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Lektor : Jan Frinta

Prednaska : Princip pouziti metod predem urcéenych éast — MTM -1 (inovovana ¢ast).

Problematika se dotyka vyznamné projektovani resp. Racionalizace prace. Védecky Ize formou
cilenych zasahu vyluGovat napf. Zbyte€né pracovni sekvence (sledy elementarnich pohyb() a tak docilit
vyss§ich pracovnich vykonu za stejné ,ne-li pfi niz8i namaze. MySleno fyzické (napF. Tlaky ,pfemisténi), ale
také mentalni (umisténi, kontrola pomoci o¢i).

Vyuziti zakladni metody MTM-1pro stanoveni a zpfesnéni normativli prace a obsluhy zafizeni je velmi
vyznamné.

Princip elementarnich pohyb( vede jednak k provadéni racionalnich Gprav pracovisté jeho organizace,
pouzivani modernich technologii a postupl ,vybéru vhodnych pracovnich pomucek . V téchto Gvahach
bych nemél zapomenout na provéfeni technologi¢nosti konstrukce jednotlivych komponentd vyrobku
(tolerance ,nabéhy , polohova soumérnost a dalsi).

Metoda MTM -1 ( Methods — Time Measurement) a jeji praktické pouZiti.

Nazev Methods — Time — Measurement vyjadfuje v prekladu ,Metoda ¢asového méreni“. Volnéji pfelozeno
—,metoda pfedem uréenych(stanovenych) ¢asu.

Metoda MTM -1 je definovana jako postup, ktery rozklada kaZdou manudlni operaci na zakladni
elementami pohyby (mikropohyby) potfebné na vykonani prace a kazdému pohybu pfidéluje dopfedu
uréitou dasovou hodnotu, ktera je vymezena povahou pohybu a podminkan1i za nichZ se vykonava. Je
nutno zdUrazniit, Ze délky ¢asu byly uréovany z nescetnych filmovych zaznamu konkrétnich mikropohybu.

Metoda

Vyvinované systémy ,mikronormativi pohybu“ vétSinou navazuji na principy biologického pohybu
formulované Gilbrethem (tzv. Therbligy). Vlastni vyvojové prace se postupné zaméfovaly na rozbory
pracovnich operaci s cilem stanoveni optimalniho €asu pro jejich jednotlivé elementarni slozky pomoci
,hormativi ¢asl“.

Metoda MTM, jako jeden ze systém( normativil ¢asovych pohybl, ma slouzit pfedevs§im jako pomucka
pfi tvorbé vhodnych pracovnich metod. To znamena, Ze se aplikuje pfi analyze pracovnich metod jako
kritérium hodnoceni rozliénych variant vykonavani urcité prace, tj. Na ekonomické posuzovani rtiznych
pracovnich metod, na vymezeni optimalnich pracovnich metod a jejich objektivniho ¢asu. Pfitom se
vychazi z klasickych pravidel védeckého fizeni a organizace prace, jako je: odstranéni zby1ecnych
pohybu; odstranéni €asové narocnych pohybu; vyuzivani ekonomie pohybu; zlepSovani pracovnich
podminek; Uspora vydeje energie pracovnikl zjednodusenim prace apod.

ZAKLADNI PRINCIPY MTM.

I. Zakladni definované elementarni pohyby (mikropohyby) se oznaduiji pfislusnou symbolikou.
2. Normativy €asu. Pro dil€i elementarni pohyby, v€etné proménnych faktoru

vzdalenosti, zpUsob uchopeni, hmotnostni pfidavek aj.), jsou tabelovany.
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3. Casova jednotka je tzv. 1 TMU (Time Measurement — Unit) a pfedstavuje 0,00001 (jednu stotisicinu
hodiny).
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Prepocet jednotek TMU na sekundy , minuty a hodiny.

T™MU sekundy (s) | minuty (min) | hodiny (h)
1 0,036 0,0086 0,00001
27,8 1 . E
1666,7 - 1 -
100000 - - 1

4. Kategorie tfidéni zakladnich elementarnich pohybd :
( Nazev pohybu je oznacen vekkymi pismeny a v zavorce puvodnim anglickym nazvem).

5. Prehled &asovych hodnot MTM -1 pro vybrané elementarni pohyby SAHNOUT (R, Reach),
UCHOPIT (G, Grasp), PREMISTIT (M, Move), PUSTIT (R, Release), UMISTIT (P,Position),
ODDELIT (D, Disengage), OBRATIT (T, Turn), (O)TOCIT (C, Crank), TLACIT (AP,Apply Pressure),
ZRAKOVE FUNKCE (ET, Eye Travel (sledovat) , EF, Eye Fokus (zaostfit) ), POHYB NOHOU A
TELA - uvadim podrobnéji i anglické nazvy v jednotlivych tabulkach ,viz. pfedesla tabulka.

V soustavé tabulek MTM -1 jsou uvedeny dil&i tabulky s €asovymi hodnotami mikropohyb0 a pfipadné
specialni pouziti je tfeba ziskat v autorizovaném Skoleni! Bez této vyuky nelze zodpovédné véfit rozbordm
a stanovenym sekvencim pohybl neSkoleného pracovnika ! Toto tvrzeni je sice ,silné, kafe pro internetové
a podobné vzdélavaci kurzy .

V tabulkach se pouziva specialné definovanych vypoctl pro asové slozky napf. Statické a dynamické
pfirazky vlivu vahy pfi pfemistovani bfemene. Je tfeba kolikrat uvazovat asistenci téla (kolikrat je
nevhodna) napf. Pfi sahnuti (R 50 B B2).

Pfipominam , Ze v nékterych pfipadech je tfeba pouzit extrapolace ¢asovych hodnot spiSe nez interpolace.

SAHNOUT (R) , éasové hodnoty pro rlizné vzdalenosti a rozhodujici pfipady dle legendy :A ,B, C, D, E.
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Dréha TMU .
em) [4 | B [CaD| E s
Do 2 2,0 2,0 2,0 2,0

6 4.5 4,5 6,5 4.4 Zakladni pohyb sahnout se mize provést rukou nebo
10 6.1 6.8 6.8 6,8 jednotlivymi prsty. Draha pohybu je méfena z bodu
12 654 74 3.1 73 vychozi polohy do bodu cilové konecné polohy za
1'6' 7'1 8~8 ld 3 8.2 uelem doséhnout uréené polohy.
20 7,8 1100 | 114 9.2 Legenda:
22 8.1 10,5 | 11,9 9,7
26 88 | 11,7 15,0 10,7 | A Sahnout po predmétu na uréitém misté, anebo po
30 9,5 | 12,8 | 15,1 117 pfedmétu v druhé ruce.
35 10,4 | 14,2 155 12,9 | B Séhnout po jednotlivé lezicim pfedmétu, jehoz
40 11,3 | 15,6 16,8 14,1 poloha se muze pfipad od pfipadu odlidovat (napf.
45 12,1 | 17,0 | 18,2 15.3 sahnout po volné polozeném nz%u‘ad?_).
50 13.0 | 18.4 19.6 165 | € Séhnout po pfedmélu‘ ve skupiné jinych predmétl
55 13'9 19.8 20.9 17.8 (napf. sahnout po matici v zasobniku). ‘

? y ; oh e : D Sahnout po velmi malém nebo tézko uchopitelném
60 14,7 | 21,2 e ; 19,0 predmétu (napf. sahnuti po jednotlivé jehle).
70 16,5 | 24.1 25,0 | 214 E Sahnout (reflexné) na neuré¢ité misto tak, aby se
75 17.3 | 25,5 | 26,4 22,6 zachovala rovnovaha (napf. pritazeni pazi k té€lu do
80 18,2 | 26,9 | 27,7 23,9 vychozi polohy po ukonéeni pracovniho tkonu).

UCHOPIT (G ), Casoveé hodnoty pro specifické pfipady ziskani kontroly nad pfedmétem ,nebo pro kontakt
s nim. Zalezi na velikosti pfedmétu, jeho poloze, dale mnoZstvi pfi vybéru ,podminkach pfi uchopeni
(podlozka) a mnoho dalSich specifik. Za€ina dotykem prstd s moznosti pfehmatnuti (G2), resp.napf.

T90S,béhem vétSinou premisténi M xx X.

Symbol | TMU Popis
Gl Jednoduché uchopeni sevienim prsti.
Jednotlivy, snadno uchopitelny predmét.
G1A 2,0 Tvar, velikost a vlastnosti pfedmétu neztéZuji jeho uchopeni.
Podminkou je, ze dvé délky nebo primér pfedmétu je vétsi neZ 3 mm.
Velmi maly nebo plochy pfedmét, lezici na ploché roving.
G1B 3,5 Podminkou je, Ze rozméry: délky hran, vyska nebo primér pfedmétu,
mohou byt nejvyse 3 mm.
Pfehmatnuti pfedmétu v jedné ruce.
G2 5,6 Pohyb se vyskytuje pfi prehmatu predmétu prsty pro jistéjsi uchop,
aniZ by se nad pfedmétem ztratila kontrola.
Prebirani predmétu do druhé ruky.
G3 5,6 Pohyb spociva v tom, Ze jedna ruka pfebira kontrolu nad pfedmétem,
zatim co druh4 ruka kontrolu nad pfedmétem odevzdava.
Vybérové uchopeni.
G4 Kritériem je pfi daném zplisobu uchopeni rozmér pfedmétu.
G4A 73 Rozmér: > 25 x 25 x 25 mm
G4B 9,1 < 25x25x25 mm
G4C 12,9 < 6x 6x 6 mm
Pfedmét je zamichany mezi jinymi a musi se vyhleddvat dotykem.
G5 0,0 Uchopeni dotykem nevyzaduje zadny €as.

PREMISTIT ( M) ,éasové hodnody pohybu véetné tabulky korekce na vahu. Je tfeba uvaZzovat zvlast
premisténi po desce , vzduchem pomoci jedné ruky ,respektive za sou€innosti dvou rukou! Plati také
obdobné poméry pro stanoveni drahy pohybu. Korekéni hmotnostni faktor ma dvoji vyznam na ¢asovou
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hodnotu. Dynamicky faktor (Dc) prodluzuje pochopitelné tabulkovy ¢as ! Staticky faktor (Sc) vyjadfuje
staticky uc¢inek na svaly a to na zacatku pfemistovani pfedmétu, ktery se pfipocitava k ¢asu zakladnimu.

Vtabulce je Sc udavan v TMU , Dc je v podstaté vahovy koeficient, kterym nasobime zakladni ¢as.

TMU Hmotnostni korekce
Draha Hmotnost Sc Dc Popis
(cm) A B € (kg) TMU faktor
Do 2 2,0 2,0 2,0 1 0 1,00 | A Piemistit
6 4,1 5,0 5.8 | predmét do
10 6,0 6,8 7,9 2 1,6 | 1,04 druhé ruky,
12 6,9 7,7 8,8 | anebo k pevné
16 8.3 9,2 10,5 4 28 | 1,07 zarazce.
20 9,6 10,5 11,7
24 10,8 11,8 13,0 6 4.3 1,12 | B Pfemistit
28 12,1 12,8 14,4 predmét na
30 12,7 13,3 15,1 8 5.8 1,17 priblizné anebo
35 14,3 14,5 16,8 neurcité misto.
40 15,8 15,6 16,8 10 73 1,22
45 17,4 16,8 20,1 C Premistit
50 19,0 18,0 21,8 14 10,4 1,32 predmét na
55 20,5 19,2 23,5 presné misto.
60 22:1 20,4 252 18 13,4 1,41
65 23,6 21,6 26,9 o
70 25,2 22,8 28,6 20 14,9 1,46
75 26,7 24,0 30,5
80 28.3 25,2 32,0 22 16,4 1,51

PUSTIT (RL), ¢asové hodnoty pohybu RL 1, RL 2 . Dulezity pohyb z hlediska tzv. zakon&eni sekvence

pohybu , mize jeSté nasledovat pohyb R — E (pohyb do vychozi polohy).

\
Symbol | TMU Popis
5 Rozevieni prstd k uvolnéni
RL 1 2.0 predmétu.
, Pterudeni dotyku s pfedmétem.
RL 2 0.0 Ztréata kontroly nad pfedmétem

UMISTIT (P) ,8asové hodnoty pohybu dle stupné licovani a soumérnosti spojeni. Jeden z nejslozitgjsich a
Casove nejnarocnésjsi pohyb, s ohledem na prvek manipulace pfi aplikaci pohybu. Pohyb maze byt
podnétem k prové feni technologi¢nosti konstrukce .

B

EDUCATION COMPANY
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Stuperi . TMU .
licovani |Symetri¢nost E D Popis
S 5,6 11,2
P1 SS 9,1 14,7 | Ttida stupng licovéni (podle MTM):
NS 10,4 16,0
P1 - neni potfebny Z4dny tlak na spojeni
P2 S 16,2 21,8 soucastek (volné uloZeni).
SS 197 1253 | P2. je potiebny lehky tlak prsty & ruky.
NS 21,0 26,6 P3 - na zasunuti je potieba silny tlak.
S 43,0 48,6 o3
P3 S 46.5 521 Soumérnost spojeni (podle MTM):
S - symetrické
SS - polosymetrické (spojovani mozné ve
Umisténi nad 25 mm je pohyb pfemist'ovani. dvou rozli¢nych polohach ve sméru
- osy).
Mﬂﬂ_ﬁ&g NS - nesymetrické. Spojeni lze provést jen
E - leh).ca jednim zplisobem.
D - slozita (obtizna) — ptedméty ploché a
kluzké; t&7ké; nedostatek mista na
uchopeni pfedmétu apod.

ODDELIT (D) ,&asové hodnoty pro prvek polohy , véetn& uréeného stupné& manipulace .

Stupen TMU Popis
licovani E D
1 4,0 5,7 Zpétny pohyb oddéleni (cm) pro stuperi licovani:
2 75 11,8 1. do 4cm
3 22,9 34,7 2. 4 - 12cm
Manipulace: E - lehkd 3. 12 - 30cm
D - obtiZna (slozita)

OBRATIT (T) ,8asové hodnoty pro pohyb ,kde Ize mozno uvaZovat odpor uvazovaného predmétu.

Uhel o T™u_ ] Popis
() | s M [ L
30 2.8 44 ]i 8.4 Pfi manipulaci se ruka ota¢i okolo podélné osy
45 35 | 55 | 105 predlokti (°).
60 41 | 65 | 123
75 48 | 75 | 144 | Hmotnosti manipulovaného predmétu:
90 54 | 85 | 162
105 61 | 96 | 183 S = do 1kg
120 68 | 10,6 20,4 M 1- Skg
— 135 | 74 | 11,6 | 222 | L - 5-16 kg
150 81 | 127 | 243
165 87 | 437 | 261
180 94 | 148 28,2
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TOCIT (C),
nnnnane
éas .n-z | ; \ _“1._—’ T
otiZky |8,3|92 1’30 10, "i"‘ 411,912
v mu ] | L

[Cu\ za uwI" ni ¢

i3

TLACIT (AP), 8asové hodnoty za silové plisobeni na na predmét. Pohyb zagina plisobenim sily &asti téla a
kon¢i zastavenim pUsobeni sily (napf. uvolnéni matice kli€em). Definovany jsou tabelarné pfipady AP A,
resp. AP B .)

Symbol T} TMU ‘[ Popis
AP A | 10,6 | Jednostranné vyvijeny tlak libovolnou &asti téla na

| B Jiﬁl_bx/pL_Cﬂ}:?Q\L&(E&,E&igmr()l\ nad predmétem.
AP B 16,2 Tlak prstl proti sobg.

FUNKCE ZRAKU (E), ¢asové hodnoty pro pfemisténi zraku (ET) , resp. Zaostfeni a pozorovani.

Definovany jsou rozmérové podminky pro funkci zraku ( ne viak svételné).

Symbol TMU | Popis
EF | 47 3 _1 Sledovat zrakem, ‘anebo premisténi pqﬁhrlg(‘ig B
ET T/D 1 152 x T/D l Pti pohy bu odi: T — vzdélenosti mezi body (cm)
‘n ax. 20,0 | D - vzdalenosti od o&i (cm)

POHYBY NOHOU A TELA (Foot, Leg, Body , Walk , Knees ).

Zakladni Symbol Draha T™U Popis
pohyb
Pohyb FM 10 cm 8,5 bez tlaku
chodidla EMP 10 cm 19,1 s tlakem
Pohyb nohy LM | 15 cm | 7,1 na 1 nohu
] | za kazdy dali cm 0,5
Ukrok stranou | SS — 1 30 - 60 cm | 17,0-20,0 | na 1 nohu =)
SS-2 0 - 60 cm 34,0 “
Otoceni trupu | TM — 1 45°- 90° 18,6 pomoci jedné nohy
™ -2 37,2 pomoci obou noh
Predklonéni B 29,0
Sehnuti S 29,0
{’zpﬁ'mem’ As ) 31,9
Klek KOK 29,0 na | koleno
3 KBK 69,4 | na obé kolena
Sednout SIT 34,7
Vstat STD 434
Chze W-P za 1 krok 15,0 bez prekazky
W -PO za 1 krok 17,0 s prekazkou
|W-M za 1 metr 17,4 | bez prekazek
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Po prostudovani celkem spolehlivé a rychle pomuze tabulka k orientaci feSeni sou€asnych pohybu.

Samozfejmeé tabulka neni dogma a feSeni mizeme najit také v uziti pripravk( .Dualezitym principem je
moznost pracovni ¢innosti po tzv. zau€eni. To je doba ,kdy pracovnik nabude potfebnych pracovnich

navyku a osvoji si metodu prace.

T = snadné se viemi pohyby vyjma Da T, vyZaduje-li
se kontrola

AP = pfihiddnout ke kaidému pFipadu zvldid
P3 = vidy obtiiné

D == obtiind pro viechny stupnd licovénl, je-Ii nutné opatrnost
pfi manipulaci

D3 = vidy obtiiné
RL = viidy snadné

R 4 | G P =D
sihnout pFamistit uchopit umistit | oddélic
I | =7
Al ! GI1A] o1 | p1ss | PINS
g|8|c.0|ABml B | C |G | cie| G4 | pis | pye’ | Pass [o1| p2 Ftiond Fobyb
. \ { 63 | | P2NS
h_'l—‘? PRATES ¢ o ke M T A e B | N ) 2%
| | (wlolw|olw|ojwl|o wlojw|o|€E|piE|D|E|D| |E|D
L_ 5% x | X ! [ X [x!x A E
T (o B v e Il P o el o g o 5 7, %4 I o ] P B ey R
1 v N/ a5 | N\
‘__ o) M O _i_.{ oS g;- = >\; ia o Jes s I gl! ) 8 sdhnout
[IXxsxmme| " |xssssssessxns co
R | | ! [ |x|x A, Bm =
— = — |~ — === == b e e
I 4 4 4 3 Y S 0
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Pohyky nsuvedeond v tabulce: — ot D ;
D2 odddlit

€ = snadnd manipulace
D = obtiznd manipulece
W = uvnit? zorného pole

O = vné zorného pole
Normdinl zorné pole == kruh © 10 cm,
vzddlenost od off 4@ cm
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