
　　　

统算法——工时定额测定方法之浅谈

陈岭川　薛建华

(烟台汽车制造厂, 265200)

摘　要: 主要综合多种工时定额的测算方法,形成一种统算法。采取在随机性、大量化抽测现场操作人数

的基础上,累计该时间段的生产量,量化其他不可测因素,进行相关分析和绘制相关图表,统算工时定额。此

方法特别适用于企业对车间工时总额的管理和监控。
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　　工时是衡量工人劳动量的一种尺度, 一般可分

为定额工时和非定额工时两大类。定额工时主要包

括企业时间、布置工作的时间、休息与生理需要时间

和准备与结束时间四部分;非定额工时主要包括停

工工时和无效工时(如返修、寻找工具、消极怠工、做

非本职工作等等)。工时定额的测定方法一般有抽样

法、评比法、记时法、分析法等,通过对上述方法的比

较和综合,形成一种统算法。该方法特别适用于企业

对车间工时定额的管理和监控, 能够充分调动各车

间的劳动积极性, 优化劳动力配置。

统算法是在进行随机性、大量化抽测现场操作

者(有工时定额考核的)人数的基础上,累计该时间

段的生产量,量化其他不可测因素——测算调合平

均指数,并对采集数据进行相关分析和绘制相关图

表,统算工时总额的一种方法。统算法在实际应用中

具有以下特点: 1. 进行相关分析时必须考虑关系数

值的动态性和相对性, 因为工时测定中的劳动消耗

始终受诸多因素的影响,如尺寸、材料、形状、工具条

件、工作情绪、熟练程度等;还要考虑相关程度和表

现形式,准确区分完全相关、不完全相关和不相关的

关联程度,估测理论值和实际测定值的差距,以验证

统算法的可靠性。2. 相关图表是对采集的数据绘制

相关图(如图 1) , 映射出相关关系的基本趋势和曲

线走向,并根据图表计算出定额工时;根据采集数据

的离散程度确定最大的误差限额。3. 制定工时定额

需含有一定量的放宽时间, 大致可分为生理宽放、疲

劳宽放、迟延宽放等,并根据企业实际情况制定相应

的宽放比率。4. 科学确定采集测点的数量。采集数

量的多少直接关系到工时定额的准确性, 采集数量

越多, 就会越准确, 但也不是无限的,需要根据工序

特点、作业性质、操作时间长短等条件,综合应用多

种测时方法,并通过计算或经验数据的方法来确定。

调合平均指数: 是通过若干名高级工程师、高级

技师、熟练操作者,事先以某一车间的加权系数为基

准,从劳动强度、技术含量、安全系数等方面, 客观评

定各车间的加权系数,求取平均加权系数作为各车

间工时定额的调合平均指数。

图 1　相关图示例

以下参数均为该测时时间段:

定额工时=
工时标准值×平均人数

产　　量
平均人数: 是在该测时时间段内多次随机测得

现场操作者(有工时定额考核的)人数的平均数值。

放宽时间= 有效放宽时间总和
有效测点次数

×宽放比率

宽放比率: 一般通过经验数据并结合实际情况

确定, 如日本企业规定对车间的宽放比率为 3%～

5%。

工时定额= (定额工时+ 放宽时间)×调合平均

指数

统算法能均衡求得各车间工时定额总量。如果

把各车间转化为一个车间生产的不相关、不同种类

的产品,或者即便对同一产品,按照其生产工序及组

成部分的不同, 应用此法仍然十分有效,工时定额的
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计算公式也将转化为:

工时定额= �
n

i= 1
i {产品定额工时(或工序定额工

时) + 产品(或工序)放宽时间}×产品(或工序)调合

均指数

n—共有 n个产品(或该产品由n 道工序组成)

i—第 i个产品(或第 i道工序)

另外,统算法在实际生产中还有一个重要用途,

就是结合统算工时总额、各车间人数、岗位、工种、设

备、劳动强度等,采用效率定员法、系数定员法、比例

定员法、设备定员法等方法测算出各车间的定编定

员,应用统算法的优越性将更能得到体现。

结束语

统算法确定的工时定额, 是一种总量管理和监

控。它采用模糊理论,使一些无法确定的因素数量

化、定量化。同时,它又是处于动态变化的,需要不断

地抽测和调整, 以适应工时定额的可变性。不足之处

在于,无法确定每个工序精确的工时定额,但是对于

只要求总量控制的定额, 统算法不失为一个很好的

办法,而且统算法的应用范围十分广泛,具有普遍性

和可行性。
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机具介绍 DC240T W 型机动植树挖穴机

　　DC240TW 型机动植树挖穴机是一种综合性、

多功能、多用途机械,是以拖拉机为动力的机动植树

挖穴机,可用于推平土地、挖穴植树、中短途运输等

作业。

1　主要技术参数

型号　　　　　　　　　　　DC240T W

外形尺寸(长×宽×高) ( mm ) 4500×1440×1347

轴距( mm ) 1400

地隙( mm ) 280

转向圆半径( m) 2. 8±0. 2

钻头转数( r/ m in) 290

挖穴深度( mm ) ≮500

挖穴直径( mm ) 600～1500

提升高度( mm ) 280

挖穴效率(一般土质) (穴/ h) 50～100

推土装置提升高度( mm ) 280

切土深度( mm ) ≤100

切土角度(°) 45

液压油泵 CBN—E310 型齿轮泵

提升器油缸 单作用式

推土装置用液压元件 溢流阀

2　总体设计方案

2. 1　东昌牌 DC240TW 型机动植树挖穴机是在拖

拉机整机的基础上,在前部增加了推土装置,后部增

加了挖穴装置, 具有结构紧凑、设计合理、运转平稳、

操作灵活、生产率高、速级分配合理、价格便宜和使

用维修简便等特点, 适用于平原、丘陵、林区, 是目前

国内较为先进和理想的机型。

DC240T W 型机动植树挖穴机,采用大马力双

缸柴油机。除新增加的挖穴和推土装置重新设计外,

其余部分均保持了与 DY 系列拖拉机产品的通用

性。把挖穴、推土装置拆除后,只需装上随机牵引装

置、悬挂装置等配件,拖拉机的所有功能即可恢复。

2. 2　推土装置

该装置是由推土铲、支臂、液压装置构成, 有自

己独立的操作系统。通过齿轮泵、换向阀的操纵来实

现推土铲的升降,驱动拖拉机实现推土、平地功能。

2. 3　挖穴装置

该装置是由钻头部分、减速箱、传动轴及支撑梁

等组成, 通过拖拉机本身的悬挂系统来实现挖穴装

置的升降, 通过拖拉机的后动力输出装置及减速箱

的动作来完成钻头的挖穴功能。

该机型是我公司根据实际产品结构开发研制出

来的。其所体现的经济价值和带来的社会效益是显

而易见的。该产品已通过原省机械工业厅组织的鉴

定,并进入了批量生产。

(山东聊城拖拉机厂)
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