
egyidejű használata ellenkező irányú m ozdulatokat 
igényel, am i a kezelőre nézve fiziológiailag a leg­
kedvezőbb. A készlet elérésekor a  kezelő leengedi 
a szabályos köríven mozgó (I. kar) kanalat, m ajd 
emelésre kapcsolja, miközben a géppel (II. kar) rövid 
előre-hátra mozgásokat végez. Az ingázásra azért 
van szükség, mert h a  a készlet vastag, a kanál 
nem h a to l mélyen az anyagba, illetve az előre­
hulló anyaghalomból az emelőmotor nem tudja  
kiemelni a  kanalat. H a  viszont a készlet vékony, 
a kanál az előremenet során megtelik, m ert a ke­
rekek a  talpon megcsúszás nélkül biztosítják a 
szükséges előtoló erőt.

A m egtelt kanálból az anyag a gyűjtőputtonyba 
hullik, melynek megtöltése u tán  a  kezelő kivezeti 
a gépet a  fejtési üregből, lekapcsolja a  távm űköd­
tető t és megszünteti a  dinamó h a jtá sá t is. E zt 
követően, a gép bal oldalán elhelyezett lábtartóra 
állva, vezeti a gépet a  döntőgurítóhoz, ahol a 
puttony emelésével ü rít, m ajd visszatér a fejtésbe.

A mellmagasságban elhelyezett ké t irányító 
kar egyú tta l kapaszkodásra is szolgál. Az I. kar 
mozgásiránya párhuzamos a gép hossztengelyével, 
a II. e rre  merőleges. Ez a megoldás azért figye­
lemre m éltó, mert h a  a  kezelő véletlenül ráesik 
vagy nekidől a I I . karnak, akkor megindulhat 
ugyan a  gép, de csak olyan irányba, hogy a keze­
lőt nem szorítja a v ág a t oldalának.

A távirányításos rakodás kapcsán feltétlenül 
szólni kell a gépkezelőről, mert m unkájában egy 
sor o lyan szubjektív tényező játszik  közre, me­
lyek döntően  k ihatnak a  teljesítményre. A fordu­
lási sűrűség elsősorban a  rakodási idő függvénye, 
hiszen a  közlekedési id ő t a gép sebessége és a ta lp ­
viszonyok lehatárolják. A rakodás során a két 
kéz m unkájának szoros együttműködése szüksé­
ges ahhoz, hogy a gép m unkája révén a  kanál mi­
előbb megteljen. K önnyen kialakulhat a  kezelőben 
a hajlandóság, hogy az egyik kéz előbb kezdje vagy 
fejezze be  a  szükséges mozdulatot. Ilyenkor a moz­
dulatsor kiegyensúlyozatlanná válik, megbomlik 
a rakodás összhangja. Bizonyos idejű munkavég­
zés u tán  a  mozdulatok természetessé válnak, kiala­
kul a helyes feltételes reflexek láncolata. Akadályoz­
tató körülm ény lehet az is, hogy nincs mindig 
rálátás a  kanálra, vagyis gyakran vakon rakodik 
a kezelő. Zavaró lehet még a gyenge világítás és az 
árnyékhatás. Mivel a  kezelő általában a gép bal 
oldalán áll, a fejtés jobb oldalának kimérésékor 
a gép e ltakarja  a m unkateret. R álá tás hiányában 
ilyenkor csak a gép hangjára  hagyatkozhat, abból 
ítélve m eg a merítés sikerességét.

A kezelő figyelme egész tevékenysége során 
megoszlik a m unka tárgya és a  környezete között. 
Az izom munkában a főszerepet a kéz viszi. R övid 
úton végzett gyors m ozdulatokra, hirtelen irány- 
változtatásokra van szükség. Az állandó b e a v a t­
kozásra kész állapot már önm agában véve is ál­
landó m egterhelést jelent. F on tos tehát a  dolgozó 
helyzetfelismerő képessége és reakcióidejének a  hosz- 
szúsága.

Több kezelő rakodási techn ikájá t’elemezve, fi­
gyeltük meg a következőket. A kanál m erítése 
során átlagosan 7 kapcsolást végez a kezelő. A p u t­
tony általában 8 kanálm erítésre telik meg. Ezek 
alapján m inden fordulópontban 8 x 7  =  56 moz­
dulat szükséges a rakodáskor. Ürítéskor a  bera­
gadt anyag kirázását 3 m ozdulattal lehet elvé­
gezni. A szállítási ú tvonalon, egy derékszögű 
kanyar figyelembevételével, k é t alkalommal kell 
korrigálni a  gép m ozgását. Összegezve, ez 
5 6 + 3 - f2 x 2  =  63 m ozdulatot jelent fordulónként. 
Nem ritka, hogy a fejtésből 100 fordulót végez a 
gép egy m űszakban, ami legalább 6300 m ozdula­
to t igényel a  kezelőtől.

Az üzemben végzett ergonóm iai vizsgálatok so­
rán m egállapították, hogyan változik a kezelő 
pulzusa az alapritmushoz képest a gépen á llva  és 
a távirányításos rakodás közben. Kiderült, hogy 
a távirányításos üzemben egyezik a pulzus az 
alapritmussal, de ha a kezelő a  gépen á llva  dol­
gozik, akkor 20%-kal m agasabb. Ügy tűnik , hogy 
a  távirányítás alkalmával a  gép és a kezelő közti 
néhány m éter távolság a  kezelőnek biztonságér­
zetet és nyugodtabb m unkakörülm ényt jelent. 
A gépen állva viszont az erősebb motorzaj, a  gép 
rázása, a ta lpon  való csúszása, a kormányzás és 
az oldaltávolságok tartása  jelentős neurológiai és 
izom munkát igényel.

Kiszám ítva az izom m unkaigényt (E) a  HSZSZ- 
féle táblázatos módszerrel, a  testhelyzetek és a 
helyváltoztató mozgások energiaszükséglete, A  =  
=  125,6 J /h . A munkavégzés energiaszükséglete, 
R =  1172,4 J /h . E = B + A =  1172,4+125,6= 1298 
J/h , azaz 21,6 J/m in, ill. 10 383,8 J/m űszak. H a  fi­
gyelembe vesszük, hogy a  maximális terhelésű 
munka értéke 33,5 J/m in, akkor a munkavégzés 
nehézségi fokát illetően a CAVO-kezelő m unkáját 
feltétlenül nehéz fizikai m unkának minősíthetjük.

A tudom ány és a technika eszközeinek a  fel- 
használásával a jövő feladata  e munka nehézségi 
fokának a csökkentése.
(A  k é z ira t  b e é rk e z e t t  1981 . jú l iu s  2 8 -á n .)
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