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Presentacion.

¢Qué TE PARECIO ESTUDIO DEL TRABAJO |?

¢Qué ESPERAS DE ESTUDIO DEL TRABAJO II?

¢Qué SENTISTE AL DESARROLLAR UNA LINEA DE PRODUCCION?

e Sjtienes experiencia laboral, é Cual ha sido esta?

* Enun futuro que tienes pensado hacer? |
(Desarrollo personal, profesional, econémico) <

e



Reglamento.

Respeto.




Programa de la materia.

ESTUDIO DEL TRABAJO |

LUNES, MIERCOLES
NP TECNM

O TECNOLOGICO NACIONAL DE

1‘\. MEXICO 07:00 A 09:00 am , SALON F4

VIERNES
12:00 A 02:00 PM, SALON F3

Correo: fabric.itsjr@gmail.com
Cel. 4272776765

e
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PUNTOS A CONSIDERAR

v ACREDITACION DE LA MATERIA MIN. 70% GLOBAL

v’ CIERRE DE MATERIA 15-20 NOVIEMBRE (Maximo) EXQLIE:RC'II'T,)CII\IPACION

v MATERIAL EN WEB PARA SU USO Y DESCARGA 559 AVANCE PROYECTO
(EVIDENCIAS, MOODLE, DRIVE) 25% EVALUCION EN LINEA

v EVALUACIONES ELECTRONICAS 25% TAREAS = INVESTG.

(EXAMENES EN GOOGLE FORMS)
v PRESENTACION PRACTICA GRUPAL FINAL:
DESARROLLO DE LINEA DE PRODUCCION CONJUNTANDO
TODOS LO VISTO EN LA MATERIA

PRESENTACION DESARROLLO PERSONAL

e




PROYECTO FINAL

CARACTERISTICAS:

e MEDICION Y MEJORA DE LINEA DE PRODUCCION
 AVANCE MENSUAL Y/O CIERRE DE UNIDAD
e CONJUNTAR LOS CONCEPTOS VISTOS EN CLASES
(Es decir ideas, conceptos, argumentos y lo llevado a cabo)
« UTILIZAR METODOLOGIA PDCA PARA EL DESARROLLO DE LA LINEA DE PRODUCCION
 SOLICITUD PARA ACREDITAR MATERIA
e MAXIMO 4 INTEGRANTES POR EQUIPO
* PROHIBIDO HACER INVERSIONES COSTOSAS
 REUTILIZAR PROYECTO DE ESTUDIO DEL TRABAJO 1
* SE EVALUARA CREATIVIDAD, DESEMPENO, IDEAS-CONCEPTOS Y BAJO COSTO

e




PROYECTO FINAL




Resumen de Estudio del trabajo 1

DIAGRAMAS

Operacion,
Recorrido, Flujo

PRODUCTIVIDAD CALIDAD

L&, Gilbreth
1868-1924 1878-1972




Resumen de Estudio del trabajo 1

N Toleranci
. Diseno
Finalidad de la de I asy
operacion} : especific
pieza !
aciones

U Usar <> Buscar
D bl <> Encontrar
, Seleccionar MOVIMIENTOS THERBLINGS.
() Inspeccionar " CARACTERISTICAS:
omar
Precolocar en Posicion
/0N Soltar Sostener EFICIENTES INEFICIENTES
5 Demora Inevitable =/ Mover
\_/ Alcanzar

Demora Evitable

9 Colocar en Posicion
% Planear

# Ensamblar
?L Descansar




Resumen de Estudio del trabajo 1

DIAGRAMA
Cursograma analitico Operario Material Equipo
Diagrama Num. Hoja Num. de Resumen
Objeto: Actividad Actual |Propuesta| Economia
Operacion @)
Transporte —
Actividad: Inspeccion N
Almacenamiento %7
Distancia (m) )
Metodo : Actual / Propuesto Tiempo (hora-hombre)
Lugar: Costos:
(Operario (s) : Ficha Num. Mano de obra
Materiales
(Compuesto por: Fecha: Totales
Aprobado por: Fecha: simbolo
Tiem
Descripcion Cantidad |Distancia |[min}|m1I Ol= D v Observaciones




Resumen de Estudio del trabajo 1

DIAGRAMA
Cursograma analitico Operario Material Equipo
Diagrama Num. Hoja Num. de Resumen
Objeto: Actividad Actual |Propuesta| Economia
Operacion @)
Transporte —
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Almacenamiento %7
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Materiales
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Aprobado por: Fecha: simbolo
Tiem
Descripcion Cantidad |Distancia |[min}|m1I Ol= D v Observaciones




1.0 Estudio de Tiempos predeterminados.

¢Qué son los tiempos predeterminados?

Son una reunion de tiempos estandares validos que se
asignan a varios grupos de movimientos que no pueden
ser estudiados o evaluados con precision con los
procedimientos ordinarios que implican el uso de

cronometro.

» =2

+

k_-/_\
2%

Estos son el resultado de estudiar a un gran grupo de
operaciones con algun dispositivo de medicion de
tiempo (ej. una cdmara de video) para poder medir
lapsos muy pequefios de tiempo y asi poder ver con mas
precision la operacion.




1.0 Estudio de Tiempos predeterminados.

Los tiempos predeterminados se asignan a los
movimientos fundamentales y a grupos de movimientos
gue no se pueden evaluar con precision mediante los
procedimientos ordinarios de estudio de tiempos con

crondmetro.

Son predeterminados porque se usan para predecir los
tiempos estandar de nuevos trabajos que resultan del
cambio de métodos.

Se debe considerar no s6lo el movimiento principal, sino
también las complejidades o interacciones con otros
movimientos




1.0 Estudio de Tiempos predeterminados.

VENTAJAS

Permite un analisis minucioso del método.

Es un meétodo apropiado y competitivo para
obtener tiempos estandar.

No se necesita reloj para ejecutar el método
Elimina la necesidad de calificar el desempeno.
Permite estimar el tiempo normal de una
operacion aun sin que esta exista todavia.

Obliga a enfrentarse con mejoras continuas y
constantes.

Forza a llevar un registro.




1.0 Estudio de Tiempos predeterminados.

DESVENTAJAS

Este sistema no es comun para todas las
empresas.

Se utiliza en mas de doce sistemas diferentes.
Para lograr el mayor porcentaje de
credibilidad en necesaria la practica
continua.

Solo se seleccionan a jovenes para realizar
este método.




CONDICIONES

Tiempo Normal: La base de cada uno de los métodos es

diferente.

Work Factor mmmm=) (Operario normal Muy Habil
M.T.M. memem) Operario Medio

BT.M./ MODAPTS ey  Operario Medio con un 25% ¢

etc 30% de Incentivo

1.0 Estudio de Tiempos predeterminados.



1.0 Estudio de Tiempos predeterminados.

Operaciones que involucran Manos, Pies, Brazos, Troncos, etc

Tales como: Alcanzar, transporte vacio, transporte cargado,
mover, desmontar, montar, posicionar, soltar....

Se toma en cuenta que los movimientos pueden
estar restringidos por factores como:

Peso cargado, cambios abruptos de direccion, distancia
recorridas, precaucion, etc...
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WORK- FACTOR consiste en agregar factores de trabajo para valorar la dificultad de los
movimientos. Esta técnica se basa en cuatro aspectos para determinar los factores a
agregar a un trabajo, los cuales son:

1. Movimiento del cuerpo humano.
2. Distancia del objeto.

3. Peso del objeto.

4. Operacion a realizar.

de tiempos predeterminados: Work Factor

| ANNER




Pasos:

1) Hacer Diagrama MD-MI

2) Describir Elementos

3) Buscar Tiempo de Cada Elementos

4) Sumar Tiempos para cada mano

5) El Tiempo sera el mayor de las dos manos.
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Existen varios procedimientos, en este caso, se
usara el WORK FACTOR DETALLADO.

Cada Unidad esta expresada en:
0,0001 minutos (104 min)

Depende de 4 variables principales: El miembro del
cuerpo usado, la distancia movida, el peso o
resistencia involucrados y el control manual
requerido.
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Notacion Usada

Miembros del Cuerpo Simbolo
Dedo F,H
Mano H

Brazo A

Giro de Antebrazo F,S
Tronco T
Pierna L

Pie Ft
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Conceptos fundamentales de los diferentes métodos

Work Factor

de tiempos predeterminados

=

fleady Work-factor-

Coam ) W e v R el et —

-

> —a

Ll o)

TABLA DE TIEMPOS

M S )

LR B

Todos los tiempos estdn expresados en unidades de tiempo Ready Work-Factor. Una unidad de esta clase vale 0.0010 minuto.

SIMBOLOS: - indica “hasta e incluyendo™. > indica “‘mayor que".

Work-Factors
0 1 2 b ) 4
Vg "az Fac Pioamegol] Died b
TRASLADAR Limites de peso (Ib)
Dedo, mano | -1 | -2 -1 -5 >5
Brazo -2 -4 -6 - 10} >10
Pie -3 il >A g axe
Pierna -5] -8 >18 | «-- “ee
Tronco -1 =32 >32' 1 «ce
Distancia de desplazamiento,' pig
Muycorta -4 Al 2 3 l s 6
Corta -10 8| 4 5 s 7 3
Mediana -20 c| ¢ 7 9 1" 13
Larga -3 0| » 9 n 13 13
Muylarga —40 | ¢ 11 | 1 17
ASIR Simple prnsa] aoa ¥ 3 et eoniidaly
Manipulativo] ---| --- | =2 | =3 ] -4
AP ) . IR s ooy e
Complejo Znceal DAg) > — Y
Diamonn 1pigy e - Y
Grosor g >k | - Y i
Ala wista
o] ¥ | 2§ 212 @

ENSAMBLAR

Recibidor (plg)
>4

-%
. '.5
Tolerancia (plg)
>%
- %
-%

Distancia (plg)
Distancia de tomar
Distancia entre
Temporal, a ciegas
Permanente, a ciegas

Mecanicamente®

Abierto (1) |  Cerrado (X)
Cociantes
—a| -9 >9 | -4 -9 |>9
2 3’ y 1 2 3 7
3 | 4 | o2 | 8| e* |10°
&t 8 10+ 9’ [ L 13
Superficie®
3 J
s? s’
2 12*

8% sumado para ensamble

1] =21=<3] =5] -7]|=15]>15

| ---] 0] 20| 30] 50 | 70

. 20| 30| sof 7oALY

150 | ---

761 50 | 70 | 150] 250 300 | —=
6Nef503

Indice: Mecanico, Superficie,
Simo: 50% de (alineaciones + sumas)
Asiento: Voltear, uso de reglas de trasladar

Desalojar; uso de reglas
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Conceptos fundamentales de los diferentes métodos
de tiempos predeterminados: Work Factor

TOMAR® Distancia (plg)

-4 A 1 9 10 12 15
-10 8| 12 13 14 16 19 | PROCESO MENTAL De enfoque, Inspec.;, Reac.,
-20 C| w2 L 9 2 24 | GIRO DEL CUERPO Guos oe la cavera =22%° 0, —45%4 -90%g
-3 o0l n| 22 23 [ s | 10 Gros oet cuerpo-90° (1 pe) 10
-40 €| 25 26 27 29 3 -90% (2 pies 20, ~180° 2¢
Distancia (plg Sumar para peso CAMINAR General 12 « # por paso
- 10 —— " :J 3 r ResSINGo0 12 « 10 por paso
>10 — 2 P Y s (o0 16rminos de Escalones hacws ariba y aba,'o"!g'enwal 10 DOr pase
Sumar para: P330% O J0 DIQ) | ovantarse 13 Senterse » RGO 13 por paso
A ciegas - ] .- RESION DE RELAJACION| 1 I PRESION APLICADA I s &
——— o
Simo - 2 MOVIMIENTOS Didmaetro Numero de Work-Factors
PRECOLOCAR Una mano Dos manos | CIRCULARES (plg) Un circulo Circulos muhipies
Dimension principal, (plg)
% de recurrencias >h-{ -100 -% | -10] >10 it o !
2 >1 0
;m MOV IMeTION = 1ronco #ﬂw—“ e E—
3 ,WmeAwoMMymmum
‘mmama).mamuwwa.
- YWMMMlhm.wM-antmumm
sm.mnm.mmmm.mvw«mvwm
sse ° Suma ol valor de A Cegas

Lot NuUMeroe pequetos son Tempos oe ANesckin. los NUmMmes randes son bempos

70«.-.0.““.1 -
mmm.mmmaunmywmmmm

s, ancajades y resbaladizas, J

READY WORK FACTOR
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Conceptos fundamentales de los diferentes métodos

Work Factor

de tiempos predeterminados

DISTANCIA WORK FACTORS DISTANCIA WORK FACTORS
RECORRIOA EXEL | BASICO . RECORRIDA Ex BL | BASICO -
MOVIMIENTO 1 2 3 4 MOVIMIENTO 1 2 3 a4
(8) BRAZO - Medido en los nudillos (L) PIERNA = Medida en el fobillo
28 cm 18 26 34 40 48 25 om 21 30 39 48 53
5 20 29 T 44 80 ) 23 33 42 st 58
7.8 22 32 41 80 57 78 26 37 40 87 &5
10 20 30 48 se e 10 30 43 55 66 76
128 29 A3 (1] s 78 125 34 49 (31 75 )
15 3z AT 60 72 83 18 37 54 69 "3 98
17,5 35 81 (1) 78 20 178 40 59 78 00 103
20 38 54 70 54 06 20 43 a3 80 08 110
225 40 1) 74 1) 102 228 48 66 8s 102 17
2s 42 o1 70 3 107 28 48 70 89 107 123
27.5 44 63 L 3] " 112 278 50 72 94 "2 129
30 48 85 85 102 17 30 52 75 97 "y 154
3286 47 67 - an 105 2 325 54 77 101 121 139
35 49 69 90 109 128 35 LT3 80 103 128 144
378 L3 7" 92 13 129 378 58 [} 108 130 149
40 52 73 34 ns 133 40 60 04 108 ‘33 183
425 54 75 96 1"s 137 425 62 86 " 313 188
45 55 76 08 120 140 48 63 1) "3 87 161
475 56 78 100 122 142 ATS 1) 90 s ‘40 164
50 58 80 102 124 144 80 67 92 "7 142 168
-3 a1 106 128 148 1] 70 96 121 147 7
80 63 (88 109 131 152 o0 73 1) 126 151 s
‘88 66 %0 "3 135 156 65 78 108 130 188 79
70 1) o3 18 139 159 70 78 107 134 159 es
78 70 2 19 142 163 78 8 110 157 163 187
878 76 103 128 15 m 878 87 118 147 173 197
100 e 108 188 159 e 1c0 oz 126 155




Conceptos fundamentales de los diferentes métodos

de tiempos predeterminados: Work Factor

nve — - ] - - - N _ ="
(T) TRONCO - Medido en los hombros (FH) DEDO o MANO - Medido en la punta del dedo
28 T 23 20 38 a0
28 26 38 49 58 67 s .7 > 32 > 2a
5 29 42 53 64 73 78 ® 28 36 i 3
1.8 it 47 0 72 82 10 23 33 42 50 se
10 38 55 10 84 | o6 =
79 08 109 Peso en HOM Q3 L 18 0 MAS
e S e Kilos MU, Qs as a9 0 MAS —_
18 47 T 87 108 120 :
17,8 89 e s 14 130 (Ft) PIE - Medido en los dedos
20 84 79 101 121 138
2258 L] ] L L 107 128 147 25 20 29 37 44 81
25 a1 (1] 13 138 185 5 22 32 40 ‘; ::
s 45 5
27,8 6% o1 18 141 162 78 24 3
30 s6 04 123 147 169 10 20 ‘! 83 s 8
g o i o - 175 fpesoen HOM | 23 100 | OMAS - -
36 71 100 150 111 182 Kilos MU, 1.2 80 0 MAS =L o
s 73 103 153 163 188 :
40 78 108 36 | 17 193 (GA) GIRO DE ANTEBRAZO - Medido en los nudillos
428 78 108 139 170 198 2 : - =
48 s0 1T 142 173 208 :g. :: :: Y . <l
47,8 82 113 148 176 206 il < . % o e
50 84 e 148 170 0o o 2 - 44 s a8
n HOM o 260 | 0 WAS — — | Vomento WOM | 33 a5 | O MAS = —
f.‘..‘.? . ML :} 130 0 MAS — —_ en g om. MU 1,7 7.2 0 MAS — sran
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de tiempos predeterminados: Work Factor

mu. | o

1

T

— —— T e

e

SIMBOLOS lﬂork-}t;

W~ Peso o resistencia

S - Control Direccional

P - Precaucién
U - Cambio de direccidn

D - Paradas Defiqitiva

TIEMPO PARA CAMIN

INSPECCION VISUAL

TIPO PASOS DE 785 cm. Enfocar 20
Inspeccionar 30/punto
{ 2 MAS QUE 2 Reaccionar 20
General Analizar | 260 120 + 80/paso '
Restringido | conTabla | 300 120 + 100/ paso Rofacidn de cabeza 45°40; 90°60
Agregar 100 por rotaciones de 1 unidad de tiempo

120* - 180* al principlo o &l final

Sublir escaleras (20 cm elevacidn 25 cm. profundidad) 126
Bajar escaleras

100

~ 0.006 seg.
- 0t0001 min.
- 0.00000167 hora
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de tiempos predeterminados: Work Factor

Ejemplos:
A15
A15W
A18WW
A18UD

2 2 2\

Cuando el elemento se repite varias veces, se
precede el niumero de repeticiones:

5 A15W - 235 x 104 minutos
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de tiempos predeterminados: MTM

Los autores definen MTM como “un procedimiento que analiza
cualquier operacion manual o método basado en los movimientos
basicos que se requieren para realizarlo y asignha a cada
movimiento un tiempo estandar predeterminado que esta
establecido por la naturaleza del movimiento y las condiciones en
las que se realiza”

Se puede decir que MTM es un procedimiento que analiza
cualquier operacion manual o método por los movimientos basicos
requeridos para realizarlo y asigna a cada movimiento un tiempo
estandar predeterminado que se establece segun la naturaleza del
movimiento y las condiciones en las que se realiza




Conceptos fundamentales de los diferentes métodos

Movimientos
Basicos

ALCANZAR

I

COGER

MOVER

|

POSICIONAR

de tiempos predeterminados: MTM

SOLTAR

i

Secuencias de
Movimientos

TOMAR

SITUAR

Operaciones
Basicas

TOMAR y SITUAR



Reconoce:

8 movimientos manuales

9 movimientos de pie y de cuerpo
2 movimientos oculares

El tiempo para realizar cada uno de ellos es afectado por la
combinacion de condiciones fisicas y mentales

Cada Unidad esta expresada en:
0,00001 horas (10-° hrs)

de tiempos predeterminados: MTM
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de tiempos predeterminados: MTM

Notacién Usada

Movimiento Simbolo
Alcanzar R
Mover M
Girar T
Aplicar Presion AP
Coger G
Posicionar P
Dejar RL
Desmontar D
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 El nombre MODAPTS se deriva del "Arreglo modular de estandares de
tiempo predeterminados”.

« Mide el tiempo que toma hacer un trabajo sin medir cada movimiento
individual. Los MODAPTS se pueden usar manualmente o con la ayuda de
una computadora

de tiempos predeterminados: MODAPTS

Conceptos fundamentales de los diferentes métodos




» Los demas sistemas requieres de medicion de la distancia recorrida en
cada movimiento, la tecnica MODAPTS, en contraste, utiliza la
clasificacion del uso de las diferentes partes del cuerpo.

Conceptos fundamentales de los diferentes métodos
de tiempos predeterminados: MODAPTS




o
t [
2. ¢,Para que nos sirve?
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v
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g 2 . . . .
k3 = MODAPTS es un sistema de tiempo predeterminado de tercera generacion utilizado
TS para:
O ®©
-
o =
- g  Calcular estandares de produccion confiables.
2w e : ,
g § « Métodos de facilitacion / mejora de la ergonomia
% :'; « Mejorar la productividad de una organizacion
o
g2 « Analizar la efectividad departamental
- o . .
8 = * Mejorar de las relaciones con los empleados.
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Conceptos fundamentales de los diferentes métodos
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¢,Para que nos sirve?

- El desplazamiento de objetos a traves del espacio, ademas, no abarca
todas las actividades que se realizan en un proceso, en este caso no
enfoca la maquinaria, mas bien solo se enfoca al operador. Asi mismo
esta técnica es considerada una de las mas faciles de aprender por parte

del analista.




* En el sistema MODAPTS las unidades de trabajo son
denominadas modulos, gue equivalen a 0.129 segundos.

- Basicamente, esta técnica difiere de las otras existentes para
fijacidon de estandares en las 5 caracteristicas siguientes:

» Todas las actividades se expresan en forma modular.

« El método para clasificar movimientos es tal que el nimero
real de unidades de actividad humana de trabajo representado
por cada clasificacion esta contenido en su propia
Identificacion descriptiva
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v'Las unidades seleccionadas distinguen:
a) Movimientos generales de dedos, manos y brazos a través del espacio
y
b) Los Movimientos terminales del miembro del cuerpo cerca del trabajo
gue se esta realizando

v La presentacion delos datos en forma visual se puede memorizar como una
imagen mientras que todas las presentaciones anteriores tienen forma de
tablas de palabras e ilustraciones.

v' Los factores basicos permiten que el sistema se aplique sin recurrir a tablas de
valores.

v Cuando se estudia a un operador no se admiten los movimientos que
usa sino los que pudieron haber sido usados
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Covamibrazos |3
Tosbazes | 4
Los brazos extendidos -

Movimiento Distancia Peso
M, Da1” Sin razon de peso
M, 1" a 2" 2 Ibs
M, 2"a 6" 2 |bs a9 lbs
My, 6"a 12" 9 lbs a 18 lbs
Mg 12" a 18" 18 |bs a 35 |bs
M- 18" a 39" 35 |bs a 39 |bs
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Movimientos terminales: este se clasifica en dos tipos de movimientos

Obtener control.

*G0= Desplazamiento del objeto a través de una superficie por lo que es
clasificado como un ccb.

*G1= Desplazamiento del objeto a través del espacio, asi mismo es clasificado
como un ccbh.

*G3= obtener el control de un objeto que es un poco mas referido a un objeto muy
pequeno por lo que requiere un control consiente alto.

Cosas a su destino.

*PO= se refiere al soltar el objeto sin tener en cuenta el lugar donde se dejara, por
lo que se clasifica como un ccb.

*P2= soltar el objeto en un lugar especifico, cca.

*P5= soltar-dejar el objeto en un lugar en el cual se tiene que tener cierto grado de
ayuda visual para dejarlo en el lugar correcto e indicado, por lo que es un cca.
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Movimientos terminales: este se clasifica en dos tipos de movimientos

Obtener control.

*G0= Desplazamiento del objeto a través de una superficie por lo que es
clasificado como un ccb.

*G1= Desplazamiento del objeto a través del espacio, asi mismo es clasificado
como un ccbh.

*G3= obtener el control de un objeto que es un poco mas referido a un objeto muy
pequeno por lo que requiere un control consiente alto.

Cosas a su destino.

*PO= se refiere al soltar el objeto sin tener en cuenta el lugar donde se dejara, por
lo que se clasifica como un ccb.

*P2= soltar el objeto en un lugar especifico, cca.

*P5= soltar-dejar el objeto en un lugar en el cual se tiene que tener cierto grado de
ayuda visual para dejarlo en el lugar correcto e indicado, por lo que es un cca.



INSTRUCCIONES REPRESENTADAS EN LAS TARJETAS MODAPTS

— factor de carga (Ii) — girar por revolucion (c4)

_uso de ojos (e2) — caminar (por paso) (w5)

-resujetado (r2) — encorvarse, doblarse o inclinarse y levantarse (b17)

-decidir y reaccionar (d3) ~ sentarse o pararse (s30)

-accion de pie (f)

-aplicar presion (a4)
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MODAPTS

de tiempos predeterminados

Actividades llevadas a cabo por el sistema Los movimientos en
dedo —mano — brazo - hombro y tronco MODAPTS

\ \ \ ! I
Una actividad de movimiento es siempre : . 2 . :
mm—— n u u n B

M3P0O Clasihicacion de las actividades de movimmienio

1. Clase movimiento G‘% .
2. Ciase final . m I
\

1. Por la distancia movida
| ‘ 2. Por la parte del cuerpo utilizada para
Clase movimmiento Clase final realizar el movimiento
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Conceptos fundamentales de los diferentes métodos
de tiempos predeterminados: MODAPTS

Determinacion del tiempo estandar.

Para determinar el tiempo estandar no basta contar con la suma de MODS
de la operacidon que se desea estudiar. Después de describir los mddulos

de la operacidon y sumar los MODS, se busca la equivalencia de esta suma

ya sea en segundos (0.129 s), minutos (0.00215 min) u horas (0.0000358
h).

A continuacion el analista procede a otorgar la concesion adecuada en
base a su criterio de los siguientes aspectos de la tabla de concesion para
calcular la concesion “D” para descanso y recuperacion.

Al determinar estos valores, se hace uso de la férmula D para conocer el
valor de la concesidn, dicha formula es
D=(1+1)M+1IV
Para determinar el tiempo estandar se hace uso de la siguiente formula
T.E.= T+ (T * (D/100)).
Donde: D= concesion, T = tiempo observado.

(1) ESFUER7O MENTAL

(DESFUERZOFISICO ° |

Concesién

Congesién

POCO

06

MUY POCO

18

IREGULAR

18

POCO

a6

IMUCHO

30

54

I,xr-.mu.«n
L&\K‘l 10

22

CTSIVO

90

() PORCENTAJE CORRESPONDIENTE ATIEMPO | ¢

(v)

DE ESPERA SODRT: TITMPO TOTAL.

CONCTSION POR MONOTONIA (aburrimiento).

| STIEMPO (min)

FACTOR.

DURACION DEL CICLO
(min)

CONCESION

0-5 min _1.00 0.00-0-05 78
6-10 . _090 0.06-0.25 54
11-18 0.80 0.26-0 50 36
1 0.71 0.51-1.00 21
21-25 062 1.01-4.00 15
0.54 4.01-8.00 10
3135 0.46 801-12.00 06
3640 1201-16.00 03
1 0 més de -16.00 01
46-50 0. adono

1.

10

56-60

0.15

FérmulaD=(1 + 1D + 1V
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MODAPTS

de tiempos predeterminados

Tabla de concesiones

(1 ESFUERZO MENTAL (I ESFUERZO FISICO >
Concesidn Concesién |
| POCO 0.6 MUY POCO 18
[REGULAR 18 POCO 36
MUCHO 3.0 REGULAR 54
MUCHIO 7.2
EXCESIVO 9.0
(1) PORCENTAJE CORRESPONDIENTE A TIEMPO () '
|_____DE ESPERA SOQRE TIFMPO TOTAL CONCTSION POR MONOTONIA (aburrimicnto) |
i DURACION DEL CICLO
| FTIEMPO (min) FACTOR (min) CONCESION
i 0-5 min 1.00 0.00-0-05 78
6-10 0.90 0.06-0.25 54
L 11-15 0.80 0.26-0.50 36
16-20 0.71 0.51-1.00 21
21-25 0.62 1.01-4.00 1.5
2630 0.54 4.01-8.00 1.0
3135 0.46 8.01-12.00 0.6
_36-40 039 12.01-16.00 03
41 032 més de -16.00 0.1
46-50 0.26 dlono
51-85 0.20 ___determinado 10
56-60 0.15 J

FéormulaD=(1+ 1D 1 + IV
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MODAPTS

de tiempos predeterminados

FORMATO DEL
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