MOST eq \o\ac(○,R)  工作测量系统(Work Measurement system)
1.数据卡    全名：Maynard Operation Sequence Technique)
普通动作程序 ABG ABP A
	指数
	A 动作距离
	B 肢体动作
	G 掌握动作
	P 放置

	0
	<2寸或<5公分
	
	
	握，扔，击

	1
	可及范围内
	
	触摸 紧握轻物体 双手同时掌握轻物体
	放一旁，放置，不紧的装置

	3
	1~2步
	弯身后起立50%
	不同时，笨重，看不见或受阻，脱开，互锁，凑集
	调整，轻压，摇动，(当中有调整的)不紧的装置

	6
	3~4步
	弯身后起立
	
	精确小心，重压，看不见或阻，寻找并选择

	10
	5~7步
	坐着或站着
	
	

	16
	8~10步
	穿过门 上下攀爬
	
	


受控制动作程序 ABG MXI A

	指数
	M 受控制动作程序
	X 程序持续时间
	I对准

	
	推，拉，枢轴转动
	曲轴(旋转)
	秒
	分
	小时
	物体

	1
	12寸或以下，按钮、开关、旋钮
	
	0.5
	0.11
	0.0001
	一个点

	3
	超过12寸，阻力，安装或拆除，高度控制，2阶段(12寸或以下)
	1
	1.5
	0.02
	0.0004
	两个点(4公分以下)

	6
	2阶段(12寸以上)
	3
	2.5
	0.04
	0.0007
	两个点(4公分以上)

	10
	3至4阶段)
	6
	4.5
	0.07
	0.0012
	

	16
	
	11
	7.0
	0.11
	0.0019
	准确性


系紧/松开(Fasten/Loosen) ABG ABP U ABP A

	指数
	手指动作
	手腕动作
	手臂动作
	
	
	
	动力工具

	
	旋转
	转动
	重新放置
	轮转曲轴
	敲
	转动
	重新放置
	轮转曲轴
	敲
	螺丝直径

	
	手指，螺丝起子
	手，棘轮扳手，螺丝起子，T形扳手
	扳手，L形扳手
	扳手，L形扳手，棘轮扳手
	手，锤子
	手，棘轮扳手，螺丝起子，T形扳手
	扳手，L形扳手
	扳手，L形扳手，棘轮扳手
	手，锤子
	动力扳手(螺丝直径)

	1
	1
	
	
	
	1
	
	
	
	
	

	3
	2
	1
	1
	1
	3
	1
	1
	
	1
	0.25”6mm

	6
	3
	3
	2
	3
	6
	2
	
	1
	3
	1.0”24mm

	10
	8
	5
	3
	5
	10
	4
	2
	2
	5
	

	16
	16
	9
	5
	8
	16
	6
	3
	3
	8
	

	24
	25
	13
	8
	11
	23
	9
	4
	5
	12
	

	32
	35
	17
	10
	15
	30
	12
	6
	6
	16
	

	42
	47
	23
	13
	20
	39
	15
	8
	8
	21
	

	54
	61
	29
	17
	25
	50
	20
	10
	11
	27
	


工具使用程序(Tool use) ABG ABP U ABP A
	指数
	C
	S
	M
	R
	T

	
	握紧
	裁断
	剪
	切
	喷气清理
	刷子清理
	擦
	测量
	写
	标记
	检查
	阅读

	
	钳子
	剪刀
	刀
	喷嘴
	刷子
	布
	测量器
	铅笔
	标记笔
	眼睛，手指
	眼睛

	
	
	铁线
	剪的次数
	切的次数
	0.1M2
	0.1M2
	0.1M2
	IM FT
	数字
	文字
	数字
	点数
	数字/单字
	句子/文章

	1
	紧握
	
	1
	
	
	
	
	
	1
	
	打勾
	1
	1
	3

	3
	扭转一次
	软
	2
	1
	
	
	0.5
	
	2
	
	用器具画线
	3
	3
	8

	6
	扭转两次，弯曲成环形
	中等硬度
	4
	
	1一个小孔
	1一个小孔
	
	
	4
	1
	2
	5
	6
	15

	10
	
	硬
	7
	3
	
	
	1
	轮廓仪
	6
	
	3
	9
	12
	24

	16
	开尾锁
	
	11
	4
	3
	2
	2
	该度尺
	9
	2
	5
	
	
	38

	24
	
	
	15
	6
	4
	3
	
	厚度
	13
	3
	7
	
	
	54

	32
	
	
	20
	9
	7
	5
	5
	6尺钢卷尺 深度千分尺
	18
	4
	10
	
	
	72

	42
	
	
	27
	11
	10
	7
	7
	外径千分尺
	23
	5
	13
	
	
	94

	54
	
	
	33
	
	
	
	
	内径千分尺
	29
	7
	16
	
	
	119


延伸数值

	动作距离(Action Distance)
	程序持续时间 (Process Time)

	指数
	步数
	距离(FT)
	距离(M)
	指数
	秒
	分
	小时

	24
	11~15
	38
	12
	1
	0.5
	0.01
	0.0001

	32
	16~20
	50
	15
	3
	1.5
	0.02
	0.0004

	42
	21~26
	65
	20
	6
	2.5
	0.04
	0.0007

	54
	27~33
	83
	25
	10
	4.5
	0.07
	0.0012

	67
	34~40
	100
	30
	16
	7
	0.11
	0.0019

	81
	41~49
	123
	38
	24
	9.5
	0.16
	0.0027

	96
	50~57
	143
	44
	32
	13
	0.21
	0.0036

	113
	58~67
	168
	51
	42
	17
	0.28
	0.0047

	131
	68~78
	195
	59
	54
	21.5
	0.36
	0.0060

	152
	79~90
	225
	69
	67
	26
	0.44
	0.0073

	173
	91~102
	255
	78
	81
	31.5
	0.52
	0.0088

	196
	103~115
	288
	88
	96
	37.5
	0.62
	0.0104

	220
	116~128
	320
	98
	113
	43.5
	0.72
	0.0121

	245
	129~142
	355
	108
	131
	50.5
	0.84
	0.0141

	270
	143~158
	395
	120
	152
	58
	0.97
	0.0162

	300
	159~174
	435
	133
	173
	66
	1.10
	0.0184

	330
	175~191
	478
	146
	196
	74.5
	1.24
	0.0207

	
	
	
	
	220
	83.5
	1.39
	0.0232

	
	
	
	
	245
	92.5
	1.54
	0.0257

	
	
	
	
	270
	102
	1.70
	0.0284

	
	
	
	
	300
	113
	1.88
	0.0314

	
	
	
	
	330
	124
	2.06
	0.0344


轮转曲轴(Crank)
	指数
	M1
	M3
	M6
	M10
	M16
	M24
	M32
	M42
	M54

	轮转次数
	
	1
	3
	6
	11
	16
	21
	28
	36


延伸数值(Extended values)
	指数
	平均相隔(TMU)
	相隔限度(TMU)

	0
	0
	0

	1
	10
	1~17

	3
	30
	18~42

	6
	60
	43~77

	10
	100
	78~126

	16
	160
	127~196

	24
	240
	197~277

	32
	320
	278~366

	42
	420
	367~476

	54
	540
	477~601

	67
	670
	602~736

	81
	810
	737~881

	96
	960
	882~1041

	113
	1130
	1042~1216

	131
	1310
	1217~1411

	152
	1520
	1412~1621

	173
	1730
	1622~1841

	196
	1960
	1842~2076

	220
	2200
	2077~2321

	245
	2450
	2322~2571

	270
	2700
	2572~2846

	300
	3000
	2847~3146

	330
	3300
	3147~3446


脚步动作(Foot action)

A1 把脚移在踏板上(但不移动身体

A3 走一步
G1 控制踏板

M1 把踏板压下十二英寸或以下(三十公分)

M3把踏板压下超过压下十二英寸或有阻力

M6以高度控制操纵踏(使用离合器)
对准机械工具Align Machining Tools

	指数
	对准(Align)

	I3
	使用位置

	I6
	指示的刻度

	I10
	旋钮显示标


T形扳手，两只手(T-Wrench,2 Hands)
	指数
	手臂动作的次数

	1
	

	3
	

	6
	1

	10
	

	16
	3

	24
	6

	32
	8

	42
	11

	54
	15


设定检查点 Establishing inspection points
STEP1 设定标准

STEP2 列出重点

STEP3 把检查点加起来
设定程序时间 Establishing process time
Xp=带有少许变化的程序时间

Xe=带有微小或没有任何变化的准确时间

特别工具使用程序 Special tool use sequence 

ABG ABP MXpIXe ABP A

MOST 资料卡附加资料
B16 Bend&Stand 弯曲与站立   身体动作(Body Motions)

B16 Bend&Sit 弯曲与坐下      身体动作(Body Motions)

普通动作程序
ABG ABP A

工作完成=工作开始+工作结束+工作归还 Work Done=Work Start+Work Complete+Work Return

所有的工作活动都可以用以下的程序测量：

普通动作程序 general move sequence

ABG ABP A

受控制动作程序 controlled move sequence

ABG MXI A

工具使用程序 tool use sequence

ABG ABP U ABP A

装配工作 Assembly work
	活动
	程序模型
	次要活动

	普通动作程序
	ABG ABP A
	A：动作距离 B：肢体动作 G：掌握控制 P：放置

	受控制动作程序
	ABG MXI A
	M：受控制动作 X 程序持续时间 I：对准

	工具使用程序
	ABG ABP U ABP A
	F：系紧 L：松开 M：测量 R：记录 S：表面清理 T：思考 C：剪 U：工具使用


如果被移动的物体能在不受阻碍的情况下移动，那到可以使用普通动作程序.

如果被移动的物体能在移动时会受到阻碍，(例：被铰链联系着)那就可以使用受控制动作程序
有使用工具时就用工具使用程序(TUS)

操纵 manipulating 测量 measuring 启动 actuating 调整 adjusting 转动 rotating 

时间测量单位

100 TMU=3.6秒

1TMU=0.00001小时

1TMU=0.036秒

75BSI 普通水平 

82BSI 熟练水平

100BSI 世界级水平

所有的MOST eq \o\ac(○,R)  系统制定的工作指标都是以82BSI为依据点，这个标准是用来测量受过最基本训练的员工.

世界级水平相当于每小时4.0英量的行走速度.

熟练员工水平相当于每小时3.2英量的行走速度.

普通动作程序 general move sequence

GMS 是用来形容身体和手不受限制的动作.这通常包括把某物放置，插入或装配在另一物体上.

Action Distance 动作距离

Body Motion 身体动作

Get Motion  取物动作

Place Motion 放置动作

ABG 取物 ABP 放置 A 归还

例：A1B0G1 A1B0P3 A0

把手伸到物体的位置 用手掌握物体 

用手把物体移到指定的位置 调整，然后放置物体

例：A6B0G3 A6B0P3 A3

走三至四步拿起一个重量大的配件

走三至四步把配件安置(经过调整)

走高一至二步

动作距离 A

包括手指，手和脚的动作距离.

A0包括5公分以下的动作距离 包括在G覆盖范围或P覆盖范围里 注：在持续的循环中，最后一个A一定是A0

A1在可及范围内，要或不需要身体协助，身体没有动作 把脚称到踏板上

A3一至两步 行走 不可及 平均步伐距离：30寸 爬上爬下

身体动作 B

所有弯下身和起身的动作，唯有弯身至于起过了膝盖才可以算是弯身动作.

B3：弯身或起身50%

B3：只是坐着.

B3：只是站着.

B6：弯身或起身100%

B10：调整座位，坐下或站起来

B16：穿过门，包括三至四步.

掌握控制 G

包括把手指合拢，把双手合拢，或把脚放在踏上.

G1：容易握抓住

只用一只手，用两只手，用脚触着，手指触着 

单一物体或杂乱堆中的物体

例：
1. 拿起电话
2. 把工具拿起来

3. 把零件拿起来

4. 把笔拿起来

5. 把纸张拿起来

6. 把垫圈拿起来

7. 把螺丝钉拿起来

G3 重量大

可以从掌握或控制物体时，肌肉明显的停顿或犹豫看得出来 .通常在手承受两公斤的重量时会发现

难掌握 不同时间的掌握 取重物 

凑集 放开 互锁

察觉不到的物体 受阻的物体
G6 掌握控制

难度：重量大 有黏性

放置 P

手和手指在称多或调整物体时所做的动作.

包括：把物体放下，把某物体插入另一物体内 调整物体

P0 握着放置

握着物体 把物体移开 没有放置

P1 置放在一边 大小宽松容易装入 无需调整 只需一次调整

P3 轻压 调整多次 大小准确不易装入

置放螺丝起子 置放锁匙 置放螺母 将物体移到中央

大小宽松容易装入但当中有一些移动
P6 小心的放置 精确的放置 难放置

重压 看不见的情况下调整 受阻的调整

放置当中有移动，寻铁及选择

附加动作的因数 

A1B0G1 A1B0P3+1 A0
P3+1 插入五公分以上 放置后附加动作

最后动作距离Ax

把手拿开以免阻碍 把手收回可取得身体平衡 为了安全起见把手移开.

用于动作距离的计算 用于插入、装入以及步行.
受控制动作程序 controlled move sequence
ABG MXI A

GMS 来形容行动范围受控制的肢体与手动作.

这通常包括了滑动，推动，或滚动一个有和其他表面接触的物体

ABG+MXI+A

工作完成=工作开始+操纵工作+工作归还 work done= work Start + work manipulated + work return

A= action distance 动作距离
B=body motion 肢体动作

G=get motion 取物动作

M=move controlled 受控制动作

X=process time 程序持续时间

Xp=process time with 有变动的程序持续时间

Xe=process time exact value 确切的程序持续时间

I=align 将排列对准

ABG 开始工作 MXI 起动工作 A把手归还
例：

A3B6G3 M3X6I0 A0

起一两步 弯身然后起立 不容易地握杠杆

用力把杠杆推下 机器运作2.5秒

没有手部归还动作

A3B0G1 M3X6I0 A10

走一至两步去掌握杠杆

用手推杠杆，然后让机器开动二至五秒钟

走开五步

M1受控制动作程序
扭开 转旋钮 拉不超过30公分 推不超过30公分 按不超过30公分 滑进或出不超出30公分 转工具 开或关盖

动作不超过12英寸或30公分
