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模特法基本动作的说明

1、 基本动作——上肢动作

（1） 移动动作（M）

A． 手指动作M1。表示用手指的第三个关节前的部分进行的动作，每动作一次时间值为1 MOD，相当于手指移动了2.5CM的距离。M1既代表了手指的动作，也表示出该动作所需要的时间值（1 MOD=0.129S）如：

用手指把开关拨到ON（或OFF）位置的动作。

用大拇指和食指旋转螺柱上的螺母。每拧一次为M1，即 1MOD

用手指按檫密封条。

B． 手的动作 M2 。用碗关节以前的部分进行的动作，当然也包括了手指的动作，每进行一次为2 MOD。相当于动作距离为5CM左右。如：

用手转动调谐旋钮，每次转动不超过180度

将电阻插在印刷电路板上。

用于翻书。
                          注意：做此动作时，有时或多或少都有牵动小臂，在分析时仍为M2

C． 小臂的动作M3。肘关节以前(包括手指,手,小臂)的动作.每一次时间值为

3 MOD, 相当如移动15CM左右的距离。如：

                     在纸上划一条约15cm 左右的线。

                     在作业范围内，移动小臂去取放在工作台上的零件。

  注意：在实际操作中，M3 动作会或多或少牵动大臂，或者移动了肘关

节，此时仍按M3分析。

在操作过程中，M3的移动动作范围叫正常作业区，在设计作业

范围时，尽量使 操作动作用M3动作来完成。

D． 大臂动作 M4。伴随肘的移动，小臂和大臂作为一个整体在自然状态下伸

出的动作，其时间值为4 MOD ，相当于移动距离30 cm。大臂移动时，也可能同时进行小臂，手，手指的动作。如：

把手伸向放在桌子前方的零件。

把手伸向放在略高于操作者头部的工具。

在设计作业区时，不一定能把所有有动作范围全部设计在M3 的

正常作业区内，此时可将某些动作或某些工具设计在M4的区域

内。

E． 大臂尽量伸直的动作M5。在胳膊自然伸直的基础上，再尽量伸直的动作，用M5表示，时间值为5 MOD，相当于移动距离为45cm。在进行该

动作时，有一种紧张感，感动筋或肩、背的肌肉被拉紧的情况。如：

把手尽量伸向工作台的侧面。

尽量 伸直胳臂取高架上的东西。

（2） 终结动作

2.1．抓取动作（G）。移动动作后，手或手指握住（或触及）目的物的动作

叫抓取动作，用符号G表示。抓取动作随着对象与方式的不同分为三种：

A． 触摸动作G0。用手、手指去接触目的物的动作，它没有去抓取目的物

的意图，只是触及而已，所以为0 MOD。如：

                  用手去按计算器的按键时，必先伸手去接触该按键，然后再

按数字键。

用手去推动放在桌上某一物件时，必先接触该物件，才能推

该物件。

B． 简单地的抓取G1。在自然放松的状态下用手或手指抓取物件的动作，

在被抓物件的附近没有障阻物，是比较简单地抓，时间值为1 MOD。

如：

                 抓起放在工作台上的旋具。

                 抓起放在书桌上的钢笔。

                 两 手同时伸出棒住电视机。

        该动作属于抓取容易的物件，不太需要注意力，一抓即可。

C． 复杂的抓取动作G3。需要注意力的动作，是G1所不能实现的。在

抓取目的物时目的物周围有障碍物；可是目的物比较小，不容易一

抓就得，或是目的物易变形，易碎，时间值为3 MOD。如：

                 抓起放在工作台面上的垫片。

                 抓起放在台子上的一支绣花针。

                 抓起放在零件箱中的小螺钉，抓时必须排开周围其它物件。

2.1．放置动作（P）。将手中的物体放置在一定的位置所作的动作。由于放置

的方法与条件不同，有的需有注意力，有的不需注意力。分为以下三类：

A． 简单的放置P0。把抓着的物品动送到目的地后，直接放下的动作。

该动作是放置动作中最简单的一种，它不需要用眼注视周围的情况，
放置处也无特殊要求，被放下的物体允许移动或滚动，因此无需时间

值，所以为0 MOD。如：

                 将拿着的旋具放到桌子旁。

                 把放下工具的手，移回原来的位置。

B． 需要注意力的放置动作P2。放置物体时，需要用眼睛看，以决定物体

的大致位置，时间值为2 MOD。如：

                  把垫圈套入螺栓的动作。

                  电烙铁用完后，放到烙铁架上。

                  将装配完了的零件放到传送带上。

                  把茶杯盖盖在茶杯上。

C． 需要有注意力的复杂的放置动作P5。将物体正确地放在所规定的位置，或进行配合的动作。是比P2更复杂的动作，从始至终需用眼看其精确的位置，时间值为5 MOD。如：

                         把旋具的头放入螺钉头的沟槽中。

                         把导线焊在印制线路板上。

                         把电阻插入印制板的孔中。

2、 身体及其它动作

1．脚踏动作F3     将脚跟踏在踏板上，作足颈动作，其时间值为3MOD。

      这个动作必须是脚跟不离踏板，否则就不是F3。F3是单程的，如果

      踏一下又回来，因为足颈活动了两 次，所以是两个F3。必要时，连

续压放脚踏板的时间值，要使用计时器计算有效时间。如：

                  脚踏缝纫机制衣。

                  脚踏汽车油门（或刹车蹄、离合器）。

脚踏冲床的开关。

                      2．步行动作W5  运动膝关节，使身体移动或回转身体的动作。包括向

前、向后、向横侧，凡属用脚支配身体的水平移动的动作均属此动作

每进行一次为 5 MOD。

                      3．身体弯曲动作B17 从站立的状态，弯曲身体或蹲下，单膝触地，然后回复到原来状态的往复动作。一个周期为17 MOD。

如果在B17 中遇到搬运重量的动作，则必须加上重量因素，重量

                            因素的考虑将在后面叙述。B17中是单膝触地，不是双膝，因为如果是双膝触地，则不能一站即起复原位，必须按实际情况测定。

                      4．站起来再坐下的动作S30    坐在工作椅上站起来，再坐下的往复动作,

                            一个周期为30 MOD。这个动作包括了站起来向后推椅子及坐下进拉椅子的动作。

                      5．搬运动作的重量因素L1    搬运重物时，物体的重量影响动作的速度，

                            并且随物体的轻重而影响时间值，因此应予以考虑。重量因素按下列

                            原则考虑：

                                              有效重量小于20N，不考虑；有交重量为20~60N的，重量

                                       因素为L1，时间值为 1 MOD；有效重量为60~100N 的，重量因

                                       素为L1 x 2，时间值为2MOD；以后每增加40N，时间值增加1

                                       MOD。

                             有效重量的计算原则为：

                                       单手负重，有效重量等于实际重量；双手负重，有效重量等于实

际重量的1/2；滑动运送物体时，有效重量为实际重量的1/3；滚动
运送物体时，有效重量为实际重量的1/10。

       两人用手搬运同一物体时，不分单手和双手，其有效重量皆以等

于实际重量的1/2来计算。重量因素在搬运过程中只在放置动作时附

加一次，而不是在抓取、移动、放置过程中都考虑，且不受搬运距

离长短的影响。
6. 目视动作（E2）（独立动作） 为看清事物而眼睛移动（向一个新的位置移

动视线）和调整焦距两种动作中，每做一个动作，都用E2表示，时间为2 

MOD。

    所谓独立动作，是指做这个动作时，其他动作都停止的情况下独立进

行的。例如要看清仪表上的读数，首先必须转移视线，将视线由别的地方

转移到仪表盘面上来，这时E2=2MOD。然后再进一步看清盘面的读数（调

整焦距），则给一个调焦的E2= 2MOD。

7． 矫正动作R2 （独立动作） 矫正抓零件和工具的动作，或将其回转，或改

变方向而进行的动作。如抓取一只二极管并矫正好方向，以便插入二极管

座，这是出现在抓取（G）之后或放置（P）之前进行重新校正操作物体位置

的动作。必须独立进行时，才给时间值，每动作一次为2 MOD。

8. 判断动作D3(独立动作) 动作与动作之间出现的瞬时判定。例如看压力表的

表盘后，除了目视动作E2之外，还必须判断读数反应的压力是否属正常值

。有一个判断思考的过程，比简单的目视要多花时间。D3适用于其他一切

动作间歇的场合。

9. 施加压力A4（独立动作） 操作中需要推、拉以克服阻力的动作。用A4表示，时间值为 4 MOD。

A4 是一独立动作，当加压力在20N以上且其它动作停止时，才给予A4时间值。如：

         铆钉对准配合孔用力推入。

         手最后用力紧各种闸阀。

10. 旋转动作 C4 为使目的物作圆周运动，而回转手或手臂的动作。即以手腕或

肘关节为轴心，旋转一周的动作。用C4 表示，时间值为4 MOD。如：

         摇车床的把柄。

         搅拌液体。

          旋转1/2周以上的为旋转动作，不到1/2的应作业移动动作。

3、 模特法的应用分析

应用模特法进行作业测定，通常需要完成以下工作：

1． 正确描述操作过程

完成一项操作，必须按照一定的操作程序来进行，在用模特法测定前，首先必须够对

其操作过程进行准确、细致的描述，包括操作者的活动范围、路线、使用身体部位及所用 

工具，以及操作程序与步骤等。这是模特法应用前的基础工作。另外，操作过程应当是标

准操作程序，即经过方法研究后确定的标准操作程序。

2. 操作分解

   一项操作可以是简单的，也可以是复杂的；可以在同一工位完成，也可以在不同工位完

成。为了便于测时，应将一项复杂的操作过程进行适当的分解。如果在不同工位完成，则

首先应按工位分解；如果在同一工位完成，应将其分解为若干个动作组合。这样做的目的

是为了便于处理和计算。通常要求分解后的动作组合单无应有明显易辨认的起点和终点，

两组单元之间有明确的分解点。每组动作组合单元能分解的基本动作数量应比较平衡。

3. 对动作组合单元进行动作分析

   这一步主要是应用模特法技术将每一动作组合单元进一步分解为模特法规定的基本动

作，并按模特法作出动作的分析式。完成这一步工作，除了要掌握模特法21种基本动作的

含义外，还要用到以下两个概念。

   3.1．同时动作   用不同的身体部位同时进行相同或不同的两个以上的动作，称为同时

动作。一般以双手同时动作为多见。在操作中希望采用同时动作，因为这样可以提高工作

效率。

完成双手同时的动作不是在任何情况下都能进行的，只有当两只手的终结动作都

不需要注意力的时候，或者当一只手的终结动作需要注意力，而另只手的终结动作不需要

注意力的时候，才可进行双手同时动作。

   3.2  时限动作   两手同时动作时，时间值大的动作叫做时限动作。在计算时间时，并

不是将两手动作的时间值进行累加，而是以时限动作的时间值作为最后时间。如左手抓零

件，右手抓旋具，双手可以同时动作，左手的动作分析式为M3G1，右手的动作分析时为

M4G1，则时限动作应为M4G1，时间值记为5 MOD。

4. 绘制模特排时法记录表

	零件图号：
	       年    月   日
	
	
	

	
	
	
	
	

	设备名称
	
	作业条件
	

	工序名称
	
	使用工具
	

	作业名称
	
	分析条件
	

	

	NO
	左手动作
	右手动作
	动作方式分析符号
	次数
	MOD

	1
	
	
	
	
	

	2
	
	
	
	
	

	3
	
	
	
	
	

	有效时间：    S     min
	MOD：        s        min
	合计：    s      min


5.计算标准时间

                  标准时间= 正常时间 x （1 + 宽放率）

用模特法测出的时间为正常时间，宽放率见下表：

	工种
	作业宽放（%）
	车间宽放（%）
	私事宽放
(%)
	疲劳宽放（%）
	其它宽放（%）
	合计（%）
	备注

	机械加工（小件）


	5
	3
	3
	5
	6
	22
	小型电机零件加工车间

	
	
	
	
	
	
	25
	

	
	5
	3
	3
	4
	-
	15
	

	机械加工（大件）
	10
	5
	4
	5
	2
	26
	重型电机零件加工车间

	
	7
	5
	3
	7
	-
	22
	加工车间

	装配
	7
	5
	3
	3~8
	1
	18~23
	

	
	5
	4
	3
	5
	-
	17
	家电装配车间

	
	18
	4
	4~8
	-
	26~30
	车间


4、 模特法应用举列：

在车床上松开三爪自定心卡盘将零件取下、再夹紧一个毛坯，确定这一作业正常时间

和标准时间。

(1).操作程序  左手伸出取下卡型扳手，移向并插入三爪自定心卡盘的调整孔，双手松

开卡盘。右手取放零件后，再拿起毛坯放入卡盘，同时左手旋转T形扳手，稍微拧

紧毛坯，右手随即取一金属块（或T形扳手），敲打毛坯以校正毛坯的夹持，然后

双手用劲旋转T形扳手夹紧毛坯 ，左手将 T形扳手从调整孔中取出放回原处。

(2).操作动作分解    

第一个动作组合：左手伸出去拿T形扳手，并移向三爪自定心卡

                    盘的调整孔中，右手同时伸向卡盘并拔转卡盘以调整孔的位置，

以使T形扳手插入。

          第二个动作组合：双手用力放松卡盘，左手握持T形扳手，右手同时取出零件，

                          放入零件箱中。

          第三个动作组合：右手拿起毛坯并放入三爪自定心卡盘，左手旋转T形扳手以稍微

                          拧紧毛坯，右手取拿T形扳手，以校正毛坯的夹持，同时左手旋

转卡盘，以使右手敲打需要矫正的部位。
          第四个动作组合：右手将T形板手插入调整孔，双手用力旋转T形扳手。这样的动

作一般要换插2~3个调整孔，以夹紧毛坯。然后将T形扳手放在

主轴箱盖上，双手继续下一操作内容。

(3).按模特法作出动作分析式     

第一个动作组合：

1. 左手：伸手取T形扳手，移向并插入卡盘调整孔。

                 M4G1  M4P5

       2. 右手：移向卡盘，拔动卜盘。

                 M4P0  M3P0

    MOD值：5+9=14 MOD

    第二个动作组合：

1.左手：扶持扳手右手：移向并握取扳手  M3G1

2.双手：用力放松扳手                  M4P0A4

3.左手：扶持扳手    

右手：伸向零件                      M4G1

4.左手：旋转卡盘，扶持扳手            M2P0

右手：扶持零件

5.左手：扶持零件
右手：取出零件，转身放入零件箱      M3P0W5M2P2（12MOD）
          MOD 值： 4+8+5+2+12=31 (MOD)

           第三个动作组合：

1. 左手：扶持扳手，当毛坯插入时，旋转扳手，夹紧毛坯M2P0（2MOD）  右手：移向并取出毛坯，转身插入卡盘M4G1W5M2P2（14MOD）

2. 左手：取起扳手，交给右手 M3P0                                                                 右手：接起扳手M12G1（3MOD）

3. 左手：移向卡盘，拔l动卡盘两次  M3G0（M3P0M2G0）x 2（13MOD）

MOD 值： 2+14+3+13 = 32（MOD）

           第四个动作组合：

1. 左手：移向并握持扳手，插入调整孔M3P0M2P2                      右手：移动扳手，让左手握取，同时插入调整孔 M3P0M2P2（7 MOD）

2. 双手：用力夹紧毛坯M3P0A4（11 MOD）

3. 双手：取出扳手移入下一个调整孔，再用力夹紧 M3P2M2P0A4（11 MOD）

4. 左手：取出扳手放到主轴箱盖上M3GOM4P0（7 MOD）

MOD 值： 7+7+11+7 = 32 (MOD) 
MOD 值总计：14+31+32+32 = 109 MOD

         (4).计算标准时间

                 按表取宽放率为22% 则：

标准时间 = 109 x（1+22%）=132.98 MOD x 0.129 s = 17.5 s
二、动作分析

        动素：分解后的细微动作。

1. 动素及符号表示
人们的操作活动可分为17个基本要素，有关符号表示及含意见下表。17个动作

要素可以分为三类：

第一类包括：伸手、抓取、负荷移动、定位、装配、使用、分解、放手等8个动

作要素。这些都是完成作业所必需要的动作要素。对这类动作改进的重点是取消不必

要的动作，同时对工件的摆放、方向、距离、使用条件等进行研究改进。

    第二类包括：寻找、选择、预对、检验、思考等5个动作要素。这一类动作要素

有延迟第一类动作要素的倾向。这类动作要素通常是必需的，但是通过改进工作地的

安排来减少或消除。

    第三类包括：保持、放置、延迟和休息等4个动作要素。这此动作要互通常与工

作无关或无益，它们是动作分析的重点。这些动作要素的减少或消除，将使动作分析

带来明显的效果。通过使用简单的夹持器具，合理布置工作地，调整动作的顺序，都

可以消除或减少保持和延迟的动作要素。当然，和合理的休息是必需的，不能随意取

消。

 2.  动作经济原则
2.1.与使用身体有关的原则

· 双手应同时开始和结束工作。

· 除规定的休息时间外，双手不应同时空闲
· 双臂的动作应对称，方向应相反，并应同时进行。
· 手的动作应尽可能以最低的动作来完成
· 应尽可能利用物体的重量，如需用肌力时，则应将其减至最轻
· 作边续的曲线运动比作方向突变的直线运动为好。
· 自由摆动动作比受约束或受控制的动作更轻快。
· 对于重复操作，平稳性和节奏性很重要，节奏性能使动作流畅和协调。
2.2.与作业场所布置有关的原则

· 工具物料应置于固定场所。

· 工具物料及装置应布置在工作者的前面近处

· 零件物料的供应应尽可能利用其重量，坠至工作者手边

· 应尽可能利用“坠送”（指对加工完成的零件）方法

· 工具物料按照最隹的操作顺序排列

· 应有适当的照明设备，使视觉舒适

· 工作如及椅子的高度，应使工作者坐立适宜

· 工作椅式样及高度，应使工作者保持良好姿势

2.3.与工具设备有关的原则

· 尽量解除手的工作，而以夹具或足踏工具代替之

· 可能时，应将两种可以联用的工具合并

· 工具物料应尽可能预放在固定工作位置

· 利用手指工作时，应按各个手指的本能，合理分配负荷

· 手柄的设计，应尽可能使其与手接触面增大

· 机器上的杠杆、十字杠及手轮的位置，应能使工作者极少变动其姿势，且能利用机器的最大能力

	分类
	NO
	名称
	代表字母
	符号
	说明
	颜色

	第

一

类
	1
	伸手
	R
	
	空手接近或离开目的物
	草绿

	
	2
	抓取
	G
	
	握住目的物
	红

	
	3
	负荷移动
	M
	
	用手移动目的物
	绿

	
	4
	定位
	P
	
	为了进行下一动作而对准位置
	蓝

	
	5
	装配
	A
	
	将两个以上目的物组合起来
	紫

	
	6
	使用
	U
	
	使用工具进行操作
	紫红

	
	7
	分解
	DA
	
	分解两个以上目的物
	淡红

	
	8
	放手
	RA
	
	放下目的物
	

	第
	9
	寻找
	SH
	
	用眼和手寻找目的物
	黑色

	
	10
	选择
	ST
	
	从许多目的物中挑选一件
	浅灰

	二 类
	11
	预对
	PP
	
	为避免定位动作而放置目的物
	浅蓝

	
	12
	检验
	I
	
	将目的物与规定标准进行比较
	深褐

	
	13
	思考
	PN
	
	决定下一个操作的思考
	棕

	第 三 类
	14
	保持
	H
	
	保持和支持目的物
	金赫

	
	15
	放置
	AD
	
	作业者可以避免的延迟
	柠檬

	
	16
	延迟
	UD
	
	不可避免的延迟
	黄

	
	17
	休息
	R
	
	为恢复疲劳的休息
	桔黄


                      动作要素符号及说明

3.动作分析方法

    动作分析方法是一项非常细致的工作，在实际应用中，首先必须进行细致的观察和记录，然后按照动作经济原则对每一动作要素进行认真分析，最后达到取消，合并或简化的目的。

常用的分析方法有两种：

· 动作目视分析    主要凭研究人员的观察，用动作要素符号进行记录和分析的一种研究方法。其做法和测时观测类似，要求将操作者的左、右手和目视动作都正确无误地记录下来，然后对记录资料做详尽的分析。分析每一动作要素取消、合并或简化的可能性，同时用动作经济原则来加以衡量，最后提出切实可行的改进操作方法的意见。由于每一项动作活动的时间都很短，目视分析一般只用适用于比较简单的操作活动。

· 动作摄影分析    采用摄象或录象的方法进行动作分析，它不公可以记录人的全部操作活动（连最细微处都不会放过），而且事后可根据分析的需要，反复再现。因此，动作摄影是一种非常有效的研究方法。

动作摄影分析有两种方法：

· 瞬时动作分析 。 一般采取每分钟60-100格的拍摄速度，记录全部操作活动。这种拍摄速度比普通速度（每分钟960格）慢得多。它得到的是瞬时动作的轨迹。例如，一小时的操作，用每分钟60-100格的速度拍摄的影片，只需放映4分钟就可以了。这种分析方法，消耗较少，比较经济，但是不可能得到完整的动作记录，也不容易看清动作的细微处。这种方法一般适用于长同期的作业、周期不规则的作业，以及人——机作业等场合；

· 细微动作分析。  这种方法与上述方法正好相反，一般采取高速摄影，每分钟拍摄3840-7680格，甚至更多，然后用普通速度（每分钟960格）放映慢动作镜头。这种方法一般适用于重复程度高的作业分析场合，可以对操作活动进行十分细微的和精确的研究。
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