i

R e
i T (U
e ¢ W,,:.“.,.uw. |
-wv. oty et E{L i
B bt
g
*

A .
X . ?
1) e

it
!
i

e
o
‘t

fEhigs
A0
e

.
)

{}

,Jw“
WA B A
:..

W

W 4~.

t w‘.
Hiiale s
:.."aﬂ“mm.v_. t

it
i

el

0

S

St

f i
.m% i

R y
s
it AR BRI
il Mv RN
a«vw.v { .ﬁ.i
O
it {
SHHY

Tt

o5
ST

i

nwﬁ. _..
sl m..mmm
i

.



YILDIZ UGNIVERSITES!

SOSYAL BILIMLER ENSTITUSO

ISGOREN VERIMINI ARTTIRMA
METODLARINDAN MTM VE UAS "IN

INCELENMESI

ISLETME YONETIMI
YUKSEK LISANS BITIRME TEZ1

BAHADIR POYRAZ

ISTANBUL 1992



YILDIZ TEKNIK UNIVERSITESI
KUTUPHANE DOKUMANTASYON
DAIRE BASKANLIGI

R 363

Kot TR ATty Tt
Alindig) Yer  :.. Sosyal Bilm.Znst. |
i
Tarih ST W T N
Fatura R L e e R R T
Fiyati b SRR T
Ayniyat No == 5, SURESWRES T o
Kayit No R SRS
| heemei e TR AR St SO ANt N
i
5 . :“

* v.1.0.

KOTOPHANE DUK. DAL BASKANLIGI



49675/

YILDIZ UNIVERSITESI

SOSYAL BILIMLER ENSTITUSO

1SGOREN VERIMINI ARTTIRMA
METODLARINDAN MTM VE UAS'IN

INCELENMES1

KOTUPHANE DUK. DAL BASKANLIGI
Y

ISLETME YONETI1IMI1
YUKSEK L1SANS BITIRME TEZ1

BAHADIR POYRAZ

TEZ DANISMANI:PROF.DR. ILKER BIRDAL

ISTANBUL 1992



I¢cindekiler

LE T A S IR P et o L e DI S S 1
I.KISIM
1.0 Tanin VO ARBBCIAY: i : svihsi vl onts S s s 55 3
1.2 MTM Metodunun Tarihi Gelisimi............ 3
IT.KISIM
2.1 Hareket Ekonomisi Prensipleri............ 5
2.2 Metod Gelistirme Calismalarinda
IZienEoek Yol .. ... .. v an. bav e et e i
2.3 MIM Temel Hareketlerl). ... rvaitnisiioa 19
2.3 - LTI . v S RO RS~ bl AN 13
R R LT R e e e S S (e g 18
20 RPN - . .ot v B B TS Sk 18
o. 0 aaaetarmek/G8tiUrmek. . . akiv . iei et awe 19
e T ARG R e R R R e S R S i 25
2.4 UAS Metodu ile Zaman Tespiti............. 33
e 2.1 Almak ve Yerlestirmek. ... .i.vvveieve. 31
S 8 NGB E N PMBIC. o ... g B S B bR 34
2.4.3 Yardmmc: Arvap Kallenmak. .. .ciscaiv. aii 35
2. 4.4 CRINBEITNAE. . . . s ipit ittt 29i% 36
2.4.5 Harsket Coavpitilori. . ... iclevivivid.an 36
2. 9.6 Vilcut-HarekebBlerl . . ... ... civasoin 37
. 4.7 VistUed KobbEal. .. . ... :vovovesviaisiii 38
2.5 Onceden Belirlenen Zaman Hesabi.......... 39
Oroelk- 1. i S SR s e L e bt i A 41
Qrnmle 2. . e it s N e s S e s 42
Grndle 3. . e s R R S e e s R 43
2.6 MTM ve UAS Metodunun Yapilmasa
ve-RKontrellli cvre o s et i mh s e 45
2.6.1 MTM ve UAS Metodunun Yapilmasi....... 45
ACEElsmall OPFBBR et o i i s e o3 52
2.6.2 MTM ve UAS Metodunun DOZrulugu....... 55
ITII.KISIM
Sl-Uvgunlanmas - Prode . o s siin st o ona 58
S UERIanmIE Drod® 2. . . i b vty iR s 68



OZET

Isgbren verimini arttirmak her zaman ergonomi bili-
miyle uZrasanlarin temel sorunu olmustur.Verim artisina
saZlamak icin cesitli zamanlarda cesitli ySntemler denen-
mistir.Bu y8ntemlerin bilinen en yaygin uygulamalari hare-
ket ve zaman etlUdleridir.

Bu incelemenin konusunu da hareket ve zaman etildle-
rini birlestiren metodlar olusturmaktadir. Tirkiye icin ye-
ni sayilabilecek bu metodlardan ilki"Methods Time
Measurement'" (MTM) dir.MTM metodu genis bir arastirma sonu-
cu bulunan bes temel hareket ve bu hareketlerin gerektirdi
gi zaman Uzerine kurulmus is akisi gelistirme galismasidir

Bes temel hareket olan uzanmak, tutmak, getirmek, yer-
lestirmek ve birakmayi kendi iginde gruplara ayiran bu ydn
tem kullandigi zaman birimi bakimindan da farklilik g8ste-
riyor. "Time Measurement Unit"(TMU) olarak adlandirilan za-
man birimi saniyenin binde otuzaltisina esittir.Bu kadar
hassas zaman birimi kullanmasi dolayisiyla gercege cok ya-
kin deg8erler elde ediliyor.

Diger metod ise "Universal Analys System" (UAS)
metodudur.UAS, MTM’in daha gelistirilen halidir.UAS’de MTM
e gbre bazi hareketler elimine edilmis ve bazi yeni hare-
ketler eklenmistir.Yedi temel hareket mevcuttur;almak ve
verlestirmek, yerlestirmek, yardimci alet kullanmak,calistair
mak, hareket gcevrimleri, vicut hareketleri ve visilel kontrol
olarak belirlenen bu yedi temel hareket MTM ile ayni zaman
birimini kullanir.MTM’den bir diger farki, uygulama
kolayliZi olmasa bakimindan hareketler ue hareket
mesafesine ayrilair.

Bu tez calismasi baslica ddrt kisimdan olusmaktadir.
Giris boliUminden sonra gelen birinci kisimda tanim amaglar
ve metodlarin tarihi gelisimine yer verildi.lkineci kisimda
kisaca hareket ekonomisi prensiplerinden bahsedildikten
sonra MTM ve UAS anlatildi.Bu metodlarin uygulanmasi ve
kontroliinde dikkat edilmesi gereken hususlar izerinde
duruldu,metodlarda dagilim zamanlarinin nasil belirlenece-
g€i Orneklerle anlatildi.Ayrica MTM ile ilgili bir Ornek ay
rintilariyla anlatildi.Son kisimda ise endilistride uygulan-
mis galismalara yer verildi.



GIRIS

Isletmelerde isg®bren verimini arttirmak F.W.TAYLOR
(1856-1915) dan buyana ergonomiyle ugrasan bilim
adamlarinin kafasini mesgul etmistir.llerleyen teknolojiy-
le birlikte gelisen makinalar insan emeg8iyle yapilan
monoton ve aZir pek cok isi ylklenmekle birlikte yine de
Uretiminin 8nemli bir kismi insan emeg8ine dayanan veya tek
nolojiyi yakindan takip edemeyen birgok isletme mevcuttur.
Bu durumda isletmelerde isg8ren verimini arttirmak igin
cesitli konularda arastirmalar yapilmasi zorunlu olmustur.

Isgbren bir insandair ve insan her yBnUu ile ele
alinmalidir. Bundan hareketle tesvik primlerinden, sosyal gl
vencelere kadar pek c¢ok motive edici etkenin insan
verimlilig&i Uzerindeki etkisi arastirilmistir.Konunun bu
kadar genis olmasi sebebiyle arastirma alaninin
daraltilmasi ihtiyaci dogZmaktadir.

Bu gcalismada hareket ve =zaman etidi c¢alismalarina
bir butlnluk getirmis olan, Avrupa ve Amerika’da uzun zaman
dan beri uygulanan fakat Tirkiye’de heniliz yeni sayilan iki
uygdulama incelendi.

"Methods Time Measurement"(MTM) ve "Universal Analys
Systems" (UAS) adini alan bu metodlar,farkli bir 2zaman
birimi olan "Time Measurement Unit"(TMU) i kullanarak hem
hareketi hem de hareket zamanini gercefe ¢ok yakin olarak
bulunmasini saZliyorlar.

MTM, metodu hareket akislarini temel hareketlere
ayiran bir metodtur. Her temel hareketin standart bir
degeri vardir. Bu standart degZeri, yapilan hareketle
ilgili olan sayisal biuyliklikler ve hareketin etkinliZine
g8re ayrildigi siniflar belirler.

UAS metodu ise MTM den sonra gelistirilmis olup baza
hareketlerin birlestirilmesine, baza yeni hareketler
eklenmesine, bazilarinin ise elenmesine sebep olmustur.Bun-
dan amacg;uUzerinde calisma yapilan isin biran Once sonuca
ulastirilmasi ve buna bagli olarak ekonomikliginin artti-
rilmasaidir.Uzerinde UAS c¢alismasi yapilan bir is MTM
metodu uygulamasindan daha kisa silirede sonuca ulasiyor ve
gercege oldukca yakin sonuglar veriyor.Her iki metod da ay
ni zaman birimini kullaniyor.



MTM ve UAS metodlari,bilinen metod etidlu uygulama -
sindan daha kapsamli bir uygulamaya sahiptir. "MTM metodu -
nun metod etidine Ustinligl, uygulamaya baslamadan O8nce ca-
lisma metodunu tanimlayabilmesi ve verilecek zamani
belirleyebilmesidir" Buradan anlasiliyor ki;MTM metodu ay-
n1 zamanda zaman etlidiUnld de icermektedir."MTM metoduna
g8re zaman,metodun bir fonksiyonudur.Bu sayede planlama
safhasinda deZisik calisma metodlari arasinda zaman agisin
dan karsilastirma yapilabilir ve is akislara planlanabilir®

‘Alwan WTN Endistri ve Ekonomi Danissanlign Ltd.Sti.Tarkiye Subesi MTM Teamel Kursu (Istanbul:
1991) ,5.3-2,

* plman NTM,a.g.e.5.3-2
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I.KISIM
1.1- Tanim ve Amaglar:

Bir cok kaynakta,Metod Etudl, birbirine gok yakin o-
larak tanimlanmaktadir.Bunlarin iginde en yaygin tanim -
larini s8yle siralayabiliriz; "Metod Etildi,o an igin uygula
nan ybSntemden daha kolay ve/veya daha etken y8ntemlerin
gelistirilmesi,uygulanmasi ve maliyetlerin disUrilmesi
amaciyla bir isin yapilisindaki mevcut ve OBnerilen yolla -
rin sistematik bir sekilde kaydedilmesi ve bu kayitlarain
elestirilerek incelenmesidir"?

Bir baska tanim ise s8yledir; "Bir isin birim basina
daha az masrafla,daha kolay ve daha kisa zamanda
yvapilabilmesini saglamak amaci ile uygulanan ve uygulanma-
s1 disuUnllen faaliyetlerin sistematik olarak incelenmesi
ve gelistirilmesidir"*

MTM ve UAS metodlari da metod etidl oldugundan, metod
etliduUnin konularini ve amaglarini igcermektedir.Bunlari su
sekilde siralayabiliriz:

1-Sliregclerin ve ySntemlerin dizeltilmesi,

2-Malzeme makina ve insangicl kullaniminin dizeltil-
mesi,

3-1s glciinde artim saglanmasai,

4-Daha iyi calisma kosullarinin gelistirilmesi,

5-Tesisat ve donatim tasarilarinin dizeltilmesi.

Gerek MTM ve UAS gerekse metod etidl uygulamalari ay
ni1 temel ilkelere dayandigi igcin ilerki konularda 8nce bu
temel ilkeler incelenecektir.

1.2- MTM Metodunun Tarihi Gelisimi:

MTM metodunun tarihi gelisimini, 8nceden belirlenmis
zaman sistemlerinin gelisimi icinde incelemek gerekir.Once
den belirlenmis zaman sistemleri; "Insanlar tarafindan tam
olarak etkilenebilen islem &gelerinin yapilmalari igin
8ng8rilen zamanlarin saptanabilecegi tekniklerdir"’

Oncede belirlenmis zaman sistemlerinin gelismesinde
F.W.TAYLOR (1856-1915) ve F.B.GILBERTH (1868-1924) &nemli
rol oynamislardir.Gilberth’in teorisinde bir isi uygulama
zamanil, isi yapan kisilerin, becerikliligine, yeteneg@ine,ca -
lismasina ve uygun sartlar iginde kullandiklari metoda bag
lidir.Burada insanlari motive edecek sebepler,gevreden

“Bu tanim "tngiliz Standartlar: Sézligi (B.S.6lossary)*ndan alinmstir.

“Bilent Kobu,iretia Yonetimi (Yedinci basim.lstanbul:l.U.lsletme Fakiltesi,1989),s.383,

*Alaan NTN,a.g.@.,8.1-2



gelecek etkiler veya yapilan isin 8zellikleri dikkate alin
mamaktadir. Ancak, uygulanan metodun biUylUk bir etkisi vardir
Hareket etUdiniun 6nciUsli F.B.GILBERTH,filme alinmis is
akislarinin degerlendirmesini yaparak, 17 deZisik islem &g8e
lerini,kendi isminin tersten okunusu olan "Therblig"
stzcUg8U ile adlandirmistar.

Gilberth ve arkadaslari Therblig hareket teorisi
yvardimiyla verilen bir isin en kisa zamanda yapilabilmesi
igin metod arama calismalarinda bulunmuslardair. Bu
calismalarda is akislarindaki gereksiz Therbligler elimine
edilmigtir.

Hareket teorisinin negatif y®nleri herseyden 6nce ha
reketlere zaman ayrilmamasi ve bdylelikle metod
alternatiflerinin degZerlendirilememesinde bulunuyordu. Buda
sonug olarak Bnceden belirlenmis zaman sisteminin
gelismesine yol acti.Bbylelikle "geleneksel hareket
teorisi"” gelismeye devam etti,negatif ytnleri ortadan kalk
ti.Giberth’in is arkadasi SEGUR 1819-1824 senelerinde MTA
(Motion Time Analysis) olan,8nceden belirlenen zaman
sistemin ilkini gelistirdi.

1940 yilinda Pittsburg Pennsylvania’da bulunan "Meth
ods Engineering Council"de Amerikali bilim adamlari H.B.
Maynard, Y.L. Schwab, G.J. Stegemerten MTM metodunun temel bil
gilerini tespit etmislerdir.Bu temel bilgiler daha sonraki
yillarda degerlendirilip, tamamlanmis ve endlstride denen
mistir.

1960 11 yillarda MTM metodunu ©6rnek alarak baska
metodlar da gelistirilmistir.Gelistirilen bu metodlarin or
tak 4 noktay1 icerdigi g8zlemlenir;®

- Metod enternasyonel olarak uygulanabilmeli,

Metod 6n bilgi olmadan 5g8renilebilmeli,

Metod her ekonomi dalinda kullanilabilmeli,
Uygulama sirasinda uygulama zamani metodtan ortaya
cikmala.

18 Ekim 1962 de endUstri sirketleri Alman MTM
dernegini kurdular.3 Subat 1963 de Frankfurt sulh
mahkemesinin dernek siciline kaydedildi.

Dernek statilsiinde amagc s8yle belirtilmistir; "Calisma
ve zaman etldlUne hizmet edebilmek igin Amerika’da Methods
Time Measuemet terimi altinda gelistirilmis olan
bzellikle Bnceden belirlenmis zamanlarin metodunu yaymak,
homojen ve uyun sekilde pratikte tsvik etmek"’

Alman MTM kurulusunun Standart Bilgileri buglin bata
dunyasindaki endistride kullanilan en Snemliplalama zaman
lari bilgilerini olusturmktadar.

6Mnn MTM,a.g.e.,5.2-2

“Alnan NTH,a.q.e. ,5.2-2
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ITI.KISIM
2.1-Hareket Ekonomisi Prensipleri:

11k olarak 1920’lerde Gilberth tarafindan ortaya ata
lan basit ve tecribelerle elde edilmis calisma ySBntemleri-
diy.

Bu prensiplerin gelistirilmesindeki wve kullanilmasin
daki amac;isin yapilmasi esnasinda olusan hareketlerin
enerji ve zaman bakimindan ekonomiklestirilmesi ve bdylece
ig glclinden elde edilen verimin arttirilmasidar.

Sanayide ileri gitmis Ulkelerde bu teknikler oldukca
vaygin ve dogru olarak kullanildiklari halde Tiirkiye’de, ko
nunun daha yeni olmasi ve tam anlamiyla kavranamamasi nede
niyle,maalesef uygulamasi cok azdir.Fakat su da bir gercek
tir ki; Tlirkiye’de hareket ekonomisi prensiplerinin
uygulandigi isyerlerinde isglclinden elde edilen kazancin
% 30'un lzerine g¢iktigi hatta bazi isyerlerinde %50°yi bul
dugu gozlenmistir.llerki konularda bunlara daha ayrintila
olarak degZinilecektir.

Hareket ekonomisi prensiplerini asagidaki gibi grup-
layabiliriz®

I-Viicut hareketleri ile ilgili prensipler:

a-Hareket ritmik olmalidair,

b-Eller basit hareketlerle is gormelidir,

c-Kaslarla yenilecek kuvvet ve momentler en aza
indirilmeli,

d-Ellerin ikisi de ayni anda hareket etmeli ve
durmali,

e-Is yapilirken her iki el de ayni anda bos kalmama-
i3, :

f-Eller dlzgin ve yumusak sekilde hareket etmeli,

g-Dengeli yapilan hareketlerin yorgunlugu azalttig:
gbzardil edilmemeli,

h-Kollar mimkiin oldugu kadar simetrik hareket etmeli.

II-Isyeri ile i1gili prensipler:

a-Yercekimi kuvvetinden faydalanilabilecek her yerde
faydalanilmali,dlizenlemeler buna gdre yapilmali,

b-Malzeme,kullanilacak yere dogal tasima metodlara
ile getirilmelil (mesela disme ile),

c Malzemeler goris acisi iginde yerlestiridmeli,

d-Hareket sirasina gore yerlestirme yapilmala,

QKobu,a.g.e.,s.SH



e-Aydinlatma dilizeni iyi yapailmala,

f-Calisma masasi ve sandalye isin gorilmesi sirasin-
da ¢cesitli konumlara gelebilmeli,

g-1sin gobrllecegi tezgah, aparat v.b farkla yapidaki
kisilere gore ayarlanabilmeli,

h-Malzeme,alet v.b belirli yerlere konmali,

1-Isin gorililmesi sirasinda,alet ve malzemeler, is g6-
renin kolaylikla erisebilecegi yere konmalidair.

III-Alet ve cihazlarin yvapisi ile ilgili prensipler:

a-Ellere binen is yiki esit oclmalidir ve mimkiinse a-
vaklara ylUklenmelidir,

b-Aletler mimkin oldugu takdirde birbirleri ile
kombine halde galismalidair,

c-Mlinmkiin oldugunca otomatik sistemlerden faydalanil-
maladar,

d-Eller malzemelere iyi hakim olmalidar,

e-lsgbren,alet ve cihazlara kontrol ederken miimkin
oldugBu kadar az pozisyon degistirmelidir.



2-2) Metot Gelistirme Calismalarinda Izlenecek Yol:

Metot gelistirme calismalarinda belirli bir siranin
takip edilmesi hem daha iyi verim elde edilmesi hem de
kolay ve gabuk sonuca gidilmesi bakimindan gerekli ve
tnemlidir. Bundan dolayi inceleémeler ve arastirmala
sonucunda tim metot gelistirmes g¢alismalarinda izlenecek
sira su sekilde belirlenmistir;

1-) Metot gelistirme calismasi yapilacak isin secimi:

jzerinde metot gelistirme c¢alismasi yapilacak pek
cok is nlabilir. Fakat bunlarin iginden, ilizerinde c¢alisma
vapildigZinda elde edilecek wverimlilik artisiyla, bunun
getirecegil maliyet iyi hesap edilip karar wverilmelidir. Bu
islerin segciminde asagidaki noktalari g&zdniinde tutmak
gerekir

a-) Isin slUresi ve tekrarlanabilir olmasi,

b-) Insan gilicline daha fazla dayali olmasai,

c~-) Isin toplam maliyet ig¢indeki yeri,

d-) Mantiken gelistirilmesinde yarar gorililmesi.

2-)Isin ©6zellikleri wve yapilisi hakkinda bilgi
edinilmesi:

Metot gelistirme calismasi yapacak kisiler, isin
yapilmasi hakkinda bilgi sahibi olmayabilirler. Bunun icin
¢cesitll kaynaklardan bilgi toplanmasi gerekir. Aslinda en
iyisi isi bilen birkagc kisinin c¢alismalara katilmasidar.
Bu hem daha saglikli bilgilerin elde edilmesi hem de kisa
zamanda calismalarin bitirilmesi bakimindan Snemlidir. Bu
agsamada yapilacak isleri su sekilde siralayabiliriz;

a-) Isin mevcut asamalari tespit edilir.  Bunlarin
proses, akis, sag-sol el v.b diyagramlari c¢izilir.

b-) Kullanilacak ana ve yardimca malzemelerin
dzellikleri, islenme sekilleri ve toleranslara v.b
bilgiler dilizenlenir.

c-) Bu malzemeyil isleyecek olan alet, takim ve
tegchizatlarin calisma. hazi, bakim argliga, Smri vib
Bzellikleri tespit edilir.

d-)Isgdren glicinin 6zellikleri wve kullanimi ile
ilgili calismalar yapilir. Isgédren ile isveren arasindaki
mevcut anlasmalar incelenir.
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e-) lIsyeri sartlari incelenir. Isitma-havalandirma,
aydinlatma ve sosyal sartlarin Uretim tlizerindeki etkileri
dikkate alinir.

3-) Isi ayrintili olarak inceleme wve aksakliklarain
tespiti isin yapilmasiyla 1ilgili tim kademeler ¢ok
ayrintili bir sekilde incelenir. Her kademede aksayan veya
hic olmamas1i gereken islemler Hareket Ekonomisi Prensiple-
ri gozdnine alinarak elenir veya baska islemlerin
yvapilmasi esnasinda yapilir. Bu islemlerin yapilmasi
sirasinda sirasiyla su sorulara cevaplar aranir;

a-) Bu isin yapilmasinda bazi basamaklar
elenebilir mi? Yani gereksiz uygulamalar varmi?

b-) Faaliyetler birbirleri ile birlestirebilir mi?®
Neden bu faaliyetler kendi baslarina gerceklestirilmelidir.

c-) Acaba islemlerin sirasini deg8istirmek belli
oranda basitlik saglayabilir mi? Islemin yapildigZi yer
degistirilebilir mi?

d-) Isi yapan kisi, isin gerektirdigi ozellikleri
tasiyor mu? Baska birisi bu isi yapsa daha uygun olur mu?
Neden bu kisi bu isi yapmak zorunda?

e-) Isin yapilis zamani uygun mudur? Neden bu
zamanda yapilmak zorundadir? Daha 8ne veya arkaya alinmasi
daha uygun olabilir mi?%

f-) 1si olusturan temel faaliyetler nelerdir?
Bunlari daha basit olarak yapmanin yollari var midir?

Bu temel sorulari her kademe de yeniden sormak ve
veni cevaplar aramak gerekmektedir. Metot gelistirme
agisindan bu son derece Snemlidir.

4-) Uygulanacak yeni metodun gelistirilmesi:

Isin blitin kademeleri ayri ayri incelenir, her
kademede yukaridaki sorular tekrarlanair. Daha fazla
gelistirme imkaninin olup olmadig:r anlasilir. B&ylece
optimum ¢dzimin bulunmasina ugrasilair.

Yeni metot ortaya c¢iktiktan sonra uygulamasinda
ortaya g¢ikacak problemlar belirlenmeye ve giderilmeye
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calisilir. Bu metot ile yapilan iliretimde sarf olunacak
malzeme, is glcu, sag8lanacak kalite v.b unsurlar hesab
edilip, eski metoda oranla ne kadar iyiye gidildigi
bulunmaya calisilar.

5-) Yeni metodun uygulamasina geg¢is asamasi:

Uygulamaya gecis asamasinda hig kuskusuz en Dbilylk
sorun, bunun ¢evredekilerce kabul edilmesidir. Bu asamada
Bnce Ust dlizey yoneticilerine tanitilir. Her ne kadar st
dlizey yBneticilerinden izin almadan b&yle bir c¢alismada
yapilamazsada, bu yeni metodun getireceZi ek maliyet
yBneticiyi uygulamadan vazgecirebilir. Burada en bilylk
silah eski metodun uygulanmasi ile yeni metodun
uygulanmasi arasinda ki maliyet farkliliklaridir. Etkili
bir maliyet analizi yeni metodun kabulinde 6nemli bir rol
oynar. Bunun yaninda metodun diger Ustiinliilkleride c¢arpici
bir sekilde ortaya konmalidir. Yeni metodu Ust dlzey
yBneticiye satarken onun psikolojik durumuda gozonilne
alinmali ve ona g6re bir taktik belirlenmelidir.

Bunun yaninda bu metodun uygulayicilari tarafindanda
kabul g6rmesi gerekir. Is g86ren cgofZunlukla yeniliklere ve
degisikliklere karsi cikar. Bunun altinda yatan sebepler
degisiktir.Fakat genelde 1isini kaybetme tehlikesi veya
Ucretinde bir artis olmadan daha g¢ok c¢alisacaZ1 endisesi
hakimdir. Bunlari ikna etmek, yOneticileri ikna etmek
kadar zordur. Personelin istiyerek ve severek uygulamaya
gegmesinin gareleri aranmalidir.Yeni metot beraberinde is
gbrende bazi oOzellikler ararsa bu 08zellikler egitimle
kazandirilmalidair.

6-) Uygulamanin kontroli ve dlizeltmelerin yapilmasi:

Her ne kadar kagit lizerinde kusursuz gtriinsede yeni
metot uygulamada bazi aksakliklara neden olacaktir.Bu son
derece normaldir ve calismanin basarisizliZini g8stermez.
Bu aksakliklarain tespiti ve giderilmesi Uzerinde
calisilmall ve yeni metodun yerlesmesi saglanmalidair.

KOTOPHANE DOK. DAL BASKANLI!
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2.3- Temel hareketler (MTM):

Metod etldd calismalarinda birgok hareket tipleri ol
masina karsin, arastirmalar sonucunda bunlarin aslinda bes
temel hareketten olustugu gézlenmistir? Metod
calismalarinda genellikle bu bes temel hareket wve bu
hareketlerin tespit edilen ve gdenellestirilen kismen de
olsa 6zellestirilen durumlari ortaya c¢ikmaktadir. Bu
hareketlerin disinda uygulamada bazi tzel durumlara
rastlanilirsa da, bunlar ayrica deg8erlendirilmektedir.

Temel hareketleri bu sekilde bes kisma ayirmak
uygulamada kolaylik saglamaktadir. MTM uygulamalari, metod
etlidinin gelistirilmis hali oldugundan, c¢alismalar daha
ayrintili olarak yapilmistir ve metodu belirlerken,
zamanida belirleyen bu uygulamalar, hareketlerin nasil

yapilacagZini gdstermesinin yanisira bunlarin TMU (Time
Measurement Unit ) birimi ile ne kadar zamanda
vapilacagini da sOylemektedir. Bu bakimdan bir standart
olusturmak ig¢in hareket tilirlerini siniflandirmak ve

zamaninl tespit etmek calismalari kolaylastirmaktadar.

Asagidaki gsekilde temel hareketler birbirlerini
izleme durumuna gore goriilmektedir.

Birakmak ——» Uzanmak ————» Tutmak

LYerlestirmek —--Getirmek«'

Sekil 2.3.1-Temel Hareketler

Bu bes temel hareketin yaninda elle yapilan li¢ temel
hareket;

1-) Bastirmak,
2-) Ayirmak,
: 3-) DﬁndUrmek de hareket akislarinin agiklanmasinda
yardimcl olur. Bunun Yyaninda {l¢ vilcut hareketi de
‘kullanilair; E EEN 2 s

1-) Viicut eksenini kaydirmadan,
2-) Viicut eksenini kaydirarak,
3-) Vicut eksenini egZerek yapilan hareketler.

Burada daha fazla ayrintiya girmeyerek bazi tanimlar
yapilacaktair. Ileriki konularda temel hareketler
ayrintilariyla incelenecektir.

SAIM "Tn,‘-g.e; "53-‘



-

Temel hareketleri kisaca tanimlarsak:

Uzanmak : Elin bir nesneye hareketi.

Tutmak : Bir nesneyi kontrol altina almak.

Getirmek : Bir nesnenin el ile hareket ettirilmesi.

Yerlestirmek : Nesnelerin birbirinin igine veya
Ustlne konmasi.

Birakmak : Bir nesne lizerindeki kontroliin kalkmasai.

Bunlarin yaninda bu hareketlerin zaman deZ8erinin
belirlenmesinde kullanilan gaman Dbirimi TMU in saat,
dakika ve saniye cinsinden degeri sdyledir;

1 TMU= O,00001 saat = @,0006 dakika = 0,036 saniye

2.3.1- Uzanmak (Reach ) temel hareketi:

a-) Tanim: Parmaklari veya eli belli veya belirsiz
bir yere hareket ettirmek.

b-) Harekete etki eden etkenler:

1-) Hareket uzakligi,
2-) Hareket tlru,
3-) Hareket akisinin tipi.

c—-) Sembolik yazilis sekli:

Eksik hizlanma safhasi
Uzanmak-R
Hareket uzakliZi cm olarak
Hareket tiliri
Eksik duraklama safhasa

Eksik hizlanma/ duraklama safhalari pratikte nadiren
ortaya c¢ikar.

d-) Etkenlerin tanimai:
1-) Hareket uzakligi: 0zanmanin baslama ve bitis

noktalari arasindaki yoldur. Uzanma hareketini yaparken
katedilen bu yol yay seklindedir ve cm olarak 8lgilliir.



Kural 1:80 cm’den fazla uzakliklar igin zaman degZeri
ekstrapolasyon yoluyla bulunur ve asama asama 5 cm’lik
uzakliklarla hesaplanir.

ORNEK:
R95 B =R 82 B + 15 1/5%(R 80 B - R 75 B)
= 26,9 + 15 1/5%(26,9 - 25,5)
=26,9 + 4,2
= 31,1 TMU

Kural 2:Uzanma hareketi yapilirken wviicut da hareket
ediyorsa, vicudun hareketiyle kisalan mesafe toplam
uzakliktan cikarilar.

ORNEK: 9@ cm uzaklikta tek bagsina duran bir nesneye
uzanmak. Vicudun hareketi sonucu toplam uzanmadan 39 cm
diusillyor.

TMU Kod Aciklama
21,2 R 60 B Nesneye

(30 cm vicut yardimi)

2-) Hareket turil: Hareketin kontrol derecesine goére
bes tilire ayrilmaktadir.

Hareket tlrii A:

Cok az kontrol gerektirir, hareketler otomatik
yapilayvormus gibidir. S Bu-tiiriin belirgin zellikleri
sunlardir;

a-) Diger elin Uzerinde bulundugu tek basina duran
bir nesneye uzanmak,

b-) Diger elin tuttuZu nesneye uzanmak.

Bu iki tilir tutma yerinin diger elden uzakligi 7,5
cm’den fazla ise hareket tilri B uygulanir.

c-) Kesin olarak belirlenmis bir yerde duran bir
nesneye uzanmak ( aparat kolu, montaj dlizenegi v.b)

ORNEK: 3@ cm uzakliktaki makina butonuna uzanmak.
TMU Kod Aciklama

9.5 R 30 A Makina butonuna



Hareket tirid B:

Belirgin oOzelligi, uzanilan nesnenin tek basina
durmasidir. Orta derecede kontrol sarfi1 gerektirir.

a-) Siurekli tasima (montaj hattindaki bir nesneye

uzanma),

b-) Avug dolusu tasima,

c-) Nesnenin yerinin biraz degistirilmesi bu tiirin
kapsami igine girer.

ORNEK: Bir kabin icindeki kliglik pargalari avuclamak.

T™MU Kod Aciklama

178 R 3@ B Kliglik pargalara

Hareket tiirleri C wve D:

C tiliriinin belirgin 6zelligi karisik durumda bulunan
nesnelerin iginden birini segmek amaciyla yapilan uzanma
hareketidir. Bu durum kabin iginde bulunan tilm nesneler
icin gecerlidir. Yuksek derecede kontrol sarfi gerektirir.

ORNEK: 39 cm uzakta digerleriyle karisik bulunan bir
vidaya uzanmak.

MU Kod Aciklama
4.1 K 30U Vidaya

D tiriintin. belirgin .Bzelli@l idse: _¥a cisim cok
kiglktlr (3 x 3 mm ) veya nesnenin ve/veya parmaklarin
zarar gorme ihtimali wvardair.

ORNEK: Masa tlizerinde tek basina duran Jilete
uzanmak.

T™U Kod Acaiklama
3 i 0 | s 2 D Jilete

Hareket tilird E:

Elin belirsiz herhangi bir yere hareketi bu tiirin
igindedir. Cok az kontrol sarfi gerektirir.

ORNEK: Kesme presi calismadan Snce el 30 cm geri
¢cekilir.
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TMU Kod Aciklama

3 5 (59 R 30 FE Eli geriye cekmek

3-) Hareket akisinin tipi:

Tip 155 Bl hareketin baslangig ve bitis
zamanlarinda duraklama yapiyorsa bu sinifa girer.
Hareketin basinda ve sonunda hiz sifirdair.

ORNEK: 38 cm uzaklikta tezgah lizerinde Dbulunan
civataya uzanma.

T™U Kod Aciklama
12,8 R 30 B Civataya

Tip II: Uzanma hareketinin basinda veya sonunda durak-
lama olmuyorsa bu sinifa girer.

ORNEK: Bir eisim -bir kutunun::icine atiliyor. ~Atma
hareketinden hemen sonra belirli bir yere uzanma hareketi
ekleniyor. Hareket uzakligi 3% cm dir.

T™MU B ¢ £ _Aciklama
8,0 m R 30 A Aparat koluna

Burada m kodu "hareket esnasinda anlamina gelen" 1in
motion kalimesini temsil ediyor.

ORNEK: 30 cm uzakliktaki dokunma ile harekete gecen
makina koluna uzanma.

MU —ahad . RS RS
8,0 R 3% Am Makinanin koluna

Tip III: Uzanma hareketinin basinda ve sonunda higz
meveuttur. Burada yapilan hareketin baslangicinda ve
sonunda hizlanma gdrilmez.

ORNEK: Bir nesne bir kutunun igine atildiktan sonra
durmadan 30 ocm wuzakliktaki makina koluna uzaniliyor.
Makina kolu ise hemen harekete geciyor.

T™MU Kod 1klam

6,5 m R 30 Am Makina kolu
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Hareket 4 mR - A mR-8B s mR-C 54
mR - Am mR - Bm mR -

uzakliga o . -

cm
2 16 1.2 1.8 1,2 186 18
“ 3,0 26 24 1.4 4,1 22
6 3.8 33 31 12 5.1 3.0
8 46 3,7 3.7 19 5,7 37
10 4.9 3.7 43 23 6.4 48
12 5,2 40 48 2,2 6,5 4,7
14 6,5 4,2 54 26 6.9 6,0
16 58 45 5,9 30 7.4 83
18 6.1 4,7 6.5 38 7.8 58
20 6.5 5,2 7J 4,2 85 63
22 6.8 6.5 7.7 49 9,1 6.9
24 5 5,7 8,2 53 X 73
o 7.4 6.0 88 5,8 10,1 78
28 p % 6.2 0.4 6,6 108 8.4
30 B0 6.5 89 . 7,0 11,2 88
35 88 7.2 1.4 86 12,7 101
40 8,6 7.8 128 10,0 14,0 1.3
FE 10,4 8.7 14,2 11,4 154 125
50 11,2 0,4 18,7 13,0 16,9 13,8
55 12,0 10,1 17.1 14,4 182 15,1
80 128 10,9 18,6 168 19,8 16,3
65 135 11,4 18,9 3.2 209 175
70 143 121 21,4 18,7 23 18,7
75 151 12,9 228 20,1 237 18,9
80 158 13,6 24,2 21,86 25,0 21,2

Uzanma hareket akis tip 2 ve tip 3’iin TMU olarak zaman de-
8erleri tablosu



2.3.2- Tutmak (Grasp ) temel hareketi:

a-) Tanim: Elin veya parmaklarin bir veya birden
fazla nesneyl bir sonraki temel hareketi yapabilmek igin
kontrol altina almasaidir.

b-) Hartekete etki eden etkenler:

Tutma tlrdy,

1)
2-) Nesnenin durumu,
3-) Nesnenin formu ve 8lglleri.

c-) Sembolik yazilis sekli:

Tutmak-G ‘ l
Tutma tlri

Gl ve G4 de tutmanin durumu
G1C de tutmanin durumu

d-) Etkenlerin tanimi:
1-) Tutmanin tirii: Tutmanin bes tird vardar.
i Gl- Kavrama tutusu

G2~ Tekrar tutma

G3- Diger ele teslim tutusu

G4- Segerek tutma

G5- Dokunarak tutma

Gl- Kavrama tutusu: Bu kavrama tutusunun Ug tlru
vardair.

a-) Gl1A: Nesne tek basina durmakta ve parmaklarin
kapanmasi ile kolayca tutulabilmektedir.

b-) G1B: Nesne bir el hareketi ile tutulamiyorsa,
yani ¢ok kiiciik veya ince ise fazladan bir parmak hareketi
gerekir.

c-) G1C: Nesne silindir bigimimdedir ve alttan veya
yandan engellenmektedir. G1C nesnelerin biliylikligiine gdre
Uge ayrilar.



G1C1--25mm > @ 3 12 mm olan parcalar
G1C2--12mm > @ » 6 mm olan parcalar
G1C3--6mm > olan parcgalar

Kural 1: Parmaklar 1ig¢in yaralanma ve/veya nesne
icinde zedelenme s8z konusuysa Gl1A tutusu G1B olarak
degerlendirilir.

Kural 2:Tutma eldivenler tarafindan engelleniyorsa
tutma zamani Slcilerek tespit edilir.

Kural 3:Bir nesne herhangi bir aletle tutuluyorsa
bu gotlirme olarak analiz edilir.

G2- Tekrar tutma: Tutmayi dlizeltmeye yarar veya
verlestirme icin 0% & & on hareket olarak
deZ8erlendirilir.Tekrar tutma hareketinde parga iizerindeki
kontrol higbirzaman birakilmaz. Diger tutma durumlarinda
oldugu gibi tekrar tutma hareketinin Onlinden uzanma
hareketi yvapilmaz. Getirme hareketi sirasinda
geciktirilmeksizin tekrar tutma hareketi yapilmaktadair.

Kural 1:Eger bir getirme hareketi nekadar alistirma
yvapilirsa yapilsin tekrar - tutma hareketi tarafindan
gecikiyorsa, tekrar tutma hareketi olarak analiz edilir.

G3- Teslim tutusu: Nesne bir elden digerine verilir
ve nesneyi tutan elin kontrolii kalkar. Teslim tutusunun
zaman degeri, digZer elin birakma zamanini da igine alir.

ORNEK: Bir wvidanin sol elden saZ ele teslim edilisi.

T™U Kod Aciklama
7,8 R 20 A Vidaya
5.8 G3

Kural 1: Bir elle tutulmakta olan nesne ondan
sonraki bir temel hareketi yapmak lizere diger el 1ile de
tutuluyorsa bu durumda G3 degil Gl1A veya G1B kavrama
tutusu analiz edilir.

Kural 2:Cok kiiclik bir nesnenin teslimi sirasinda
elin yaralanmasi ve/veya nesnenin zedelenmesi stz
konusuysa, teslimden &nceki yapilan uzanmanin D tiird
incelenir.

G4- Segerek tutma: Diger nesnelerle karisik duran ve
bunlarin arasindan segilerek tutulmas: gereken bir
nesnenin tutulusu olarak analiz edilir.
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G4 de nesnelerin Slgllerini gézdonlinde tutmak
gerekir.

Gan > 2h" ' 25 x 25 mm

62643 " mm < G4BT 25 - X203 25 0

08 3010 “xsg

Tutulacak parcanin en az iki 6lg¢ilsu yukarida verilen
deZerler igerisinde kalmalidir.

Kural 1:Birbirine gecmis veya yapisik nesneleri
birbirinden ayirmak icin yapilan gerekli hareketler ayrica
analiz edilmelidir.

Kural 2: Nesneler tek basina duruyormus gibi
tutulabildigi zaman, karisik duran Dbliylik nesneler G4A
yerine GlA ile analiz edilir.

G5- Dokunarak tutma: Parmaklari kapamadan, sadece
nesneye dokunmakla kontrol altina alinabiliyorsa bu durum
dokunarak tutma olarak tanimlanir.

Dokunarak tutma parmaklarin cengel seklinde
kullanilmasinida kapsar.
2.3.3~- Birakmak (Release) temel hareketi:
a~)  lanim: Parmaklarin veya elin bir nesne
lUzerindeki kontroliiniin kaldirilmasi olarak tanimlanair.
b-) Sembolik yazilis sekli
RL —

Birakmak RL l
Birakmanin turu

c-) Birakmanin tiirleri:

RL 1 - Parmaklari agarak birakma

RL 2 - Dokunmayi keserek birakma

RL 1- Parmaklari acarak birakma: Eger bir nesnenin

kontrolil alarak tutmayla elde edilmis ise birakma her
zaman RL1 ile analiz edilir. =
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RL 2- Dokunmayi1 keserek birakma: Alarak tutma,
parmaklarin kaymasi ile dokunmaya doniigliyorsa, bu durum
ortadan kalkmasi RL 2 ile analiz edilir.

EZer bir getirme veya gotilirme sirasinda bir nesnenin
kontroli hig¢ gecikmeksizin ortadan kalkiyorsa birakmanin
zaman degeri gdzodnlnde tutulmaz.

Kural 1: Bir atma hareketinde Dbirakma, gdetirme
hareketi sirasinda yapilir ve dikkate alinmaz.

ORNEK : Parcayi 39 cm uzaktan getirirken birakmak.

T™MU Kod Aciklama

133 M 3@ B Parcayi atmak

2.3.4- Getirmek / Gotlrmek (Move) temel hareketi:

a-) Tanim: Bir veya birden fazla nesneyi parmaklarla
veya el ile belirli veya belirsiz bir yere tasimak icgin
yvapilan temel harekete denir.

b-) Harekete etki eden etkenler:

1-) Hareket uzaklig:a

2-) Hareket tiiru

3-) Hareket akisinin tipi

4-) Kuvvet sarfa

c-) Sembolik yazilis sekli:

m M
Eksik hizlanma safhasa | I
Getirme/Gotiirme-M
Hareket uzakligi,cm
Hareket tird
Eksik gecikme safhas:
Agirlik veya kuvvet sarfi, kg

Eksik hizlanma ve gecikme nadiren ortaya
¢ikmaktadair.
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d-) Etkenlerin tanimi:

1-) Hareket uzakligZi: Burada gecerli olan kurallar
uzanma kurallarinin aynisidair.

2-) Hareket tilrili: Kontrol derecesini belirleyen ¢
hareket tlirld vardair.

Hareket tilrid A:

Az derecede kontrol sarfi  ‘gerektirir. Efer bir
nesneyi diZer ele veya bir dayanaZa karsi gdtlrme hareketi
vapiliyorsa, bu durumda gotlirmenin A tirl incelenir.

ORNEK: Bir nesneyi 20 cm wuzakliktaki bir dayanagZa
karsi1 itmek.

T™MU Kod Acaiklama
9,86 M 20 A Dayanaga

Bir dayama dlizenegine karsi gotilirme B tilirline gbre az
kontrol sarfi gerektirmesiyle ayrilir.

Kural 1:Tutma mesafesi 7,5 cm’den bliylik ise bir
nesnenin diger ele gotlrllmesi M A olarak degZil M B olarak
analiz deilir.

Hareket tlru B:

Orta derecede kontrol sarfi gerektirir. Bir nesnenin
vaklasik olarak veya belirsiz bir yere getirildigi zaman
analiz edilir.

Hedef kesinligi 25 mm’den blylik ise belirsiz veya
vaklasik bir yere gotiirme (M B) s&z konusudur.

ORNEK: Nesneyi 20 cm uzakliktan getirmek.

T™MO Kod Aciklama
19,5 M 20 B Nesneyi getirme

Hareket tirid C:

Yiiksek derecede kontrol sarfi gereklidir. Nesne
kesin olarak belirlenmis bir yere g8tlirilmelidir. Hedef
kesinligi 12 mm ile 25 mm arasinda ise getirmede C tiiru
analiz edilir.

Kural 1: Hedef kesinligi 12 mm’den kiglk ise,
getirme hareketinden sonra her =zaman bir yerlestirme
hareketi wvardair.



Kural 2:Bir nesneyi aletle kontrol altina almak
icin elin aletle birlikte nesneye olan hareketi, getirme
hareketidir.

Kural 3: El1, wvurmada veya katlamada alet olarak
kullaniliyorsa bu durum gdtiirme olarak analiz edilir.

3-) Hareket akisinin tipt: Uzanma temel
hareketindeki uygulamalar gegerlidir.

4-) Kuvvet garfi: Nesnenin kaldirilmasinda,
cekilmesinde veya itilmesinde o nesnenin agirligi, getirme
hareketini geciktirir.

Kuvvet sarfi ikiye ayrilir;

a-) Nesneyi kaldirmak (nesnenin agirligi)

b-) Nesneyi itmek veya ¢ekmek (nesnenin slrtiinme
direnci).

Gotlirme hareketi sirasinda kuvvet sarfi, nesnenin
aZirligini olabildiZince kontrol altinda tutabilmek igin
gereklidir. Kuvvet olusumu nesneyi, getirme hareketi

sirasinda kontrol altinda tutmak igcin gereklidir. Kuvvet
sarfinin bu tlirleri, statik ve dinamik bilesenleri olarak
gtsterilir.

Statik bilesenler: AZirligin kontrol altina
alinmasi ( kuvvet olusumu).
Dinamik bilesenler: AgZirligZi kontrol altinda tutmak.

Statik bilesen ({(85C) kuvvet sarfa igin zaman
ihtiyacini g8zdnilinde tutar. Gotiirme hareketi sirasinda
nesneyi mimkin oldug8u kadar kontrol altinda tutmak
gerekir. Statik bilesende hareket soktur, adelenin
kasilarak nesneyi dengede tutmasi s8zkonusudur. Statik
bilesen gdenellikle tutma 1ile gotlirme arasinda tatbik
edilir.

Dinamik bilesen (W), bir nesnenin agirligini getirme
hareketi sirasinda kontrol altinda tutabilmek icin gerekli
olan zaman ihtiyacini g8zdniinde tutar.

ORNEK: 4 kg agirlindaki bir kutu bir elle 69 cm
yUksekliginde bir calisma masasi lizerine konacaktir.

T™MOU Kod Aca m

258 S04 —-—
250 M 60 B 4 Kutu masa tizerine
M 60 B 4 M 60 B x 4 kg icin faktsdr W
0.4 %107
2158 TMD



Verilen agirliklar tek elle yapilan galismalar ig¢in
gecerlidir. AZirlik iki elle gotlriiliyorsa, agirlaik
degerinin yarisi dikkate alinair.

ORNEK: 16 kg agirliginda olan bir makina pargasi,
baglama yerlerinden sokiildiikten sonra iki elle tutularak
70 cm uzakliktaki alet dolabina konacak.

Aciklama Kod TMU Kod Acaiklama

-- SC 18/2 5,8 SC 16/2 o

Parcayil koyma M 70 B 16/2 26,7 M 780 B 16/2 Parcayi koyma

M 70 B 16/2 M 70 B x 16/2 igin faktdr W
2esad X 137

26,7 TMU

Sayet bir nesne itilerek veya g¢ekilerek hareket
ettirilecek ise o zaman silrtinme direnci belirlenir ve bu
direng hesaplamalarda kullanilair. AsagZidaki formille
kolayca hesaplanabilir.

SlUrtinme direnci = Agirlik x Slirtlinme katsayis:

Slrtinme katsayisi icin asagidaki -kabuller oldukca
yvakindair.

Tahtanin tahtaya veya metale slrtinme katsayisi=@.4
Metalin metale silrtinme katsayisi=0, 3

ORNEK: 20 kg agirligindaki  bir sandik bir- —metal
yizeyde itilecektir.
Surtinme igin gerekli kuvvet @

20 % ¥, 4
8 kg’dar.

ORNEK: 5 kg agariifindaki ~bir sapdik:a ki &lide
tutulduktan sonra 5@ cm uzakliktaki masanin Uzerine
konacak.

Aciklama Kod T™MU Kod Aciklama

o SC 15/% 5,8 SC 15/2 -
Sandi1g21 masaya M50 B 15/2 21,1 M 50 B 15/2 SandigZ1 masaya

Kural 1:Kontrol altindaki bir agirlik i¢in getirme
sirasinda statik bilesen g6z6nlinde tutulmaz.




ORNEK: Agirligi € kg olan bir nesne 30 cm
¢ikarilacak ve yine 39 cm yan tarafa konacak.

TMU Kod Aciklama
43 SC8
14,9 M 30 B 6 Nesne yukariya

14,9 M 32 B 6 Nesne yan tarafa

yukariya
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Hareket
mM-A mM-8
UZUHlUgU M = Bm mM-Bm| mM-C

cm

2 17 1,7 14 1.7

4 19 28 16 3.9

6 22 31 39

8 29 37 1,5 4,7
10 35 43 18 54
12 41 49 2.1 6.0
14 45 5.4 23 6,7
16 5.1 6,0 28 73
18 57 6,5 32 78
20 6,2 v b % 8,3
22 6.6 7.8 40 88
24 2.3 8,2 45 9,4
26 79 8,7 5.1 10,1
28 85 93 58 10,9
0 9,2 9.8 6.3 11,6
35 11,0 1,2 79 13,5
40 12,8 1286 956 15,5
45 146 140 1.2 17.3
S0 16,4 15,4 128 19,2
55 181 16,8 144 .
60 199 18,2 16,0 230
65 H5 195 17,4 248
70 23.3 20,9 18,0 26,7
75 25,0 o B | 206 286
80 268 23,7 22,2 30,5

Getirmek/G8tilrmek hareket akis tip 2 ve tip 3'{ln TMU ola-
rak zaman degerleri tablosu
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2.3.5- Yerlestirmek (Positon) temel hareketi:

a-) Tanim: Bir nesneyi parmaklarla veya elle diger
bir nesnenin igine koymak veya baska birine bitigtirmek
icin kullanilan temel harekettir.

b-) Yerlestirmenin tlirleri:

1-) Birbirinin igine girme: Bir nesneyi digZerinin
icine gecirmek.

2=) Bitistirmek: Bir nesneyi difer birine dogru
itmek, bitistirmek veya listiine koymak.

1.1) Hareket safhalari:
Eksenleme, yonlendirme ve igice gdecirme olarak g
hareket safhasi vardir.

1.1.1) Eksenleme:

Yerlestirilecek iki nesnenin ortak eksenini
bulabilmek amaci ile 8nce bu hareketin yapilmasi gerekir.
Eksenleme hareketi Dbirbirine paralel kaydirma ve/veya
dogrultma hareketleri ile yaprliit: Yerlestirme
hareketlerinin hemen hepsinde vardair.

1.1.2) Y6nlendirme:

Iki nesneyi birbirine yerlestirmek igin kesitlerin
st liste gelmesi gerekir. Bunun ig¢in eksenlemeden sonra
y6nlendirme yapilir. Nesnelerin eksenlerinin ayni olmasina
karsin her durumda yerlestirme yapilamiyorsa bu
gereklidir.

1.1.3) t¢gine gegirmek:

Yénlendirme de yapildiktan sonra nesneler igige
gecirilir.

Bu safhalar her zaman ayni sirada ortaya gikmazlar.
Bazen eksenleme ve y®nlendirme ayni 2zamanda ortaya
¢gikar.

c-) Harekete etki eden etkenler:
1-) Gegme sinifa

2-) Simetri sartlara
3-) Uygulama




d-) Sembolik yazilis sekli:

P LR - e
Yerlestirmek J l
Gecgme sinifa
Simetri sartlara
Uygulama

e-) Etkenlerin tanim:
1-) Gegme sinifa:

Bl= Gevsek bir  gecme sz konusudur.: ~Birbirinin
icinden gegcirmede basing gerekmez, parcalar birbirlerinden
kolaves - ayrilip diuserler.  Harmonik - bir - hareket akisi
vardir. Anahtar agzinin somuna, kalemin kalemtrasa gecmesi
v. b.

P2- Kaygan gegme s8z konusudur. Hafif basing
gerekir. Parcalar birbirinden ayrilip dismezler. Hareket
akisinda belli gecikmeler wvardir. Tornavidanin vidaya,

fisin prize decmesi Ornek olarak verilebilir.

P3- Siki: gecume Vardar. Parcalarin. birbiri -dgine
gegcmesi igin el ile fazla bir basincain uygulanmasai
gerekir. Bunun 8rnekleri cok degZisik olabilir.

Kural 1:Gegme derinligi 2,5 cm’den Dblylikse, geri

kalan mesafe hedefin kesinliZine gdre hareketlerle dikkate
dlanair.

ORNEK: Bir caivatayi bos gegmeyle 68 cm’lik delige,
dayanaga kadar sokmak.

TMU Kod Aciklama

154 M 308 C Delige

5,6 2188 -

P M4 A Itmek
Kural 2:Birbirinin icine gegirme sonunda kuvvet

sarf etmek gerekiyorsa, ayrica bastirmak analig
edilmelidir.
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ORNEK: Kalemi kapagZina sokmak.

Aciklama Kod T™O Kod Aciklama
Kapak elde - 151 M. 30 C Kalem kapagZa
-- e 5,6 o - e
-— - 19,6 APA Bastirma

2-) Simetri sartlari:

Simetri sartlarinda eksenleme ve ydnlendirmenin
yanisira nesnelerin kesit geometrileri de ©Onem tasir.
Yénlendirmenin gerekip gerekmedigi, gerekiyorsa ne derece
gerektigi bu geometriye baglidir. Simetri sarti etkeni
dikkate alinmasiyla yonlendirme icin gereken ek gzaman
belirlenir.

Tam simetrik (Symmetrical) S: Nesnelerin kesitleri
her durumda yerlestirmeye misaittir. Dondlirme gderekmesz.
Zaman ilavesi yoktur.

Yari simetrik (Semi symmetrical) SS: Nesnelerin
kesitleri c¢oZ8u durumlar igcin yerlestirmeye misaittir.
Ortalama olarak 45 1ik bir d&ndiirme agcisi kabul edilir.
Kodu T 45:85 dir. Zaman ilavesi 3:5 - TMU dur:

Simetrik olmayan (Non symmetrical) NS: Nesnelerin
kesitleri yalnizca bir durumda yerlestirmeye miisaittir.
Ortalama olarak 75° 1lik bir d&ndirme acisi kabul edilir.
Genellikle dondlirme getirme sirasinda yapilir. Kodu T 75 S
dir. Zaman ilavesi 4,8 TMU dur.

Simetrik olmayan nesneler getirme sirasinda yara
simetrik konuma getirildiklerinden, uygulamada NS ender
olarak ortaya c¢ikar. Yari simetrik nesneler getirme
sirasinda simetrik duruma getirilseler bile, yari simetrik
olarak degerlendirilir.

Kural 1:Parmak veya elin yerlestirilmesi her zaman,
tam simetrik yerlestirme olarak analiz edilir. Bu durumda
uzanma hareketi olarak bir R-D kullanilar.

ORNEK: 45 cm uzakliktan telefon diskine wuzanip 1
rakamini cevirmek.
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T™U Kod Aciklama

182 R 45 D Telefon diskine

5,6 14SE Parmagi1 yerlestirmek
2,0 G 5 -

e - M 4 A Cevirmek

3,0 R ParmagZi diskten

2,9 R=2LH Cikarma

- | et Geri donus

e B B

3-) Uygulama: 1ki zorkuk derecesi mevcuttur.

a-) Kolay (easy)
b-)} Zor H{ diffucult)

Nesnelerin formlari, nitelikleri, agirliklari ve
calisma sartlarini gozodniinde tutarak uygulama derecesi
belirlenir.

Asagidakilerden birisi ortaya ¢ikarsa uygulama
zorlugu deg8erlendirmeye alinair.

- Yerlestirmede parmaklarin yer degistirmesi,

- Tutus mesafesinin 7,5 cm den bliylik olmasai,

- Yerlestirme yerinin dar olmasai,

- Yerlestirmede g&risin engellenmesi,

- Nesnelerin flexible olmasi,

- Nesnelerin agirliZinin 1 kg dan fazla olmasa,
~ Nesnelerin kirilabilir olmasa,

- Nesnelerin keskin kenarli olmasi,

- Nesnelerin yagli olmasai.

Kural 1: Yerlestirmede gorus engelleniyorsa,
uygulama zorlugu degil, yapilan temel hareketler genel
kurallara uyulmadan analiz edilir.

ORNEK: 3@ cm - usmaklaktan: bir - kapak- iki elle bir
eksenleme ucuna koyuluyor.

Eksenleme icin gereken hareketler sik sik arama ile
tespit edilir.



&)

1€))]

Aciklama

Kod T™O Kod

S Aciklama

Kapak eksene - M-S0 ¢ 15 1 M

Ekseni arama 4 M 4 C 18,9 M

Eksene sokma Mia R 2,40 M

c - Kapak eksene
ke 4 Ekseni arama
A - Eksene sokma

2.1-) Bitistirmede harekete etki eden etkenler:

1-) Gegme sinifa
2-) Simetri sartlara
3-) Uygulama

2.2-) Etkenlerin tanimi:

1-) Gegme sinifi: Bitistirmede

gegme sinifa

bitistirme toleransi tarafindan belirlenir.

Gegme sinifa Bitistirme toleransa
Pi £ ¥ 6,9 mm
P £ F 1,5 mm
0 ¥ 9,4 mm

ORNEK: Raptiyeyi bir noktaya
Bitigstirme toleransi F @,3 mm’dir.

T™U Kod Aciklama
5,1 M3@C Noktaya
43,0 P3 SE Bitigtirme

2=} Simetri sartlari: -Birbivioin

kullanilan kriterler buradada gecerlidir.

3-) Uygulama: Ayni sekilde

gegirmede kullanilan kriterler gegerlidir.

Kural 1:Normal bakis alaninin disinda

noktaya yerlestirme arka arkaya analiz

yvyerlestiriniz.

igine gec¢irmede

birbirinin icine

bulunan iki
edilir. tkihoi

noktaya yerlestirmeden ©Once g6z kaydirma ve kisa bir

getirme M 2 C analiz edilir.



ORNEK: Cetvelin birbirinden 49 cm ugzakta olan iki
noktaya konmas1i.

Acaiklama Kod TMU Kod Aciklama

1. Noktaya M 3P G- b gt M-B -
1. Nokta P25E 18,42 - -

-- - 15:2 BT 1.noktadan 2.nocktaya goz

kaydirma
-— -— 2,0 M2 C --
—= -— 16,2 P2SE 2.nokta
ORNEK: Birbirinden 39 cm uzakta olan deliklere iki

civata sokuluyor. Her bir elle bir nesne yerlestiriliyor.
Aciklama Kod T™MU Kod Aciklama
1. delige M3@C 15,1 M-B -—

$iise P1 SE 5,6 e o

= - 11,4 BT l.delikten 2.delige
gtz kaydirma

— —= 2.9 M2C e

e - 56 ElsE Civata 2.delige

Normalde yerlestirmeden sonra RL® analiz edilir.
Eger yerlestirmeden sonra kavrayarak tutma dokunarak
tutmaya donilslirse bu durumda RL2 analiz edilir.



2.4- UAS Metodu ile Zaman Tespiti:

UAS (Universal Analiz Sistemi) 1976 - 1978 yillara
arasinda bir gelistirme gurubu tarafindan delistirilmis.
Sistem genel olarak MTM sisteminin gelistirilmis halidir.
MTM de hareketler kisim kisim incelenirken burada
birlestirilerek incelenir. Bu analizin daha kolay ve gabuk
bitmesine yolagarken, hatasiz olarak yapilmasini da saglar.

UAS’da temel hareketler asagidaki gibidir '
-) Almak ve yerlestirmek

Yerlestirmek

Yardimci alet kullanmak

Calistirmak

Hareket cevrimleri

Vicut hareketleri

Visuel kontrol

N O A WN -
|

UAS analiz sistemi iki harften ve genel olarak bir
rakamdan olusur. Ilk harf temel hareketi, ikinci harf
degisik etkenleri ve rakam ise uzaklik bdlimiinli gb&sterir.

Hareket uzakligi li¢ bdliime ayrilmistair;

Hareket uzunlugu € 20 cm ise kod 1
Hareket uzunlugu > 20 cm <« 5@cm ise kod 2
Hareket uzakliZi > 53 cm « 8%cm ise kod 3

Kural 1:Uzunluk olarak baslangi¢ ve bitis noktasa
arasindaki birakilan mesafe kastedilir.

Kural 2:Vicut hareketlerinden sonra yapilan kol
veya el hareketleri geriye kalan uzunluk olarak analiz
edilir.

1-) Almak ve Yerlestirmek Temel Hareketleri:

a-) Tanim: Almak ve yerlestirmede el veya parmaklar
nesne veya nesneleri kontrol altina alip belli bir yere
gotirilp yerlestirir!

b-) Harekete etki eden etkenler:

-) Parca agirliga
Parca hacmi
Almanin tiirleri

Yerlestirmenin tlrleri
5-) Uzaklik bdlimleri.

‘Deutsche NTH Vereinigung E.V.Tirkiye Subesi Gniversal Analiz Sisteei Analiz Dikimanlar:
(1stanbul:1992) ,8.3-1
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Uzaklii > 20~ 350~
om olaral SIO 0 i‘o
ALMAX VE YERLESTIRMEK Kod 1 2 b}
Agajr yukarn AA 20 33 50
Kolay Ceavyek AB 30 (3] 60
Saky AC 40 b3} 10
sl
Agajr yukar, AD 20 43 60
lor Cevjyak AL Jo 35 70
Siky AF 40 63 80
Avug dolusu Apsjr yukar: AC 40 [ 3] 80
Agajr yukar AH 23 (3} 53
- SR BN O R T Cevyek A «0 63 13
Siky AX 50 13 83
Apafr yukarn AL 80 | 105 | 113
> S22 v Cevpak AM 93 120 130
$.x1 AN 120 143 160
YIRLESTIRMEX Kod ) 2 )
Age]r yukarn PA 10 20 1
Cavpaek 4] 20 30 33
Siks rc 30 40 43
YARDIMCI MADDELER! KULLANMAK Kod \ 2 )
ALMAK, YERLESTIRMEK, VE YERLESTIRMEK
Asagy yukary HA 23 43 65
Gavyek HB «0 60 13
Siky HC 50 10 8
CALISTIRMAR Kod | 1 b}
Kolay caligtirma | 1Y 10 13 40
Birlesticilaly caligticma 1 1] 30 L3} 60
RARERZIT DEVRILER! Kod 1 1 )
8ir hareket A b ] 13 20
Birblrlal takip eden hareketler 14 ] 10 Jo 0
Dejigtirmek ve dlr hareker 4 J0 [} 5
Sikiptirmak veys gevjyatasek 0 20
VUCUT MAREXETLERL Kod ™Y
GCitmek/m KA 13
. Eftlmak, dis Ustl ve ayaja kalkaak (8] 60
~
Oturwsk ve ayajs kalkaak KC 1o
VISUEL KONTROL VA 13

UAS Analiz Sisteminin

VYVeri Tablosu




c—-) Kodlama:

Almak ve yerlestirmenin semboli J
Almak ve yerlestirmenin durumu
Uzaklik bdliimu

d-) Etkenlerin agiklanmasi:

1=) Parca agirliga: Uec.guruba ayralair.
{ 10 N
> 18 N ¢ 80 N
» B3 N < 220 N

2-) Parca hacmi: Parcanin ana 6lc¢lisi 80 cm’den veya
iki ana 08leisi ‘30 x 3%cm ’den Dbiliyllk olan nesneler
hacimlidir.

3-) Almanin tlrleri: Baslica Ug¢ tilriu wvardair.

a-) Kolay: Tek basina duran nesneler

b-) Zor : Karisik duran nesneler

c-) Avug dolusu: Yi18in halinde olan veya dizilmis
nesneler.

4-) Yerlestirmenin tlrleri: Ug¢ tlrid wvardir.

a-) AsaZ8i-yukari: 12 mm den biylk bosluklara
yerlestirme,

b-) Gevsek: Bosluk € 12 mm ye yerlestirme, basing ve
gecikme yok,

c-) Siki: Bosluk ¢ 12 mm ye yerlestirme, basing ve
gecikme var.

Kural 1:Alma ve yerlestirme kendilerini tamamlayan
vardimci hareketleri de icerir. B6ylece hazirlama, bakis
fonksiyonu, yuva bulmak, tekrar tutmak, 8blr ele vermek,
ayirmak, bastirmak ve tasima hareketleri yerlestirme
iginde gecgerlidir.

Kural 2: Almak ve yerlestirmek ayni anda viicut
hareketleriyle birlikte yapilirsa yine de bir element
olarak analiz edilir. ;



Kural 3:EZer almaya ve yerlestirmeye tamamlanmis
baska Bir s aciny —‘ara  veriliyorsa, ek bir yerlestirme
analiz edilir.

Kural 4: Nesnenin sekli nedeniyle, bir ¢cok
yverlestirme hareketi gerekiyorsa, bir sonraki yerlestirme
hareketi sadece yerlestirme ile analiz edilir.

Kural 5:Ali1ip yerlestirmede, alma ve yerlestirme
arasindaki en uzun mesafe 6lgu olarak alinair.

Kural 8:Hacimli nesneler kolay almada bir sonraki
agirlik sinifina gruplanir. EZer hem hacimli hem de zor
tutma mevcutsa yluksek aZirlik sinifina gruplanair.

Kural 7:Avug dolusu almada, fazla sayida parcgayi
birakmak ayrica analiz edilmelidir.

Kural 8:AZ1rlik sinifinin belirlenmesi igin gereken
parca agirligi1 veya kuvvet sarfi, parcanin bir veya 1iki
elle kaldirildigindan bagimsiz olan dlglittlr.

2-) Yerlestirmek temel hareketi:
a-}) Tanim: El "veya parmaklar .ile kontrol altina

aAlrbmas —Dir veya, birkac nesnenin belli bir yere
yverlestirilmesidir?

Harekete etki eden etkenler:

o
|

1-) Yerlestirmenin tiri
2-) Uzaklik bollmu

Kodlama:

0
|
S

Yerlestirmenin tiirid

P
Yerlestirmenin sembolii — | I |
Uzaklik boliimiu

d-) Etkenlerin agiklanmasi:

1-) Yerlestirmenin tilirleri: Alma ve yerlestirmedeki
yverlestirmenin tlrleriyle aynidir.

a-) Asagi-yukara
b-) Gevsek
c-) Sika

“Deutsche NN, 2.9.0,,8.3-14



2-) Uzaklik bolimii: Uzaklik bSlUmd bitin temel
hareketlerdeki gibidir.

Hareket uzunlugu 29 cm ise Kod 1
Hareket uzunlugu > 20 £ 59 cm ise Kod 2
Hareket uzunlugu > 50 ¢ 8@ cm ise Kod 3

Kural 1: Yerlestirme hiZzinan pargca agirligindan
dolay: engellenmesi dikkate alinmaz.

Alma ve yerlestirme 1ig¢in gegerli diZer kurallar
yverlestirme iginde gegerlidir.

3-) Yardimci arag-gere¢ kullanma temel hareketi:
a-) Tanim: El1 veya parmaklar yardimci arag¢ gereci

alir, kullanmsa:. yerine getirir ve kullandiktan sonra
birakir?®

o

-) Harekete etki eden etkenler:

-) Yerlestirmenin tirleri
y Uzaklik bsSllUmleri.

DN =
|

Kodlama:

Q
|
g

H
Yardimci arag gereg kullanma — |
Elle kullanmanin turii
Uzaklik b8liimii

d-) Etkenlerin agiklanmasi:

Bundan ©nceki yerlestirme etkenlerinde gecerli olan
kurallar burada da gegerlidir.

Kural 1:Yardimci gereglerin etkiledigi hareketler,
kendi tabela degerlerinde dikkate alinmistir. ( Pensenin
agilip kapanmasi gibi ).

Kural :2: Bir yardimci g&erecin baska bir yere
verlestirilmesi yerlestirme ile analiz edilir.

Kural 3:Bir yardimci gereg¢ yerine konmadan bnece
baska isler yapmak icin birakilirsa is akisi iki defa Axx
ile analiz edilir.

o Deutsche HT"'lo'a.o '.l;-l‘



4-) Calistirmak temel hareketi:

a=) “Tanams: Rl “wveya ayakla bir ayar parcasinin

kontrol altina alinmasi ve basit veya birlegtirilmis bir
) R [
ayar hareketinin yapilmasidir.”

o’
|

Harekete etki eden etkenler:

Calistirmanin kapsama
Uzaklik bolumid

N N

0D =

c—~) Kodlama:
T
Calistirmanin sembolti — J |
Calistirmanin kapsami
Uzaklik bolumi
d-) Etkenlerin aciklanmasi:
I-) Calistirmanin kapsami: Calistirmanin kapsami

ikiye ayrilar.

- Basit bir galistirma (BA) ayar pargasina direkt
hareket vermeyi kapsar. Ornegin bir tamburu bir sefer
cevirmek.

- Birlestirilmis calisma (BB} iki wveya daha fazla
hareketi arka arkaya calistirma. OrnegZin vites degistirme,
bir slirglniin ileri geri hareketi.

II-) Uzaklik bSlimii: Uzaklik bSlimi digZer temel
hareketlerdeki gibidir.

Koval - ‘1:° Avar "“parcalarinil  galistairirken ‘ugaklik
bsllmiinlin degerlendirilmesinde uzanma hareketinin uzunlugu
dikkate alinar.

Kural 2:Calistirma temel hareketi sadece bir basit
veya birlestirilmis c¢alismayi kapsar. Diger c¢alismalar
hareket cevrimleri ile analiz edilir.

5-) Hareket gevrimleri:

a-) Tanim: Hareket gevrimleri, el, parmak veya ayak
ile aletli veya aletsiz yvapilan, devirsel olarak
tekrarlanan hareket akisi”olarak tanimlanir.

*“ Deutsche MTH,a.g.e.,s.3-21

“ Deutsche NTH,a.g.e.,5.3-24
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Harekete etkil eden etkenler:

Uygulama kapsami
Uzaklik bdliimleri

DN
I
Nt Nt

Kodlama:

0
|
~—r

M e e
Hareket cevrimleri — l
Uygulama kapsami

Uzaklik bd1liml

d-) Etkenlerin aciklanmasi:
1-) Uygulama kapsami
- Bir hareket (ZA): Orneg8in makas ile kesme.

— Hareket ' sirasi  (ZB): Ornefin vidalama veya
kademeli bir salteri cevirme.

- Yerlestirmek ve bir hareket (ZC): OrnegZin anahtara
somum tzerine yerlestirmek ve sikmak.

- Sikistirma veya gevsetme (ZD): Ornegin vidalamak
sikmak.

Rural 1 -Uzaklik bilimll " tespit edilirken, - hareket
uzunlugu dikkate alinair.

Kural 2: Elin veya parmaklarin katettigi yol
uzunlugu uygulamalarda gecerli olan uzunluktur.

Kural 3:Rakam, isaret, harf yazilmasinda bunlarain
her biri icin 2 ZBX analiz edilir.

6-) Viicut hareketleri:

a-) Tanim: Viicut zZaman belirleyici olarak
d&ndlirdliir, egilir veya itilirse wviicut hareketleri s&z
konusu olur'¢

b-) Kodlama

K
Viicut hareketi |
Hareket tlru

* Deutsche NTM,a.g.e.,s.3-28
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Kural 'l :Her sbir-metre tnzaklik icin. bir KA analig
edilir.

Kural 2:99 dereceden kiicilk ddnme hareketleri bir KA
ile analiz edilir.

Kural 3:Basamak c¢ikmak adim basina bir KA ile
analiz edilir.

Kural 4:1ki diz Ustlne ¢8kmek ve tekrar dogrulmak
2 KB . 1le -analiz edille.

Kural 5:0turma-durma, yerinden kalkma ve oturma 2
KC ile analiz edilir.
7-) Visiel kontrol temel hareketi:
a-) Tanim: Karar vermek icin g6z ile yapilan kontrol
hareketidir.”
b-) Kodlama
Nk
Visiiel kontrol:::::f—_J
Kontrol durumu
Kural 1:Visliel kontrol kendi basina ortaya c¢ikarsa
analiz edilir.
Kural 2:3 haneli rakkamlara, isaretlere, harflere

veya 3 heceli kelimelere ve basit sembollere kadar okumak
1 VA ile analiz edilir.

”"Dcutl:hn NTH, 0,90, ,8.3-32
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2.5-) Onceden Belirlenen Zaman Hesabi:

Onceden belirlenen zamanlar, insanlar wve makinalar
tarafindan yapilan isler icin harcanan planlanmis
zamanlardir.

IThsanlar 1¢cin;

a-) Temel zamanlar,
b-) Dinlenme zamanlari,
c-) DagZilim zamanlara

Makinalar ig¢in;

a-) Temel zamanlar
b-) DagZilim zamanlara
olarak uygulamada hesaplanmaktadir.

Onceden belirlenen zamanlarin, insanlar icin
hesaplanan kismi siparis =zamani olarak da gecmektedir.
Burada daha ¢ok siparis gzamaninin hesaplanmasi tizerinde
durulacaktair.

Onceden belirlenen zamanlarin insanlar ve makinalar
icin hesaplanmasi asagidaki sema ile gdsterilmistir.

Onceden belirlenen zaman

Insanlar icin

Siparis zamani:T

Hazirlama =zamani Uygulama zamanai
tr ta
Temel hazirlik zamani:trg Birim zamani:te
Hazirlik dinlenme zamani:trer Birim miktari:e

Hazirlik dagilim zamani:tru

Is aletleri ig¢in

Yikleme zamani:tbB

Uretim araci hazirlik zamani:trB
Is aleti uygulama zamani:teB
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Birim zamani te asagidaki zamanlardan olusur;

Temel zaman tg:Planli bir akisin yapilmasi icin is
akis1 bdlimlerinde planlanan zamanin toplami. Buda temel
calisma wve yan c¢aligma kapsamina giren islerin plan
zamanlarinin toplamidir. Buna calisma zamani tt denir.

Bekleme zamani tw:ls akisinin sartli olarak kesilme
zamani.Bu planlanan zaman icinde mevcuttur.

DagZilim zamani tv:ls akisinda ilaveten gerekli is
akis bélimlerinin planlanan zamanlarinin toplamidair.

Dinlenme zamani ter: Insanlarin dinlenmesi ig¢in
gerekli zamanin toplamidar.

Onceden belirlenen zamanlarin hesaplanabilmesi igin
yvapilan isin bollimlere ayrilmasi gderekir. Bu bdllmler
asagidaki gibidir.

Temel Calisma:Dog8rudan dog8ruya gbrevin yapilmasina
ybnelik calismadir. Sembolii MH.

Yan Calisma: G&revin vapilmasina hizmet eden
calismadir. ( Is resmini okumak v.b) Semboll MN.

Ek Calisma:Gdrevin yapilmasina hizmet eder fakat
planli bir calisma degildir ( talaslari kenera toplamak v.b)
Sembolli MZ.

Isin GereZi Ara Verme: Is akisinda planli olarak
beklemedir. Sembolii MA.

Aksama Nedeni ile Ara Verme: Teknik veya
organizasyon eksiklikler dolayisiyla beklemedir. Sembolu
MS.

Kisisel nedenle ara verme: Meydana gelen
yorgunluktan dolayi1 ise ara verme. Semboli ME.
Kisisel ihtivactan dolaya ara verme: Kisisel

sebeplerden dolayi ise ara verme (Sigara igme, tuvalete
gitme v.b) Sembolu MP.



Onceden Belirlenen Zamanin Hesabi I¢in Ornekler:

ORNEK 1:
I1s akis bdluml Zaman tdrd Verilen zaman
{ M=)

4 pim almak tMN 19, 7
1.pimi mekanizmaya

koymak tMN 19,8
Diger 3 pimi meka-

nizmaya koymak tMN 16.9

3 pimi mekanizmaya

koymak ve yuvarlamak tMH 59,4

4. pimi mekanizmaya koy-

mak ve yuvarlamak. tMA 19,8

Dagilim zamani payi= Zv= %8
Dinlenme paya Zer= %3
Siparis miktar: m = 650@ parca

Istenenler:

Temel zaman tg
e=100 parca i¢in birim zaman te
Uygulama zamani ta

WM -
|
N N e

1-) tg=ItMN+tMH+tMA

( 18,7+19,8+16,9) + 59,4+19,8

38,4+59,4+19,8

117,6 TMU

1

@,07906 dak.

2-) te=[tg +(Zv+Zer)/100 * tg] *e
=[117,6+ (8+3)/100 *117,6] %100

13053,6 TMU

@,131 h
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3-) ta= te X m

81 i 0 B g S
S - s
ORNEK 2:
Is akis bdliimii Zaman tiru Verilen zaman
(TMJ)
Sasiyl calisma masasina
koymak tMN 161
1. kondansatdril oturtmak tMH 505
2. kondansatdri oturtmak tMH 499
1. ve2. kondansatdrli 4 ye
rinden lehimlemek tMH 872
Kisma vidasini agmak tMH 870
Sasiyi konveydre koymak tMN 156
Sonrakl sasiyi beklemek tMA 319

Dagilim zamani payi=Zv=%9
Dinlenme pay1 =Zer=%D
Istenenler:
1-) Temel zaman tg
2-) e= 100 parca icin birim zaman te
1-) tg=3tMH +ItMN +ZtMA
(500+490+872+670) + (161+156)+ 310

2537+317+310

3164 TMU
1,898 dak.

[tg+ (zv+ zer)/100 * tg] xe
(3164+ (9+5)/100 * 3164] *100

2-) te

360696 TMU

H

3,607 h



ORNEK 3:
I1s akis bblumii Zaman tiirii Verilen zaman
{ T™MU)
Bir tomar kagidi kesme
durumuna getirmek. tMN 1592
Kesmek tMH 295
Tomarin yarisini birakmak tMN 555
Tomarin diZer yarisini
birakmak tMN 529
Baslangic pozisyonuna
donmek. tMN 635
Bir defada kesilen miktar= 65@ kagit
Dagilim zamani pay: S
Dinlenme pay:i = Zer= &f
Hazirlama zamani = Tp=Bdak.

Siparis miktara m= 25@090¢ tomar

Istenenler:

Temel zaman tg

e=1000 parga igin birim zamani te
Uygulama zamani ta

Siparis zamani T

=W
|
N N N N

1-) tg= EtMH + EtMN

295+ (1592+555+520+605)

3567/650 kagait

5,49 TMU

2,0233 dak.

2-) te={tg+ (Zv+Zer)/100 *tg] xe

5,49+ (11+7)%5, 48] 1000

6478,2 TMU

@,065 h
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2.6- MTM ve UAS Metodunun Yapilmasi ve Kontroli:
2.86.1- MTM ve UAS Metodunun Yapilmasi:

MTM ve UAS metodu analizlerinde kurallara bilmek
analizlerin yapilmasinda gerekli sart olmakla beraber
yeter sart degildir. Bunun yaninda kurallari dogru olarak
da uygulamak gerekir. Analizlerin uygulanmasinda iki
y8ntem kullanilair®

a-) Is akisinin g8zlenmesinde gdzlem analizi,
b-) Is akisinin tasarlanmasinda planlama analizi.

a-) G8zlem analizi: Burada is akisinin kaydedilmesi
s8z konusudur.AsaZidaki sira takip edilmelidir.

Hazirlik safhasi:

- bygun bir iscinin sec¢imi,
- 11gili kisilere bilgi verme,
- s sartlarinin agciklanmas:.

Is akisinin analizi safhasai:

- Is akisinin is bdliUmlerine ayrilmasi,
- Temel hareket kodlari ile is akisinin tanimlanmasi,
- Etkenlerin dizenlenmesi ve isaretleri.

Zaman analizi safhasi:

-Temel harsketlerin zaman deZerlerinin dizenlenmesi,

-Analiz edilemeyen is b8lUmlerinin zamaninlin
belirlenmesi,

-Is akisinin toplam zamaninin bulunmasi.

Bunlari sirasiyla inceleyelim.
— Uygun bir insanin segimi:

Uygulamalarda orta derecede beceri kazanmis bir
is¢inin normal is gilcl sarfedecek uzun zaman yapabilecegi
isin analizi gercekci sonuglar verir.

Secilen is¢i ig Uzerinde ¢cok fazla beceri kazanmis
ve adeta otomatiklesmis ise ayni zamandaki hareketlere yol
acacaZindan sagZlikli sonuglarin elde edilmesini engeller
ve analizcinin isini zorlastirir. E8er az beceriye sahip
ve tecrilbesiz bir is¢gi ise yine saZlikla sonuglara
ulasilmasini engeller. Cinkil bu sefer de yapilan igin
yogunlugu artacak ve gereksiz tutmalar, dizeltmeler ve
aksamalar ortaya ¢ikacaktir.

®Alnan NTM,a.g.e.,5.9-3
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- 11gili kigilere bilgi verme:

Analiz yapilmadan ®nce, gbzlenecek iscgciye, o isginin
amirine ve varsa diger isletme ilgililerine haber verilir.
Bunun yaninda analizin amacini ve uygulama ybntemini de bu
kisilere anlatmak gerekir. Her zaman ig¢cin ilgili kisilere
ortak bir calisma 6n planda olmalidair.

- 1s sartlarinin agiklanmasi:

Is sartlari: analiz sayfasinin Ustilne not edilir.
Bunun yaninda s8zlil olarak da ilgili kisilere anlatilir.
Aciklamanin yapilmasi yeniden olusturulacak analiz ig¢in
gereklidir. Gerekiyorsa isyerinin krokisi ¢izilir veya
resmi ¢ekilir.

- Is akisinin is b8liUmlerine ayrilmasi:

Is akisinin, is bdlumlerine ayrilmasinin nedenleri,

1-) Analizin daha iyi anlasilabilir olmasi,

2-) 1s akisi1 deZisikliZinde is bdluUmlerinin kolayca
yer degistirebilir olmasa.

- Temel hareket kodlari ile is akisinin tanimlanmasi:

Analizci is akisi hareket b8liumlerini hem =zamansal
hem de hacimsel olarak aklinda tutmalidir. Bundan sonra is
akisinin analiz kaZidina not edilen temel harsketlerle
aciklanir. EZer analizde acemi bir is¢i calistiriliyorsa,
analiz kagidina birer satar atlanarak kodlama
vapilmalidir.Bu sonradan farkedilen atlanmis is akis:
hareketlerinin kodlanmasi igin gereklidir. Birden fazla
deZisik sikliklar analiz kaZidinin siklik b8lUmine not
edilir.

- Etkenlerin diuzenlenmesi ve isaretleri:

Hareketler, etkenlerin degerlerine g8re dizenlenir
(mesela aZirlik,uzaklik v.b) Bunun yaninda ayni1 zamanda
vapilan ve kombine hareketler uygun sekilde isaretlenir.
Bu sekilde temel hareket kodlamasi tamamlanmis olur.

- Temel hareketlerin zaman degerlerinin dizenlenmesi:
TUm kodlar kaydedildikten sonra MTM norm zaman

kartindan norm zaman de@erleri alinir ve analiz kaZidinin
TMU b8liumine, sikliklarla g6z8nlne alinarak, kaydedilir.
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- Analiz edilemeyen is b®lUmlerinin zamaninin tespit
edilmesi:

Kismen etkilenebilen veya etkilenmeyen is akis
b8limleri analiz edilemez. Bunlarin zamani bir kronometre
yardimiyla 8lciUlir. Etki altinda bulunmayan zamanlar ise
hesaplama yoluyla tespit edilir. B8ylece analiz
tamamlanir.

- Is akisinin toplam zamanini bulunmasi:

Her hareketin zaman deg8erleri her is akisi bdlUminin
zamanina toplanir ve gruplama kaZidina gecirilir. Tim is
akisi1 b8luminiin zamanlarinin toplami analiz edilen isin,
calisma zamanini verir. Burada 8nemli olan temel zamana
uygun dagilim ve dinlenme zamanlarinin ilave edilmesidir.

b-) Planlama analizi: Burada ise analizcinin
tasarlama glclinden faydalanilir. Analizeci is akislarina
benzetme yoluyla veya taklit ederek olusturur. Daha c¢ok
yeni isyerlerinin planlamasi amaciyla yapilir. AsaZidaki
sira takip edilmelidir.

Hazirlik safhasi:

- Calisma sartlarinin acgiklanmasa,
- Is akisini, is akis bd8lumlerine ayirmak,

I1s akis analizi safhasai:

- Temel harekst kodlari yardimiyla is akisinin
agiklanmasi,
— Etkenlerin temel hareketlere gbre dizenlenmesi,

Zaman analizi safhasi:

- Temel hareketlerin ve zaman deZerlerinin
duzenlenmesi,

- Analiz edilemeyen is akisi b8lUmlerinin zamanina
tespit etmek,

- Zaman deg8erlerini is akis bS8lUminiln zamanina
toplamak.

Planlama analizinin gdzlem analizinden farki bilgi
kazanma seklinde olmaktadir. G8zlem analizinde mevcut bir
is ybntemi vardir ve bu ybntem agiklanmaktadir. Planlama
y8nteminde ise hig¢ mevcut olmayan bir is yontemi
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analizcinin tasarim glcilne gbre agiklanmaktadir. Calisma
sartlarinin agiklanmasi gdzlem analizine g8re daha itinala
olmalidir. CilUnkll g8zlem analizinde gtz lenen hareket
turleri, planlama analizinde tahmini olarak
belirlenmektedir.

AsaZida bu bdliume ait bir MTM uygulamasi ayrintili o-
larak verilmigtir.
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Gézlem Analizi
Planlama Analizi

Dosya No.:

Sayfa

Gorev: Pimleri k&priiciiklerin i¢ine koy ve vuvarla

75 000 Adet

Miktar::

No.:

Is akisi-No.:

B6lim masraf yeri:

Analiz tarihi

Tarihten

tarihe kadar tatbik edildi

Gorevli:

Kontrol eden

Tacih#

basiniz.

Her iki elinizle birer topraklama pimi alip mekanizmaya koyunuz. Her iki
elinizle birer topraklama k&priicligi alip mekanizmaya koyunuz ve diigmelere

Islenmis pargalar

1. Topraklama k&priicligl

\ . 138 ’N
Lﬁ, e
g 4,5 mm ‘
0luk : 3
2 tek tarafl:
havsal1 Hareket uzakliklar:
1 Kalinlik: 2,6 mm cm olarak:
73 T%%raklama pimi: Pialata 10
— - Pimler mekanizmaya 16
3 Kdpriiciiklere 26
L. £ Képriiciikler mekanizmaya26
_.L_ — Diigmelere 26
g7
Digmelere
i Giristeki Resim [MalzemelUlgiler,formlar
7 Isimlendirme Malzeme gu%um Ho.t | Moot gglriik$ar
2? Kdpriicikler Krokiye gidre
ol Pimler " gdre
o
- o 1
o Isim Pers.No.| Yas K E Benzer gg3§3V Yecalenen gdrev
B
-
—
= [Siméigdirme AdeCtSNg%itiigiiit Teknik veriler, durum
»33 Kaldirma mak Motorlu ¢alisan 2 yuvarlama aleti
9 [Parca kutu 3 i

Cevre etkenlert

Ucret:

| Notlar: fs yert krokisi hareket uzakligi ve parca krokisi yukarida

| !sfn kalitest :
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Toplu olarak Dosya No.:
is akigi bélimleri
e I AR S
Ne.: Aciklama Kod Toplam TMU 5 Toplam TMU
1 Pimler mekanizmaya 4417 0:5 22| 4
2 | Kopriicikler mekanizmaya 80/31| 0,5 40} 2
3 Diigmelere basma 301/8 0,5 1514
| Temel zaman tg TMU olarak 78,0
Temel zaman tg dakika veya h olarak 0,0468
Pay zaman: ty dakika veya h olarak, pay zaman ilavesi Z, = 3 - 0,0033
Dinlenme zam. ter dak. veya h olarak, dinl. zam. ilavesi Z, =3 % 0,0014
Zaman birimi te dakika veya h olarak = ! 000 51,50
Uygulama siiresi ty dakika veya h olarak m = 75 000 64,37
| Hazirlama zaman: t, dakika veya h olarak
| C8rev zamani t, dakika veya h olarak

R
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Analiz kagid: ol ELSE
Sayfa
No Aciklama S Kod ™U Kod Aciklama
L Pimler mekanizmava
Pimlere R10C 814 | R10C
G4B 9|1
911 | G4B
Pimler mekanizmaya M16C 10 {5 | M16C
PISE 6 | PLSE
RL1 0 | RLL
44
2__|KRdpriiciikler mekanizmava
Kdpriiciiklere R26C 13]0] R26C
G4B 91
9|11] G4B
Kdpriiclikler mekanizmfya M26C 1317 ] ,M26C
,rfz’/ R,c;z/
PISSE 9{1
s M2C 210
PLSE 6
L'l PISSE
210} M2C
5/6]| PLSE
RLL 2|0} RLI
80| 3
e
_é;__Dugmelere basma f
Digmelere R26A 8 |8 R26A
G5 v G
M2A M2A
]
2001 PT
(red RLY
3 30 |8

1
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ORNEK :

Bir montaj atelyesinde topraklama pimi ve topraklama
kdpriucikleri biribirine monte edilecektir.Asag1da agiklama
11 olarak bu is Uzerinde yapilan MTM calismasi verilmistir

Gbzlem Analizi-Planlama Analizi Sayfasi:

Is,isi yapan kisi,isin miktari,yapilma yeri,yapilma
tarihi v.b bilgiler bulunur.lsyerinin_ basit bir krokisi
aparat ve malzemeler hakkinda bilgi ve gerekli 8lgliler bu
sayfada yer alair.

Ornek basit bir montaj isidir.Topraklama pimi deni-
len parcgaciklar, topraklama k&pruciuklerine monte ediliyor.
Islem sirasi asafgidaki gibidir.

Topraklama pimleri alinip aparata konuyor (2 adet)
- . kSpricukleri "

Aparat Uzerinde bulunan duUgmelere basilip monta]
gerceklestiriliyor,

Monte edilen parcalar kendiligZinden aparattan ayri
larak bitmis malzemeler kutusuna gidiyor.

Analiz Kagidi Sayfasi:
Bu sayfada isler gruplara ayrilir.Ornekte;

1- Pimler mekanizmaya,

2- Kbpruciukler "

3- DlUgZmelere basma olarak gruplanmistir.Gruplamanin
yarari islemleri daha net g8rebilmektir.

1- Pimler mekanizmaya:

1.Satir:Uzanmanin C tipi analiz edilmistir.Eller
pPim kutusuna(2 numarali kutu)uzanirken 1@ cm 1lik yol
kateder.Eller karisik duran nesnelere doZru uzandiZ1 ic¢in
C tipi kapsamina girer.

2.8atir:Sol el pimlerden birini tutuyor.Segerek tut
mak s8zkonusu ve pim Slgiuleri dikkate alindig8inda kod G4B
olarak tayin ediliyor.

3.8atir:2.satirda meydana gelen olaylar sag el icin
tekrar ediliyor.
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4.8atir:Pimlerin aparata gdtirdlmesidir.Pimler
aparata 16 cm lik yol katederek gdtiriiliyorlar.Belirli bir
yare konulacaZi i¢in yani hedef kesinligi oldugu ig¢in C ha
reket tlriune girmektedir.

5.8atir:Pimlerin aparata yerlestirilmesidir.Gevsek
gecme sinifina girer.Clnki pim yuvalari pimlerin
rahatlikla oturabilecegi sekildedir.Bir d&ndiirmeye gerek
kalmaksizin sadece eksenlemek suretiyle yerlestirmek soz
konusudur.

6.Satir:Pimler parmaklari agarak birakildigi ig¢in
birakmanin 1 tipine uymaktadair.

7.85atir:Toplam zaman TMU olarak belirtilmistir.

2- Kbpricukler mekanizmaya:

1.8atir:Eller topraklama k8pricliklerine dogru(l nu-
marali kutular)harekete gecmistir.Aradaki mesafe 26 cm dir
ve eller yine karisik durumdaki parcalara doZru uzandiZa
icin C tipine girmektedir.

2.5atir:Sol elin k8priciklerden birini tutmasi.Se-
¢erek tutmak s&zkonusudur.

3.Satir:Ayni olaylari saZ el gergeklestiriyor.

4.Satir:Kdpriciukler 26 cm lik yol katederek aparata
yerlestiriliyor.Hedef kesinliZi olduBu icin C tipine uymak
tadair.

5.8atir:Topraklama k8pricikleri aparata yerlestiril
meden 8nce elde tutusunun diizeltilmesi yani tekrar tutma
gerekiyor.Fakat bu, k8priciuklerin aparata getirilmesi
sirasinda yapildiZi1 igcin ek zaman ihtiyaci dogmuyor.

6.Satir:Yerlestirmeden 8nce 45 1lik bir dondlrme
gerekiyor.Bu da yerlestirmenin yari simetrik sinifina
g€irmesine sebep oluyor.Basit bir eksenleme yapiliyor.

7.8atir:Yerlestirmenin tam yapilabilmesi igin 2 cm
daha ilerletmek gerekiyor. 3
:Artik simetrik hale gelen pargalar yerine
yerlestiriliyor.
9.8ati1r:6.satirin hareketlerini saZ el tekrarlayor.
] a 5 I . 7 ; " " " " "

31.8akar:98. 5 = < = %
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12.Satir:Parmaklar agilarak k&priciikler birakiliyor.
Birakmanin 1 tipine uymaktadir.

13.Satir:Toplam zaman TMU olarak belirtilmistir.

3- DiZmelere basma:

1.Satir:Eller 26 cm yol katederek,yeri kesin belli
olan digmelere uzaniyor.Uzanmanin A tipine uymaktadir.

2.8atir:Digmelere basma konumu dokunarak tutmaya
girmektedir.Eller dug8melere basmaya hazirdir.Fakat hazir
olmakla basmak arasinda zamana gerek yoktur.

3.Satir:Digmelere basiliyor.Az bir kontrol sarfi ge
rekmektedir.

4.Satir:Aparat montaj isini gergeklestiriyor.Montaj
bittikten sonra aparat,monte edilen pargalari disariya ati
yor ve eski konumuna geliyor.

5.85atir:Eller digmeler Uzerinden ayriliyor.
6.Satir:Toplam zaman TMU olarak bslirtilmistir.

Toplu Is Akisi Sayfasi:

Analiz kaZidi sayfasinda belirtilen zaman deZerleri
burada topluca belirtilmistir.Dikkat edilmesi gereken nok-
ta sudur;her seferinde ayni anda iki montaj yapildiZi icin
bulunan zaman iki montajin zamanidir.Bunun ig¢in siklik si-
tununda @.5 rakami belirtilmistir.Bulunan toplam zamanlar
bu say1 ile garpilarak bir montajin siresi bulunur.

Sayfanin altinda toplamda bulunan temel zamandir ve
buna c¢esitli dagZilim =zamanlari eklenerek isin gergek
sliiresi bulunur.
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2.6.2- MTM ve UAS Metodunun DogZrulugu:

MTM ve UAS metodunun dogrulugu is akisi icin gecen
sire ile bu isin yapilmasi igin gercekten gerekli silrenin
birbiri ile uyusmasiyla degerlendirilir. Analiz sonuclar:
ile gercek slrelerin birbirinden farkli c¢ikmasi baslica
iki nedenden kaynaklanir.

a-) Metodlarin yapi prensibine bagli olan sistem
rarki,

b-) Uygulama kurallarina aykiri yapilan analiz
sonucu ortaya ¢ikan uygulama hatalaridair.

Bunlari daha ayrintili olarak inceleyelim.
a-) Sistem fark:i:

Sistem farki etkenlerin basitlestirilmesinden veya
iptal edilmesinden kaynaklanan, analiz sonucu bulunan ve
gercekten gereken zamanin arasindaki farktair.

Metodlar gelistirilirken, ©nemsiz etkenler ihmal
edilip, O6nemli etkenler {Uzerinde durulmustur. Bu bir
noksanlikir fakat her bransa uygulayabilmek igcin
gereklidir. Etkenlerin 6nemli faktdr deZerleri bir hareket
tirlne ve bunun sonucunda ortalama bir zaman deZerine
toplanmistr.

Sistem farki sadece kisa gevrimlerde ®nem tasir. 1Is
akisi1 fazlalastikca pozitif ve negatif farklarin birbirini
karsilama imkani artar.

b-) Uygulama hatalari:

Uygulama hatalara kurallara aykiri yapilan
analizlerden kaynaklanan, analiz sonucu elde edilen ve
gercekten gerekli olan zamanlar arasindaki farktair.

Uygulama hatalari subjektif etkenlere bagZlidair.

1-) Is akisinin uzunlugu,
2-) Analizi yapan kisinin egitim durumu,
3-) Analizi yapilacak isin zorluk derecesi.

Uygulama hatalari, sistem farklarindan daha fazla
tnem tasir. Yani kurallara uygun olmamasi yUzilnden ortaya
¢ikan hata olasiliklari, kisa ¢evrimlerde ortaya ¢ikan
sistem farklarina gdre daha aZir basmaktadir.
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ITI.KISIM

3-1- Uygulanmis Proje 1

3.1- Buzdolabi i¢ aydinlatmasi icin lamba kapaZinin
icine tutma yayi1 percinlenecektir.Parga sayisinin artmasi
nedeniyle calisma yeri kapasitesi yetersiz kalmaktadar.
Arastirilmasi gereken husus metodik is dilzenlemesi 8ngdru-
len genislemenin ve halihazirdaki lamba kapaZi konstriksi-
yonunun basitlestirilmesinin mimkin olup olmadiZidair.



"
3.2. GCalisma grubunun kurulmasi

Tesbit edilen &devin yerine getirilmesinde ilgili iiretim
planlayicisi ve zaman etiidii elemani yeterli gdriildii. Grup
calismasi ve siliresinde malzeme problemi de iiriin gelismesi
ile birlikte agikliga kavusturuldu.

3.3. Halihazirdaki durumun tesbiti

incelenecek galisma kademesi tutma yayinin lamba kapagi igi-

ne perginlenmesi ve bir koruma kutusu ic¢ine paketlenmesinden
ibarettir.

Verilen parcgalar

. Lamba kapaji, malzeme : cam

Delikli perc¢in, malzeme : Pirin¢ DIN-Norm parcga
Ayirma halkasi, malzeme : Piring, Norm parga
Tutma yayi, malzeme : Celik, Firma igi liretim

OV S
WAl

Parcalarin gelisi: Lambakapagdi kagit ambalaj ig¢inde, diger par-
calar kutular iginde depodan

Teslim gekli: Paketlenmis parc¢alar montaj bandina norm sandiklar
i¢inde oradan da paketli olarak buzdolabi icine

3.4. Halihazirdaki durumun incelenmesi

Calisma metodu: Mevcut calisma metodu MTM ile analiz edildi.
Bu basit tecizatli tek bir galisma yeridir.
(Resim 1) Cami zedelememek ig¢in delikli per-
¢in kenarlari kivrilir. Camdan lamba kapagi
kagit amhalajindan g¢ikarilip percginleme ci-
hazinin saj yanina konur. Dijer biitiin par-
¢alar kutular iginde bulunmaktadirlar.

3.4.1. MTM-Analizinden cikan sonucglar.

Hareket bilminin temel kurallarina gbre iki elle c¢alisma
prensibi uygulanmamaktadair.

Hareket sirasi ritmik ve simetrik deyildir.

Sol ve Say el sik sik beklemede kalmaktadair.

Percinlemede c¢alisma kuvveti tek y®nli olarak yliklenmektedir
(ist kol hareketleri) oldukg¢a uzun, etkilenebilir makina zamani
Parca kutularina olan mesafeler uzun.

Sol el paketleme de duran el tutma gdrevi yapmaktadir (Statik
ylikleme) .

Parcayl kutulara doldurmak, kutulari degistirmek gibi tali zamanlar
icin MTM-Analizleri yapllmamlstlr Hzel olarak iiretim ig¢in uyarailar
mevcut degildir. Inceleme yapildigi é8nemde konstriiktif degisiklik

icin bir niyet mecut degildi. Malzeme tutari ve licretler ile daha sonr
ilgilenilecektir.



g

100. Parca basina 34 dakika zaman &ngdriilmiistii

. 2. 'Sorn filtresi

Halihazirdaki durumun incelenmesi de acgiklandigi gibi daha
sonraki galismalar icin soru filtresi uygulanir. Burada sa-
dece tek tek sorulara cevaplar bulunmaya calisilair.

Parca: Lamba kapajyi malzemesinin ve iiretim metodunun dedistirilmesi
ile ayirma halkasi gereksiz hale gelebilir.
Bu durumda toleranslarin daha hassas olmasi s&z konusudur.

Malzeme:

Lgmpa kapagi malzemesi cam iken plastik olarak degisti-
rilip, ayirma halkasi yine gereksiz hale gelebilir.

Sagladiyi avantajlar: Fima ic¢i {iretim, lamba kapaji malzemesinde

yaklasik %25 ucuzluk, c¢ok gabuk kirilabilir
parganin sz konusu olmamasi. Uriin geligtirme
sorusu ig¢in gorisililip deneyler yapilacaktir.

Calisma geregleri: Perc¢in makinasinin kolunu tek el ile hareket

ettirme yerine ¢ift elle hareket ettirme igin
plinomatik makina ile degjistirmek, calisma ye-
rinede tek bir is yerine getirme s&z konusu
oldugu ig¢in ise hazirlik safhasi yok.

Calisma metodu: Yeni calisma yeri iki elli calisma igin ikili teg-

Nakliye:

insan:

hizatla donatilmaktadir. MTM-Analiz sonucglara
dikkate alinmalidir. Plastik ig¢in paketleme gerekli
olmadiginda sol elin tutma ig¢in kullanilmasi ortadan
kalkmaktadir. Calisma yerinin derli toplu olmasina
parca kutularinin simetrik olarak yerlestirilmesi
ile vwlasikabilir:

Lamba kapaginin hazir duruma getirilmesi tutulmasi kolay
parca kutulari ve kaydirma sayesinde iyilestirilebilir.
Parga kutulari 8yle hazirlanmalidir ki parga stoklari iki
mesaili calisma ig¢in yeterli olmalidir. Plastik parcala-
rin tasinmasi diizensiz, ambalajsiz ve kutular iginde ol-
malidir. Zimbalama galisma yerinin montaj salonuna tasin-
masinin miimkiin olup olmadigi arastirilmalidir c¢linkl bu-
rada lamba kapaklarina ihtiyag¢ vardar.

Calisma fizyolojisi bakimindan halihazirdaki durum uy-
gun gegildir. Bacak serbestliji montaj masasindaki ara
plaka nedeniyle verilmemistir. Hareket silsilesi simet-
rik olmayip, zinbalama giiriiltiisli ve percinlemede ki giig
sarfi1 olumsuz ydnlerdir.

3.5. Yeni yollarin gelistirilmresi

Calisma diizenlemesine geg¢ilmeden Once, yapilan deneylerle
camdan plastik malzemeye gegisde hig¢ bir problemle kargi-
lasilmayacagi anlasildigindan materiyal sorunu agikliga

kavusmus oldu. § : ) § : :
incelemelerin sonucu tamamen yeni bir igyeri gelismesine

vol -acmistair.
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3.6. Gerekli durumun tesbiti

Yeni ¢alisma yerinin tesbitine hizmet eden biitiin ddkiimanlar
ortaya c¢ikan sonugla birlikte proje dosyasina konur.

3.7. Genel ekonomikligin hesaplanmasi

Her igletmenin ekonomiklik hesabi ig¢in izledikleri yollar

farkli olabilecegi ig¢in burada sadece &nemli bir kag¢ bii-
yiklik dikkate alinmistar.

Plastik lamba kapadi sayesindeki ucuzlama 16,8 pf/parca
Ayirma halkasinin ortadan kalkmasi ;5 pf/parca
Malzeme tasarrufu: 173 pf/parca

Iki tarafli ¢alisan cihaz ve metodik iki elli calisma sonucunda
ortaya ¢ikan zaman tasarrufu.

Onceden 427,7 TMU/parca
Yeni 168,6 TMU/parca
Fark 259,1 TMU = 15,5 dakika/parca

Bu temel zamanin %61 oraninda azalmasi demektir.

Harcamalarin gbzdniinde alinmasiyla yatirimin 0,2 yilda kendini
amorte edecedi ortaya c¢ikmaktadir. 2.8 den 2.10 kadarki bdlim-
lerde anlatilan diger sahalarda adim adim yerine getirilir.

3.8. Yeni cgalisma yeri

Planlamadaki plastik lamba kapaklarin agikta isleme yerine ge-
tirilmesi durumuna karsilik, bunlar gercekte karton iginde ve
yerlestirilmis olarak getiriliyorlar.

Bu ylizden calisma yeri diizenlenmesinde de bir degisiklige gidildi.
Lamba kapaklari calisana kaydirak lizerinden gdnderildi. Bununla
bazi yollarin uzunlugju dejyismektdir. Bitmis parcalar lamba kapaj:

kartonlarinin icine gelisi glizel yerlestirilerek bdylece montaj
bandina yollandi.

Deneylerden ortaya c¢ikan baska bir sonug¢ ta pargalarin yerlerine
yerlestirilmesinin daha baska tiirlii analiz edilmesi gerektigi idi.
Planlama analizi tamamlanmis calisma yeri yeniden g&zden gegirildi
Ve dejistirildi. Elde edilen uygulama analizi ayni zamanda c¢ali-
$anlarin metod odasindaki egitimine de yardimci olmaktadir. Egi-
timin basarisi bir bgrenme egyrisi yardimiyla tesbit ve takip edilir.
MIM-Analizlerinde bulunmus olan en elverigssiz &zellikler yeni ga-
lisma yerinde sbyle bertaraf edildi.

Iki elli, simetrik calisma sekli

Ellerin bekleme zamanlarinin kalkmasi

Calisanin perginleme esnasindaki yiikiinlin ortadan kalkmasi

Kisa bir makina zamani (pres kaldirmasi) s
Ambalajln kalkmas1 ve elin tutma durumunda olmasinin gerekmeyisil

U s W N
. iy - - .
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¢alisma yerinin zimbalama yerinden montaj salonuna dodru uzatilmasi
mimkiindli ve bdylece giiriilti faktdri de ortadan kaldirilmis oldu.
Yerin tek kisilik kalmasi uygun gdériildii.

Sonug

Uygulamalar MTM-Sisteminin liretim hazirlijinda gruplara ayril-
mas1l sayesinde hangi rasyonellestirme imkanlarinin mevcut
oldugjunu g8stermektedir.

Bu uygulamali &6rnek cgalismalarin verimlilestirilmesini islemistir.
Eger en bastan beri, yani yeni bir iliretime baslanmadan Snce MTM ile
¢alisiliyor olsaydi calisma verimliligi ig¢in hi¢ bir yeni harcamaya
gerek olmayacakti.

Burada sunu belirtmek gerekir ki, bu metod sayesinde gelistirme
konstriiktdriine 8yle bir anahtar verilecektir ki metodun uygu-
lanmas1 daha tasarim safhasinda baslayip buna gdre konstriiksiyon
yapilacaktuir.

Bu agiklanan gd&riisler geg¢miste tecriibeli MTM uygulayicilari ta-
rafindan basari ile kullanild:.

MTM bu gdriisleri genis bir temel {izerinde ve iiretime hazirlamada
daha sistemli sekilde bilingli kullanmaya y&neltir.

Giris kisminda bahsedildigi gibi, bu metod sadece hareket bilminin
temel kurallarina bagli oldugu siirece basariya ulasir. Bunun anla-
mi, MTM uygulayanlarin kabul edilmis bir MTM-Kursu g&rmis olma-
lar1 ve kaliteli MTM-elemanlarinin gdzetiminde yeterli tecriibeye
sahip olmalari gerektigidir.

Yeni Eski

s

J}k//3

l Lamba kapagi

¢ Tutma yay1 J
3 Ayirma halkasi

4 Delikli percgin

Montaj sirasi: Solda yeni planlama, sajda eski durum
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Caligma yerinin yeniden diizenlenmis hali



Analiz kagida

Dosya No.:

Sayfa
No. Agiklama 4 Kod T™U Kod Aciklama
MTM-IST-ANALIRI
1 |Delikli perg¢in ve dyirjci halkpyi baglama mekpnizmasina oturtmak
Ayirici halkaya R65C 231 6]R 4 C Percgine
G4 121 9 e
> 12 9{G 4 C
Baglama mekanizmasyna |M10B 9] 8] M14C Bajlama mekanizmasin
hazirlamak G2 G2 hazirlamak
2 11l 2l p1sD ?i?igma makanizmasil
w 2| O] RL1
Pergin iizerinden MA4C 4 5
Baglama makanizmasina |P2SD 21 81 R=E Lamba kapagina
R11 -0
100 7
2 |Lamba kapagini bagllama|mekanizpasing }yerlestifmek ve tutma yayini
takmak
Tutma yayinai R24C L2 SERISC Lamba kapagini
- 71 3]G 4 A
G 4B 9| 1 -
Baglama mekanizmasiyna |M10B 16] 8] M35C Bagjlama mekanizmasin
e G2 G2
iy w 5| 6] G2
w 9] 1| P1SSE Modeli yerlestirmek
o w 21»8 P2SD Percgin lizerine kapak
| | Geri kalan yol M14C 9 8| w
Lamba kapagi igin P2SSD 25| 3w
deki bajzlama mekanilz- |RL1 _2| 0| RL1
masina 712913




Dosya No.:

Analiz kagid:

Sayfa
A¢iklama T Kod TMU Kod Aciklama
Percinlemek
Lamba kapagina R 6 A 9 5| R30A Zimba mak. koluna
tutmak G1A
G5
tutmak 28 6] M70C Tagsima esnasinda
tutmak G1laA zimba kolu tutuluyor
tutmak 50! 0] tbh(030]) Pergcinlemek
RL1 28] 3] M80OA Zimba kolu geriye
Paket kutusuna R~ F G2 getirmek
00] 0} RL2
116 4
Lamba kapazini pakdt kftusuna jtmek| vg koymak
Paket kutusuna R40B 15| 6] R30A Lamba kapagjina
(Yatik durumda G1B 3] 5] G1A Bagjlama mekanizmasin
listliste duruyorlar)
|| Sag ele M40C 18] 5| M30C Sol ele
|| Paket kapaklarinin M4B =
| |acilmasa
tutmak 19f 71 P2SSE Paket kutusunun
tutmak 6| 8| M10B tamamen sokmak
G2
tutmak 0] 0} RL2
istif yerine M60C 25| 2| R - E | Delikli pergini
RL1 250
2113
TOPLAM ggz#;




Analiz kagida

Dosya No.:@

Sayfa
No. Aciklama T Kod T™U Kod Agiklama
4 | Yayl oturtmak
Tutma yayina R16C 10| 3| R16C Sol elin aynisa
G4B 9 1 -
2 9] 1] G4B Sol elin aynaisi
Kavramaya M16C 10| 5| M16C Sol elin aynisa
G2 G2
P2SSD 251°5 -
= 251:31'P2SSD Sol elin aynisa
RL1 2| 0| RL1
91] 6
5 | Lamba kapajinin otyrtulmasai
Lamba kapagina R40C 16| 8] R40C Sol elin aynisi
G4A 71 3 -
i 71 3] G4A Sol elin aynisi
Kavramaya M40C 18] 5| M40C Sol elin aynisi
P2SSD 253 -
- 25| 3| P2SSD Sol elin aynisi
RL1 _2| O] RL1 Sol elin aynisi
102] 5
- TOPLAM 337| 3| 1ki parga igin
—
1 .




Analiz kagidi

Dosya No.:

Sayfa
No. Aciklama g Kod T™U Kod Aciklama
UYGULAKA ANPLEZI
1 | Perginlemek
Hareket diigmesine R20Am 6] 5] R20Am Sol elin aynasi
G5 0] 0f G5 Sol elin aynaisa
mM2A2 3] 4] mM2A2 Sol elin aynisi
331 4] tbh(002) Sol elin aynisi
RL?2 _0] O] RL2 Sol elin aynisi
43| 3
2 | Lamba kapagini makijnaddn olmak|ve ijstiflemek
Lamba kapagina R20A 7] 8| R2DA Sol elin aynisi
G1lA 2| 0] G1A Sol elin aynisi
Kavramaya D1E 4 O] D1E Sol elin aynisa
istif yerine M50B 18| 0| M50B Sol elin aynisi
RL1 _2| 0| RL1 Sol elin aynisa
33| 8
_E Percginin oturtulmadqa
Pergine R45C 18] 2| R45C Sol elin aynisa
G4C 12t 9 2 Sol elin aynisi
- 12| 9! G4C Sol elin aynisi
Kavramaya M14C 9] 8| M14C Sol elin aynisa
- G2A G2A
P1SD 11} 2 - Sol elin aynisi
- 11.2FP15D Sol elin aynisi
RL1 _2] 0|RL1 Sol elin aynisi
78] 2
P —




Analiz kagid:

Dosya No.:

Sayfa
No. Aciklama T Kod TMU Kod Aciklama
4 | Tutma yayinin oturtjulmidsa :
Tutma yayina R16C 10| 3] R16C Sol elin aynisi
G4B 9 1 -
= 9] 1| G4B Sol elin aynisi
Kavramaya M16C 10| 5| M16C Sol elin aynisi
G2 G2
Kavrama iizerine yay P2SSE 182 (g =
Percin {lizerine P1SD L1 2 -
Yay deligi s 19] 7] P2SSE Sol elin aynisi
= 111 24P1SD Sol elin aynisai
RL1 _2] O|RL1 Sol elin aynisi
102| 8
5 |Lamba kapaginin otdrtulmasa
Lamba kapagjina R40B 15| 6| R40B Sol elin aynisa
G1lA 2/ 0]1G1A Sol elin aynisi
Parcayi kaldirmak M4B 4] 0| M4B Sol elin aynisa
Kavramaya M40C 18] 51 M40C Sol elin aynisi
Kavrama {izerine P1SSE 9{ 1 o
P2SD 21| 8 -
- 9] 1| P1SSE Sol elin aynisi
- 21| 8{P2SD Sol elin aynisi
RL1 _2|0|RL1 Sol elin aynisi
103;9
TOPLAM | 362]0
P —
S —
P —
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3-2- Uygulanmis Proje 2

Bu uygulamada ise bir gaz pedalinin monta]j isleminin
iyilestirilmesi calismasi yapilmistir.Bulunan sonuglarin
bnceki uygulama ile karsilastirilmasi calismanin faydasina
acikca gdstermektedir.
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EMORTISMANR HLSABI

S iy St S i

GAZ FEDALI MONTAJI

grD;Wa No :

LSayfa Ko ' |

KO HARCAMELER riYATI - (TL)
| L] IAVA TABANCASI 8000
2 | APARAT 4()(;.1)()0

3 | YENI PARCA KUTULARI 80,000

| TOPLAM HAKCAMA 830,000
B R (DS dek) .. b iiins 562.400
DIZANIFMEDEN ONCERY ZAMAN (Ad xgak )........ 0.420
DUZENLEMEDEN SONRAKI ZAMAN (Ad xduk)....... 0279
RAZAREAN JAMAN [ M xdak ) .. e e n i 0141
TR e S SRR e 3357%
PAREK BASINA: BB BT e amaviaidd ... 7930
EEERE SRR T ) . i 50

TP R o N BT Rl S SR e s 95,158.08
BN B LYY s S T 9




GOZLTLEME ANALIZI

i Dosya Ko :

SayfaNo : 1

GAZ PLDALI KQMPLESININ TOFLANMAST

Miktar: :

Lok
Py

{ i;'-l\l\l;l No @

[Bi'nlt\m masrafl yeri :

FALMUZ Tarihi :

Tarihlen

tarihe kadar tatbik edildi

Gorevh ¢

Rontrol eden :

] Tarih :

: i - oty A
Pira
LTS I 1 “ r ‘mr (A% PRYV)
CAVATA I LIOTED :
KUTSY a7 » BITWS

FALCA

Is Zletler] i Aletler 15 Aletler
1| Celdp
2 | Sikma anahlari
Mesafeler (cm.) IMesafeler (cm.)

Pedala 10 Vidalama 5
Mesnede 30 Anabtara 35
Pedal pasaya 10 Anahlar civatava 35
Mesned  pedala 10 Anabhtar ile sikma 10
Pine 45

Mm  menede 40

Ko pil v ¥ 30

Fopilvis pinue §if) =

El pargw 0
| Pargay dinddrme ) 7

e 30

Celdy  lapilvaya 35

Kopilyn uweuna  itme 3

sk 15

Yawa 35

Yay vusavi 35

Yayin dger ucu 2 . yuvayn H

Cvalava 3

Civala _alize 40
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TOPLU OLARAK _Dosyako :
IS AKIS! BOLUMLER] Sayfa No 1
No RAeiklama Kod Top. TIAU T | Top. TMU
1 | FEDALIN VE MESNEDIN YERLESTIRMEST 140 0| 1 140 | 0
2 | PINMIN TAKILMAST 551 0 1 55| 0
3 |KOFILYANIN TAKTLMAST 550 0| 1 55| 0
4 |KOFiLYA UCUNUN ACTLMAST 130 | 0| 1 130 | 0
5 |YAYIN TAKTLMAST 75| 01| 1 75| 0
6 |CIVATANIN TAKTLRAST 200 0| 1 200 | 0
| 7 |BIT¥IS PARCANIN YERINE KONMAST 451 0|1 45| 0
Temel mman tg‘T'MU olarak 700
Ternel mmany tg dakika veya b olarak 0.420 db.
Pay zamam L daliks vews b olarak , pay zaman ilaovesi 7 % d
Dinlenme zamam t dak veva h olarak . dinleome zamami ilavesi 7 %
Zamam birimi t dakika wveya b olarak
Tolhikal stiresi t dakikn vesn h olarak m
Aazmrlama zamani t dakika veyn h olarak
Fenw ememarn: | daldka veya h olarak
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e e Dosya No:
ENALIZ KAGIDI
Sayfa No :
Ho Agiklama Kod TMU T | Top.TMU
1 |PEDALI VE MESNEDT YERLESTIRME
Fedela ve mesnede K8 60 1 60
___|Sag_el pedal AA 1 20 1 20
Sol e mesnedi AA 2 30 1 30
Pedal masaya % PA 1 10 1 10
Mesned pedala PB 1 20 1 20
140
2 | FIMIN TAKTLMAST
Pim mesnede AE 2 55 1 55
0
3 [KOPTLYANIN TAKTLMAST
Kopilya pime AE 2 55 1 S5
S5
4 [KOPT LYANTN UICUNUN AGTLMAST
Sol el pargaya AA 1 20 1 20
Parcay dondirme PA 1 10 1 10
Ceki¢ kopllya ucuna HB 2 60 1 60
Kopilya ucunu agma PA 1 10 1 10
Cakma : 78 1 10 | 3 30
130
5 |yAVI VERLESTIRME
Yay yuveya AE 2 55 1 5
Diger.ucu 2 yuvaya PB 1 20 1 20
o
6 |CTVATAVI  TAKMA
Civata delije AF 2 65 1 65
Vidalama ZB 1 10 2 20
Anahtar ile HB 2 60 1 60
ZA 1 g 1 S
ZC 1 30 4 30
ZD 20 1 20
200




e & el

ENALIZ KEGIDI

Dosya Ko:

Sayfa No :

2

No Agiklama Kod TIAT K ) Top. TMU
7 |EITWCS PARGAVI VERINE KOVMA
| |Bitmis perca yerine AA 2 35 1 35
Paap istfe itme PA 1 10 1 i

»
(0]}
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Pl e

GOZETLEME

- d |
RRALILZI !
l Sayvla No

Dosya No :

| Gorev s GAL FEDALT KOMPLESININ TOPLANMASI

Mildar

Y

[ i§—/\kl$l No :

Iml(im masral weri ¢

Tarihlen

YUY ¢ o
_Analiz Taribi :
Gorevli :

Knntrol eden

Y

tarihe kadar tathik vdildi

: BITms PALLA
CYATA TERLAM
M o e
§ ARLLAT,
F o
: WAV TALAHCAS|
Is Aletler] is Aletler] is Aletler!
Celdg 4 74
2 |Hava tabancast 5 8
3 6 9
Mesafeler (cm.) Mesafeler (cm.)
Mesnede 25 Hava tabancasi — Cvalava 30
Mesnetl — Aparala 25 Bitmis pargava 30
Pedala 26 Parga werine 30
Prdal — Mesnede 26
Pime 18
Pim werine 18
Kopilvasa 20
Kopilya = Pime 20
| Crkdice 30 = S
| Geldiy — Kopileawa 50
Knpilwa ucuou agma Gl
Cakma 10
Yawa 20
Yav — Mesnede 20
Yawn Difer ucu 2 vuvaya 10 ¥
Civalawm 20
Civata — Delife 20
Sikma 6
Havn talbancasina 30
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TOPLU OLARAK ~Dosyalio :
IS AKISI BOLUMLERI Szyfalo : 1
B AN et L TRRG % MAREN Nk
| 1 |MESWID] YERLLSTIRME 45|01 45| 0
% L ;)ﬁtj_hi{SNEz)c VE«L(QTI RME : 257 g 451 0
s ”Ih’l Ve KOPTLYAYT TAKMA 150 0} 1 150 | 0
| 4 [YAYT YER EQTIR‘AE 50 0] 1 50| 0
5 .CILATA&’I MESNEDE TAKMA 140 | 0| 1 140 | 0
r_é_JE'\ RIS FARCAYI VE'\I'JL KOYHA a3 i 831 35| 0
e R
r_'Er-mo-l zaman g ML) olarak 465
Temel zamam g dakika veya h  olarak 0.279 dk.
Payv zamaoi t dakikn veya h olarak , pay zaman _ilavesi 7 %
- Dinbenoe zamaom L dak. veya b olarak | dinlenme zaman ilavesi 2 %

Zamam biritmi | dakika veyn h  olarak

Talbikal stiresi U dakika wveya h olarak m

Bazirkusa zunamw U dakika wveya b olarak

Gorev mmam L dokika veya b olarak
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| i jwesial | yesesTiue
( ,.-- Mesnet eparata (sol el) AS 2 45 1
a5
L? FEEL] MESNEDE “YERLESTIRME
Fedah mesnede AB 2 45 1 45
Pim gahyma elanina AA 1
S
3 |ei ve korlvayr  Takua
Pimy takma PB 1 20 1 20
Koplya pime AE 1 150 o
Cekg kopilyaya HB 2 680 1 60
Koplya ucunu agma : FA 1 10 1 10
Cakna ‘ 78 1 10 3 0
y 150
¢ |vavm yertesTii st
Yay mesnede AE 1 30 1 30
| Yeyn diger ucu 2 yuvays PB 1 20 1 20
SO
5 |CIvEmayT  MESNEDE  TAKMA
Civea delide AF 1 40 3 40
Skma ZB 1 10 2 20
Have tabancas: ile sikma HB 2 60 1 60
‘ PT 20 20
140
6 |67T05 PARGAYT VERINE  KOVMA
Bitmg parga yerine AA 2 35 4 25
' 35
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