bo

Ps

Le Ao

Bo

(1+1+1+3+6)x10=120 TMU

Po Ao

Az operator kivesz egy villaskulcsot a szerszdmosladabol, megtesz 2 1épést és egy

csuklé mozdulattal meghuz egy csavart.

Po Ao

A1

Bo Gi

A3z Bo

Ps

F3 Ao

Bo

(1+1+3+3+3)x10=110 TMU
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5. Felhasznaloi eszkoz fejlesztése

Dolgozatom egy altalam készitett felhasznaloi eszkoz fejlesztését mutatja be, amely a MOST
mozdulatelemzési modszert alkalmazza a miiveleti id6 meghatarozasara a szimulacié soran,
olyan modon, hogy a MOST elemzésben nem jartas felhasznald is megfeleld pontossaggal tudja

azt hasznalni.

Azzal, hogy a MOST-ot kozvetleniil a szimulacios szoftverben tudjuk alkalmazni, a MOST
elemzés egyik f6 elényét, az alkalmazasi sebességét tudjuk novelni. Ehhez sziikség volt a
mozdulatsorrendek elézetes létrehozasara, és a hozzdjuk tartozd paraméterek lehetséges
értekeinek letdroldsara az objektumban, erre azért volt sziikség, hogy a felhasznalonak ne
kelljen foglalkoznia a paraméterek értékeit tartalmazd "adatkartyakkal", és a kiilonbozo
szamitasokkal az elemzések soran, csak ki kell valasztania a legordiild listakbol az adott

tevékenységelemekre jellemz0 tulajdonsagokat.

Az eszkoz alkalmazasanak tovabbi elonyei:

o lehetdséget ad az egyszeri 1-2 tevékenységbdl alld6 miiveletek és a bonyolultabb,
Osszetettebb milveletek elemzésére is

o atlathato, egyszerli szerkeszthetdséget biztosit a javitasi intézkedések végrehajtasahoz

e segitségével minden szamitast a szimulacids szoftverben tarolhatunk, igy nincs
sziikségiink egyeb kiegészité dokumentéaciokra

e azelemzés elvégzése utdn a munkadllomasunk azonnal megkapja a szdmitott id6értéket,
¢s a folyamat szimulacidja soran mar ez a szamitott érték lesz az adott miivelet id6értéke

o felfedi a munkamodszer hibait, javitasi lehetdségeit

e megadja a miivelet elvégzéséhez sziikséges idonormat
A parbeszédablakok programozasi lehetdségeit kihasznalva sikeriilt a 9. abran lathatod

felhasznaloi feliiletet 1étrehozni a kovetkezd fejezetekben targyalt céloknak és

kovetelményeknek eleget téve.
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t= Models.Frame [= @] =
Edit Navigate Objects Icons View Tools Help

o S| 0L EE 7 |l Pl

Mutat  Sdgé
Név: | BasicMOST [ Hibas []Belépés lezérva

Cimke: Tervezett v [CIkilépés lezérva

BasicMOST Elemzés | Meghibasodasok | Kontrollok | Statisztika | Importzls |

Uj Szerkesztés Torlés

Tevékenység leirdsa Sorrendmodell RGy Gy TMU I1dé

Osszes 1d6: | 0.0000 Teljes Nézet

OK Apply

9. abra. A keretre helyezett objektum és a hozza tartozo parbeszédablak

5.1. AMOST objektum

Kidolgozasanak célja

Ahhoz, hogy egy folyamatot szimuldlni tudjunk, elengedhetetleniil fontos ismerniink a
szimulalni kivant rendszer fobb tulajdonsagait, felépitését. Ilyen fontos tulajdonsag az egyes
miuveletek elvégezéséhez sziikséges miveleti 1d6. Az idéértékeket tobbféle modszerrel
adhatjuk meg Plant Simulation -ben , ezen modszerek ko6zds jellemzdje, hogy értékeik
valamilyen eldzetes szamitasbol, statisztikdbol vagy mérésbol szarmaznak. Példaul
megadhatunk stopperdrds munkamérésbdl szdmolt konstans i1dét vagy alkalmazhatunk
kiilonféle eloszlasokat (normalis, geometriai, binomidlis, poisson, stb.). Ezekkel a

modszerekkel ellentétben a MOST-tal szamithatunk olyan miiveleti id6ket, amelyeket mas

moédon nem tudnank megmérni, ilyen eset példaul a tervezési fazisban 1évé munkaallomasok
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manualis munkavégzést igényld muveleteinek iddsziikségletének meghatarozasa. A MOST

alkalmazéséhoz elegendd ismerniink a miiveleti utasitast és a munkahely kialakitasat.

Kovetelmények

A létrehozott objektum lehetdséget nytjtson a kiilonféle miiveletek elemzésére.

Az elemzések soran segitse az elemzd munkdjat az elére definialt sorrend modellekkel
¢s azok fazisaihoz tartozo segitd kérdésekkel.

Gyorsan ¢és konnyen lehessen alkalmazni.

Szerkeszthetok és torolhetdk legyenek az egyes tevékenységek.

Tartalmazzon az objektum egy Osszefoglalo attekintést az elemzések soran
alkalmazhat6 sorrendmodellekrdl és azok paramétereirdl.

Az objektum importalhato legyen a szoftver eszkoztaraba, egyedi ikon tartozzon hozza.
Az elemzés soran kapott idéérték legyen az objektum miiveleti ideje és lathato legyen
az anyagaramlas a szimulacio futtatasa soran.

A szimulaciok soran haszndlatos fobb programozési lehetdségeket hasznalni tudja az
objektum. (belépési-, kilépési kontrollok; miiszaknaptar; meghibasodasok, importald;

statisztikak)

Kidolgozasanak lépései

1.

2.

Az MOST elemzés algoritmusanak megértése, sematikus abrazolasa, az objektum
mikodési metodikdjanak kidolgozasa céljabol. (11. abra)

A felhasznal6i feliilet vazlatanak elkészitése, melyhez végig kellett gondolni, hogy
milyen elemekre (gomb, legordiild lista, jelolénégyzet, stb.) lesz sziikség az objektum
megfeleld mikodéséhez. Mivel a parbeszédablakok elemeit egy Xy tengelyl
koordinatarendszer segitségével helyezhetjiik el, igy fontos volt egy elézetes kép

kialakitasa a leendd feluletrOl. A tervezet feliilet vazlatat a 10. abra szemlélteti.
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[ Név: ] [ l
Cimke: l
| U | | Szerk. | | Torlés
Osszes TMU | | Bsszes IdG Teljes nézet

10. abra. Az objektum féablakanak tervezett kinézete

3. A MOST elemzéshez sziikséges adattablak létrehozasa a szimulacids szoftverben.
Ezekb6l az adattdblakbol képes az objektum meghivni a kivalasztott
paraméterértékekhez tartozé indexértékeket. Osszesen 35db adattablat és 6db, a
programozast segitd, tablat kellett 1étrehozni.

4. A felhasznaloi feliilet elemeinek miikodéséhez sziikséges metdodusok megirdsa. Ezeket
a metodusokat mindig a aktudlis parbeszédablak elemei vagy az elemeiben
bekovetkezett valtozas hivja meg.

5. Az elemzést segitd parbeszédablakok és leirdsok hozzdadasa az objektumhoz.
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Tevékenység

hozzaadasa

\

" /M ilyen tipusd
\ tevékenység?

I
’ | v | v

/ : .’l‘ x
/ / / Szerszam-
/ / hasznalati

.

Tevékenység
parametreizalasa

P

o

gzﬂkséges djabB“"--»..\ : Igen

tevékenység
. hozzaadasa?

' Nem
Y

A miivelet 6sszes
TMU sziikséglete

11. abra. Folyamatdibra a miiveletek idosziikségletének meghatdrozdsahoz
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Ahogy azt a 11. abra is szemlélteti az objektumban az adott miivelet elvégzéséhez sziikséges
tevékenységek kovetkezetes sorozatat adhatjuk meg. A tevékenységekhez, a kivalasztott
sorrendmodelltd] fiiggden, kiilonbdzo paramétereknek kell értéket adnunk. Miutdn megtortént
az értékadas, a program egy tablazatban tarolja el a tevékenységelem rovid leirasat, sorszamat,
a hozza tartozo sorrendmodellt a paramétereivel és indexértékeivel egyiitt. Minden hozzéaadott
tevékenységhez kiilon-kiilon kiszdmolja a hozz4 tartoz6 idéértéket TMU-ban €s masodpercben
kifejezve, igy segitve a kiugro értékek felderitését a javitas céljabol, majd ezeket az értékeket
Osszesitve megadja a muvelethez tartoz6 1dot. Az igy kapott id6 lesz a szimulacioé soran az

objektum miiveleti ideje.

5.2. Az eszkoz mukodése

Ebben a fejezetben az el6z6 pontokban ismertetett egyedi objektum miikodését szeretném
bemutatni egy példan keresztiil. A példafeladatok kivalasztasandl arra torekedtem, hogy egy

egyszer(, konnyen érthetd, altalanos miivelet legyen.

1. tevékenység: Haromszor egymas utdn 0sszeszediink egy maréknyi csavaralatétet majd,

egyet-egyet rateszlink 6db csavarra, minden karnyujtasnyi tavolsagon beliil van.

Az eszkoztar anyagaramlas lapfiilérdl érhetjiik el a MOST elemzéshez hasznalhato objektumot.

Matenal Flaw | Resources | Information Flow | User Interface | Tools

Y S E b o B E S

PEEREED L e B "
SEE DG = () SR T B 4
SO R EED L v B UL

12. abra. Plant Simulation eszkoztar

Miutan a keretiinkon elhelyeztiik, dupla Kkattintdssal érhetjik el az objektum {6
parbeszédablakat.
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Mutat Sdgé

Név: | munkallomas j [Hibas [IBelépés lezérva

Cimke: | Szereld allomés |Tervezett v ["kiépés lezarva

BasicMOST Elemzés | Meghibisodasok | Kontroliok | Statisztka | Importsic |

Uj Szerkesztés Torlés

Tevékenység leirdsa Sorrendmodell RGy Gy TMU 1dé

(sszes 1d6: | 0.0000 Teljes Nézet |

~ Apply

13. abra. BasicMOST objektum f6 parbeszédablaka

Itt értelemszeriien kitoltjik a "Név”és a ”Cimke” mez6t. Majd az ”Uj” gombra kattintva a
felugrik a ,,Tevékenység hozzdadasa” ablak. A tevékenység szovegdobozaba irjuk az adott
feladat leirasat, majd kivalasztjuk a legordiild lista segitségével a hozz4 tartozé sorrendmodellt,
jelen esetben ez az altalanos mozdulatsorrend. Fontos megjegyeznem, hogy az objektumot a
MOST elemzésben nem jartas felhasznalok is konnyedén tudjak hasznalni, oly médon, hogy a
"segitség” gombra kattintva elérhetd egy sorrendmodell vélasztasban segité parbeszédablak,
melynek segitségével egy, legfeljebb két rovid, eldontendd kérdésre valaszolva a program
automatikusan kivalasztja a nekiink sziikséges sorrendmodellt.

Ezek a kérdések:

o A targyat kéziszerszamként hasznaljak?

e Atargyat egy elére meg nem hatarozott palyan mozgatjak a levegében?
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' Haromszor egymas utdn dsszeszed(

Sorrendmodell:

Altalénos mozdulat
Kotott mozdulat
Szerszamhasznalati mozdulat

¥

L

14. dbra. Az uj tevékenység hozzdaadasanak parbeszédablaka

A sorrendmodell kivalasztdsa utdn a tovabb gombra kattintva megjelenik a kivalasztott
modellhez tartoz6 parbeszédablak. Ezutan a megfelel6 paraméter értékeket kell kivalasztanunk
a legordiild listakbol, és ha sziikséges, be kell jeldlniink a részleges gyakorisdghoz tartozo
paramétereket, melyet a jobb oldali jelolonégyzetek segitségével tehetiink meg. A részleges
gyakorisag alatt az egyes paraméterek ismétlddését értjiik, jelen példanknal ez a ,tesz” fazis
paramétereinek bejeldlésével jar, hiszen 6 db csavarra kell alatétet helyezniink, igy ez a fazis 6-
szor ismétlddik meg, ezt a 6-os szorzot a “Részleges Gyakorisdg” mellett talalhatd
szovegdobozba kell beirnunk. A ,,Gyakorisag” mellett talalhatoba pedig 3-at kell irnunk, mivel

a példank szerint haromszor végezziik el teljes miiveletet.
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Mit tesz az operator, hogy 'eljusson’ a targyhoz (ABG) ?

Mozdulathossz: \ karnyGjtas v \

Testmozdulat: ‘._nem szikséges testmozdulat v_‘\

Ellendrzés megsz.: dsszeszed v

Mit tesz az operator, hogy a kivant helyre 'tegye’ (ABP) ?

Mozdulathossz: l—karnyﬁjtés v

|

Testmozdulat: \ nem szukséges testmozdulat vv‘

Elhelyezés: l_laza iﬂésztés v

|

Az operator 'visszatér' vagy 'szabadda tesz' a kezeit (A) ?

Mozdulathossz: ‘ nincs visszatérés V“‘

15. dbra. Az Altalanos mozdulatsorrend pdrbeszédablaka

Ha az 0sszes paraméternek valasztottunk értéket, akkor a “tovabb” gombra kattintva a f6
parbeszédablak fogad, melyben mar szdmszertisitett eredményeket lathatunk a példafeladatunk
iddsziikségletérdl, ellenkezd esetben a program figyelmezteti az elemz6t arra, hogy nincs
teljesen kitdltve a sorrendmodell, igy még inkdbb elkeriilhetévé valnak az esetleges
figyelmetlenségbdl fakadd hibak.  Azzal, hogy hozzdadtunk egy tevékenységet a

tablazatunkhoz, az objektumban lehetdségiink ad a “’szerkesztés” és a “Torlés” meniipont

hasznalatara. Ezek a gombok ires allapotban nem elérhetdek.
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Mutat Sugé

Név: ! munkaallomas ' [IHibas ["Belépés lezérva

Cimke: | Szerel allomés ’ ‘Tervezett Vi [ Ikilépés lezérva

BasicMOST Elemzés | Meghibsodasok | Kontroliok | Statisztika | Importalé |

(6| (s | we

Tevékenység leirdsa Sorrendmodell RGy Gy TMU
Héromszor egymas utn ... Altaldnos mozdulat 6 3 480

Osszes TMU: | 480 | Osszes Idé: | 17.2800 | Teljes Nézet |

Apply|

16. abra. Az objektum f6 parbeszédablaka az elso tevékenység hozzaadasa utan

2. tevékenység: Az operator megfogja a téle 3 Iépésre 1évd csavarbehajtét, majd
visszamegy €s megszorit vele 6db csavart. Miutan végzet a szerszamot a kdzelben 1évo

asztalra helyezi.
A kovetkez6 tevékenység hozzaadasat ismét az ,,Uj” gombra kattintva tehetjikk meg. Ahogy

az a tevékenység leirdsabol is latszik, a szerszamhaszndalati sorrendmodellt kell

alkalmaznunk.
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[ Az operator megfogja a tdle 3 Iépésl

Mit tesz az operator, hogy ‘eljusson’ a szerszdmhoz (ABG) ?

RF
Mozdulathossz: ; - v \ O
Testmozdulat: "L- v ’ O
Ellendrzés megsz.: ; = bt l O

Mozdulathossz: [ - v ’ O
Testmozdulat: - vl O
Elhelyezés: [ - v ’ O

Hogyan hasznélja az eszkdzt az operator (FLCSMR or T) ?

Eszkozhaszn.: | —— v\ O

Mit tesz az operétor, hogy a helyére tegye (ABP) ?
Mozdulathossz: i- v ’ O

Testmozdulat:

L
Az operator 'visszatér' (A) ?

Elhelyezés:

Szerszamhasznalati mozdu v

Mozdulathossz: [-

Altalédnos mozdulat
Kotott mozdulat

Részleges Gyakorisdg: | 1 \

= G| e ] e

17. abra. A 2. tevékenység hozzaadasanak parbeszédablakai

A ,Szerkesztés” gomb lenyomasaval lehetdségiink van modositasokat végrehajtani a

kivalasztott tevékenységben, megvaltoztathatjuk a hozza tartozé sorrendmodellt, atirhatjuk a

paraméter értékeit. Ezen funkcié megfelel6 miikddéséhez, az objektumnak képesnek kell lennie

a kijeldlt sorhoz tartoz6 valtozok visszaadasara, majd a kiilonféle valtoztatasok kezelésére.

Amennyiben részletesebb leirdst szeretnénk kapni az altalunk beirt tevékenységekrdl, a "Teljes

Nézet" opciot hasznalhatjuk.
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Tevékenység leirdsa Sorrendmodell Paraméterek

Héromszor egymas utén dsszeszediink egy marékny Altalanos mozdulat Al BOG3 A1 BOPL AQ
masodik tevékenység Katdtt mozdulat Al B6 G1 M1 X0 10 AD
harmadik tevékenység Altalanos mozdulat &1 B0 G1 A1BOP1 A0
harmadik tevékenység Szerszamhasznalatimozd A3 BOG1 A1 BOPO FjT3 A1 BOP1 AD

18. dbra. A teljes nézetrdl késziilt képernydkép

A "Teljes Nézet" {0 eldnye, a tobb tevékenységbdl allo miiveleteknél mutatkozik meg igazan,
mert ilyenkor, ez a nézet jobb atlathatdsagot biztosit, ezen feliil egy uj oszloppal is bdviil a
tablazatunk, melyben a tevékenységhez tartozd paraméterek €s a hozzajuk tartoz6 indexértékek

sorozata lathato.
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6. Osszefoglalé

A szamitdgépesitett, szimulacios szoftverben alkalmazhato, munkamérési rendszer egy jelentds
fejlesztés lehet az ipari feladatok terén. A dolgozatomban bemutatott sajat készitésti eszkoz
lehetdvé teszi az elemzd szamara, hogy informacidkat vigyen be, konnyen moédositsa, frissitse
az elemzéseket ¢és ,,mi lenne, ha...” kimutatasokat készitsen. A standard munkafolyamat
elkészitésének és fenntartdsanak ideje szamitogépes segitséggel jelentésen kevesebb, mint a
kézi megoldas esetében. Tovabba a bemutatott alkalmazas lehetdvé teszi az elemzd szamara,
hogy szdmon tartsa az adott munkahely miiveleteit és az azokhoz tartozé standardokat, mint
eredményt, felhaszndlva ezeket a folyamatok tovabbi fejlesztésének céljabol. A létrehozott
objektum a felhasznalt mozdulatelemzési modszer minden elényét kihaszndlva, egy széles

korben alkalmazhat6 eszkdz a folyamat szimulaciok készitése és azok optimalizacidja soran.
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