Proucavanje meduzavisnosti
pokreta

Razmera: 1:10



Radni sto

Razmera: 1:10

Raspored opreme na radnom mestu



Metod rada

Metod rada (organizacioni metod rada OM)
pri izvodenju operacije na radnom mestu
je organizacioni postupak

obavljanja odredenog skupa aktivnosti
(zahvata / pokreta)

u oblasti delatnosti ljudskog rada,

koje se uvek na isti nacin obavlja

sa ciljem izvrSenja nekog zadatka (operacije).

OM je uslovljen:

» Rasporedom objekata na radnom mestu
» Redosledom izvodenja zahvata / pokreta
» MeduzavisnoScu izvodenja zahvata / pokreta



ProuCavanje metoda rada

ProucCavanje metoda rada (POM)

je proces istrazivanja

postojecih i buducih metoda rada

| projektovanja optimalnih metoda rada,

u kome se reSava problem organizacije rada
pri izvodenju operacije ha radnom mestu.
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Ciljevi POM su:
= povecanje produktivnosti rada
» poboljSanje humanizacije u radu

Ciljevi POM se ostvaruiju:
» racionalizacijom metoda rada i
= koris¢enjem dobijenih podataka
za planiranje, kontrolu i unapredivanje



Metod proucavanja metoda rada (MPOM)

pri izvodenju operacije na radnom mestu

je slozen proces

u kome se sistematski, smisljeno i planski postupa pri radu
radi ostvarivanja postavljenog cilja,

koji se meri unapred definisanim kriterijumima,

a realizuje u okviru datih ogranicenja.

Njegova primena zahteva upotrebu pojedinacnih metoda iz
oblasti prouCavanja organizacionih metoda:

= modela,

= konca,

= hodograma,

= pokretograma, ...

i raznih posebnih metoda istrazivanja:
posmatranje, merenje, eksperiment, uporedivanje, indukcija,
dedukcija, analiza, sinteza, ...,

pri Eemu je osnovna filozofska orijentacija u istrazivanju
materijalisticka.
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Faze metoda POM:

Izbor pravca prouc¢avanja OM rada

Snimanje postojeéeg stanja OM rada

Analiza postojeéeg stanja OM rada
Projektovanje optimalnog OM rada

Obuka radnika za primenu optimalnog OM rada
Primena OM rada

Kontrola primene rezultata prou¢avanja rada



Pitalice i pravila za prouCavanje rasporeda opreme i komandi

Pitanja za Sredstvo/ Predmet Mesto
Postojece stanje Cime se radi? Gde se nalazi?
Razlog Zasto se to koristi? Zbog Gega se tu nalazi?
Moguqe Cime bi se moglo raditi? Gde bi se moglo nalaziti?
alternative
|zbor alternativa Cime bi trebalo raditi? Gde bi trebalo da se nalazi?

Pravila
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. Radno mesto treba da ima optimalnu povrsinu i zapreminu.
. Radni uslovi treba da odgovaraju standardima.
. Oprema treba da omoguci rad u stojecem ili sede¢em polozaju

(po slobodnom izboru radnika).

. Delovi opreme kojima radnik rukuje (ru¢ice, komande,...) treba da imaju

standardni oblik i optimalan polozaj u odnosu na radnika.

. Oprema (alat) treba da stoji u onoj optimalnoj zoni koja je odabrana prema

ucestalosti rukovanja.

. Oprema za smestaj predmeta rada (pre i posle obrade) treba da bude

snabdevena standardnim gravitacionim dodavacima, koji se nalaze u
otimalnom poloZaju u odnosu na radnika i mesta punjenja.

. Raspored opreme treba da omoguci optimalan redosled zahvata i pokreta

u operaciji.

. Raspored opreme za snabdevanje radnog mesta (donosenje i odnoSenje

materijala, alata, dokumentacije,...) treba da je optimalan u odnosu na
radnika i transportne staze.

Nacin
poboljsavanja
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. Eliminisati nepotrebnu opremu.

. Rekonstruisati opremu koja ne odgovara nameni.
. Nabaviti novu opremu koja je potrebna.

. Ocistiti i oznaciti radno mesto.

. Rasporediti opremu na odgovarajuci nacin.

. Odrzavati radno mesto €isto i uredno.

Cilj
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UKOLIKO SE:

. Smanjuje povrsina i zapremina radnog mesta.
. Povecéava produktivnost.

. Poboljsava humanizacija.

. Smanjuje sadrzaj rada.

. Snizavaju troskovi.




Pitalice i pravila za prouCavanje redosleda i meduzavisnosti pokreta

Pitanja za Svrha Nagéin Tok
Postojece stanje Sta se radi? Kako se radi? Kada se radi?
" . Zbog Cega se Zbog Cega se
?
Razlog Zasto se to radi? tako radi 2 tada radi?
Moguce Sta bi se moglo | Kako bi se moglo | Kada bi se moglo
alternative eliminisati? raditi? raditi?
g Sta bi trebalo Kako bi trebalo Kada bi trebalo
|zbor alternativa ||~ iinisati? raditi? da se radi?

Pravila

Nacin
poboljSavanja

. Kad god je moguce eliminisati pokret.

. Kad god je moguce spoijiti pokret sa prethodnim ili narednim.

. Kad god je moguce raditi skup pokreta na viSe delova istovremeno.
. Kad god je moguce osloboditi ruke a pokrete izvr§avati nogama.

. Promeniti redosled pokreta kad god to dovodi do efikasnijeg rada,
smanjenog napora, skraéenja vremena.

6. Opterecene pokrete treba da izvr§avaju oni delovi tela Cije karakteristike
optimalno odgovaraju.

7. Redosled pokreta ruku treba tako projektovati da budu istovremeni,
simetri¢ni i suprotnosmerni, prirodni, ritmi¢ni automatski i
uobicajeni - priviknuti.

8. Pokreti ruku treba da budu istovremeni, simetri¢ni i suprotnog smera.

9. Dva ili viSe delova tela treba da obavljaju sli¢ne, razliCite, ali uzajamno
kombinovane - simultane pokrete.

10. Prvi pokret (kod ponavljanja operacije) treba da zapoéne u nastavku
zadnjeg pokreta a da se ovaj ne ponavlja.
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. Ispitati moguénost da se eliminiSe deo.

. Ispitati moguénost da se eliminiSe operacija.
. Ispitati moguénost da se eliminiSe zahvat.

. Eliminisati pokret.

. Spoijiti vise pokreta.

. Sinhronizovati pokrete.

. Promeniti tok obavljanja pokreta.
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RACIONALIZOVATI RASPORED OPREME | KOMANDI NA
RADNOM MESTU

Cilj

UKOLIKO SE:

1. Skracéuje potrebno vreme za operaciju.
2. Povecéava produktivnost.

3. PoboljSava humanizacija.

4. Smanjuje sadrzaj rada.

5. Snizavaju troSkovi.




Karta pokretograma

Pogon Radionica za montazu Snimac: D.S. Studija: | P-XIlI-1
Tok: rada / materijala Datum: 19.6.97 Strana: 3| Od: 7
:g?:cue: Pakovanje pet vodootpornih Rekapitulacija
flomastera u plasticnu omotnicu mw PS NS | Ays MNns
Alat / pribor | = N 1 14
Uslovirada | Normalni radionicki
Radnik P.Z
Pocetni pokret| LR: ¢eka, DR: poseze ka PK
Zavr$ni pokret| LR: u zonu montaze, DR: ¢eka
Ans = NS - PS TNs = D 100 %
Radni sto

Klupa

Razmera: 1:10
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Karta pokreta

Pocetni pokret | LR: Ceka, DR: poseze ka PK

Zavrsni pokret | LR: u zonu montaze, DR: ¢eka

Pogon: Radionica za montazu Snimag: D. S. Studija: [P-XIlI-1
Tok: rada / materijala Datum: 19.6.97 Strana: 3| Od: 7
OOPZ';dJ.e: Pakovanje pet vodootpornih Rekapitulacija
flomastera u plastiénu omotnicu [ SP° [0 ps | NS | Ay Nns
Alat / pribor | = N 1 56
Uslovirada [ Normalni radionicki
Radnik P.Z

Postojece / Newe stanje

Ang = NS - PS

(SRS
7S

MNs =

*100 [%)]

RB | Opis pokreta leve ruke [ ! ] simbol f1 1 kimbol [ I 1 Opis pokreta desne ruke |RB
ceka a plasticnoj omotnicl-
T K ) T Ka plasticnoj TICFPR | 1
2 ceka . T . hvata PK 2
3 ceka [ T » prenosi PK do leve ruke | 3
Z prinvata 1 otvara PK ® T [ predaje 1 otvara PK Z
5 ceka, drzeci PK B ° g poseze ka flomasteru 5
6 ceka, drzeci PK P ° ) hvata flomaster 6
7 ceka, drzeci PK P ° » prenosi flomaster do PK [ 7
8 pridrzava PK ? 5 ) postavija flomaster u PK | 8
9 Zatvara PK ) T ) Zatvara PK 9
TO [prenosi PK U Kutiju za gotove » T [ ceka T0
TT postavija PK U KK ) T ) ceka TT
TZ [ vraca u zonu montaze | ) ceka T2
URUPNO! 28 00 28




Radni sto

Dodavac - presek

Alat za drzanje .
omotnica CR | PL %

Razmera nije data



L2 . Karta pokreta
Pogon: Radionica za montazu Snimac: D.S. Studija: [P-XII-1
Tok: rada / materijala Datum: 19.6.97 Strana: 3| Od: 7
OOPZ';dJ.e: Pakovanje pet vodootpornih Rekapitulacija
- 5 Opis  [Jedinica
flomastera u plasti¢nu omotnicu |, Jisine | mere | PS NS [ Ans | TMns
Alat / pribor | = N 1 56 27 -29 |151%
Uslovirada | Normalni radionicki
Radnik P.Z.
Pocetni pokret | LR: ¢eka, DR: poseze ka PK
Zavrsni pokret | LR: u zonu montaze, DR: ¢eka
Peostejeée / Novo stanje Ang = NS - PS NNs = o100 1
K | . t k. I K
RB | Opis pokreta leve ruke [ simbol 1] imbol [ Opis pokreta desne ruke |RB
T [ Ka plasticno) omotnicl-PK .5 T .5 Ka plasticnoj omotnici-PK [ 1
2 hvata PK . T . hvata PK 2
3 donosi PK do alata » T » donosi PK do alata 3
) postavija PKu alat ) T ) postavija PK u alat )
5 poseze ka flomasteru | ° » poseze ka flomasteru )
¢ hvata flomaster ) 5 ) hvata flomaster 6
7| prenosi flomaster do PK » 5 » prenosi flomaster do PK [ 7
8 | postavija flomaster u PK ) 5 ) postavija flomaster u PK | 8
9 Zatvara PK [ T ) Zatvara PK 9
10 | hvata | podize PK'iz alata . 1 . podize PK 1z alata 10
TT ISpusta PK U oluk [ T ) 1sSpusta PK U oluk 1T
21 27

UKUPNO!

N
<~




