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Odev 1

Otomobillerin  montajinda kullanilan, 10x10x20 mm boyutlarinda Sentetik
Kelepce/Kanca parcasi asagidaki resimde verilmistir. Bos levha icinde yer alan
bosluguna dusuk bir basing ile basilmasi igin simetrisi SS ve zorluk derecesi E
olan tel takilmasi iglemi yapiimak isteniyor.

10

Bu kelepcgeler montaj alanina 50 cm uzaklikta duran bir kutu igine biriktiriliyor.
Eklendikten sonra bu kelepgeler parmaklarin agilmasi ile birakiliyor.

Standart Zaman Degerlerini MTM1 metrik karti kullanarak bir kelepgenin
montajl igin hesaplayiniz.
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Pozisyonlama

S= Simetrik

SS= Yari Simetrik

NS= Simetrik Degil

Her pozisyona uygun

Coklu pozisyonlara
uygun

Sadece bir pozisyona
uygun

Donme/Dondirme
gerekmiyor, bu
yuzden hizalamaya
gerek yok

Hizalama igin
Ortalama Donus Acisi
45

Hizalama icin
Ortalama Donus Acisi

b= ﬂm

|

R

I




{2} Manuel Montaj — MTM Uygulamasi

END208-170309A06- 4

Hareket Elemanlari

Kod

TMU
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Odev 2

Bay Mduller, Endustri MUhendisligi alaninda montaj proseslerinin optimizasyonu
konusunda calismaktadir. Bundan dolayi, ilk once mevcut montaj prosesini
MTM1 kullanarak analiz etmek istiyor. Ikinci olarak ise, hareket elemanlari igin
lyilestirme potansiyellerini tanimlamak istiyor.

Montaj prosesi; konstriksiyon elemani icine simetrik basl civata olan bir is
pozisyonlanmistir. Bu amacla Bay Muller civatay! kutunun disina alir. Bu kutu
montaj alanindan ve civatalardan 50 cm uzaktadir. Bu civatalar (capi 13 mm;
ve boyu 50 mm) kutu icinde karisik durmaktadir. Konstriksiyon elemaninda
civatalarin pozisyonu icgin yuksek basin¢h duruma “fixed fit” adi verilir.
Pozisyonlama karmasgik bir yapidir. Bu is sadece tek elle yapilir.

Bay Mduller'e montaj prosesi analizinde ve montaj suresinin azaltilmasi igin
gerekli gelistirmeler ile destek veriniz. Ayrica, bir sonraki tabloda bos birakilan
kodlari ve zaman degerlerini giriniz. Burada kavrama G4 kuralini dikkate
aliniz. “Eger parca icin iki kavrama Olgusu duasunulurse, G4-tutma analizi
yapiniz® Buna ilaveten, her bir durum igin hareket elemanlari olarak
ulasma/uzanma, kavrama, tasima ve pozisyon degistirmeyi dikkate alarak bir
mumkun gelistirmeyi semada gosterin. Montaj suresi icin gerekli toplam sureyi
lutfen hesaplayiniz.
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Hareket
Elemanlari

Kod

TMU

Gelistirme Alani

Uzanma

Kavrama

Tasima

Pozisyon

Birakma

Toplam Sure
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MTM1 Metrik Karti Uzanma (R)
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Zaman TMU
Mesafe .
om ra| re | RC | rg | MR-A | mR-B | Biginm Durum ve Agiklama
R-D R-mA | R-mB | Degeri

2 yada daha az 2.0 2.0 2.0 2.0 1.6 1.6 0.4
4 34 34 5! 32 30 24 10 | A Sabit bir lokasyonda/yerde bulunan nesne ya da
6 4.5 45 6,5 4,4 39 31 14 | diger elde bulunan nesne ya da diger eller bosta olan
8 5,5 55 75 55 4,6 37 18 | Nesneye uzanma
10 6,1 6,3 8,4 6,8 4,9 4,3 2,0
12 6,4 7,4 9,1 7,3 5,2 4,8 2,6
14 2 7 7 4 2 . .

68 8 S 8 >° > 8 | B Bir lokasyonda/yerde bulunan tek nesne ki bu
16 7.1 8,38 10,3 8,2 5.8 59 29 | gevrimden ¢evrime ¢ok hafif gegis
18 7,5 9,4 10,8 8,7 6,1 6,5 2,9
20 7,8 10,0 11,4 9,2 6,5 7,1 2,9
22 8,1 105 11,9 97 6,8 7,7 2,8
24 8,5 11,1 125 10,2 7,1 8,2 2,9
I o8 117 150 107 4 68 20 C Ayni bir grup icinden benzer ve karisik nesneler
arasinda arama ve se¢me seklinde uzanma
28 9,2 12,2 136 11,2 7,7 9,4 2,8
30 9,5 12,8 14,1 11,7 8,0 9,9 2,9
35 10,4 14,2 155 12,9 8,8 11,4 2,8
40 113 15,6 16,8 14,1 9,6 12,8 2,8 | D Hassas kavrama gerektiren gok kiglk nesnelere
45 12,1 17,0 18,2 15,3 10,4 14,2 2,8 | uzanma
50 13,0 18,4 19,6 16,5 11,2 15,7 2,7
55 13,9 19,8 20,9 17,8 12,0 17,1 2,7
60 14,7 21,2 22,3 19,0 12,8 18,5 2,7
65 156 226 236 20,2 13,5 19,9 2.7 | E Tanimlanmamis pozisyon igin el ile kaldirma,
” os dengeye getirme, hareketin devamini hazirlama ya da
i 241 250 214 14.3 214 2.7 is alanindan elini kaldirma

75 173 25,5 26,4 22,6 15,1 22,8 2,7
80 18,2 26,9 27,7 23,9 15,9 24,2 2,7
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Durum | TMU Aciklama
G1A 2,0 | Kuguk, orta veya buyuk nesnelerin kendi kendine kolayca
kavranmasi
G1B 3,5 | Cok kuguk nesne veya duz yuzeyde duran nesnelerin kavranmasi
G1C1 7,3 | Gap > 12 mm
Alttan ya da yandan silindirik nesnelerin
< >12
Gicz2 8,7 | 6 mm < Gap mm kavranmasi
G1C3 10,8 | Cap > 6 mm
G2 5,6 | Tekrar Kavrama: Parcanin kontrol noktasi degistiginde yeniden
kontrol noktasina gelinceye kadar tutulmasi
G3 5,6 | Aktarma Kavrama: Bir elden birakirken diger el ile kavrama
G4A 7.3 | Boyut > 25x25x25 mm
i Secme Kavrama:
G4B 9,1 | 6x6X3 < Boyut > 25x25%25 mm Karmasik pargalar arasinda
G4C 12,9 | Boyut < 6x6x3 mm arama ve segme
G5 0,0 | Baglantili, hareketli’kaymali ya da kanca kavrama
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Zaman TMU Kabul Edilebilir Wt
Mesafe mMB | Biginm Durum ve Agiklama
cm M-A M-B M-C L kg F TMU
M-mB Degeri
2 yada daha az 2,0 2,0 2,0 1,7 0,3
1 1,00 0,0
4 3,1 4.0 4,5 2,8 1,2
6 4,1 5,0 58 3,1 1,9
2 1,04 16 A
8 51 5,9 6,9 3,7 2,2 o o
Diger ele ya da kargi bloga
10 6,0 6,8 7,9 4,3 2,5
4 1,07 28 tasima
12 6,9 7,7 8,8 4,9 2,8
14 7,7 8,5 9,8 54 3,1
6 1,12 4,3
16 8,3 9,2 10,5 6,0 3,2
18 9,0 9,8 11,1 6,5 3,3
8 1,17 5,8
20 9,6 10,5 11,7 7,1 3,4
22 10,2 11,2 12,4 7,6 3,6
10 1,22 7,3 B
24 10,8 11,8 13,0 8,2 3,6 o o
” e s s - - Tahmini ya da belirsiz bir
i i i i ! 12 127 8.8 yere dogru tasima
28 12,1 12,8 14,4 9,3 3,5
30 12,7 13,3 15,1 9,8 3,5
14 1,32 10,4
35 14,3 14,5 16,8 11,2 3,3
40 15,8 15,6 18,5 12,6 3,0
16 1,36 11,9
45 17,4 16,8 20,1 14,0 2,8
50 19,0 18,0 21,8 15,4 2,6
18 1,41 13,4
55 20,5 19,2 23,5 16,8 2,4 C
60 221 20,4 252 18,2 2,2 Belirli/kesin bir
65 236 21,6 26,9 19,5 21 | 20 1,46 14,9 yere dogru tagima
70 25,2 22,8 28,6 20,9 1,9
75 26,7 24,0 30,3 22,3 1,7
22 1,51 16,4
80 28,3 25,2 32,0 23,7 1,5

F: Faktor
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MTM1 Metrik Karti Pozisyonlama (P) ve Birakma (RL)

END208-170309A06- 10

Pozisyonlama (P)

Uygunluk Sinifi Aciklama Pozisyon Simetri El ile Kolay El ile Zor
S 5,6 11,2
P1 Kayip | Basing Gerekmiyor =+6,0 SS 9,1 14,7
NS 10,4 16,0
S 16,2 21,8
P2 Kapall Algak Basing =+1,5 SS 19,7 25,3
Gerekiyor
NS 21,0 26,6
S 43,0 48,6
P3 Kesin Yuksek Basing =104 ss 46,5 52,1
Gerekiyor
NS 47,8 53,4
Birakma (RL)
Durum TMU Aciklama
RL1 2,0 Normal Birakma; Parmaklari acarak serbest
hareket
RL2 0,0 Baglanti Birakma




