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Resumen

Este trabajo de investigacion, el propdsito de estudio fue implementar un programa
ergonomico para disminuir los riesgos ergondmicos en los trabajadores en la
empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021 cuya metodologia utilizada fue de tipo
aplicada cuantitativa de disefio pre experimental con una muestra de estudio de 6
trabajadores que laboran en el area de almacén de la empresa utilizando la
observacion directa y la encuesta y como instrumentos a los formatos de analisis
documental y el cuestionario encontrando los siguientes resultados: La aplicacion
del programa ergonémico disminuyo los riesgos ergonomicos de los trabajadores
en la empresa Peter Fish S.A.C segun los datos método REBA después de la
implantacion del programa el 50% se ubicaron en un nivel de riesgo muy bajo;
respecto al método NIOSH, después de la implementacion del programa, el 83% de
los trabajadores se encontraban en un nivel de riesgo moderado y en la aplicacion
del método OCRA el 83% se ubicaron en un nivel de riesgo aceptable alto, lo que
representd que el programa ergondémico mejoro los riesgos a las posturas ,riesgos a
exposicion de movimientos repetitivos de los miembros superiores e inferiores y el

nivel de indice de levantamiento de los trabajadores.

Palabras clave: Riesgos ergondémicos, programa ergondmico, métodos de

evaluacion.
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Abstract

This research work, the purpose of study was to implement an ergonomic program to
reduce ergonomic risks in workers at the company Peter Fish S.A.C, Santa 2021
whose technology used was of an applied type quantitative of pre- experimental
design with a study sample of 6 workers who work in the warehouse area of the
company using direct observation and the survey as a technique and the
documentary analysis formats and the questionnaire as instruments, finding the
following results: The application of the ergonomic program reduced the risks
Ergonomics of the workers in the company Peter Fish S.A.C according to the REBA
method data after the implementation of the program, 50% will be located at a very
low risk level; Regarding the NIOSH method, after the implementation of the
program, 83% of the workers were found to be at a moderate risk level of lifting index
and in the application of the OCRA method, 83% were located at a high acceptable
risk level, which represented that the ergonomic program improved the risks to
postures, risks to exposure to repetitive movements of the upper and lower limbs

and the level of rising index of the workers.

Keywords: Ergonomic risks, ergonomic program, evaluation methods.
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lINTRODUCCION

En el mundo el contexto laboral se encuentra relacionado a multiples factores de
trabajo que repercuten de manera negativa en los seres humanos; siendo el trabajo
un instrumento que puede causar enfermedad en las personas que lo ejecutan;
asociando a diferentes causas como la tarea o jornada laboral diaria y el medio
ambiente que lo rodea. Bajo este punto de vista es necesario que toda empresa
pueda aplicar medidas preventivas con el propésito de ofrecer un desempefio en el
ambito laboral en la cual, exista la minimizacion de los posibles riesgos que puedan
afectar a los trabajadores o causar dafios conllevando a perjudicar la salud y su
calidad de vida (Pozo, 2018).

La (OIT), afirma que una de las causas que se dan con frecuencia los accidentes
en el campo laboral es la manipulacién manual obteniendo un 20 o 25% total en los
producidos. También nos informa que en el afio 1990 se realizé un estudio completo
en EE.UU., por el National Safety Council, donde nos da a conocer la mayor razén
de lesiones laborales con un (31%) fueron los sobreesfuerzos que emplean los
trabajadores, donde la parte del cuerpo mas afectada con lesiones es la espalda

con un (22% de 1,7 millones de lesiones (Medrano, 2019).

Cifras revelan que los componentes que mas contribuye en esta carga mundial de
la enfermedad laboral se encuentran los de riesgo ergonémico y de lesiones. El
NIOSH realizo una revision sistemética, donde concluyé que los factores
relacionados con el trabajo, causados por la fuerza mayor existe una variedad de
evidencia como: los trabajos pesados, el levantamiento de cargas, posturas de la
columna, vibraciones, movimientos y giros de tronco(Vaquero, Theurer & Romero,
2018) .

Segun estudios realizados afirman que el 20% de lesiones producidas causados por
el exceso de fuerza laboral son principalmente lesiones de espalda, mientras que el
30% es debido a los sobreesfuerzos, indicAndonos tomar medidas para evaluar
trabajo en lo que es lanzamiento de carga y un acondicionamiento apropiado. El
método NIOSH, REBA, OCRA permite determinar tareas de trabajo recomendando
un peso limite a levantar, movimientos repetitivos y asi evitar problemas de
lumbalgias y dolor de espalda. También concede una posibilidad de aparicion de

trastornos en lo que condiciona el peso levantado (Grefa, 2017).



En Perq, la Ley No. 297833 se promulgd para promover la prevencion de riesgos
en el lugar de trabajo; sin embargo, muchas empresas siguen ignorando la ley
porque desconocen el hecho de que las condiciones de trabajo desfavorables e
inseguras tienen un impacto negativo en su rendimiento y hacen que los
trabajadores se vuelvan menos productivos (Yaco, 2017).Segun el (Ministerio del
trabajo y promocion del empleo, 2018) indica que a nivel nacional los trabajos no
mortales que se dan con mas frecuentes son: los esfuerzos fisicos (11,03%);

golpes por objetos (salvo las caidas) (10,73%); declinacién de personas (9,94%).

Segun los datos del SAT, sefialan que en el quinto mes del afio 2021 existié una
disminucién de 33,3% a comparacion del mes de junio 2021 asimismo represento
un aumento de 166,8% donde se registré6 1726 notificaciones. Y el 95,60% de
notificaciones se proporciona a trabajo no mortales. En el caso de las industrias
manufactureras respecto al movimiento econémico se logré mayores notificaciones

representado por el 25,90% (Ministerio del trabajo y promocion del empleo, 2021.)

La Superintendencia Nacional de Fiscalizacion Laboral (Sunafil), informo que en la
region Ancash el 60% de empresas no cumplen con lo estipulado en las leyes
laborales mostrando carencias en las empresas para poder contribuir con la
responsabilidad ocupacional tomando medidas preventivas y asi evitar el riesgo en

los puestos de trabajo (Silva, 2018)

Chimbote distrito de la pesca y el acero, sede de grandes industrias pesqueras y
siderurgicas, en esta actividad es comun que los empresarios no se preocupen por
la salud de sus trabajadores, de no tomar conciencia que son parte fundamental de
una organizacion, llevando a cabo los movimientos de produccion, trasformacion de
materia prima en producto terminado, que esto conlleva a un riesgo laboral, teniendo
en cuenta las enfermedades que se podrian ocasionar en un largo plazo debido a
las cargas pesadas. En las industrias pesqueras mayormente no se establecen una
buena seguridad; y esto empeora la economia de la empresa reduciendo el

rendimiento y la rentabilidad, generando gastos para la institucion. (Solon, 2019)
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PETER FISH S.A.C no es ajena a esta realidad ubicada en el distrito de Santa,
presenta un alto nivel de riesgo laboral a causas de movimientos repetitivos y
posiciones inadecuadas que se realizan durante la jornada laboral; generando
constante rotacion del personal debido a la fatiga o lesiones. Asimismo la mala
adaptacion de los puestos de trabajo y el exceso de fuerza fisicas repercuten de
manera negativa aumentando el indice de accidentes laborales, ocasionando dafios
tanto a la empresa como al trabajador, se evidencia que los procesos productivos
en la sociedad presentan errores en el desarrollo de las actividades y
probablemente que en un futuro causen problemas a los trabajadores, causado por
los esfuerzos que realizan, donde esto puede terminar en una enfermedad o
accidente de trabajo perjudicando la salud fisica del trabajador. Ademas, esto
conlleva a problemas legales en la empresa debido al incumpliendo de un ambiente
adecuado de las condiciones de trabajo en donde sus colaboradores puedan
desempeiiar sus labores.

En ese sentido cabe mencionar que la falta de evaluacién y supervision de los
métodos de evaluacion ergondémica en los puestos de trabajo produce una
insatisfaccion e incomodidad, provocando renuncias a corto plazo, debido al alto
nivel de riesgo laboral; perjudicando a la empresa en su productividad ya que no
solo los trabajadores renuncian, sino que a su vez pagan las indemnizaciones a sus
empleado, asimismo resulta beneficioso a la empresa realizar un diagndstico sobre
los riesgos ergondmicos en los disefios de puesto de trabajo y la aplicacion de un
programa que se garantice la prevenciéon y reduccion de las enfermedades laborales
futuras, mejores condiciones laborales, personal motivado y el bienestar de los
colaboradores. Es por eso que la empresa busca nuevos procedimientos y mejorar
las asignaciones a sus trabajadores en su labor diaria. Asi mismo respecto a lo
descrito anteriormente se propone el problema de investigacion ¢ Como influye la
aplicacion del programa ergonémico en disminuir los riesgos ergonomicos de los

trabajadores en la empresa Peter Fish SAC?

El presente estudio se justifica ya que permitira ampliar aspectos tedricos y
fundamentos del conocimiento de la aplicacion del programa ergonémico, asi como
brindara informacion relevante para la empresa Peter Fish, con el fin de reducir los
riesgos y salvaguardar la vida y salud de sus trabajadores, reduciendo los niveles
de enfermedades ocupacionales, ademas de cumplir con los requisitos de trabajo
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relacionados con la salud de los trabajadores y el medio ambiente, evitando asi con

las sanciones laborales que afecten a las empresas.

Ademas, esta investigacion es importante porque, pretendié generar conocimientos
centrados en las mejoras a través de la aplicacion del programa ergonémico con el
fin de mitigar los riesgos de los trabajadores y preservar la salud y la vida de los
colaboradores, lo que contribuira al crecimiento de la rentabilidad y productividad
de las empresas, proporcionandoles una ventaja competitiva y garantizando su
permanencia en el mercado. Del mismo modo esta investigacion sera una fuente de
consulta de informacién cientifica para los estudiantes, ampliando su conocimiento
e interés por la investigacion, asimismo, permitira ser un material de consulta para

las demas empresas.

En funcion a lo expuesto, esta investigacion plantea como objetivo general:
Implementar un programa ergonémico para disminuir los riesgos ergonémicos en
los trabajadores en la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021. A su vez se plantea

los siguientes objetivos especificos:

Diagnosticar la situacion actual de los riesgos ergonémicos en los trabajadores
de la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021.

Determinar el nivel de riesgos ergonémicos mediante el método de
evaluacion ergonomico NIOSH, REBA y OCRA en la empresa Peter Fish
S.A.C, Santa 2021.

Implementar el programa ergonémico para disminuir los riesgos ergonémicos
en los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021.
Evaluar la disminucién de los riesgos ergonémicos en los trabajadores de la
en la empresa Peter Fish S.A.C
Asimismo, en esta investigacion se plantea la siguiente hipétesis de estudio:
H1= La aplicacién del programa ergondmico disminuira los riesgos ergonémicos
en los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021.
Ho= La aplicacion del programa ergondmico no disminuird los riesgos

ergondmicos en los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021.
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ll. MARCO TEORICO

Reyes (2018) en su investigacion tuvo como objetivo ejecutar un disefio
ergonomico en el area de biselado con la implementacién de la ergonomia,
encontrando los siguientes resultados: No existia diferencias significativas (p1
= p2.. = pn) entre las respuestas a cada pregunta planteada sobre las
percepciones de la fatiga de los trabajadores en el puesto; se descubri6 que el
100% de los trabajadores tiene dolor en sus brazos, hombro y columna
vertebral, y el mismo porcentaje cree que la causa de la fatiga se debe a las
malas condiciones de trabajo. La region critica no se cumple en la prueba
estadistica (0.996>0,05), por ello se acepta la hipétesis nula, y no hay
diferencias significativas en las percepciones de la fatiga de los trabajadores.
Los resultados de la produccién se compararon con el estandar establecido
para la operacion de biselado (3026) utilizando un contraste de medios, que
reveld6 que para los meses de marzo (Sig. (bilateral)=.011) y mayo
(sig.(biteral)=.001) HO rechazo y hay diferencias significativas en las
mediciones de la produccion al final del dia, lo que indica que no hay

uniformidad en la produccion.

Anda (2019) en su trabajo de investigacién cuyo propésito de estudio fue,
determinar el indice de levantamiento de carga centrado en las diferentes
tareas en el procedimiento de la produccion de cuero, utilizacion el método
NIOSH en las zonas de trabajo cumpliendo las clausulas requeridas para la
correspondiente evaluacion. Encontrando los siguientes resultados de acuerdo
al método Niosh sefala que el 75% de las multitareas realizadas por cada
trabajador tiene un riesgo alto, que conlleva a sufrir enfermedades

ocupacionales y el restante que es el 25% tiene un riesgo moderado.

Aguilar y Sanchez (2019) en su estudio tuvo como proposito mejorar los
riesgos laborales dados por la manipulacion de cargas del personal de
almacén. Encontrando a los agentes en un riesgo relacionados a los accidentes
laborales, a la violacién de los procedimientos de seguridad y las molestias
musculares. Por ultimo, la investigacion identifico las actividades de riesgos de

lesiones, lo cual proporciona propuesta de control para la evaluacion
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ergondmica en el uso manual de cargas como también en las descargas de
materiales, con inspeccion de ingenieria y administrativos, para mejorar el

control de los incidentes y severidad de los trastornos musculo esqueléticos.

La Madrid y Arroyo (2018) en su investigacion cuyo objetivo, era aplicar un
programa ergondémico con el fin de mermar los riesgos asociados a él, y se
descubrieron los siguientes resultados: La evaluacion postural se realizo para
identificar las zonas del cuerpo que mas se ven perjudicado, y se propuso un
programa ergonodmico basado en los resultados para reducir las posturas
ergondmicas desfavorables, que incluye una serie de ejercicios de
fortalecimiento muscular y estiramiento para las partes del cuerpo mas
afectadas, como el cuello, los brazos, el tronco y los hombros. Por ultimo, se
realiz6 un analisis econémico, como resultados aceptables para los indicadores
econodmicos, con un valor presente neto de 1.242.706 dolares y una tasa de
retorno interno total del 15,53%, la cual indico que la propuesta del programa

ergonomico era muy beneficioso y que era recomendable su aplicacion.

Chavez y Zamora (2019) en su investigacion cuyo proposito fue llevar a cabo
una evaluacion basada en el estdndar basico de ergonomia en el que se
establecia el entorno real de la organizacién, obteniendo los siguientes
resultados, el 32% de las alturas de peligro rojo se agrupan, la facturacion y el
levantamiento de la carga, sin presentar alturas de conflicto gris o verde; el 43
% de las alturas de alerta roja, en este perfil estan asociadas a tendencias
repetitivas, sin presentar alturas de conflicto gris o verde; y, consecutivamente,
el 89 % de las alturas de alerta gris existen incorporadas a composiciones
estaticas y posturas dinamicas, sin presentar el riesgo de rojo u obscenidad. Es
posible ser fuerte en el horizonte de la inseguridad si el umbral de peligro es
impreciso, siempre que sea alto, minimo o inaceptable, apagar o inventar la
definicion de la alerta deja de ser fuerte a su altura. Tuvo un impacto util en la
reduccion del riesgo, puesto que los riesgos mermaron en diversas

evaluaciones.

Ulloa y Rojas (2018) en su investigacion cuyo propaésito fue aplicar un programa

ergonomico con el fin de mermar los riesgos disergondmicos que
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podrian perjudicar a los empleados de la empresa, y se descubrieron los
siguientes resultados: Se ejecutd evaluaciones de riesgos rapida para lograr
evaluar identificar los riesgos ergonémicos de la cual los trabajadores podrian
estar expuestos, en cada labor que efectian en el area de produccion de
calzado (desbastado, alistado, armado y cortado,). Ademas, la evaluacion
rapida de los riesgos ergondmicos logro distinguir los diferentes tipos de riesgos
ergondmicos dentro de la empresa, asi como una evaluacién de riesgos
preliminar, lo que permitié distinguir qué puestos se someteran a una evaluacion
de riesgos especifica para proponer controles para reducir los niveles

evaluados.

Albarracin y Carpio (2020) en su investigacién cuyo objetivo fue proponer un
proyecto con el fin de mermar los riesgos disergondmicos en la etapa de union
de estructuras metalicas, encontrado los siguientes resultados: Se evaludé un
total de 5 colaboradores, y se identificaron los principales factores de peligro
de emergencia, se extrajeron resultados sobre el grado general de riesgo, con
un 13% que representaba un cuarto de las mediciones totales en un grado de
riesgo muy alto; un 50% con un grado de riesgo alto, equivaliendo a 15
mediciones del total; y un 37% con un grado medio de riesgo, que se asemeja
a 11 mediciones del total, teniendo en cuenta los riesgos con cada colaborador,
se concluye que es necesario tomar medidas inmediatas en la situacién en

cuestion.

Flores y Gutiérrez (2021) en su estudio cuyo objetivo fue, implantar un programa
de ergonomia en el sector de produccion con el fin impulsar la productividad y
se descubrieron los siguientes resultados: se identificaron 8 actividades para
desarrollar el analisis en este estudio, seis tenian nivel de riesgo alto: marcado,
cortado de manera manual, armado de cortes y pegado de planta, picado de
cortes, desbastado de cortes, todas las cuales recibieron 9y 10 en la primera
evaluacion. Respecto al acabado del calzado y costura de piezas con 6y 7
puntos las cuales fueron aplicado en el método REBA, son las dos actividades
con un nivel de riesgo medio, las actividades recibieron un puntaje inicial de 2
utilizando el método OWAS. Se demostré estadisticamente, utilizando la

estadistica prueba T-Student, la cual permiti6 determinar que existieron
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cambios muy significativos en la productividad, lo que se evidencio que la
implementacion del programa ergondémico aumentara la productividad en el

area de produccién (Valor p = 0,000 0.05).

Acufia y Horna (2019) en su investigacion tuvieron como objetivo, utilizar el
programa de riesgo ergondmico para impulsar la productividad de los
empleados del centro comercial, encontrando como resultado: La productividad
aumenté en 0.57 h/h, es decir, aumenté una relacion de 0,4, la eficiencia era del
54% antes y luego del 66,75% después, aumento el 12,75%, la eficiencia era
del 54,2% antes y luego del 72,3% después, un aumento del 18,1%. En
conclusion, tener una mayor productividad y horas de trabajo mas eficaces en
el centro de compras de la galeria fue beneficioso después de la aplicacién del

programa ergonomico.

Davila y Infante (2020) en su estudio tuvo como propoésito Aplicar un plan
ergondmico para reducir los riesgos musculoesqueléticos en el area de
produccion de metalmecéanica, y obteniendo los siguientes resultados: se
encontré que el 43% de los riesgos fue muy alto, y el 57% en un nivel de alto
riesgo, respectivamente, el 57% en riesgo bajo, el 43% en un nivel de riesgo
medio. En Ocra, el 29% de los trabajadores se encontraba en una situacién de
bajo riesgo, el 57% en una situacion de riesgo medio y el 14% en una situacion
de alto riesgo; en la izquierda superior, el 29% se encontraba en un nivel de
incertidumbre, el 43% en una situacién de bajo riesgo y el 29% en un contexto
de riesgo medio; y finalmente, en la derecha superior, el 29% se encontraba en
una situacion de bajo riesgo, y el 71% estaba en una situacion de alto. En Niosh,
el 14% se encontraban en un nivel de riesgo limitado y un 86% en riesgo
moderado, seguido por un 57% en riesgo limitado y 43% en riesgo moderado.
Ademds, se realizdé un analisis econdémico de la implementacion del plan
ergondmico, arrojando resultados alentadores, incluyendo un valor neto actual
(VAN) de S/. 1917.53 y una tasa de retorno interna (TIR) del 29%, lo que indica

gue la implementacion del plan es factible y rentable.

Rosell y Jesus (2018) en su investigacion cuyo objetivo fue utilizar un plan
ergondmico para aumentar el rendimiento de los empleados en el sector de

produccion de la empresa, encontraron los siguientes resultados: La tensién
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fisica, la exposicion al ruido, las temperaturas frias y las largas horas de trabajo
se identificaron como factores que afectan a los trabajadores de la zona de
produccion. El rendimiento laboral se evalu6 mediante el cuestionario, y el
49,13% de los encuestados se clasificaron como regulares. Las exigencias
psicologicas psicosociales que afectaron a los trabajadores, segun el
cuestionario ISTAS 21, fueron la presion del tiempo al realizar las tareas y la
falta de reconocimiento de los esfuerzos. Se aplicé el plan ecolégico 335, que
dio lugar a un aumento del 70,93% del rendimiento laboral, lo que indica que la

empresa Acuacultura y pesca S.A.C. esta en buen estado.

Ramos (2019) en su investigacion tuvo como objetivo era ver como el uso de
un sistema ergondémico incrementaba la productividad de la mano de obra
encontrando los siguientes resultados: la aplicacion de los sistemas
ergonomicos, el equipo ergonomico (silla, teclado y mouse ergonémico) dio
lugar a un aumento de la productividad del 81% en las pruebas previas y
posteriores, y mas tarde cuando se analizaron los resultados adquiridos
posteriormente de realizar la aplicacion de los sistemas ergondémicos, una

productividad del 92%; la productividad aument6 un 11%.

Redroban et al. (2019) en su investigacion, tuvo como objetivo determinar los
niveles de riesgos ergondmicos dados en los puestos de trabajo mediante los
esfuerzos de carga como, postura forzada y movimiento repetitivos y asi evitar
los trastornos musculo esqueléticos del personal operativo como también
administrativo. Encontrando los siguientes, segun el método de Niosh identifico
casos de dolores hasta en un 19,04% de los que fueron evaluados por
levantamiento excesivo de carga. Para el caso del método Ocra segun el uso
del check list se describe en un 9,52% de casos aceptables de riesgo. Para
reducir las molestias y dolores musculo esqueléticos de los trabajadores, la
jerarquizacién mediante los niveles de riesgo indica acciones y para el caso de

riesgos intolerables se hara el cambio correspondiente de puesto de trabajo.

Como fundamentos tedricos de la variable de estudio tenemos al Programa

ergonémico:

Para Porta t Zafra (2019) el programa ergondmico consiste en apoyar de forma

preventiva, oportuna, confiable la identificacion, control, evaluacion y
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prevencion de enfermedades laborales. El programa de gestion del riesgo
ergondmico establece determinaciones y estrategias para lograr controlar los
riesgos ergonodmicos identificados en el lugar de trabajo, con el propdsito de

mermar los riesgos ergondémicos para los empleados.

El éxito del programa ergondmico depende en gran medida de la participacion
cooperativa de la direccién y los trabajadores; por lo tanto, la dinamica de los
trabajadores y los grupos de gestion son importantes. La participacion de los
empleados y la buena comunicacién con la gerencia conduciran a una
implementacion del programa ergondémico. Sin embargo, el éxito de un
programa ergondémico es incierto, en cuanto a como involucrar a un gran
namero de trabajadores y encontrar por qué los trabajadores estan dispuestos

a participar son todavia cuestionables (Anizar et al., 2021).

Las normas internacionales y las normas de ergonomia incluyen en el manejo
manual de cargas a la ISO 11228, en la que las partes 1y 2 delimitan los limites
gue se recomiendan en el levantamiento, la bajada y el transporte que se realiza
de manera manual, asi como las tareas de empuje y levantamiento; estos son
los 5 movimientos en el manejo manual de cargas. (Organizacion Internacional
del Trabajo OIT, 2008 citado en Ccuro y Montenegro, 2018). En el Peru segun
Alvarez y Ojeda (2018) la Norma Basica de Procedimiento de Evaluacion de
Riesgo Disergondmico y de Ergonomia, establecida por la Resolucion
Ministerial 375-2008, en ellas se identifica cinco etapas en el proceso de
desarrollo del sistema ergonémico (Anexo 8: Etapas en el proceso de desarrollo

del Sistema Ergonémico).
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Hay al menos dos formas de conceptualizar las intervenciones ergonomicas y la
forma en que deben aplicarse: Segun algunos ergonomistas, hay que desarrollar
manuales, catalogos de recomendaciones o normas para servir de guia para los
disefiadores de proyectos. Este concepto personifica una ergonomia vacia, en la
gue el profesional se sustituye por los datos y la aplicacién completa de la disciplina
depende del buen juicio de otros profesionales (Garcia, 2018).

Asimismo, la jerarquia de controles se aplica a la prevencion del riesgo en el trabajo,
asi como a los métodos de analisis del riesgo existentes; es una tarea
multidisciplinar en la que el Supervisor de Servicios de Salud Preventiva y
Seguridad, en colaboracion con los técnicos y especialistas de las disciplinas
implicadas, desempefia un papel importante. Se recomienda que el uso de la
jerarquia de riesgos se contemple en el requisito: eliminar peligros y reducir los
posibles riesgos en salud laboral y seguridad, suprimir peligros y mermar los

riesgos en salud laboral y seguridad (Albarracin & Carpio, 2020).

Para definir y aplicar eficazmente los mejores controles en una instalacién o lugar
de trabajo, y para evitar el uso de los equipos de proteccion personal (EPI) como la
primera barrera de seguridad entre el riesgo y el trabajador (que es ineficaz), es
fundamental clasificarlos (riesgos de trabajo) mermar la probabilidad de
enfermedades y accidentes en el lugar de trabajo de forma mas eficaz (Huillca et
al., 2019).

Segun la Administracion de Seguridad y Salud Ocupacional, hay que seguir la
siguiente jerarquia de cinco pasos: eliminaciéon: accién de eliminar o erradicar
fisicamente una amenaza; la sustitucion es la accién de eliminar el peligro; el
control de ingenieria: acto de separar a los empleados del peligro; el control
administrativo: acto de cambiar la forma en que los individuos trabajan; equipos de
proteccion personal: protege al trabajador (Garcia, 2018).

Respecto a la dimension Riesgo ergondmico: Parra (2020) un riesgo ergonémico es
un factor en un trabajo u otro entorno que podria causar dafio al sistema
musculoesquelético humano, estos peligros incluyen lesiones por esfuerzo repetitivo,
incomodidad en una silla o escritorio de oficina, disefio deficiente de un trabajo o
tarea en particular en un lugar de trabajo que cause lesiones, manejo manual de
cargas pesadas y cualquier cosa en el entorno que conduzca a una posicion corporal

incobmoda o antinatural que puede provocar lesiones.
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Con el fin de mermar la gravedad y la frecuencia de los TME en el lugar de trabajo,
es fundamental eliminar los factores de riesgo ergondmico que se sabe que
contribuyen a su desarrollo: Posturas incomodas: La postura determina qué
articulaciones y musculos se utilizan en una actividad, también afecta la cantidad de
fuerza requerida para realizar un trabajo. Por ejemplo, se pone mas tensiéon en los
discos de la columna al levantar, bajar o manipular objetos cuando la espalda esta
doblada o torcida que cuando la espalda esté recta, las tareas que requieren torsion
repetida o sostenida de las mufiecas, las rodillas, las caderas o los hombros crean
un mayor desgaste de las articulaciones y los muasculos en esas éreas y las
actividades que requieren trabajo frecuente o prolongado por encima de la altura de
los hombros pueden ser particularmente estresantes para el cuerpo (Venegas y
Cochachin, 2019).

Movimientos repetitivos: Si los movimientos se repiten con frecuencia y durante
largos periodos de tiempo, como un turno de ocho horas, puede ocurrir una
acumulacion de fatiga y tension en los tendones musculares. Los tendones y los
musculos a menudo se recuperan de los efectos del estiramiento o de los esfuerzos
enérgicos si hay suficiente tiempo entre los esfuerzos. EI movimiento repetitivo es
especialmente peligroso cuando se une con otros factores de riesgo, como posturas
incbmodas o esfuerzos forzados (Correa et al., 2019). Duracion: Las tareas que
requieren el uso de los mismos grupos musculares durante largos periodos de
tiempo aumentan la probabilidad de fatiga. En general, cuanto mayor sea el periodo
de trabajo continuo, mayor sera el tiempo de recuperacion requerido. Asi como el
estrés de contacto: el contacto repetido o continuo con objetos duros o afilados,
como bordes de escritorio no redondeados o mangos de herramientas reducidas y
sin almohadilla, puede crear presion sobre un area del cuerpo (p. €j., el antebrazo
o los lados de los dedos) y reducir la funcién nerviosa y el flujo sanguineo (Salazar
et al., 2019).

Vibracion: Hay dos tipos de vibracion: local y de cuerpo entero. La vibracion local
ocurre cuando un area del cuerpo interactia de manera fisica con un objeto que
vibra, como una herramienta manual eléctrica. La exposicion a la vibracién de todo
el cuerpo puede ocurrir mientras esta sentado o de pie en ambientes u objetos que

vibran, como vehiculos pesados o maquinaria grande y otras condiciones: las
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condiciones del lugar de trabajo que pueden influir en la presencia y magnitud de
estos factores de riesgo incluyen: temperaturas extremas, no hay suficiente tiempo

de recuperacion, trabajo a ritmo de maquina o linea de montaje (Mayorga, 2017).

Eliminar factores de riesgo, la mejor manera de controlar los factores de riesgo
ergondmicos es observar primero a los empleados mientras realizan su trabajo.
Asegurese de documentar cualquier factor de riesgo utilizando una lista de
verificacion de factores de riesgo ergondmicos y desarrolle métodos para eliminarlos
(Huillca et al., 2019). Las listas de verificacion de los factores de riesgo ergonémicos
son una buena manera de garantizar que se hayan considerado todos los riesgos
durante la observacion. Si los factores de riesgo estan presentes, determine su
gravedad, duracién y frecuencia. Por ejemplo, si un empleado levanta un objeto
pesado (esfuerzo forzado), determine cuanto pesa el objeto, cuanto tiempo lleva
levantarlo y con qué frecuencia se requiere levantarlo, cuanta mas informacion

tenga sobre la tarea, mas facil sera desarrollar soluciones (Correa et al., 2019).

Para Marin y Gonzéalez (2022) los tres métodos comunes utilizados para controlar
los factores de riesgo ergonémico son: Las mejoras de ingenieria: estas incluyen la
reorganizacion, modificar, redisefiar herramientas o reemplazar equipos, estaciones
de trabajo, empaques, piezas o productos. Dado que estas mejoras pueden ser muy
efectivas porque pueden reducir o eliminar los factores contribuyentes. (Por
ejemplo, si su trabajo requiere sentarse durante largos periodos de tiempo, tener
un asiento ajustable o taburete para los pies para que sus rodillas son mas altos
gue sus caderas ayuda a proteger su espalda baja).Asi como las mejoras
administrativas: estas mejoras incluyen cambiar practicas de trabajo, proporcionar
variedad en los trabajos, la forma en que se organiza el trabajo, ajuste de horarios
de trabajo y ritmo de trabajo, proporcionar tiempo de recuperacion (es decir, tiempo
de relajacion muscular), modificacion de practicas de trabajo, garantizar la limpieza
y el mantenimiento regulares de espacios de trabajo, herramientas y equipos,
fomentar el ejercicio, el equipo de seguridad o equipo de proteccion personal (Epps),
incluye guantes, rodilleras y coderas, calzado y otros articulos que usan los
empleados. En todo el grupo, pequefios grupos o parejas identifican y escriben en
ejemplos especificos de los riesgos ergondmicos enumerados y las posibles

soluciones para cada riesgo.
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Para Arroyo-Castillo & Peralta-Gonzales, (2020) evaluar la eficacia del control es
necesaria una evaluacion de seguimiento para asegurar que los controles
implementados hayan eliminado o reducido los factores de riesgo ergonémico y que
no se hayan introducido nuevos factores de riesgo. La evaluacion de seguimiento
debe utilizar el mismo formato que la evaluacion inicial que documento los factores
de riesgo. Si los factores de riesgo no han sido eliminados o reducidos, se debe

trabajar mas.

A continuacion, se presenta los de evaluaciéon NIOSH, REBA Y OCRA el Método
ergonomeétrico NIOSH Arias (2016) sefiala que el método de evaluacién ergonémico
Niosh permite calcular el indice de levantamiento generando una estimacion
relacionado al levantamiento manual en una tarea, asimismo con este método se
puede analizar las tareas de diferentes levantamientos de carga, por medio del
célculo de levantamiento compuesto un indice (ILC), donde los factores
multiplicadores de la ecuaciéon NIOSH pueden ser variantes dependiendo las tareas

a evaluar.

Para Ayala y Gutiérrez (2017) los fundamentos que intervienen en la ecuacion del
método de evaluacion Niosh son tres: biomecanico, el criterio psicomotriz y el
criterio psicologico o psicofisico. Con respecto al componente biomecanico: se
fundamenta en que, al cargar de manera ligera o pesada de manera incorrecta su
levantamiento, se presentan etapas mecanicas que transfieren por segmentos del
cuerpo hasta las vértebras lumbar provocando estrés, mediante datos y el empleo
de modelos biomecanicos de diversos estudios que refieren a dichas vertebras, se
considerd un valor como fuerte limite de la vértebra de 3,4 Kn y L5S1 en el caso de

los riesgos lumbares.

Respecto al componente fisiolégico: cuando existen diferentes tareas en donde
existen levantamientos repetitivos estos pueden originar algunas posibles lesiones
en el trabajador ya que la tarea excede las facultades del empleado al reducir su
capacidad o resistencia maxima para poder desarrollar el calculo del consumo de la
energia, cuyo criterio que se establecio es 9,5 kcal/min siendo la facultad maxima
limite de levantamiento aerdbico. A nivel psicomotriz esta basado en proporcionar
datos de la capacidad y la resistencia de los colaboradores la cuales emplean
cargas de diferentes duraciones y frecuencias para que los efectos sean

combinados fisiologicos del levantamiento y biomecéanico (Chumi, 2018).
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Desde estos criterios expuestos se sefialan que los componentes de la evolucién
NIOSH segun su ejecucion, esta parte de poder definir el ideal levantamiento la cual
Niosh la conceptualiza como condiciones Optimas bajo y Localizacion Estandar de
Levantamiento. En otras palabras, sin vueltas de espalda y postura desiguales,
logrando un elevamiento eventual, levantando un peso menos de 25 cm (Cayllahua
y Vilca, 2019). Cabe mencionar que un levantamiento optimo aconsejado es de 23

kg. Los factores son:

Factores multiplicadores de la Ecuacion Niosh segun Ayala y Gutiérrez (2017) para
poder aplicar la ecuacién de evaluacion Niosh serd necesario que los
diferentes factores multiplicadores sean calculados. Estos toman el valor de 1
tratandose de una condicion optima de levantamiento con puntuaciones proximas a
0 mayor sera la variante de los indoles de levantamiento 6ptimo. Cabe mencionar

gue Niosh calcula el peso limite recomendado a través esta formula:

[ RWL = LC. HM. VM. DM. AM. FM. CM

Respecto al método de evaluacion rapida REBA Gallego, Rojas y Sierra (2019)
sefiala que es un método de observacion directa sensible a la MSD en una variedad
de tareas, separa el cuerpo en diversos segmentos ya que permite observar
individualmente con relaciéon al plano de movimiento, y emplea un proceso
sistematico para determinar los riesgos de la MSD (trastornos musculo-esqueleto)
para el cuerpo en su totalidad, asi como los riesgos asociados al disefio
de ergonomia en el trabajo. El método REBA ofrece un sistema de puntuacién para
las diferentes actividades musculares causada por posturas, dindmicas, estaticas
inestables cambiantes o inestables. Calcula las posturas corporales necesarias, los
esfuerzos energéticos, el tipo de movimiento o accion, la repeticion y la dificultad de
ejecucion. Cada una de las regiones del cuerpo recibe una puntuacion: manos,
hombros, hombros, cuello, tronco, espalda, piernas y rodillas. Después, se utilizan
las tablas del método para compilar las variables del factor de riesgo en una sola

puntuacion que refleja el nivel de riesgo de MSD (Gonzalez & Jiménez, 2017).
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Para Taborda (2018) el evaluador debe prepararse para el examen entrevistando al
trabajador evaluado para conocer las tareas y exigencias del trabajo, asi como
observando los posturas y movimientos de los trabajadores a lo largo de varios
ciclos de trabajo. Las posturas a evaluar deben elegirse en funcion de 1) las
posturas mas dificiles y las tareas de trabajo (basandose en la entrevista del
trabajador y la observacion inicial), 2) la postura que puede mantenerse durante un
periodo de tiempo mas largo, o 3) la postura que tiene mas dificultades., se generan
cargas de fuerza. El REBA puede completarse rapidamente, permitiendo evaluar
varias posiciones y actividades dentro del ciclo de trabajo sin incurrir en un coste
significativo de tiempo/esfuerzo. Soélo se evalla un brazo a la vez cuando se utiliza
REBA. Luego de entrevistar y observar al trabajador, el evaluador puede identificar

si solo se debe evaluar un brazo o si se deben examinar ambos lados.

Respecto al método Ocra, Dimate et al. (2019) menciona el método OCRA es la
accion tecnificada, entendida como un movimiento complejo para completar una
tarea de trabajo, que involucra una o mas articulaciones del miembro superior. Este
indice OCRA llega a estimar la exposicion y evalla el riesgo laboral de desarrollar
TME provocados por el trabajo repetitivo de los miembros superiores, este indice
calcula como la relacién entre la frecuencia previsible (FF) de acciones técnicas por
minuto y el niumero correspondiente de acciones recomendadas, denominada
frecuencia de referencia (RF) de acciones técnicas por minuto. RF es el producto
de siete multiplicadores: multiplicador de postura (PoM), multiplicador de fuerza
(FoM), multiplicador de repetitividad (ReM), multiplicador de recuperacién (RcM),
multiplicador de duracién (DuM), multiplicador de factores adicionales (AdM) y una
constante de frecuencia (30 acciones por minuto) de acciones técnicas por minuto
(CF).El indice OCRA o RTI, en una de las tres zonas (verde, amarilla y roja) que
definen el riesgo de desarrollar TME como aceptable, condicionalmente aceptable

0 no aceptable (Cuata & Manzaneda, 2018).

La evaluacion de riesgos ergonémicos en los puestos de trabajo es un paso en el
proceso de gestion de riesgos que implica un examen exhaustivo de los posibles
riesgos para la seguridad y la salud. El objetivo de una evaluacion de riesgos
ergonémicos es identificar los riesgos de salud existentes o potenciales

relacionados con el trabajo y eliminarlos. Cuando se identifican los factores de
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riesgo, deben aplicarse intervenciones para reducir o minimizarlos. Las
evaluaciones de riesgos también pueden utilizarse para verificar la eficacia de una

intervencion en el lugar de trabajo (Grooten & Johanssons, 2018).

Después de identificar y priorizar los riesgos, se tiene que definir metas y objetivos
claros, en coordinacién con los trabajadores y asigne responsabilidades a los
miembros del personal designados. La primera prioridad es eliminar o minimizar los
factores de riesgo utilizando controles de ingenieria y practicas laborales, como la
rotacion de trabajadores, la variedad de tareas y el aumento de los descansos
(Gene, 2016). Cuando esto no sea factible, considere equipos de proteccion como
rodilleras o guantes que reduzcan las vibraciones. Capacite a los empleados para
gue trabajen sin problemas, sin movimientos bruscos. Los movimientos deben ser
constantes y sosteniblemente comodos a lo largo del tiempo. Ademas, asegurese
de que los trabajadores puedan reconocer las primeras sefales de advertencia de
lesiones en desarrollo y establezca un proceso para informar cualquier sintoma.
Finalmente, establezca un proceso para evaluar periédicamente la efectividad del
programa y prever la mejora continua. Abordar los riesgos ergonémicos es un
proceso continuo, pero conducira al éxito a largo plazo en los puestos de trabajo
(GARCIA Molina, 2017).
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[I.METODOLOGIA

3.1. Tipo y disefio de investigacion
Tipo de investigacion

Esta investigacion fue de tipo aplicada porgue indago en la generacion de nuevos
conocimientos con aplicacion directa a lograr dar solucion a un problema del sector
productivo (Hernandez et al., 2018), asimismo fue de tipo cuantitativa ya que estimo

las ocurrencia y magnitudes de las 2 variables en estudio (Arias, 2021)
Disefio de investigacion

En esta investigacion el disefio es experimental ya que se logro evaluar con un solo
grupo de medicion pre y post evaluacibn de la variable dependiente, segun
(Gallardo, 2017) este disefio de investigacion permite maniobrar premeditadamente
la variable independiente de un modelo para observar y calcular sus efectos en la
variable dependiente en esta forma el disefio de preprueba - posprueba con un solo
grupo, es aplicado previo al estimulo o procedimiento experimental, posteriormente
se le establecera el procedimiento y en ultimo lugar se le empleara una prueba

posterior al estimulo. Cuyo esquema es el siguiente:

G=01-X-02

Dénde:

G: Area de almacén de la empresa Peter Fish

X: variable independiente (Programa ergonémico).

O1: evaluacioén previa de la variable dependiente (Riesgos ergondmico).

0O2: medicion anterior (mejora en el nivel de riesgo ergonémico) de la variable

dependiente.

3.2. Variables y operacionalizacion

Variable Independiente: Programa ergondémico.
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Variable dependiente: Riesgos ergondémicos.

(Anexo 1: Matriz de Operacionalizacion de la variable)

3.3. Poblacidn, muestray muestreo
Poblacion:
La poblacion se compuso por 150 colaboradores de la empresa Peter Fish SAC.,
siendo el medio en donde se tomaron los datos de estudio que permitieron medir
las variables de estudio. Para (Lind et al., 2008, citados por Sanchez, Reyes y
Mejia, 2018), La poblacion se define por un conjunto del nimero total de objetos y
personas, siendo esta de interés al investigador que constituye una pluralidad.

Criterios de inclusion:

Se incluyeron a los empleados que tienen mayor relevancia para las variables de
estudio se incluyo, el area de almacén ya que a menudo se levantan y transportan
pesos, existiendo manipulacion manual de cargas pudiendo ocasionar fatiga fisica

y producir lesiones.

Criterios de exclusién:

Se excluy6 a los trabajadores cuya incidencia es de menor relevancia a las variables
de estudio.

Muestra

La muestra estuvo constituida por 6 trabajadores, dos trabajadores tienen el puesto
de estibadores, otros dos de despachadores y, por ultimo, dos operadores de
recepcion de productos terminados que se encuentran laborando actualmente en el
area de almacén de la empresa Peter Fish SAC. para lograr el objetivo propuesto
en la investigacion. A si mismo (Hernandez et al., 2018), define a la muestra como
un subconjunto de la poblacién que se interesa, reuniendo datos pertinentes, para
su proyeccion de dicha poblacion.

Muestreo:

En este proyecto de investigacion el tipo de muestreo utilizado fue el no
probabilistico por conveniencia, porque esta técnica permite elegir los elementos de

la muestra que son mas accesibles y convenientes al investigador (Arias, 2021)
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3.4. Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos

Tabla 1. Técnicas e instrumentos de recoleccion de datos

Variable Técnica Instrumento Fuente
Formato de Registro- Identificacion de
Programa . : P < ,
Lo Observacion factores de riesgos-Programa Ergonomico Area de almacén
ergonémico
(Anexo 2)
Check List basado en la norma bésica de ‘ .
ergonomia Area de almacén
Segun (ISO 11228-1,2,3) (Anexo 4.) IS0 11228.
ObZﬁ;\g‘gién Cuestionario de evaluacion de las Los trabaiadores del
Riesgos condiciones del disefio puesto de trabajo ; J .
Y area de almaceén
ergonémicos (Anexo 5.)
Encuesta
Ficha de Datos NIOSH (Anexo 6) Los trabaiadores del
Ficha de Datos OCRA (Anexo 6) area dej almacen
Ficha de Datos REBA (Anexo 6)




3.5. Procedimientos

Programa
ergondmico

¢,Cémo se
diagnosticara la
situacion actual de los
riesgos ergonémicos
en los trabajadores de
la empresa Peter
Fish?

¢Coémo se
evaluara el

Encuesta de evaluacién de
las condiciones en los
trabajadores (Anexo 5)

Check List basado en la
norma bésica de ergonomia
Segun (ISO 11228-1,2,3)
(Anexo 4)

Identificara la situacién actual de los riesgos
ergonodmicos en los trabajadores a la que esta
expuesto el trabajador

Formato de Ficha de Datos

nivel de riesgos
ergonémicos?

¢Como se
aplicé el

Niosh , REBA y OCRA inicial
(Anexo 6)

Identificara los niveles de indice levantamiento
recomendado, posturas inadecuadas @y
movimientos repetitivos para evaluar los riesgos
ergonémicos.

Formato de Registro- Identificaciéon de
factores de riesgos (Anexo2)

programa
ergonémico?

¢ Coémo se evaluara

la disminucion de los
riesgos de los
trabajadores?

Check
norma

Segun

1,2,3)(Anexo 4)

-Programa Ergonémico (Anexo 3)

~

Implementara el programa ergonémico para disminuir
los riesgos en los trabajadores en la empresa Peter Fish

A q\_}

Encuesta de evaluacion de
» las condiciones del puesto—
de trabajo (Anexo 5)
Formato de Ficha de Datos
Niosh , REBA 'y A final

Andlisis del
software SPSS

List basado en la
basica de ergonomia

(SO 11228-

—p>

S.AC

Determinara si el programa ergonémico disminuyo los
riesgos de los trabajadores en la empresa Peter Fish

Se podra verificar si la
hipétesis de estudio

Figura 1. Programa ergonémico
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3.6. Método de andlisis de datos

Tabla 2. Andlisis de datos

Objetivo Técnica Instrumento Resultado
Diagnosticar la situacion Formato de S dentificars |
actual de los riesgos cumplimiento en la >¢  ldent |ca|rad | a
ergondmicos de los| Andlisis | norma basica de situacion actug ae Osi
trabajadores en la| descriptivo | ergonomia (Anexo 4) riesgos ergonomicos a
empresa Peter Fish -Formato de la| JU€ estan expuestos

los trabajadores.
S.A.C, Santa 2021. encuesta (Anexo 5)
Mediante los métodos
de evaluacion
ergonémicos  NIOSH,
Evaluar el nivel de REBA y OCRA se
riesgos ergonémicos| ... |-Formato Ficha de [dgntlflcar? |05t nl\_/eleis
mediante los métodos de descrintivo | D210s NIOSH, REBAy indice de(\j/an amiento
evaluacion ergonomicos P OCRA inicial (Anexo irr?;ggzir; daaso postura;
NIOSH, REBAY OCRA 6) movimientos repetitivos
para el puesto de
trabajo.
Implementar el programa -Formato de Registro- Se |mplementar§1 _eI
ergonoémico para Identificacion de|Programa €rgonomico
disminuir los riesgos de| Andlisis |factores de riesgos para dlsmldnuw :OS
los trabajadores en la|descriptivo|(Anexo2) rleig(_)s q € ols
empresa Peter Fish -Programa trabajadores  en  1a
S.AC Ergonémico (Anexo 3) gn;\pgesa Peter  Fish
-Formato de
cumplimiento en la
norma  basica de
ergonomia (Anexo 4)|se determinard si el
g/g:lTaact%n del punta(tjj!: programa - ergonomico
Analisis | de las condiciones del glrsrgrl]rgg/icéolsos dréesgglgz
Evaluar la disminucién de| descriptivo | puesto  de trabajot gb iad |
los riesgos ergondmicos (Anexo 5) rabajadores en a
de los trabajadores en la Formato Ficha de (;n';pgasa Peter  Fish
empresa Peter Fish Datos NIOSH, REBAy |~ "™
S.AC OCRA final (Anexo 7)
Andlisis | Andlisis del software ﬁie égggi;a d\(ljrglsﬁ:jizl elz
inferencial SPSS P

negativa o positiva.
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3.7 Aspectos éticos

Para la realizacion de este estudio se tomd en consideracion los aspectos éticos
decretado por la Universidad Cesar Vallejo, como tenemos el consentimiento de la
empresa Peter Fish SAC, destacaremos el cumplimiento del principio de
honestidad de los datos evaluados, asi como la informacion fidedigna, se consideré
el articulo 6 enfatizaba el rigor cientifico fundamentado en el seguimiento y la
distincién de la metodologia para lograr conclusiones precisas y resultados fiables,
ya que esto servira de precedente a posteriores investigaciones vinculadas con el
tema; igualmente, el articulo 7 enfatizaba el rigor cientifico fundamentado en el
seguimiento de la metodologia y la distincién con el fin de obtener conclusiones

exactas y resultados fiables.

Del mismo modo, se consider6 el articulo 15 se refiere a la politica del anti plagio,
en la que se subraya en que los autores deben citar apropiadamente las fuentes de
referencia, evitando asi cualquier clase de semejanza; y por ultimo, el articulo 16

gue hace hincapié en los derechos de autor.
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IV RESULTADOS

4.1 Diagnosticar la situacion actual de los riesgos ergondémicos en el disefio del

puesto de trabajo de la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021

Tabla 3. Ckeck list aplicado a la empresa Peter Fish S.A.C en el area de almacén.

Cumplimiento en las normas basicas de ergonomia Segun (ISO 11228-1) (ISO
11228-2) (ISO 11228-

Empresa: Peter Fish SAC.
Area Almacén
Observaciones
SETIEMBRE OCTUBRE NOVIEMBRE DICIEMBRE
N° Cumplimie Puer:taj Puntaj Pugtaj Puntaj Pugtaj Puntaj Pugtaj PaL;Qt
[0) [ [
nto Total e % Total e% Total e % Total %
1 Sl 0 0 1 7 1 7 0 0
2 NO 14 100 | 13 93 | 13 93 | 14 100
TOTAL 14 100 | 14 100 | 14 100 | 14 100

Fuente: Check list aplicado al area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C

Se puede observar segun los datos del check list que se aplico en la empresa
Peter Fish S.A.C en el area de almacén se obtuvo un puntaje de 14 en NO
cumplimiento como puntaje mayor alcanzando representado por el 100% respecto
a Setiembre - Diciembre; asimismo obtuvo un puntaje de 13 en NO cumplimiento
como puntaje mayor alcanzando representado por el 93% y 1 en Sl cumplimiento
como puntaje minimo representado por el 7% en los meses de Octubre y
Noviembre. AplicAndose a 14 items en el check list la cual nos permite determinar
si la empresa cumple con las normas basicas de ergonomia Segun (ISO 11228-1)
(ISO 11228-2) (ISO 11228-3). Se logro evidenciar que la unidad de analisis en
estudio no tienes condiciones de trabajo buenas ya que segun los resultados en un

93% donde se evidencia que la empresa no cumple con las normas de ergonomia.
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Tabla 4. Evaluacion del puntaje de las condiciones del puesto de trabajo a los
trabajadores en la empresa Peter Fish S.A.C.

Escalas
N° Items Totalmente En De . Puntaje
de Totalmente | Puntaje 0
desacuerdo desacuerdo | acuerdo Total (%)

1 5 1 23 6.41
2 4 1 1 21 5.85
3 5 1 23 6.41
4 5 1 23 6.41
5 6 24 6.69
6 6 6 1.67
7 5 1 23 6.41
8 5 1 23 6.41
9 1 5 7 1.95
10 6 24 6.69
11 4 1 1 21 5.85
12 5 1 23 6.41
13 6 24 6.69
14 6 24 6.69
15 5 1 23 6.41
16 6 24 6.69
17 5 1 23 6.41
TOTAL 78 10 3 11 359 100

Fuente: Cuestionario aplicado al area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C
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N° colaboradores
w

o

I |
1 2 3 4

5 6 7

B Totalmente de desacuerdo M En desacuerdo

8

9 10 11

N° ltems

M De acuerdo

12

13 14 15

Totalmente de acuerdo

16

17

Figura 2. Evaluacion de las condiciones del puesto de trabajo en la empresa Peter

Fish S.A.C

Fuente: Encuesta aplicada a los trabadores del area de almacén de la empresa

Peter Fish S.A.C

Como se observa en latabla 4y figura 2. al aplicar la encuesta a los empleados

del area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C, se pudo observar respecto a

las condiciones del puesto de trabajo existe en su gran mayoria un totalmente

desacuerdo (TD) y en desacuerdo (ED) de los trabajadores como respuesta a las

condiciones de trabajo. Lo que quiere decir los trabajadores se encuentran

laborando en situaciones no favorables para el trabajador dando lugar a situaciones

de riesgos ergonémicos.
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4.2 Determinar el nivel de riesgos ergondmicos mediante el método de evaluacién
ergonomico REBA, CHECK LIST OCRA Y NIOSH
Método de evaluacion REBA

Tabla 5. Evaluacion del grado de a través del método REBA.

Método REBA (Inicial)

Tabla general de la aplicacion del método REBA.

Grado de riesgo T1 | T2 |T3 | T4 |T5 | T6 | total Total%
Riesgo (Inapreciable) 0%
Riesgo (Bajo) 0%
Riesgo (Medio) X 1 16.67%
Riesgo (Alto) X 1 16.67%
Riesgo (Muy alto) X X X X 4 66.67%
N° trabajadores 6 100%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Cdmo podemos observar en la tabla 5 segun la aplicacién del método REBA en la
empresa Peter Fish S.A.C. a los colaboradores del area de almacén el 66,67% (4)
se encontraban en un nivel de riesgo muy alto; asi mismo el 16,17%(1) se ubican

en el nivel de riesgo alto y el 16,17%(1) en el nivel de riesgo medio.
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Tabla 6. Evaluacion del grado de a través del método check list OCRA

Método check list OCRA (Inicial)

Grado de riesgo

Riesgo Riesgo Riesgo Riesgo Riesgo Riesgo
Trabajadore | (Optimo | (Aceptable | (Inciert Inacepta | inacepta inaceptabl
s ) ) 0) ble ble e (Alto) Total
(Leve) (Medio)

T.1 X
T.2 X
T.3 X
T.4 X 6
T.5 X
T.6 X
Total 1 5

% 0% 0% 0% 0% 16.67% | 83.33% | ~00%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Como podemos observar en la tabla 6 segun la aplicacion del método OCRA a los

colaboradores del area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C. el 83.33% (5)

se ubican en un nivel de riesgo inaceptable alto y el 16,67%(1) en el nivel de riesgo

inaceptable medio.
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Tabla 7. Evaluacion del grado de a través del método NIOSH

GRADO DE RIESGO

Trabajadores Bajo Moderado | Alto | Total
Trabajador n°1 X
Trabajador n°2 X
Trabajador n°3 X

6
Trabajador n°4 X
Trabajador n°5 X
Trabajador n°6 X
Total 1 5
% 0% 17% 83% | 100%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Como podemos observar en la tabla 7 al aplicar el método de evaluacién NIOSH a

los colaboradores del area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C. el 83% (5)

se encuentran en un nivel de riesgo alto y el 17%(1) en el nivel de riesgo moderado

de indice de levantamiento.
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4.3 Implementacion del programa ergondmico para disminuir los riesgos
ergonémicos en los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C, Santa

2021.

100
90
80
70
60
50
40
30
20

10

Porcentaje alcanzado (%)

Nivel de cumplimiento (%)

M Controles ejecutados M Controles no ejecutados

Controles implementados o redisefiados

Figura 3. Aplicacién de los controles de ingenieria en la empresa Peter Fish S.A.C

Como se observa en la figura 3 se puede observar en la empresa Peter Fish S.A.C
de todas las acciones respecto a los controles de ingenieria programados en el
programa ergonémico de la cuales era redisefiar e implementar herramientas de
ayuda mecanica del 100% de las acciones programas el 56% fueron ejecutadas y
el 44% no fueron ejecutadas.
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80
70
60
50
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30

20

o

Porcentaje alcanzado (%)

Nivel de cumplimiento (%)

B Controles ejecutados M Controles no ejecutados

Controles Administrativos

Figura 4. Aplicacion de los controles administrativos en la empresa Peter Fish
S.A.C.

Como se puede observar en la figura 4. se puede observar en la empresa Peter
Fish S.A.C de todas las acciones respecto a los controles administrativos
programados en el programa ergonémico de la cuales era distribuir los puestos
asignados, empleando la rotacion de los colaboradores, realizar pautas activas y
ampliarlos una cada 3 horas y realizar capacitaciones en educacion en salud
ergonémica a los trabajadores de la empresa del 100% de las acciones programas
el 75% fueron ejecutadas y el 25% no fueron ejecutadas.
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4.4 Evaluar la disminucion de los riesgos ergonémicos en los trabajadores de la
empresa Peter Fish S.A.C

Tabla 8. Ckeck list aplicado a la empresa Peter Fish S.A.C en el area de almacén
(Después de la aplicacion del programa ergonémico)

Cumplimiento en las normas bdasicas de ergonomia Segun (ISO 11228-1) (ISO
11228-2) (ISO 11228-3)

Empresa: Peter Fish S.A.C

Area: Almacén

Observaciones

MARZO ABRIL MAYO JUNIO
N° | Cumplimiento
Puntaje |Puntaje | Puntaje|Puntaje |Puntaje [Puntaje |Puntaje [Puntaje
Total | % Total % Total % Total %

1 SI 13 93% 0 0% | 12 86% | 13 93%
2 NO 1 7% 0 0% | 2 14% 1 7%
100 0 100 100

TOTAL 14 % 0 0% | 14 % 14 %

Fuente: Check list aplicado al area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C.

Se puede observar segun los datos del check list que se aplico en la empresa
Peter Fish S.A.C del area de almacén después de implementar el programa
ergonémico ,se obtuvo un puntaje de 13 en SI cumplimiento como puntaje mayor
alcanzando representado por el 93% en los meses de Marzo - Junio; asimismo
obtuvo un puntaje de 12 en Sl cumplimiento como puntaje mayor alcanzando
representado por el 86% y 2 en NO cumplimiento como puntaje minimo
representado por el 14% en el mes de Mayo .Aplicandose a 14 items en el check
list la cual nos permite determinar si la empresa cumple con las normas béasicas de
ergonomia Segun (ISO 11228-1) (ISO 11228-2) (ISO 11228-3).

32



Tabla 9. Evaluacion del puntaje de las condiciones de trabajo de los trabajadores en la empresa
Peter Fish S.A.C.

ESCALAS
N° Items gotalmente En De Totalmente P.ﬁfg::{e leltjglt %{Z )
e desacuerdo | acuerdo de acuerdo
desacuerdo

1 5 1 11 5.85
2 4 1 9 4.79
3 5 1 11 5.85
4 5 1 11 5.85
5 6 12 6.38
6 6 12 6.38
7 5 1 11 5.85
8 5 1 11 5.85
9 5 1 10 5.32
10 6 12 6.38
11 4 1 9 4.79
12 5 1 11 5.85
13 6 12 6.38
14 6 12 6.38
15 5 1 11 5.85
16 6 12 6.38
17 5 1 11 5.85
TOTAL 89 10 188 100

Fuente: Encuesta aplicada a los trabadores del area de almacén de la empresa Peter

Fish S.A.C
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N° Items

B Totalmente de desacuerdo M En desacuerdo B De acuerdo Totalmente de acuerdo

Figura 5. Evaluacion de las condiciones de trabajo en la empresa Peter Fish S.A.C

Como se observa en latabla 9y figura 6. al aplicar la encuesta a los empleados
del area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C, se pudo observar respecto a
las condiciones del puesto de trabajo existe en su gran mayoria un totalmente de
acuerdo (TDA) y en de acuerdo (DA) de los trabajadores como respuesta a las
condiciones de trabajo. Lo que quiere decir que después de aplicar el programa
ergonoémico los trabajadores se encuentran actualmente laborando en situaciones

favorables para el trabajador.
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Tabla 10. Aplicacion del método REBA final

Grado de riesgo T1 | T2 | T3 T4 T5 T6 total |Total%
Riesgo (Inapreciable) 0%
Riesgo (Bajo) X X X 3 50%
Riesgo (Medio) X X X 3 50%
Riesgo (Alto) 0 0%
Riesgo (Muy alto) 0 0%
N° trabajadores 6 50%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Segun los resultados evidenciados en la tabla 10 en la aplicacién del método REBA

a los colaboradores del area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C. el 50%

(3) se encontraban en un nivel de riesgo muy bajo; asi mismo el 50%(3) se ubican

en el nivel de riesgo medio.
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Tabla 11. Método REBA pre test y post test

Evaluacion Evaluacion _ _
Nivel de riesgo inicial final leer%mas
Total % Total %
Riesgo (Inapreciable) 0 0% 0 0% 0%
Riesgo (Bajo) 0 0% 3 50% 50%
Riesgo (Medio) 1 17% 3 50% 33%
Riesgo (Alto) 1 17% 0 0% -17%
Riesgo (Muy alto) 4 67% 0 0% -67%
TOTAL 6 100% 6 100%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Segun los resultados evidenciados en la tabla 11 segun en evaluacion inicial y final

en la aplicacion del método REBA a los trabajadores del area de almacén de la

empresa Peter Fish S.A.C. existe una diferencia significativa respecto a los riesgos

ya que en el nivel de riesgo bajo y medio obtuvo 50% en la evaluacion final lo que

representa que el programa ergonémico mejoro los riesgos a las posturas

realizadas en el puesto de trabajo.
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Tabla 12. Evaluacion del grado de a través del método check list OCRA (final)

Grados de Riesgos

Riesgos Riesgos Riesgo Riesgo Riesgo Riesgo
Trabajadores © ti?no) (ace tgbles) (incie?to) (Inaceptable) | Inaceptable | Inaceptable | Total
P P Leve (Medio) (Alto)

Trabajadores

o X

n°1
Trabajadores

o X

n°2
Trabajadores

o X

n°3
Trabajfldores X 6

n°4
Trabajadores

o X

n°S
Trabajadores

o X

n°6

TOTAL 0 5 1 0 0 0
% 0% 83% 17% 0% 0% 0% 0%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Segun los resultados evidenciados en la tabla 12 segun la aplicacion del método

OCRA a los colaboradores del &rea de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C. el

83% (5) se ubican en un nivel de riesgo aceptable alto y el 17% (1) en el nivel de

riesgo incierto.
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Tabla 13. Método OCRA pre test y post test

Grado de Evglga_mon EvalluaC|on Diferencias
. inicial final
riesgo %
Total % Total %
Riesgo (Optimo) 0% 0% 0%
Riesgo (Aceptable) 0% 5 83% 83%
Riesgo (Incierto) 0% 1 17% 17%
Riesgo( ﬂg?/(;(;ptable 0% 0% 0%
Riesgo inaceptable 1 16.67% 0% 17%
(Medio) '
RS0 iy e | 5 | 83.33% 0% -83%
TOTAL 6 100% 6 100%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Segun los resultados evidenciados en la tabla 13 segun en evaluacion inicial y final
en la aplicacion del método OCRA a los trabajadores del area de almacén de la
empresa Peter Fish S.A.C. existe una diferencia significativa respecto a los riesgos
ya que en el nivel de riesgo aceptable en la evaluacion final y una reduccion de -
83% en riesgos inaceptable alto lo que representa que el programa ergonémico
mejoro los riesgos a exposicion de movimientos repetitivos de los miembros

superiores e inferiores.
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Tabla 14. Evaluacion del grado de a través del método NIOSH (final)

GRADOS DE RIESGO

Trabajadores Bajo Moderado Alto Total
Trabajadores n°1 X
Trabajadores n°2 X
Trabajadores n°3 X X
Trabajadores n°4 6
Trabajadores n°5 X
Trabajadores n°6 X
TOTAL 1 5 0
% 17% 83% 0% 100%

Fuente : Método aplicado a los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Segun los resultados evidenciados en la tabla 14 segun la aplicacion del método de

evaluacion NIOSH a los colaboradores del area de almacén de la empresa Peter

Fish S.A.C. el 83% (5) se encuentran en un nivel de riesgo moderado y el 17% (1)

en el nivel de riesgo bajo de indice de levantamiento.
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Tabla 15. Método NIOSH pre test y pos test

Evaluacion Evaluacion _ _
Nivel de riesgo inicial final D'fer%c'as
Total % Total %
Bajo 0% 1 17% 17%
Moderado 1 17% 5 83% 67%
Alto 5 83% 0 0% -83%
TOTAL 6 100% 6 100%

Fuente: Método aplicado los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C

Segun los resultados evidenciados en la tabla 15 segun en evaluacion inicial y final
en la aplicacion del método NIOSH a los trabajadores del area de almaceén de la
empresa Peter Fish S.A.C. existe una diferencia significativa respecto a los riesgos
ya que en el nivel moderado y bajo 67% y 17% en la evaluacion final 1o que
representa que el programa ergonémico mejoro el nivel de indice de levantamiento

de los trabajadores en el area de almacén.
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Para poder realizar la contrastacion de la hipotesis se realizé a través de la prueba
de normalidad Shapiro — Wilk donde es realizada con una muestra < a 50 datos, lo
gue permitid lograr comprobar si los datos eran normales y realizar la prueba de
hipétesis.

Tabla 16. Prueba de normalidad

Shapiro-Wilk
Estadistico al Sig.
Preprueba 0.809 16 0.153
Posprueba 0.808 16 0.167

Fuente: SPSS V24.

Como se observa en la tabla 16. que el nivel de servicio antes de la aplicacion del
programa ergonomico tenia una significancia 0.153 y después la aplicacion tiene
una significancia de 0.167 evidencidndose que los datos son mayores a 0.05
concluyendo que los grupos tienen una distribucion normal. Luego, se procede a
realizar la comparacion de las medidas mediante la prueba estadistica T Student lo

gue nos permitira contrastar la hipotesis
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Tabla 17. Prueba de muestras emparejadas

Diferencias emparejadas

t al
Sig.
(bilateral)
95% de
intervalo de
Desv. | confianza de la
Desv. Error diferencia

Media| pesviacion promedio

Inferior| Superior

Preprueba
Posprueba| 8.750 3.454 0.864 | 6.909| 10.591| 10.132| 15, 0.000

Fuente: SPSS V26.

Como se observa en la Tabla 15 donde se muestra el analisis estadistico el riesgo
ergonémico, donde se evidencia que la prueba T-student el valor de t es 10.132 y
una significancia de 0.000, siendo este valor inferior al margen de error que es 0.05,
por ello se puede concluir la aceptacion de la hipétesis de investigacién la cual
planteo la aplicacion del programa ergonémico disminuira los riesgos ergonomicos
en los trabajadores de la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021.
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IV. DISCUSION

Respecto al objetivo especifico 1: Diagnosticar la situacion actual de los riesgos
ergonomicos de los trabajadores en la empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021,
donde al aplicar el Check list en el area de almaceén la cual se desarroll6 con la
finalidad determinar si la empresa cumplia con las normas bésicas de
ergonomia Segun (ISO 11228-1) (ISO 11228-2) (ISO 11228-3), donde se
obtuvo un puntaje de 13 (93%) en NO cumplimiento como puntaje mayor
alcanzando en los meses de Setiembre a Diciembre; y un puntaje de 1 (7%) en
S| cumplimiento como puntaje menor alcanzando, demostrando que la empresa
no cumple con las normas de ergonomia, Asimismo en la encuesta aplicada a
los empleados del area de almacén de la empresa, se encontr6 que las
condiciones del puesto de trabajo existio en su gran mayoria un totalmente
desacuerdo (TD) y en desacuerdo (ED) de los trabajadores como respuesta a
las condiciones de trabajo.Estos resultados son parecidos a (Rosell & Jesus,
2018) en su investigacion quienes evaluaron mediante un cuestionario a sus
trabajadores, donde el 49,13% de los encuestados se clasificaron como
regulares También estos resultados son parecidos a (Aguilar & Sanchez, 2019)
encontraron en su estudio que los trabajadores tenian agentes a riesgo
relacionados a los accidentes laborales, ya que no se cumplian los
procedimientos de seguridad. Asimismo (Reyes, 2018) en su investigacion
encontré que entre las respuestas a cada pregunta planteada sobre las
percepciones de la fatiga de los trabajadores en el puesto; se descubrié que el
100% de los trabajadores tiene dolor en sus brazos, hombro y columna
vertebral, y el mismo porcentaje cree que la causa de la fatiga se debe a las
malas condiciones de trabajo.

Respecto al objetivo 2: Evaluar el nivel de riesgos ergonémicos mediante los
meétodos de evaluacion ergonémicos NIOSH, REBA y OCRA se aplico los
métodos de evaluacion ergondmica donde el método REBA aplicado a los
trabajadores el 66,67% (4) se ubicaban en un nivel de riesgo muy alto; respecto
a método OCRA el 83.33% (5) se ubicaba en un nivel de riesgo inaceptable alto
y respecto a la aplicacion del método NIOSH el 83% (5) se encontraban en un

nivel de riesgo alto, lo que estos resultados evidenciaban que los trabajadores
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se encontraba en un nivel muy alto respecto a los riesgos ergonémicos esto
debido a las posturas repetitivas y cargas pesadas en sus labores diarias que
estaban exponiendo a enfermedades ocupacionales. Estos resultados son
similares a (Davila & Infante, 2020) en su estudio encontraron que en el método
Ocra, el 71% se encontraron en una situacion de riesgo alto. En Niosh, el 86%
en riesgo moderado. Del mismo modo también son similares a (Redroban et al.,
2019) quienes encontraron que el método de Niosh identifico casos de dolores
hasta en un 19,04% de los que fueron evaluados por levantamiento excesivo
de carga. Para el caso del método Ocra segun el uso del Check list se describe
en un 9,52% de casos aceptables de riesgo. Para reducir las molestias y dolores
musculo esqueléticos de los trabajadores, la jerarquizacion mediante los niveles
de riesgo indica acciones y para el caso de riesgos intolerables se hara el
cambio correspondiente de puesto de trabajo. Asi como (Anda, 2019) en su
trabajo de investigacion encontré que de acuerdo al método Niosh el 75% de las
multitareas realizadas por cada trabajador tenian un riesgo alto, que conlleva a
sufrir enfermedades ocupacionales. Asimismo, resultados contrastados con
(Grooten & Johanssons, 2018) quienes sefialan que la evaluacién de riesgos
ergonomicos en los puestos implica un examen exhaustivo de los posibles
riesgos para la seguridad y la salud cuyo objetivo es identificar los riesgos de

salud existentes o potenciales relacionados con el trabajo y eliminarlos.

Respecto al objetivo especifico 3: Implementar el programa ergonémico para
disminuir los riesgos de los trabajadores en la empresa Peter Fish S.A.C de
todas las acciones que se implementd respecto a los controles de ingenieria
programados en el programa ergondémico de la cuales fue redisefiar e
implementar herramientas de ayuda mecénica del 100% de las acciones
programas el 56% fueron ejecutadas y el 44% no fueron ejecutadas. Asimismo,
respecto a los controles administrativos que se programados en el programa
ergondmico de la cuales fue redistribuir los trabajos asignados, empleando la
rotacion de los trabajadores, realizar pautas activas y ampliarlos una cada 3
horas y realizar capacitaciones en educaciéon de salud ergondémica a los

trabajadores de la empresa del 100% de las acciones programas el 75% fueron
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ejecutadas y el 25% no fueron ejecutadas lo que se logré evidenciar que con la
aplicacién del programa ergonémico los trabajadores fueron integrados para la
ejecucion y comprometiéndoles con las actividades programadas . Estos
resultados son parecidos a (Otiniano & Quispe, 2021) quienes en sus resultados
obtenidos se cumpli6 un 83% de las capacitaciones sobre ergonomia,
levantamiento manual de cargas, posturas forzadas, trastornos musculo
esqueléticos y movimientos repetitivos en los trabajadores de la empresa y se
cumplié un 60% de puestos de trabajo redisefiados. Estos resultados son
contratados con (Porta & Zafra, 2019) quien sefialan que el programa
ergonémico establece determinaciones y estrategias para lograr controlar los
riesgos ergonomicos identificados en el lugar de trabajo, con el propésito de
mermar los riesgos ergonomicos para los empleados. Asimismo, (Marin &
Gonzales, 2022) quienes sefalan los tres métodos comunes utilizados para
controlar los factores de riesgo ergonomico son las mejoras de ingenieria y
controles administrativos estas mejoras pueden ser muy efectivas porque
pueden reducir o eliminar los factores contribuyentes. A si como lo describe
(Gene, 2016) que después de identificar y priorizar los riesgos la primera
prioridad es eliminar o minimizar los factores de riesgo utilizando controles de
ingenieria y practicas laborales, como la rotacion de trabajadores, la variedad
de tareas y el aumento de los descansos y Kelle (2022) enfatiza que abordar los
riesgos ergondmicos es un proceso continuo, pero conducira al éxito a largo

plazo en los puestos de trabajo.

Respecto al objetivo especifico 4: Evaluar la disminucién de los riesgos
ergondmicos de los trabajadores en la empresa Peter Fish S.A.C al aplicar el
método REBA después de la implantacién del programa ergonémico a los
trabajadores del area de almacén de la empresa Peter Fish S.A.C. el 50% (3)
se ubicaron en un nivel de riesgo muy bajo; asi mismo el 50% (3) se ubican en
el nivel de riesgo medio lo que representa que el programa ergonémico mejoro
los riesgos a las posturas realizadas en el puesto de trabajo y de la aplicacion
método NIOSH después de la implantacion del programa ergonémico a los
trabajadores el 83% (5) se encontraban en un nivel de riesgo moderado de

indice de levantamiento lo que representé que el programa ergonémico mejoro
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el nivel de indice de levantamiento de los trabajadores en el area de almacény
en la aplicacion del método OCRA después de la implantacion del programa
ergondmico a los trabajadores el 83% (5) se ubican en un nivel de riesgo
aceptable alto lo que representa que el programa ergonémico mejoro los
riesgos a exposicion de movimientos repetitivos de los miembros superiores e
inferiores. Estos resultados son parecidos a (Acufia & Horna, 2019),
encontraron como resultado después de la aplicacion del programa ergonémico
la productividad aumentd en 0.57 h/h, y la eficiencia era del 54% antes y luego
del 66,75% después, aumento en 12,75%, la eficiencia era del 54,2% antes y
luego del 72,3% después, un aumento del 18,1%. Y son similares a (Ramos,
2019) encontrd que, con la aplicaciéon de los sistemas ergonémicos, el equipo
ergonomico (silla, teclado y mouse ergonémico) dio lugar a un aumento de la
productividad del 81% en las pruebas previas y posteriores, y mas tarde cuando
se analizaron los resultados adquiridos posteriormente de realizar la aplicacion
de los sistemas ergondémicos, una productividad del 92%; la productividad
aumento un 11% y también son parecidos a (Chavez & Zamora, 2019) en su
investigacion cuyos resultados fueron el levantamiento de la carga, sin
presentar alturas de conflicto gris o verde; el 43 % de las alturas de alerta roja
,en este perfil estan asociadas a tendencias repetitivas, sin presentar alturas de
conflicto gris o verde; y, consecutivamente, el 89 % de las alturas de alerta gris
existen incorporadas a composiciones estaticas y posturas dinamicas, sin
presentar el riesgo de rojo u obscenidad concluyo que el programa tuvo un
impacto util en la reduccion del riesgo, puesto que los riesgos mermaron en
diversas evaluaciones. Asimismo, estos resultados son contratados con (Porta
& Zafra, 2019) quien sefialaron que el programa ergondmico ayuda de forma
preventiva, oportuna, confiable la identificacion, control, evaluacion vy
prevencion de enfermedades laborales para lograr controlar los riesgos
ergondmicos identificados en el lugar de trabajo, con el propdsito de mermar los

riesgos ergondmicos para los empleados.
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V. CONCLUSIONES

1)

2)

3)

4)

La situacion actual de los riesgos ergonomicos de los trabajadores en la
empresa Peter Fish S.A.C, Santa 2021, segun el check list aplicado se
concluy6 que la empresa no cumplia con las normas basicas de ergonomia
Segun (ISO 11228-(1SO 11228-2) (ISO 11228-3) ya que obtuvo un puntaje
de 13 (93%) en NO cumplimiento como puntaje mayor alcanzando, asimismo
en la encuesta aplicada a los empleados del area de almacén, se encontré
gue las condiciones del puesto de trabajo segun las respuestas de los
trabajadores en su gran mayoria estaban en totalmente desacuerdo (TD).
Al evaluar el nivel de riesgos ergondmicos mediante los métodos de
evaluacion ergonomicos NIOSH, REBA y OCRA se encontr6 mediante el
método REBA que el 66,67% de los trabajadores se ubicaban en un nivel de
riesgo muy alto; respecto a método OCRA el 83.33% de los trabajadores se
ubicaban en un nivel de riesgo inaceptable alto y respecto a la aplicacion del
método NIOSH el 83% de los trabajadores se encontraban en un nivel de
riesgo alto, lo se concluye que los trabajadores se encontraban en un nivel
muy alto respecto a los riesgos ergonomicos esto debido a las posturas
repetitivas y cargas pesadas en sus labores diarias que estaban exponiendo
a enfermedades ocupacionales.

Al Implementar el programa ergondmico para disminuir los riesgos de los
trabajadores en la empresa Peter Fish S.A.C de todas las acciones que se
implementd respecto a los controles de ingenieria programados en el
programa ergonomico de la cuales fue redisefar e implementar herramientas
de ayuda mecénica el 56% fueron ejecutadas y el 44% no fueron ejecutadas.
Asimismo, respecto a los controles administrativos programados en el
programa ergondmico de la cuales fue redistribuir los trabajos asignados,
empleando la rotacibn de los trabajadores, realizar pautas activas y
ampliarlos una cada 3 horas y realizar capacitaciones en educacion en salud
ergondémica a los trabajadores de la empresa el 75% fueron ejecutadas y el
25% no fueron ejecutadas.

Al evaluar la disminucién de los riesgos ergonémicos de los trabajadores en
la empresa Peter Fish S.A.C al aplicar el método REBA después de la
implantacion del programa ergondmico a los trabajadores del area de

almacén el 50% se ubicaron en un nivel de riesgo muy bajo; lo que
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representd que el programa ergondmico mejoro los riesgos a las posturas
realizadas en el puesto de trabajo y la aplicacion método NIOSH después de
la implantacion del programa ergonomico el 83% de los trabajadores se
encontraban en un nivel de riesgo moderado de indice de levantamiento lo
gue representd que el programa ergonémico mejord el nivel de indice de
levantamiento de los trabajadores y en la aplicacion del método OCRA
después de la implantacién del programa ergondmico a los trabajadores el
83% se ubicaron en un nivel de riesgo aceptable alto, lo que representa
gue el programa ergonémico mejoro los riesgos a exposicion de

movimientos repetitivos de los miembros superiores e inferiores.
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V. RECOMENDACIONES

A la empresa Piter Fish S.A.C. seguir aplicando el programa ergonémico en un
periodo 12 meses ya que permitira evaluar en mayor medida la eficacia del

programa respecto a la mejora en los riesgos ergondmicos de los trabajadores.

Realizar una revision periddica médica cada 6 meses a los trabajadores asi lograr
detectar a tiempo la presencia de enfermedades ergonémicas asi poder tratarlas
y evitar complicaciones futuras. Asimismo, la importancia de efectuar una
evaluacion de manera mensual con la finalidad de analizar las condiciones de

trabajo.

Al jefe de almacén que promueva la integracién y cumplimiento de las actividades
programadas, respetar las pautas de descansos programados y seguir
ejecutando la rotacion de los trabajadores con la finalidad de seguir disminuyendo

los riesgos ergondmicos en los trabajadores.

A las investigaciones préximas, evaluar los riesgos empleado equipos
tecnificados, asimismo aplicar mas acciones en el programa ergonémico que le

permita seguir disminuyendo los riesgos en los puestos de trabajo.
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ANEXOS

Anexo 1. Matriz de Operacionalizacién de la variable

DEFINICION DEFINICION
VARIABLE CONCEPTUAL OPERACIONAL DIMENSIONES INDICADORES ESCALA
El programa ergonémico Controles de
el programa ergonomico Se calcula D1 Ingenieria N° Controles redisefiados ejecutados 100
consiste en apoyar de forma basado en la N° Controles programados
preventiva, oportuna, aplicacién del
Efrg?wgarmgo confiable la identificacién, programa basado Razén
g [ control, evaluacion y en la jerarquia de D2 Controles
prevencion de enfermedades controles administrativos N° Total de Controles ad. ejecutados
laborales. Capa y Velasquez x100
(2020). N° de Controles ad. programadas
NC=(IC/TI) *100
D1 Cumplimiento de las NC=Nivel de cumpll_mlentos Razén
normas de seguridad IC=Items cumplidos
Parra (2020) es un factor en TI=Total de items
un trabajo u otro entorno que
podria causar dafio al sistema Evaluacion de las _ .
musculoesquelético humano, Se D2 condiciones de trabajo ECDT=(F*P) l/n Razon
Riesgos elstqs peligros |nfcluyen operacionalizara RWL=LC-HM-VM-DM-AM - FM -
ergonémicos esiones por estuerzo utilizando los CM
repetitivo, incomodidad instrumentos chek
corporal incomoda o list. encuesta. REBA= 0 = inapreciable, 1 = bajo, 2 =
antinatural que puede ’ _ _ medio, 3 = alto, 4 = muy alto
provocar lesiones. p3 | Nivel de riesgo Razén
NIOSH, REBA, OCRA OCRA= < 5 = optimo, 5.1 - 7.5 =
aceptable, 7.6 - 11 = incierto, 11.1 - 14 =
inaceptable leve, 14.1 - 22.5 =
inaceptable medio, > 22.5 = inaceptable
alto




Anexo 2: Formato de Registro - Identificacion de factores de riesgos-Programa Ergonémico

PROGRAMA ERGONOMICO
EMPRESA: Peter Fish SAC.
AREA Almacén
ACCIONES A REALIZAR
N° Riesgo / Identificados
Controles de Ingenieria Controles administrativos
1. Redistribuir los trabajos asignados,
(Posturas y movimientos utilizando la rotacion de los trabajadores
1 forzados) o repartiendo el trabajo, de forma que un
trabajador no dedique una jornada laboral
1] o : entera realizando demandas elevadas de
.Implementar o redisefiar herramientas (ayuda tareas
o N mecanica) que reduzcan el requerimiento de la '
2 (Movimientos repetitivos) fuerza, el tiempo de manejo y mejoren las . . .
. 2. Realizar pautas de trabajo que permitan
posturas (montacarga, estoca, escalera, sillas, : :
carros, elevador, etc.) a Io_s trabajadores pausas activas y
’ ’ ampliarlos una cada 3 horas.
3 Levantam|e|n (th y transporte 3.Realizar 4 capacitaciones en educaciéon
manual de cargas en salud ergonémica a los trabajadores de
la empresa




Anexo 3: Formato de Registro — Controles administrativos-Programa Ergonémico

CONTROLES ADMINISTRATIVOS

EMPRESA:; Peter Fish SAC.
AREA Almacén
FECHAS PROGRAMADAS PAUSA ROTACION DE LOS
Ene | Feb | Mar Abr ACTIVAS TRABAJADORES
) APELLIDO Y ANTIGUEDAD CAPACITACION / CONSOLIDADO
AREA NOMBRE PUESTO EN EL PUESTO TR ATENTG POR CONSOLIDADO POR
REQUERIDA SUPERVISADOS
SUPERVISADOS
T1 T2 T3 T4 |E|F | M|A| E F M A
MAQUI ALVA
ALMACEN LEYNER OPERARIO 2 MESES X X X « « x| x “ “
VALVERDE
ALMACEN | o' S Ui OPERARIO 3 MESES X X X y o x| x « «
CARRASCAL
ALMACEN | GONZALES OPERARIO 6 MESES X X X
MIGUEL X X | X | X X X
PONCE ALVA
ALMACEN | £ OPERARIO 4 MESES X X X « « x| x « «
ALMACEN | PONCE LUIS OPERARIO 8 MESES X X X X X | X | X X X
BOBADILLA
ALMACEN | &\ e Ock OPERARIO 7 MESES X X X y « x| x “ “
CUMPLIMIENTO 1 0 1 1 0 0




Anexo 4: Check list basado en la norma basica de ergonomia

Check list basado en la norma basica de ergonomia
Segun (ISO 11228-1) (ISO 11228-2) (ISO 11228-3)
Empresa: Peter Fish SAC.
Area  Almacén
N° Preguntas Climphmisnto Observaciones
Si NO
1 El trabajador levanta cargas que no superan los
23 Kg
2 Si las cargas son voluminosas, el empleador
reduce el tamafo y volumen de la carga
3 La distancia de transporte de carga es reducida
para facilitar la actividad
4 Se evita manejar cargas subiendo cuestas,
escalone o escaleras
5 La empresa esta organizada para actuar en
casos de TME.
Se implementa procedimientos y acciones
6 preventivas de seguridad para la manipulacion
de cargas
7 Se realiza las charlas relacionadas a la
manipulacién de cargas
8 Se establece un ritmo adecuado de trabajo que
no comprometen la seguridad y salud
9 Se tiene evaluado los principales riesgos que
ocasionan mayores perdidas
10 |Se incluyen las pausas para el descanso ya
sean cortas o largas
11 |Existe un encargado profesional de seguridad
para inducir a los trabajadores sobre los riesgos
12 |Los trabajadores utilizan los equipos Yy
herramientas adecuadas al puesto de trabajo
Las areas de trabajo con las que cuenta la
13 |empresa respetan los disefios para puestos
ergonoémicos
14 |Los trabajadores concurren a la capacitacion y
entrenamiento sobre cargas manuales
TOTAL




Anexo 5: Formato Condiciones de trabajo

No

Preguntas

Escalas

Totalm

entede
desacu
erdo

En
desac

uerdo De

acuerdo

Totalmen
te de
acuerdo

Puntaj
e Total

Puntaj
e Total
(%)

¢ Como califica usted el traslado de
la carga manual a distancias
considerables?

JUtiliza actualmente las técnicas
adecuadas para realizar trabajos de
cargas manuales?

¢, Cémo califica usted el trabajo
realizado con el método actual?

¢ Consideras que las posturas en el
levantamiento de cargas son las
correctas?

¢ Tu trabajo implica estirarte para
alcanzar materiales o equipos que
se posicionan en lugares altos?

¢, Como califica usted el manejo de
magquinarias o herramientas para el
transporte de carga?

¢, Como califica usted el levantar y/o
transportar objetos pesados sin
ayuda mecéanica?

¢;Considera que se toma las
medidas necesarias para prevenir
algin tipo de accidente?

¢, Considera usted que con el método
de trabajo actual no tendra riesgos
de accidentes?

10

¢ Conoce el limite de levantamiento
de cargas?

11

¢, Considera que los materiales estan
en una posicién adecuada para su
facil manejo?

12

¢, Cémo califica usted el tiempo
requerido para identificar un riesgo?

13

¢ Consideras que las charlas sobre
riesgos ergonémicos se aplican en tu
trabajo?

14

¢ Conoce las posturas correctas de
levantamiento de cargas?

15

¢ Considera que el peso de la carga
es el adecuado para transportarlo
en las manos?

16

¢En la actualidad su area de trabajo
es visitado por algun especialista en
ergonomia?

17

¢ Es cierto que esta contento con la
estrategia actual utilizada?

TOTAL




Anexo 6 . Aplicacion de las metodologias REBA, OCRA'Y NIOSH
Método REBA Inicial

Actividad Estibando cajas en altura

La puntuacién obtenida del grupo A es 6 y la puntuacidn del lado B es 7, de esta
manera, nos ubicamos en |a tabla C donde el resultado final nos da una puntuacion
de 9. Siendo de nivel muy alto y de actuacion pronta en la actividad.




Evaluacion del grupo A

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
02-202 flexion 1 Anadir + 1 si
B hay torsién o
>20? flexion o en inclinacién
extension |ateral

PIERNAS

Movimiento Puntuacion Correccion

Soporte bilateral, Afadir + 1 si
andando o hay flexion de

sentado rodillas entre
30%y 60¢

Afadir + 2 si

S i | las rodillas
oporte unilateral, estan

soporte ligero o 2 flexionadas +
postura inestable de 60° (salvo

postura
sedente)

TRONCO

Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
05-20¢ flexién 2 ADadieey 1%

B 1 hay torsion o
0%-20° extension inclinacish
209-60° flexion 3 lateral
>20° extension
> 60? flexion 4

CARGA/FUERZA
0 1 < 2 , +1

<5 Kg. 5a10 Kg. > 10 Kg. [ Instauracién rapida o brusca




Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion
60%-100% flexion 1
flexion
@
0
>100°¢

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
Ly

0°-15¢ Afadir + 1 @
flexion/ 1 si hay e
extension torsion o O ymwedops sy ==l

— @ desviacion .
2 |ateral
extension @ T

BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
TS Anadir:
0 '?0 1 + 1si hay
ﬂex'é"/_ abduccién o
extensiéon rotacién.
>200 2 +1si h:y
extensién :Ievim n del
flexién 2 OIMLI0:
209-45¢ -1 si hay apoyo
flexion 0 postura a
458909 3 favor de la
A edad
S90°8 2 grav ;
flexion L )

AGARRE
0-Bueno | 1-Regular | (2-Malo) 3-lnaceptable
Buen aga- | Agarre Agarre posible | Incomodo, sin agarre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo




Método R.E.B.A. Hoja de Campo

TABLA A
Grupo A: Analisis de cuello, piernas y tronco PIERNAS / P T (o] Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y muiiecas
Vi 2 415
CUELLQ d _ _ 171 T2l 34 __ _ ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion | Correccion 2121314156 Movimiento Puntuacion
0°-20° flexion 1 Afadir +1si ) h - 3/]314]15161]7 £0°-100° flexidn 1
- g hay torsion o = 4 | S 718
>20° flexion o inclinacién AT [3INGSIS | 6 R
i6 2 S 50° fi 100°
extension lateral - 224|567 2 <BL° flexion> 2
335678 flexion
PIERNAS o flTal4]e6e|7[8]9
Movimiento Puntuacion Correccion f11]3]4[s[6]7
Soporte bilateral Afiadir + 1 si ol 0 O A
3 1 - S 356789 Movimiento [ Puntuacion | Correccion
andando o hay flexion de / 2 671899 15
sentado rodillas enire 0°-15° Afadir = 1 @’ SR
30°y 60° 1 i L flexién! 1 si hay <
Afiadi + 21 7T N— 2| | extensisn I B e e
las rodillas a RAZO . oo e
Soporte unilateral, s MURECA | 5T 5T 5 siefesnl | 2 |igera S
soporte ligero o 2 flexionadas + R g O ) 41867 12
postura inestable de 60° (salvo 3 Fq 2224578 BRAZOS
Dozturta ) @ 113 2 3 i S 2 g Posicion | Puntuacion Correccion
sedente = 112 -\ Anadir:
z QU235 ks ) ERER 0°-20° 1 + 18l hay =
3]3fa]s[7]8]9f flexion! abduccién o e g
TRONCO extension 34 X
Movimiento | Puntuacion | Correccion / \ rotacion. [EAN \
q >20° 2 + 1sihay h _\;) (6]
Erquido 1 o Y abaiius \1 4| | extensién skl 7\ "'\\‘e
0720 flexaon % ﬁ:;?él}s:gnsé 3 et O 1A ; LNEENEH 20°-45° 3 -1sihay apoyo |G [/ \"‘\ @
0°-20° extension inclinacion TN N R R ol B flexién ? posgm? a groieyy
- == avor de la ¥
20°60° flexion 3 tatora) % ilsleltetetelrtatatatsts >90° 4 gravedad.
> )
>20° extension S T t=1=1= R EREE R flexion
> 60° fiexion 4 S SO e e
g B EN BN BN X K KB KRR KR KR EE KN KR 6 %esu"ado TABLA B
Resultado TABLAA | 2| & [emspepemepiprpepsepeny] | AGARRE
CARGA | FUERZA A a3 B B 'f 13 13 'f 'f 'f 'f f P 0 - Bueno | 1-Regular 2-Malo 3-Inaceptable
g 4 5 T = FIRIRRRR R R R R R R | T [Buenaga- |[Agame Agarre posible | Incomodo, sin agarre
Correccion: Anadir +1 si: 2 me y fuerza | aceptable | perono acep- | manual. Aceptable u-
<5Kg. | 5a10Ka. | >10Ka. | Instauracion rapida o brusca 2 Una o mas partes del cuerpo permanecen de agarre table sando ofras partes
estaticas, por ej. aguantadas mas de 1 min. del cuerpo
| | Movimientos repetitivos, por €j. repeticion | |
3 - superior a 4 ves/min. = 5 =
Empresa: ....... - PUNTUACION A Cambios posturales importantes o posturas PUNTUACION B PUNTUACION FINAL
Puesto de trabajo: .......ooooeeceeeeeeeceeeeen R — inestables —_—
Realizo: ... e e . 8
Fecha: ......

NIVEL DE ACCION: 1 =No necesario; 2-3 = Puede ser necesario; 4 a 7 = Necesario; 8 a 10 = Necesario pronto; 11 a 15 = Actuacién inmediata




Actividad Estibando cajas

La puntuacién del grupo A es 6 y la puntuacion del lado B es 7, de esta manera,
nos ubicamos en la tabla C donde conseguimos el resultado final que es 9. De
acuerdo a la actividad muscular nos da un valor de 1. Esto se suma a la
puntuacion final de C que es 9 mas 1 que es la actividad muscular nos da como
puntuacion final 10. Siendo de nivel muy alto y de actuacion pronta en la

actividad.



Evaluacion del Método REBA

Evaluacién del grupo A

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
02-202 flexion 1 Anadir + 1 si
B hay torsién o
>20% flexion o en inclinacién
extensién |ateral

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ®
Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o
sentado

hay flexion de
rodillas entre
30y 60¢

Soporte unilateral,
soporte ligero o
postura inestable

Afadir + 2 si
las rodillas
estan
flexionadas +
de 60 (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
09-20° flexion 2 ﬁ;af:,;gns;
0%-207 extension ; y' 5
g inclinacion

208-60° flexion (3 ) lateral
>20 extension
> 602 flexion 4

CARGA/FUERZA

TN
0 1 ( 2 ) +1
<5Kg. | 5a10Kg. > 10 Kg. [ Instauracion rapida o brusca




Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion
60%-100% flexion 1
flexion
<609 @
0
>100°

Angulos: i g° - E&°

BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
s Anadir:

0 '2_0 1 + 1si hay

flexién/ abduccién o

extension rotacién.

>20¢ 2 + 1.8 hay

extension elevacion del

flexion Hombro:

209-45¢2 o -1 si hay apoyo

flexion 0 postucas

45¢-90% 3 favorde la

>90¢ ( 4) grav B

flexion

—
Angulos: [E° - E°
AGARRE
0 - Bueno | 1-Regular 2-Malo 3-lnaceptable
Buen aga, garre arre posible | Incomodo, sin agarre
rey fuerz(, aceptable _Lifero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo

Angules: EEY° - EX°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
ly

0%-15¢° Afiadir + 1 @
flexion/ 1 si hay ]
extension torsion o QeI G rsenan 0

) desviacion d
>15¢% flexion/ ateral
extension @ g




Método R.E.B.A. Hoja de Campo

I : TABLA A T = I
Grupo A: Analisis de cuello, piernas y tronco — ﬂ . TRQNCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y muiiecas
el A
CUELLO 5 : 2 83 g 2 ANTEBRAZOS
Movimiento | Puntuacion | Cormreccion 21 2 5 ; < 6 Movimiento Puntuacion
0°-20° flexion 1 Afiadir + 1 si 2 - 3/[3a|4a]s5[6]7 60°-100° flesidn 1
- = hay torsion o - 4[5 718
>20° flexicn o 5 inclinacion o A1 1304)S |6
extension = lateral = M Tz lal 1617 2| | =60 flexion=100° s
2) 3 T3 s (s 7 8 flexion <
PIERNAS 3] a4 (6789
Movimiento Puntuacion Correccion | Jl1]3]4]s5[6]7
Soporte bilateral, Afiadir + 1 si 3 g g 2 ? g g Movir B ST =
andando o 1 hay flexion de | / e ovimiento | Puntuacion | Correccion i
sentado rodillas entre - 0°-15° Anadir + 1 @‘ e
30°y 60° 1 / 7 | | flexions 1 si hay 2
Afiadir + 2 si TABLA B e 2|l [exensién Z°£L?£’J.Ln - T
las rodill ,/' . I - e
Soporte unilateral, St MURECA AT T5 1 5 15 flexisnt 2 atonl B
soporte ligero o 2 flexionadas + AT 1 13 ] 6Y 7 1%
postura inestable de 60° (salvo g M2 224578 BRAZOS
Pog‘lurta ] @ 312135518 g Posicion | Puntuacion | Comeccion
sedente’ 11214 7 Anadir:
% ( 2 2[3|5K6)8 9" 00'2.90 1 +r:asi Ill;ay
TRONCO 3[3f4afsT7 89l Z?é?gén abduccion o [M___“: ‘_fi
Movimiento__| Puntuacion | Correccion \ rotacion. 'I-"AX'\“ \
- >20° 2 + 1sihay !."./:\;) 5 @
Erguido 1 TABLA C 4| |extensin elevacion del {7 h \ \
2 Afiadir = 1 si SN . | T LIl S | hombro. off \.\
0°-20° flexicn 2 hay torsién o ; : A D IRV EE 20°-45° 3 -1 si hay apoyo f @ ru
0°-20° extensién inclinacion R R R R o sl BRI flexion o postura a g 0! c
< —= ; favor de la
20°60° flexion 3 latorns LR ER R R A LA AEAEAEAE 1EAE] >90° 4 gravedad.
>20° extensidn B> < = t=1=1=15 N R R R ) flexion
680° fi .‘n 4 T ﬁ ? ? 71313353 |10]10]10]10
i e g EARBEE : 19:1 |5:1 13 :: :: :: :: :: 6 Eesu“ado TABLA B
- 2 3 3 2 |10 |10 4041 |41 |14 J42 14212
Resultado TABLA A 4 A [Fo[iafia[aa 11|11t |12 |12 ] 12|12 |12 AGARRE
CARGA | FUERZA A LN KN EEN EEN KEN KBS KB KB KBS KB KR KR AT S 0 -Bueno | 1-Regular 2-Malo 3-Inaceptable
3 3 5 i / NN EEEE Buen aga- | Agame Agarre posible | Incomodo, sin agare
* 2 / Correccion: Anadir +1 si; me y fuerza | aceptable | peronoacep- | manual. Aceptable u-
<5Kg. | 5210Kg. | >10Ka. | Instauracion rapida o brusca / Unaomas partes del cuerpo permznecen de agarre table zg?gge?gss partes
estaticas, por €j. aguantadas mas de 1 min.
| | - Movin_ientos repetitivos, por €j. repeticion - | |
Empresa: ....... . PUNTUACION A Cambios posturales }nxpoﬂant% o posturas‘ PUNTUACION B PUNTUACION FINAL
Puesto de trabajo: ..... —_— [ inestables T
Realizé: - L — 9+1=10
Fecha: ......

NIVEL DE ACCION: 1 =No necesario; 2-3 = Puede ser necesario; 4 a 7 = Necesario; 8 a 10 = Necesario pronto; 11 a 15 = Actuacion inmediata




Actividad Etiquetado

La puntuacion del grupo A es 3 y la puntuacion del lado B es 7, de
esta manera, nos ubicamos en la tabla C donde conseguimos el
resultado final es 5. Siendo nivel de riesgo es medio por lo que

puede ser necesario actuar sobre las actividades del trabajador.



Evaluacién del Método REBA

Evaluacion del grupo A

Liged L] L

i
e

CUELLO
Movimiento | Puntuaciéon | Correccién
02-20° flexion ( 1 ) Anadir + 1 si
. e hay torsion o
>20? flexion o en inclinacién
extension 2 lateral

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® ®
Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o
sentado

hay flexion de
rodillas entre
30%y 60¢

soporte ligero o

Soporte unilateral,

postura inestable

Afadir + 2 si
las rodillas
estan
flexionadas +
de 60 (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido ‘ 1 )
— =" | Afiadir + 1 si
go'ggn e:uonb 2 hay torsién o
i exiension inclinacion
208-60° flexién 3 lateral
>20° extension
> 602 flexion 4
CARGA /FUERZA
‘ 0 ' 1 + 1
) g
<5 Kg. 5a 10 Kg. > 10 Kg. | Instauracion rapida o brusca




Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion
60%-100% flexion @
flexion
<60 -
0
>100°®

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
Ly

0%-15° Afiadir + 1 @
flexion/ 1 si hay <
extension torsion o 0% D R

B desviacion .
>15¢ flexion/ ateral
extension @ s 5

BRAZOS
Posiciéon | Puntuacion Correccion
s Anadir:

0 '2,0 + 1si hay

flexion/ abduccién o

extension rotacion.

e + 1 si hay

:itoensién elevacion del

flexion honqbro,

209-45¢ g -1 si hay apoyo

floxién o postura a

45%-90% Q) favor de la

>90¢ gravedad.

flexién
AGARRE

__ ———
0 - Bueno | 1-Regular 2-Malo ¢ 3-Inaceptable™y
Buen aga- | Agarre Agarre posible | Intémado,_sinagdrre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo




Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco

TABLA A

CUELLO
Movimiento | Puntuacién | Correccién
0°.20° flexidn 1 Afadir + 1 si
=3 hay forsin o 1
e 2 incinacién
|ateral
PIERNAS
Movimiento Puntuacién | Coreccién | =~ . !
)@
Soporte bilaleral, Atadit+ 15 | ) | I\
andando o ! hay Sexidn de \ FRY
sentado rodilas entre | »
30° y 60° |.f WL
Adadir + 2 si eon
las rodill B\
Soparte unilateral, e TN
soporte ligero o 2 Rexionadas + | -}- \'.‘-"|
postura inestable de 60° (s¥va Y s
[y 79
postura ({ 1/
sedente) b 6%,
TRONCO
Movimiento | Puntuacién | Correccién L0 5%
Erguido 1
0P.20° Rlexidn 2
(P-20° extensidn 1
20%60° flexién 3
>20° extension
> B60° flexidn 4
Resultado TABLA A =54
CARGA | FUERZA O —— 2
0 1 2 1 )
<5Kg | 5a10Kg. | >10Kg. |instauracién rapidaobrusca | | O
1 —
Pueslo de trabajo — |2
Realizd: .......ccmremreersenns
Fecha: ..

Cambios posturales importantes o posiuras

inestables

<

TRONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
PIERNAS / T T
- > 121313 ANTEBRAZOS
2Y 3141516 Movimiento Puntuacion ]\
415]16]7 ’ 5
B0°-100° flexitn 1 @ <
alals[e|7® B e
1]1]3]4]51]86 YSC &
9 2 2 a 5 8 7 CBO‘SexlanOO' 2 I ' N _:'}
233|567 (8 /El Readda R
&) 4 |4|6|7|8]89 )
h
/] 1]3]4]5]6]7 W
2|3|5]|6]|T7]|8 MUNECAS
S| 3]slel7|e|s Movimiento | Puntuacion | Correccion
4| 6|7|8|]981]|68 B
0°-15° Afiadr + 1 @ .
L exiond ! si hay ol
TABLA B 2 | [extension rseno :o':&b L it
™ D . SV .
MURECA 15° Sexin/ 2 1%
v 2 ‘ s ‘ 7 hbml z ® &
3 ‘ I exlension O 15
5 | A0 HE BRAZOS
g -‘5’ ;3 g Posicion | Puntuacién | Correccion
111 4 Afsadir:
g al2]2[3]|5]6f8]8 0e.20r ! + 1si hay & o
3[3|a[5[7 |89 o abduccién o R 3
I rotacion A
> +1 = hay HABY SR
TABLA C 3 . 8 elevacién del o NN
Puntu B, hombro. AN
i[2]3 A0 & DEAED EER A 8 iy \\ @i
t l' H K ; 313 sl6| 7717 200?‘5‘ 3 .8 Ay Spoyo TP LENCT
2 lz 2314202 R ER D flexién 0 postura a Prui 'y
AEBREEOE AEDDL 00° 4 favor de fa .
< [l 1 1=l 7lalal=l5]° . gravedad.
§ K KR KR ES KA RS L L B B A B flexién
é¢jojesjajT]ajajs)]ojw]ojin]io
TlTTT]ale]9]sjojwojurugn
2 s{a|afafafw]w|im|w]w|i]u|n 4 -anuludo TABLA B
I E AR R R ER RH EH
L2 13 L L AN AN AN AN b e 2 AGARRE
. LN IEN KN XN N Ed N H B K5 i " 0 - Bueno 1.&.@;]. 2-Malo J-Inaceptable
MR R R R R R R R R A R R B n 393' .;IHE .;H’! Mluﬁ |noon :M.m ””e
Correccion: Afadir +1 si- 3| |me yfusrza | aceptable | pero no acep- | manual. Aceptable u-
Una o més partes del cuerpo parmanecsn de agarre lable sando olras paries
estilicas, por o). aguantadas mds de 1 min. del cuerpo
Movimntos fepeo_tm:s.potei repeticidn 1
supenor a 4 ves/min. PUNTUACION B PUNTU SN F




La puntuacion del grupo A es 6 y la puntuacion del lado B es 3, de esta
manera, nos ubicamos en la tabla C donde conseguimos el resultado final
que es 6. De acuerdo a la actividad muscular nos da un valor de 1. Esto se
suma a la puntuacion final de C que es 6 mas 1 que es la actividad muscular
nos da como puntuacioén final 7. Siendo de nivel alto y de pronta actuacion

en la actividad.



Evaluacién del Método REBA

Evaluacion del grupo A

Angulos: B - Ex

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
02-202 flexion 1 Anadir + 1 si
» hay torsién o
>20% flexion o en inclinacién
extension |ateral
Angulos: EF° - E&I°
PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ®
Soporte bilateral, Afadir + 1 si
andando o hay flexion de
sentado rodillas entre
30%y 60°
Afadir + 2 si
las rodilla
Soporte unilateral, :s‘a: e
soporte ligero o 2 flexionadas +
postura inestable de 609 (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
0%-20¢ flexién 2 ‘::;?:r;(:nsg
09-207 extension | inclinacién
209-60° flexién ‘ 3 > lateral
>20 extension
> 602 flexion 4
Angulos: B° - EX°
CARGA/FUERZA
0 1 < 2 > +1
=
<5Kg. | 5a10Kg. > 10 Kg. [ Instauracion rapida o brusca




Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS

Movimiento

Puntuacion

609-100° flexion

flexion
<604
0

>100°

Angulos: ER° - E&°

Angulos: E]° - EA°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
18"

0%-15° Afiadir + 1 @
flexion/ 1 si hay g
extension torsion o [VEX s emnnaf)

—— desviacion §
2 |ateral
extension @ R

Angulos: i ° - EAA°

BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
e Anadir:

0 '?O + 1si hay

flexién/ abduccién o

extension rotacién.

2 + 1 si hay
:i&nsién :lev!a)cién del
s ombpro.

legﬁlggn -1 si hay apoyo

flexion 0 Postica s

450909 favor de la

>50°0 gravedad.

flexién
AGARRE
0 - Buen 1-Regular 2-Malo 3-lnaceptable
Buen aga- TAgarre __—-Agarre posible | Incomodo, sin agarre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes

del cuerpo




TABLA A |
Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco PIERNAS .  TRONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
CUELLO et @; 2 ANTEBRAZOS
Movimiento | Puntuacién | Correccién 21213181516 Movimiento Puntuacion -
0. 20" flexidn 1 Afadir + 1 si 313/4|5]1617 80P 100° flexitn 1 l @ =
>20° flexién o Y oD 2 i o
indinacién 113 5|86 -\
extension 2 :Metﬂ‘ Q 21 4 9 8 7 2 MtexiénHOO“ 2 I I* ':-..':f:»_,_:)
HEHEED /‘ Saadca |;k<'-' .
PIERNAS Q 4| 4|6|7]|8]89 I‘y
Movimiento | Puntuacien | Correccién | | / 1(3[a[5]6]7 2
POTORN . % L 2|3]|s5[6]7]8 MUNECAS
andando o hay Sexidnde | ) 1 )11, sltelTlsels Punty Correcc <
S rodissentre | | | A [~ 0P 16° Afiadir + 1 @,
30° y 60° 1O 1 flexioey 1 si hay —
Adadit + 2 si g ___&u\_%@f 2 | [extensién ::;m;én E fven i
i MR R MURECA ‘ s15°8exiony | 2 R S
Soporie unilateral, astin AR v 2[3fals8]6e exdersifn lateral ® Phu gt
m lgm o 2 flexionadas + = \ l 'I“..| 1 1 3 4 8 7 E]
POGRER Dpaitie de b0t (ssva | ™77 g 1 [2]2]2]als]71]8 BRAZOS
postura l{ dl2f3[s|s]s]e Posicion | Puntuacion | Correccion
sedents) Dy 8%, 2/|4]861718 Afsadir:
(@ 2 3 slel8 o 0r-20P ! + 18i hay
4]5]7[8|%9 W. abducadn o I} T el
TRONCO Shsnaiin 0 R —
o rotacon RN
Movimiento | Puntuacién | Correccién 0 AN
>20° 2 ;19?:: : [ f :';‘,!f 1
Erguido 1 TABLA C ) jensid *vacion de o LN
Puntuacién B 1 SR hombro. ] VI N\
0o.20° hxm 2 - : 7 @: : : : : : ‘: 1.1 ‘.2 20P.45° 3 A8 hﬂy apoyo ‘_,?.‘ i P '.‘ ._'.v)
0F-20° extension AHBEEEOOBEODEED flexica ;pos::a; ooy
205.60° fexié 3 NTHEEEOHEOEEDDL 90 p vor .
< T avedad.
>20° axtansion § R e flexion "
. [» LA K] Tloajajesjojwjiojin]io
> 60° flexidn 2 7 r@a [ IEH IC KT TS I A
g O I3 0 I ) D D N 2 .anultado TABLA B
99|99 |Wj0fIrpatjrngzpizgz
Resultado TABLA A "7'_" L2 L L L L A AN AN B R R AGARRE
CARGA | FUERZA e P KN I I NI 3 S K D K N + | 0-Bueno | 1-Regular 2.Malo d-Inaceptable
= : A R IR R R R R R R R R A A B aga- A Jarre Ag!ﬂE posnb‘e 1o do, sin agarre
0 = 1 Correccion: Abadir +1 si: 1| | ey fusrza | aceptable | pero no scsp. | manual. Aceptable u-
<5Kg | 5a10Kg. | >10Kg. |Instauracién rapeda o brusca 2 Una o mas partes del cuerpo permanecen de agarre lable sando olras paries
estilicas, por ¢f. aguantadas mas de 1 min. del cuerpo
1 ) Movimeentos repetitivos, por ef repeticion (L | |
e —— 7 T | P epverprr——— 37 _ PUNTUACION 8 PUNTUACION FINAL
Puesio de trabsjo: ..., ’ 6 inestables 3 S




La puntuacion del grupo A es 4 y la puntuacion del lado B es 7, de esta manera, nos
ubicamos en la tabla C donde conseguimos el resultado final que es 7. De acuerdo a
la actividad muscular nos da un valor de 1. Esto se suma a la puntuacién final de C que
es 7 mas 1 que es la actividad muscular nos da como puntuacion final 8. Siendo de

nivel alto y de pronta actuacion en la actividad.



Evaluacién del Método REBA

Evaluacion del grupo A

Angulos: [A° - E&°

CUELLO
Movimiento Pu cion | Correccion
02-202 flexion ( 1 Anadir + 1 si
B SN hay torsién o
>20 flexion o en inclinacién
extension 2 |ateral
Angulos: [g° - S
PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® .6
Soporte bilateral, Afadir + 1 si
andando o hay flexion de
sentado rodillas entre A |-
302y 60° )
Afadir + 2 si
. las rodillas
Soporte unilateral, estin
soporte ligero o 2 flexionadas +

postura inestable

de 60¢ (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido P
2200 flexit Adadir + 1 si
gn'ggn i : hay torsién o
el exiension inclinacion
209-60° flexién 3 lateral
>20* extensién
> 602 flexion 4
CARGA/FUERZA
0 1 2 +1
<5Kg. | 5a10Kg. > 10 Kg. | Instauracion rapida o brusca

Angules: @° - EA°




Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS

Movimiento

Puntuacion

602-100% flexion

flexion
<604
0

>100°

Angules: Eg° - EE°

Angulos:  E1° -  EEB°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
0%-15¢2 Afadir + 1
flexion/ 1 si hay
extension torsion o

» desviacion
>15% flexion/ ateral
extension

Angulos: IEJ° - EA°

BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
s Anadir:
0 '2,0 + 1si hay
flexion/ abduccién o
extensién rotacién.
° + 1 si hay
:5&nsién elevacion del
= hombro.
flexion .
209-45¢ -1 si hay apoyo
flexion o postura a
favor de la
45%-90% S~
ST ( gravedad,
flexion
g
AGARRE
0 - Bueno -/ ~T-Reguiar. 2-Malo 3-Inaceptable
Buen agd- | Agarre garre posible | Incémodo, sin agarre
rre y fuer aceptable _/pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo




TABLA A
Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco PIERNAS ' ONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
CUELLO 1 : ; ; : ANTEBRAZOS
Movimiento | Puntuacién | Correccion 2 21516 Movimiento Puntuacion .
0F.20° flexidn 1 Adadit + 1 si 3314151617 B0P-100° flexidn 1 ]\ &2
520° Rexddin hay torsin o 1 4 |14]5]6|71]8 ) ,__:-.: o
incinacicn 11 [3la]s]6 R
extension 2 :a‘lefal ° 21214151617 2 QD‘ fexidn>100° 2 I [ .___\ -; g
2 [3[5(5(6[7[8 / feuid |;k<'-' 3.
PIERNAS o s|alel7[8]0 W/
Movimiento | Puntuscien | Correccién | . . | / 1| 3(a[5]6]7 d
POTTR | 5 2|3]|5]|6]|7]8 MUNECAS
Soporte bilaleral, Madic+tsi || ||\ 3
andendo o 1 hay fexisnde | |1 )]\, : Z g ; g g Movimiento | Puntuacién | Correccidn =
sentado rodilas entre I ¢ 0°.15° Afadr + 1 ®‘ .
3*y 60° AL ] l flexion/ ' |sihay <
TABLA B 2 | | extension lorsibn o | O dsees. g’
ol 3§ = desviacién
|axs rodil %\ ¢ ' ; TR
Soparte unilateral, e ™ MY MURECA 5 T3T3 g ; 56 pirervnnll I Q e
T 2 fexionadas + | _ il | T [1(3 87 13
postura inestable ded sve | "7V i g fthl2l2lels7]e BRAZOS
postura { 3|2]3]5]s5]8]8 Posicion | Puntuacion | Correccion
sedente) A 12714 7|8 AR
€ 2|3|[s5[(e)8]o 0%-20° ! + 18i hay y
AEE 8|9 fexiée abduccién o s 2t
TRONCO v S i3
Movimiento | Puntuacién | Correccién 0 rotacon A
@ @ >20° 2 + 1 s hay / ',P,« |
Erguido 1 w ! » T;?:A c = \ 4 exdansitn elevacion del = TN
: ; 0 s W untu. ; hambra. /Ot N
earlsn |2 a0t © sanoane » acual | P IR T AR
0P.20° exi=nsion incAnacién 4 L 'l N T T R I flexicn ; mm: on ‘i::r:"" .V,;
. |aferal 2l3]a]ajealslgl77]n]a]n
20%60° Nexitn 3 — >O0° 4
Sphe {ononnog e snoooal R e e
) % é¢jojesjoejrjajajejesjwjiopin}io
> B0° flexidn 2 £ I A A N 0N 0 I T T B K
O I D D D D 0 6 Resultado TABLA B
91999 |WWjOpITQIIpIR)IZ42
Resultado TABLA A T L L0 L L L AN BRAN AN Rt A AGARRE
CARGA ! FUERZA —_— SN N N KN N I I S D D D N 0 - Bueno | 1-Regular 2.Malo 3-Inaceptable
o 2 — A MR RN R R R RN R A R R L RS B mr am_ A g'"e Ag!ﬂ! m|ue In:ﬂmn“, m gme
£ Correccion: Afadir +1 si- ] | |meyfuerza | aceptable | pero no acep- | manual. Aceptable u-
<5Kg | 5a10Ka. | >10Kg. |Instsuracién rapida o brusca | | 2 Una o més partes del cuerpo parmanecan de agarre lable sando cbras paries
estiicas, por ¢f. aguantadas mds de 1 min. del cusrpo
1 ) Movin_'lentos repeopvos,potei repeticidn — I
BRI (oa ot S PUNTUACION A A~ : ' PUNTUACION B PU N
Puestio de trab3jo: ..o, 3 “ Cmblos:osmmsl LTS / ’ ¥f=g




La puntuacion del grupo A es 7 y la puntuacion del lado B es 3, de esta
manera, nos ubicamos en la tabla C donde conseguimos el resultado final
que es 7. De acuerdo a la actividad muscular nos da un valor de 1. Esto se
suma a la puntuacion final de C que es 7 mas 1 que es la actividad muscular
nos da como puntuacién final 8. Siendo de nivel alto y de pronta actuacion

en la actividad.



Evaluacién del Método REBA

Evaluacion del grupo A

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
02-20% flexion ( 1 ) Anadir + 1 si
» hay torsién o
>202flexiéon o en inclinacién
extension 2 |ateral

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ®
Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o
sentado

1

Soporte unilateral,
soporte ligero o
postura inestable

hay flexion de
rodillas entre
30%y 60°

Afadir + 2 si
las rodillas
estan
flexionadas +
de 60 (salvo
postura
sedente)

TRONCO

Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1

2,009 flexis Anadir + 1 si
8;2& e:"°".6 2 hay torsion o

e sgonan inclinacion
209-60° flexion @ lateral
>20% extension
> 602 flexion 4

CARGA/FUERZA
0 1 +1

<5 Kg.

5a 10 Kg.

> 10 Kg.

Instauracion rapida o brusca




Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion
60%-100% flexion @
flexion
<609 2
0
>100°¢

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
Iy

0%-15° Afiadir + 1 @
flexion/ 1 si hay <
extension torsion o O edessn =l

— desviacion .
2 ! >z lateral R
extension @ *= 5"

BRAZOS

Posicion | Puntuacion Correccion
as Anadir:

0 '2,0 1 + 1si hay

flexion/ abduccién o

extensién rotacién.

>208 2 + 1 8 hay

extensisn elevacion del

N
flexion 2 horqbro,
209-458 -1 si hay apoyo
o postura a

f,'g’p‘fg';n 3 favor de la
edad.
>90¢ 2 graveda
flexion
AGARRE
0 - Bueno/| 1-Regular 2-Malo 3-Inaceptable
Buen aga- “<Agarr Agarre posible | Incdmodo, sin agarre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo




Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco

e

CUELLO
| Movimiento | Puntuacién
0°.20° flexidn 1 1
>20° flexidn o
extension 2
PIERNAS
Movimiento | Puntuacién | Correccién | =~ !
| gt Pl 'S
Soporte bialers Madic+tsi || ) [\
andando o ! hay Sexion de | | \ |
sentado rodilas entre | AlF
30° y 60° :'7 WL
Adadir + 2 si o
las rodill gy ¥
Soporte unilateral, v e MY
soporte ligero © 2 Bexionadas \i “l‘,'l
postura inestable de 60° (savo - .-:‘-'J
[y 7
postura (f 7
sedente) (WA
TRONCO
Movimiento | Puntuacién | Correccidn ()
@ Q@
Erguido 1 O SR
. anadic+1si | (L0 @) |
0P.20° flexién 2 hay torsién o | @ LY 3
0°.20° exiension incinscié '
20°60° flexién 3 |steral
>20° extensidn
> B60° flexidn 4
Resultsdo TABLAA |7
CARGA | FUERZA T ——
0 2 1 N
<5Kg | 5a10Kg. | >10Kg. |Instauracién rapeda o brusca 3
l = |
Pueslodelrabqo —_—
Realizd: .

TABLA A
‘ : lisi r , an )|
i / 4 2I'R o‘ : Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
“ T2 (312 ANTEBRAZOS
3|4]5]6]7 .
o 1
A B0°-100° flexidn o :
1]1]314]51]86
2 T2 Ta 1567 | | 0 e t0ce ) | T~
2 313567 ]¢® flexién | km =
o 4 | 4| 6| 7|88 h
/ 1[3(a[5]6]7
2|3|5|6|7]|8 MURNECAS
SI3Ts]el7[8]® Movimiento | Puntuacion | Correccion
4 | 6|7|8]|85]68 %
015" Afadir + 1 @ '
flexicn/ ! si hay e
TABLA B 2 | | extensién toraidn 0 E L g
MURECA | BRAZO _ e PR e .
vl 1 J|4|8 |6 T lateral 2 :
7 3467 — Q
g ’ /[ EED BRAZOS
- - i g *73 : Posicion | Puntuscion | Correccion
111 4 Afsadir:
g 2l2]3|s5|efls]e 0~.20¢ ! + 18i ha
2 y ~
s|a|4|S5|7]|8]9 Rexice/ abducddn o (Rt et
L rotacion (AN
>20° 2 + 1 =i hay HR O
TABLA C \ extensién elevacicn del fo SN
untuacion B |2 hombro. TEARS
HH © A3 E D EA IR oy \\ @
[N N D ; FN N N I 245 4 -1 8i hay apoyo TR SRR
NHEEEODBEEDEEE flexién O postura a ey
< NHEREEREOEREDEEDDL 008 4 favor de fa ¢
djJ3)4]s)4)5]|6|T|aja]|s]|e]s ' gﬂ‘lm
§ IR EI I RS LA L B RS RA R flexién
gle Tjajajsjsjwjiofpio] i
TRTITR 7T R[S ]9 SOOI
g 5o 0 3 0 D D ) D R 2 anulhdo TABLA B
919 |9]ojwjjoppunngyizy
117 17 K19 WA RAN KN KA KX KX X R R AGARRE
. £ I IS I G 3 ) K EE . 0 - Bueno 1.mgu|- 2Malo J-Inaceptable
Wil weiE eI iw anaga_ A - A EpOSlb‘e l y .mgme
Correccion: Afadir +1 si: 1 mre y fusrza | aceptable | pero no acep. | manual. Aceptable u-
Una o més partes del cuerpo pamanecsn de agarre lable sando olras paries
estiticas, por ¢f. aguantadas mds de 1 min. del cusrpo
Movimeentos repetitivos, por ef repeticion — 1
= 37 PUNTUACION 8 PUNTUACION FINAL
7+1 =8




CHECK LIST OCRA

DATOS:

e Horario Laboral: 10 h

¢ Interrupciones: no hay

¢ Almuerzo: 45 minutos

e Tiempo de trabajo no repetitivo: 2 horas



METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

los ciclos de todo el turno)

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos & minutos en un turno de 7-8 horas.
- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

Puntuacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sélo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

10
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FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

Acciones técnicas dinamicas

ATD

Los movimientos del brazo son lentos (20
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas
frecuentes.

FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos imas de
40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {mas de 50
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {(mas de 60
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el
mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia
muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las
pausas.

-

Fuerza moderada
Duracion Puntos

1/3 del tiempo

50% del tiempo

> 50% del tiempo

Casi todo el tiempo

ﬂﬂﬂﬂ




FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP)

o

Posturas y movimientos del hombro Ho

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente elevado algo mas de
la mitad el tiempo

[ I -

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o0 en otra
postura extrema) mas 0 menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o menos el 1/3 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte més de la 1
mitad del tiempo

8

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

Posturas y movimientos del codo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) al menas un tercio del tiempo

PCo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo

Posturas y movimientos de la munfneca PMu
La muneca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 1/3 del tiempo

= —
La muneca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
os de 1o mitad del Slemoo
La muneca permanece doblada en una posicion extrema. todo el tiempo a
Movimientos estereotipados PEs
- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro. codo. mufeca. o dedos, al menos 2/3 del tiempo 1s
- El tiempo de ciclo estd entre 8 y 15 segundos.
- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo. mufieca o dedos, casi todo el tiempo B
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

Duracion del Agarre
Alrededor de 1/3 del tiempo

Mas de la mitad del tiempo

PMa

Casi todo el tiempo.

opo

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES (FC)

Factores fisico-mecanicos

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto o mas

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora o0 mas

Existe exposicion al frio (menos de 0°) mas de la mitad del tiempo

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del
tiempo 0 mas

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Ffm

(I

0 o0 O

Factores socio-organizativos

Fso

Dequefios apsos de tiempo en los que el itmo de trabajo puede
disminuirse 0 acelerarse

El ritmo de trabajo esta parcialment determinado por la maquina, con

El ritmo de trabajo esta totalmente determinado por 2 maguina

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0 3 mm.)

o|lo

la mitad del tiempo

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de




MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120

W N
o =~
= 1=
w fw
(o)) o
o o

NIVEL DE RIESGO

indice Check List OCRA Nivel de Riesgo Accion recomendada

<5 Optimo No se requiere

51-75 Aceptable No se requiere

7.6 -11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto

11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 - 225 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
l> 22.5 Inaceptable Alto Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento J

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(120+0+45)=480-165= 315

ICKL= (10+1+4+15+3)*0.65= 21,45




CHECK LIST OCRA

DATOS:

e Horario Laboral: 10 h

¢ Interrupciones: no hay

¢ Almuerzo: 45 minutos

e Tiempo de trabajo no repetitivo: 2 horas



METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

los ciclos de todo el turno)

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos & minutos en un turno de 7-8 horas.
- Existen 4 interrupciones de al menos & minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

Puntuacion

- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1
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FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

Acciones técnicas dinamicas

Los movimientos del brazo son lentos (20
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas
frecuentes.

ATD

FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

.a

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto]. S6lo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 50
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el
mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia
muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las
pausas.

E

Fuerza moderada
Duracion Puntos
143 del tiempo B8
50% del tiempo

Casi todo el tiempo

a
> 50% del tiempo E I
o
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FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP)

Posturas y movimientos del hombro PHo

Posturas y movimientos del codo PCo

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente elevado algo mas de
la mitad el tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extensian o prono-
stUpinacion extrema, trones, golpes| al menos un tercio del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o menos el 10% del tiempo

postura extrema) mas 0 menos el 1/3 del tiempo

El codlo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono- n

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

supinacion extrema, tirones, golpes) mas de [a mitad del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra E

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extensian o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo

7
4
g

Posturas y movimientos de la muneca

La muneca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 1/3 del tiempo

La muneca permanece doblada en una posicion exirema o adopta
posturas forzadas (afto grado de flexion-extension o desviacion lateratl)
mas de la mitad del tiempo

La mufneca permanece doblada en una posicion extrema. todo el tiempo

quﬂ

Movimientos estereotipados

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro. codo. mufieca. o dedos. al menos 2/3 del tiempo
El tiempo de ciclo estd entre 8 y 15 segundos.

PEs

Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo,. mufeca o dedos, casi todo el tiempo
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

Duracion del Agarre

Alrededor de 1/3 del tiempo

Mas de la mitad del tiempo

T
pjop :

Casi todo el tiempo.

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES (FC)

Factores fisico-mecanicos Ffm

Factores Socio-Organizativos

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de

N

Fs0

sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto o mas

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 mas

pequefios apsos de tiempo en los que el ritma de rabajo puede
disminuirse 0 acelerarse

Existe exposicion al frio (menos de 0°) mas de la mitad del tiempo

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio

El itmo de trabajo esta parciament determinado por 3 maquina, con n

1/3 del tiempo 0 mas

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel aito 1/3 del
tiempo 0 mas

El itmo de trabajo estd totalmente determinado por a méguina

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel

N

(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0 3 mm.)

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
la mitad del tiempo

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo

OO0 0D OO0 0 DD
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MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120 E

121-180 =3

181-240

241-300 =3

301-360 =3

361-420 =3

421-480 =

= 480
NIVEL DE RIESGO
indice Check List OCRA Nivel de Riesgo Accion recomendada
<5 Optimo No se requiere
51-75 Aceptable No se requiere
7.6 -11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto
11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 - 225 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
>225 Inaceptable Alto Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento ﬂ

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(120+0+45)=600-165= 435

ICKL= (6+1+6+15+3)*1=31
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DATOS:

CHECK LIST OCRA

Horario Laboral: 10 h

Interrupciones: no hay

Almuerzo: 45 minutos

Tiempo de trabajo no repetitivo: 2 horas
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METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).

- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos 8 minutos en un turno de 7-8 horas.
- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

Puntuacion

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas s6lo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1
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FACTOR DE FRECUENCIA (FF) FACTOR DE FUERZA (FF2)

Acciones técnicas dinamicas ATD

Fuerza moderada
Los movimientos del brazo son lentos (20

acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas
frecuentes.

Duracion Puntos

1/3 del tiempo

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

50% del tiempo

> 50% del tiempo
Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Casi todo el tiempo

0 8B

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). S6lo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

=]

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 50
acciones/minuto). S6lo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el
mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia
muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las
pausas.
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FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP) =9

Posturas y movimientos del hombro PHo L 8
- - Posturas y movimientos de la mufieca PMu
El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente elevado algo més de n
la mitad el tiempo % i A ¢ e
La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra a
postura extrema) mas o menos el 10% del tiempo

posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacidn lateral) al

14t
El brazo se mantiene a |a altura de los hombros y sin soporte (0 en otra B- menos 1/3 del t.!empo
postura extrema) mas 0 menos el 1/3 del tiempo " o
— . - La murieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la : i v X8 :
mitad del tiempo posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el m mas de la mitad del tiempo
tiempo
DT e | B SR S e R La murieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo a
Posturas y movimientos del codo PCo
El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono- a
supinacion extrema. tirones, goipes) al menos un tercio del tiempo
El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono- a
supinacion extrema. tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo
_Ei codo realiza movimientos repentinos (ﬁex%OnAextensién O prono- E-
supinacion extrema. tirones, golpes) casi todo el tiempo
Movimientos estereotipados PEs

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro. codo, mufieca. o dedos. al menos 2/3 del tiempo =
- El tiempo de ciclo esta entre 8y 15 segundos.

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo. murfieca o dedos. casi todo el tiempo a
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

Duracion del Agarre PMa
Alrededor de 1/3 del tiempo

M3Es de la mitad del tiempo

Casi todo el tiempo.

apo

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES (FC)=3

Factores fisico-mecanicos

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de

sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo
Factores socio-organizativos Fso

m
3 @ 3
o 3

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre

superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 mas
R S U S I ritmo de trabajo esta parcialmente determmado por laméquina,con [
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 més equenos |apSOS de tiempo en los que el ritmo de trabajo puEdE

isminuirse o acelerarse

o

Existe exposicion al frio (menos de 0°) més de la mitad del tiempo

Se utilizan herramientas gue producen vibraciones de nivel bajo/medio . . , . L
1/3 del tiempo o més El ritmo de trabajo estd totalmente determinado por la maquina a

()]

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel aito 1/3 del
tiempo 0 més

[ I

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0 3 mm.)

o

Fxisten varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
a mitad del tiempo

o

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo

(%) 57 concurren vario




MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120

w

o

1N

[

o
e
Iy

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(120+0+45)=600-165= 435

NIVEL DE RIESGO

indice Check List OCRA Nivel de Riesgo Accion recomendada

£5 Optimo No se requiere

51-75 Aceptable No se requiere

7.6 -11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o0 mejora del puesto

11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 - 225 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
[> 225 Inaceptable Alto Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento J

ICKL= (6+0+4+9+3)*1= 22
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DATOS:

CHECK LIST OCRA

Horario Laboral: 10 h

Interrupciones: no hay

Almuerzo: 45 minutos

Tiempo de trabajo no repetitivo: 2 horas
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METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos 8 minutos en un turno de 7-8 horas.

Puntuacion

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas s6lo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1

BEoBoBbBOB

FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

Los movimientos del brazo son lentos {20

frecuentes.

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Acciones técnicas dinamicas ATD

acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas n

Los movimientos del brazo son bastante rapidos {mas de

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 50

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60

mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia

pausas.

40 acciones/minuto). Sélo se permiten pequefias pausas
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas n
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el n

muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las m




FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Fuerza moderada Fuerza Intensa
Duracion Puntos  Duracion Puntos
1/3 del tiempo B8 2 seg. cada 10 min. 4 |
50% del tiempo E 1% del tiempo 5 |
= 50% del tiempo [ 6 | 5% del tiempo [ 16 |
Casi todo el tiempo B > 10% del tiempo [ 24|

Fuerza casi Maxima
Duracion
2 seg. cada 10 min.
1% del tiempo
5% del tiempo

> 10% del tiempo

Puntos

FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP) =11

Posturas y movimientos del hombro

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente eievado algo mas de
la mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o menos el 10% del tiempo

PHo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o menos el 1/3 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

(*) 51 /55 mancs cermanscen por encims de 15 siturs de /s csbez

W

Posturas y movimientos del codo

PCo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) al menos un tercio del tiempo

2

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo
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Posturas y movimientos de la mufeca PMu

La muyfrees T T e T T T T T S e T T e e T a\.«;upsa
postufas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 1/3 del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

Mol L@ murieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo B .

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo E
- El tiempo de ciclo esta entre 8 y 15 segundos.

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, murfieca o dedos, casi todo el tiempo a
-El tiempao de ciclo es inferior a 8 segundos
Nas Qe la mitad ael tempo | 4]
Casi todo el tiempo. n
FACTOR DE ] RIESGOS
(*) £l 353rre 52 considerars 50/0 cusndo se5 de 5/5unc de S510S LipoS S5Srre €6 pinis o pellizeo, s5arre en
ADICIONALES (FC)=3
Factores socio-organizativos Fso
El ritmo de trabajo esta parcialmente determinado por la maquina, con n
pequefios lapsos de tiempo en los que el ritmo de trabajo puede
disminuirse 0 acelerarse
El ritmo de trabajo estd totalmente determinado por la maquina a
Factores fisico-mecanicos Ffm
Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo
La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
o
La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre

S A L e e bty B e B Bl et e e e
Existe exposicion al frio (menos de 0°) més de la mitad del tiempo

MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del
tiempo 0 mas

(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0 3 mm.)

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel B

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
la mitad del tiempo

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el B
tiempo
(%) 57 concurren varios factores se
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Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120

REEAAAAN

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(120+0+45) =600-165= 435

NIVEL DE RIESGO

indice Check List OCRA Nivel de Riesgo Accion recomendada

<5 Optimo No se requiere

51-75 Aceptable No se requiere

7.6 -11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto
11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 -22.5 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
>225 Inaceptable Alto Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

ICKL= (4+3+4+11+3) *1=25

CHECK LIST OCRA
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DATOS:

Horario Laboral: 10 h

Interrupciones: no hay
Almuerzo: 45 minutos
Tiempo de trabajo no repetitivo: 2 horas
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METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos & minutos en un turno de 7-8 horas.

Puntuacion

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1

BEoBoBbOoB

FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

Acciones técnicas dinamicas ATD

Los movimientos del brazo son lentos (20

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de

Los movimientos del brazo son bastante rapidos {(mas de

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {mas de 50

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60

mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia

pausas.

acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas n
frecuentes.

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.
40 acciones/minuto). Sélo se permiten pequefias pausas
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas a
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el B

muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las

A8




FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Fuerza moderada Fuerza Intensa
Duracion Puntos  Duracion Puntos
1/3 del tiempo B8 2 seg. cada 10 min. 4 |
50% del tiempo B 1% del tiempo B
= 50% del tiempo ﬂ_l 5% del tiempo [ 16 |
Casi todo el tiempo B > 10% del tiempo [ 24|

Fuerza casi Maxima
Duracion
2 seg. cada 10 min.
1% del tiempo
5% del tiempo
> 10% del tiempo

Puntos

FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP) =13.5

Posturas y movimientos del hombro

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente eievado algo mas de
la mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o menos el 1/3 del tiempo

PHo

0 0 8

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

-
N

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

Posturas y movimientos del codo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, goipes) al menos un tercio del tiempo

PCo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo
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Posturas y movimientos de la mufeca PMu

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 1/3 del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo a

Duracion del Agarre

Mas de la mitad del tiempo

Casi todo el tiempo.

PMa
Alrededor de 1/3 del tiempo

PEg

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo
- El tiempo de ciclo esta entre 8 y 15 segundos.

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca o dedos, casi todo el tiempo
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

Factores fisico-mecanicos

FACTOR DE RIESGOS Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
ADICIONALES (FC)=2 sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

-
N -h
(i

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 mas

o

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 mas

o

Existe exposicion al frio (menos de 0°) mas de la mitad del tiempo

00

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del
tiempo 0 mas

o

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

o

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0 3 mm.)

[

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
la mitad del tiempo

o

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo 50




Factores socio-organizativos Fso

El ritmo de trabajo esta parcialmente determinado por la maquina, con &
pequerios lapsos de tiempo en los que el ritmo de trabajo puede
disminuirse o gcelergrse

El ritmo de trabajo esta totalmente determinado por la maquina a

MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD
60-120 m
121-180 E
181-240
241-300 m
301-360 =3
361-420 =3
421-480 =
> 450 | 15
TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO
TNTR: 600-(120+0+45) =600-165= 435
NIVEL DE RIESGO
indice Check List OCRA Nivel de Riesgo Accion recomendada
<5 Optimo No se requiere
51-75 Aceptable No se requiere
7.6-11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto
11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 - 22.5 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

>225 Inaceptable Alto Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

ICKL= (4+1+6+13.5+2) *1=26.5
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CHECK LIST OCRA

DATOS:

e Horario Laboral: 10 h

¢ |Interrupciones: no hay

¢ Almuerzo: 45 minutos

e Tiempo de trabajo no repetitivo: 2 horas
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METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos 8 minutos en un turno de 7-8 horas.

Puntuacion

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas s6lo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1

BEoBoBbBOB

Los movimientos del brazo son lentos (20
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas
frecuentes.

FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bhastante rapidos imas de

Acciones técnicas dinamicas ATD

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bhastante rapidos (mas de

ocasionales e irregulares.

40 acciones/minuto). Sélo se permiten pequefias pausas n

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 50

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60

mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia

pausas.

acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas a
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el a

muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las




Se sostiene un objeto durante al menos 5 segundos

durante 2/3 del tiempo de ciclo (o de observacion).

Se sostiene un objeto durante al menos 5 segundos

durante 3/3 del tiempo de ciclo (o de observacion).

Acciones técnicas estaticas ATE

consecutivos realizandose una o mas acciones estaticas 25
r

consecutivos, realizandose una o mas acciones estaticas A5
r

FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Fuerza moderada Fuerza Intensa
Duracion Puntos Duracion Puntos
143 del tiempo 2 | 2 seg. cada 10 min. [ 4 |
50% del tiempo a 1% del tiempo B
> 50% del tiempo n I 5% del tiempo [ 16 |
Casi todo el tiempo B > 10% del tiempo [ 24 |

Fuerza casi Maxima

Duracion

2 seg. cada 10 min.

1% del tiempo
5% del tiempo
> 10% del tiempo

Puntos

o

FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP) =15

Posturas y movimientos del hombro

{a mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra

postura extrema) mas o0 menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o0 menos el 1/3 del tiempo

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente elevado algo mas de

)
=}

H

[~ I -

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

-
N

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

Posturas y movimientos del codo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, goipes) al menas un tercio del tiempo

PCo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo
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Posturas y movimientos de la mufieca PMu

La murieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 1/3 del tiempo

La murieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo [

Duracion del Agarre

Alrededor de 1/3 del tiempo

PMa
Més de la mitad del tiempo 4]
=]

Casi todo el tiempo.

Movimientos estereotipados

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo
- El tiempo de ciclo esta entre 8 y 15 segundos.

PES

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca o dedos, casi todo el tiempo
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES (FC)=4

Factores fisico-mecanicos Ffm % :

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de a Factores SOCIO-OTanlZ&tIVOS Fso
sujecion requerida por la tarea) més de la mitad del tiempo ; ; 5 ; ; o

L5 a8 T o 0 i o g et o il e El ritmo de trabajo es.ta parcialmente deter‘mlnado por Ig maquina, con n
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 mas pequenOS [apSOS de tlempO en los que el ritmo de tl'abaJO pUEde

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre disminuirse o acelerarse

superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 més

Existe exposicién al frfo (menos de 07) més de la mitad del tiempo B | |[! ritmo de trabajo estd totalmente determinado por la maquina
Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio

1/3 del tiempo 0 més

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del

tiempo 0 més

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel a

(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre a

dreas de menos de 2 0 3 mm.)

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de

la mitad del tiempo
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MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(120+0+45) =600-165= 435

NIVEL DE RIESGO

indice Check List OCRA Nivel de Riesgo
<5 Optimo
51-75 Aceptable
7.6-11 Incierto
11.1-14 Inaceptable Leve
14.1 - 225 Inaceptable Medio
>225 Inaceptable Alto

il

Accion recomendada
No se requiere
No se requiere
Se recomienda un nuevo analisis o0 mejora del puesto
Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

ICKL= (4+3+6+15+4) *1=32

56



Evaluacién del Método NIOSH

Peso de la carga (L)

La constante de carga (LC):

Peso de la caja: 10.2 kg.

Para el caso:

LC=30.6

APLICACION DE LA FORMULA DEL
ORIGEN

APLICACION DE LA FORMULA DEL
DESTINO

Factor de carga horizontal:

HM=25/H HM= 25/ H

I HM= 25/ 23

HM= 0.6 HM= 1.08
Factor de altura: I
VM= (1—0.003 [V -75]) I

VM= (1 —0.003 |130 — 75|) VM= (1-0.003 |157 —75|)

VM=0.84 VM= 0.75
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DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de

destinol

D=[V1-V2|
D=1130-75I
D=55

Factor de desplazamiento vertical:
DM=0.82 + 4.5/D
|

El angulo de asimetria - ORIGEN:

El angulo de asimetria — DESTINO:

AM= 1 - (0.0032*9)
AM=1-0.0384

AM=1 - (0.0032*A)

I
AM=1-0.0384
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Frecuencia de levantamiento (F):

Factor de Frecuencia (FM)

DURACION DEL TRABAJO

FRECUENCIA
elev / min

<1 Hora > 1-2 horas

V<75 V275 V<75 V275 V<75
0.84 0.84 0.72 0.72 0.45

FM=0.45

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical
CM

CM =1.00

TIPO DE
AGARRE
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Datos obtenidos:

MEDIDAS VALOR DEL
FACTORES TOMADAS EN CM. FORMULA FACTOR
Distancia horizontal de origen 43 0.6
HM=25/H
Distancia horizontal de destino 23 1.08
Distancia vertical de origen 130 0.84
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical de destino 157 0.75
: . D=|Vo-Vd|
Desplazamiento vertical 55 DM= 0.82+(4.5/D) 0.9

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA EACTOR
De Asimetria (origen) 9° AM =1 - (0.0032 * 0.97
De Asimetria (Destino) 1° A) 0.997
De Frecuencia 4 elev / min 0.91
V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuacion de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 30.6*0.6*0.84*0.9%0.97*0.91*1= 12.25 Kg
RWL (destino)=30.6*1.08*0.75*0.9%0.997*0.91*1= 22.2 Kg

indice de levantamiento:

L1=PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL
LI (Origen) =30.6 /12.25 = 2.49
LI (destino) =30.6/22.2=1.38

RECOMENDACIONES:EI indice de levantamiento se encuentra ubicado entre el
rango 1y 3. Indicando que la actividad puede generar dafios en el trabajador por
lo que es conveniente realizar las modificaciones necesarias
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Evaluacién del Método NIOSH

Peso de la carga (L)

La constante de carga (LC):

Peso de la caja: 12 kg.

Para el caso;
LC=12kg
APLICACION DE LA FORMULA DEL APLICACION DE LA FORMULA DEL
ORIGEN DESTINO

]
HM=25/H
HM=25/H
HM=25/59
HM=25/42
HM= 0.42
HM= 0.60
] I
I ]
VM= (1—0.003 |0 —75|) ]
VM=0.78 VM= 0.66




DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de

destinol

D=|V1-V2|
D=10-190|
D=190

DM=0.84

El angulo de asimetria - ORIGEN:

El angulo de asimetria - DESTINO:

WL
: s

AM=1 - (0.0032*A)
AM=1 - (0.0032*10)
I

AM=0.96

AM=1 -(0.0032*17)
]
AM=10.94

62




Frecuencia de levantamiento (F):

Frecuencia: I

DURACION DEL TRABAJO

FRECUENCIA <
elev / min =1 Hora > 1-2 horas
V<75 V275 V<75 V275
FM=0.18

Factor de tipo de agarre (CM)

CM

TIPO DE
AGARRE

Altura Vertical

CM =1.00
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Datos obtenidos:

VALOR
MEDIDAS
FACTORES FORMULA DEL
TOMADAS EN CM. FACTOR
Distancia horizontal de origen 42 0.60
HM=25/H
Distancia horizontal de destino 59 0.42
Distancia vertical de origen 0 VM= (1- 0.78
Distancia Vertical de destino 190 0.003|V-75]) 0.66
D=|Vo-Vd|
Desplazamiento vertical 190 DM= 0.84
0.82+(4.5/D)
MEDIDAS VALOR DEL
FACTORES TOMADASEN cMm.| TORMULA 1 cacToR
De Asimetria (origen) 10 AM = 1 - 0.96
. . ; (0.0032 * A)
De Asimetria (Destino) 17° 0.94
De Frecuencia 8 elev / min 0.18
. V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuacion de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 12*0.6*0.78*0.84*0.96*0.18*1= 0.82 Kg
RWL (destino)=12*0.42*0.66*0.84*0.94*0.18*1= 0.47 Kg

indice de levantamiento:

LI (Origen) =12/0.82 = 14.6
LI (destino) =12/0.47 =25.5

LI=PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL

RECOMENDACIONES:

El indice de levantamiento tiene una puntuacion mayor a 3, por lo que la
actividad ocasionara un gran dafo a los trabajadores. Debe modificarse.
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Evaluacién del Método NIOSH

Peso de la carga (L)

La constante de carga (LC):

Peso de la caja: 10.2 kg.

Para el caso:
LC=204kg
APLICACION DE LA FORMULA DEL APLICACION DE LA FORMULA DEL
ORIGEN DESTINO

H=38 cm

Factor de carga horizontal:
HM=25/H
HM=25/40

HM=0.63

I
|
] Factor de altura:
I I
I VM= (1-0.003 [114-75)
VM= 0.78 I
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DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de
destino

D=IV1-V2|
D=[0—-114|
D=114

I
DM=0.82 + 4.5/D

DM=0.82 +4.5/114
I

El angulo de asimetria - ORIGEN: El angulo de asimetria -
DESTINO:

|
AM=1-(0.0032*A) |
AM=1 - (0.0032*74) I
|

AM=1-0.0384

Frecuencia de levantamiento (F):

Frecuencia: 8 veces / minuto




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS EN

FACTORES CM FORMULA VALOR DEL FACTOR
Distancia
horizontal de 38 0.66
origen
HM=25/H
Distancia
horizontal de 40 0.63
destino
Distancia vertical 0 0.78
de origen '
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical
de destino 114 0.88
Desplazamiento D=|Vo-Vd|
vertical 114 DM= 0.82+(4.5/D) 0.86
DURACION DEL TRABAJO
FRECUENCIA <
e 1l <1 Hora > 1-2 horas
V<75 V275 V<75 V275
0.60 0.60 0.35 0.35
FM=0.18

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical

CM

CM =1.00

TIPO DE
AGARRE

Malo 0.90 0.90
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MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De
Asimetria 74° 0.76
(origen) AM = 1 - (0.0032 *
De A)
Asimetria 21° 0.93
(Destino)
De .
SeelEnea 8 elev / min 0.18
V275
Tipo de
Agarre Regular 1

Ecuaciéon de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 20.4*0.66*0.78*0.86*0.76*0.18*1= 1.24 Kg
RWL (destino)= 20.4*0.63*0.88*0.86*0.93*0.18*1= 1.63 Kg

indice de levantamiento:

LI= PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL
LI (Origen) = 20.4 / 1.24 = 16.6
LI (destino) = 20.4 / 1.63 = 12.5

RECOMENDACIONES:

El indice de levantamiento tiene una puntuacion mayor a 3, por lo que la actividad

ocasionara un gran dafo a los trabajadores. Debe modificarse.
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Evaluacién del Método NIOSH

Peso de lacarga (L)

La constante de carga (LC):

Peso de la caja: 12 kg.

Para el caso:
LC=12kg
APLICACION DE LA FORMULA DEL APLICACION DE LA FORMULA DEL
ORIGEN DESTINO

Factor de carga horizontal:
HM=25/H

VM= 0.91
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DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de
destinol

D=IV1-V2|
D=110-45|
D=35

El &ngulo de asimetria - ORIGEN: El &ngulo de asimetria - DESTINO:

Frecuencia de levantamiento (F):




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS EN VALOR DEL
FACTORES CM. FORMULA FACTOR
Distancia
horizontal de 67 0.37
origen
HM=25/H
Distancia
horizontal de 63 0.40
destino
Distancia
vertical de 10 0.81
origen VM= (1-0.003|V-
Distancia 131)
Vertical de 45 0.91
destino
Desplazamien D=|Vo-Vd|
to vertical 35 DM= 0.82+(4.5/D) 0.95

DURACION DEL TRABAJO

FRECUENCIA
elev / min =1 Hora > 2-8 horas
V<75 V275 V<75 V275
0.45 0.45 0.00 0.13
FM=0.26

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical
CM
V275
Bueno 1.00 1.00
AGARRE
Malo 0.90 0.90
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MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De
Asimetria 49° 0.84
(origen) AM = 1 - (0.0032 *
De A)
Asimetria 55° 0.83
(Destino)
De .
SeelEnea 10 elev / min 0.26
V<75
Tipo de
Agarre Regular 0.95

Ecuaciéon de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 12*0.37*0.81*0.95*0.84*0.26*0.95= 0.75Kg
RWL (destino)= 12*0.40*0.91*0.95*0.83*0.26*0.95= 0.85 Kg

indice de levantamiento:

L1=PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL
LI (Origen) =12/0.75=16
LI (destino) =12/ 0.85=14.1

RECOMENDACIONES:EI indice de levantamiento tiene una puntuacion mayor
a 3, por lo que la actividad ocasionara un gran dafio a los trabajadores. Debe

modificarse
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Evaluacién del Método NIOSH

Peso de lacarga (L)

La constante de carga (LC):

Peso de la caja: 10.0 kg.

Para el caso:

LC=30.0kg

APLICACION DE LA FORMULA DEL APLICACION DE LA FORMULA DEL
DESTINO

ORIGEN

VM= (1—0.003 |V -75|)

I

HM=25/H
HM=25/H

|
HM=25/47

HM=0.78
|
O ——
I I

VM= (1—0.003 |V -75|)
VM= (1 —0.003 |147 —75))
VM= 0.78




DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de

destinol

D=|V1-V2|

D=10-147|

D=35
|
|
|
I

El angulo de asimetria - ORIGEN: El angulo de asimetria - DESTINO:

AM=1 - (0.0032*20)
I
I

AM=0.99

Frecuencia de levantamiento (F):

I 8 veces / minuto
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Datos obtenidos:

FACTORES MEDIDAS E(I:\)/IMADAS EN FORMULA VALOR DEL FACTOR

Distancia
horizontal de 47 0.53

origen
HM=25/H

Distancia
horizontal de 32 0.78
destino

Distancia
vertical de 0 0.78
origen

VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia
Vertical de 147 0.78

destino

Desplazamiento
vertical

D=|Vo-Vd|

147 DM= 0.82+(4.5/D)

0.85

DURACION DEL TRABAJO

FRECUENCIA
elev / min

> 2-8 horas

V<75 V275
0.60 0.60

V<75 V275
0.18 0.18

FM=0.35

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical
CM
cM=1
Bueno 1.00 1.00
TIPO DE 0.95 1.00
Malo 0.90 0.90
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MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De
Asimetria 20° 0.94
(origen) AM = 1 - (0.0032 *
De A)
Asimetria 2° 0.99
(Destino)
De .
SeelEnea 8 elev / min 0.35
V275
Tipo de
Agarre Regular 1

Ecuaciéon de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 30*0.53*0.78*0.85*0.94*0.35*1= 3.47Kg
RWL (destino)= 30*0.78*0.78*0.85*0.99*0.35*1= 5.38Kg

indice de levantamiento:

L1=PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL
LI (Origen) = 30/ 3.47 = 8.7
LI (destino) = 30/ 5.38 = 5.6

RECOMENDACIONES:EI indice de levantamiento tiene una puntuacion mayor
a 3, por lo que la actividad ocasionara un gran dafio a los trabajadores. Debe

modificarse.
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Evaluacién del Método NIOSH

Peso de lacarga (L)

La constante de carga (LC):

Peso de la caja: 10.2 kg.

APLICACION DE LA FORMULA DEL
ORIGEN

Para el caso:
LC=10.2kg

APLICACION DE LA FORMULA DEL
DESTINO

Factor de carga horizontal:

HM=25/H HM=25/H
HM=25/36 I
HM=0.70 I
] Factor de altura:
I VM= (1—0.003 |V -75|)
I VM= (1 —0.003 [203 — 75))
VM= 0.91 VM=0.62




DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de

destinol

D=|V1-V2|
D =104 —203|
D=99

DM=0.87

Factor de desplazamiento vertical:
|
DM=10.82 + 4.5/99

El &ngulo de asimetria - ORIGEN: El angulo de asimetria - DESTINO:

Factor de asimetria:
]
AM=1 - (0.0032*30)

AM=1-0.0384

AM=1-(0.0032*A)

Frecuencia de levantamiento (F):

Frecuencia: I
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Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS EN

FACTORES CM FORMULA VALOR DEL FACTOR
Distancia
horizontal de 67 0.70
origen
HM=25/H
Distancia
horizontal de 63 0.63
destino
Distancia
vertical de 10 0.91
origen
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia
Vertical de 45 0.62
destino
Desplazamiento D=|Vo-Vd|
vertical 35 DM= 0.82+(4.5/D) 0.87
DURACION DEL TRABAJO
FRECUENCIA <
lla T <1 Hora > 2-8 horas
V<75 V275 V<75 V275
0.45 0.45 0.00 0.13

FM=0.26

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical

CM

cm=1

TIPO DE
AGARRE

79



MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De
Asimetria 49° 0.90
(origen) AM = 1 - (0.0032 *
De A)
Asimetria 55° 0.99
(Destino)
De .
SeelEnea 10 elev / min 0.26
V 275
Tipo de
Agarre Regular 1

Ecuaciéon de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 10.2*0.70*0.91*0.87*0.90*0.26*1= 1.32Kg
RWL (destino)= 10.2*0.63*0.62*0.87*0.99*0.26*1= 0.89 Kg

indice de levantamiento:

L1=PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL
LI (Origen) =10.2/1.35=7
LI (destino) = 10.2/0.89 = 11.4

RECOMENDACIONES:EI indice de levantamiento tiene una puntuacion mayor
a 3, por lo que la actividad ocasionara un gran dafio a los trabajadores. Debe

modificarse.
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Anexo 7. Resultados de la aplicacién de las metodologias REBA, OCRA Y
NIOSH (FINAL)

Método REBA final

Empleo de la escalera para colocar las cajas en la Ruma

La puntuacion Obtenida del Grupo A es 3 y la puntuacion del lado B es 3, de
esta manera nos ubicamos en la tabla C donde conseguimos el resultado final
que es 3. Lo cual indica que se tiene un nivel bajo lo que no es necesario alguna
accion
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Evaluacion del grupo A

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
02-202 flexion 1 Anadir + 1 si
B hay torsién o
>20% flexion o en inclinacién
extensién |ateral

Angulos: iJ° - EEX°

Angules: E&° - EA°

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® ®
Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o
sentado

O

Soporte unilateral,
soporte ligero o
postura inestable

hay flexion de
rodillas entre
30y 60¢

Afadir + 2 si
las rodillas
estan
flexionadas +
de 60 (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido ‘ 1 ’
S o Adadir + 1 si
gn.ggn e:"°".6 2 hay torsién o
o sronan inclinacion
209-60¢ flexion 3 lateral
>20° extension
> 602 flexion 4
Angulos: BJ° - EX°
CARGA/FUERZA
0 1 ( 2 > +1
<5Kg. | 5a10Kg. > 10 Kg. [ Instauracion rapida o brusca
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Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS

Movimiento

Puntuacion

60%-100% flexion

flexion
<609

0
>100°

Angulos: BF° - EF°

Angules: [ E1° - BERX°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
18

0%-15° Afiadir + 1 @
flexion/ 1 si hay 4
extension torsion o 0: Desemnaaf

—— @ desviacion A
2 lateral
extension @ g 5

BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
a e Anadir:

0 '2,0 1 + 1si hay

flexién/ abduccién o

GxIoneian rotacion.

>20¢ 2 + 1 8i hay

extensisn elevacion del

flexion Hombro:

209-45¢ 2 -1 si hay apoyo

flexion (o] postura a

45%-90% 3 favor de la

>90°¢ 7 gravedad.

flexion

Angulos: BY° - EX°
AGARRE
© - Bueno | 1-Regular 2-Malo 3-lnaceptable
Buen aga- | Agarre Agarre posible | Incdmodo, sin agarre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo
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Método R.E.B.A. Hoja de Campo

I - - TABLA A T = I
Grupo A: Analisis de cuello, piernas y tronco PIERNAS / TRONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y munecas
{,
CUELLO il el le s ANTEBRAZOS
Movimiento | Puntuacion [ Correccion 21 2 5 Z c 6 Movimiento Puntuacion
(0°-20° flexion 1 Afadir + 1 si ” 3/]3]4]|s5]6]7 £0°-100° flexién 1
S0P flexié hay torsion o - 4 5650 8
SN 2 inclinacion o AN1Y3[4([5([6 E
extension lateral - v 8 B I T R 2 <B0° flexion>100° 2
A AR A AR AE: flexion
PIERNAS (&) la41ale]7]8]9
Movimiento Puntuacion Correccion o] fl1]3]4]5]6]7
D2 [ 213561718
Soporte bilateral, Afadir + 1 si A O - I T ) — — —
andando o 1 hay flexion de ] / o e Movimiento | Puntuacion | Correccion =
sentado rodillas enfre - 7 0°-15° Afadir = 1 @, s
30°y 60° < 1 / ~ flexion/ 1 si hay —
Afiadir + 2 si TABI:A B 2] | extensién torsion o R S~ R
1 dill 7 BRAZO .. . desviacion -\
Soporte unilateral, easstérg S MUNECA VL_ 1 31 4 '5_ 5 ;1((5; I;ltia(;(':on/ 2 lateral ® S
soporte ligero o 2 flexionadas + i LA 111 [1]13[4][6Y7 18
postura inestable de 60° (salvo é 4222|457 ] BRAZOS
PogtUl' ta ) @ 3[2|3)|15]|5]81% Posicion | Puntuacion Correccion
sedente = 1 41517 |8 Anadir:
5(3 2 ¢ seleloy g;’cl_‘gr’u 1 + 1si hay
TRONCO [3[3fafs[7[8]s sk o abduccion o
Movimiento | Puntuacion |_Correccion / \ ioga;:;c:;y
] 20° 2 5
Erguido 1 TABLA C \ 2 ;xtensién €elevacion del
Afadir = 1 si Puntuacion B . hombro.
0°-20° flexion 2 - / l 2“_})' s4jslajzisiniio]i112 20°-45° 3 -1 si hay apoyo
A 2 hay torsion o 1 T I T S A A %,
0°-20° extension inclinacién HEEBHE R MMEE flexion 0 postura a
= —1=1= favor de la
20°-60° flexién 3 lateral e e i e e >a0° 4 gravedad.
>20° extension S FEE G flexion
> 60° fiexién 4 S PO OO E R
'2 B IEN BN 5N N KB KE1 KB KB KRN R RN KT 3 gesultado TABLAB
Resultado TABLA A O 8 B L B K AN R KES REA KES A AGARRE
CARGA | FUERZA 1 A :; :1 :1 :1 :1 :f :f :f :f :f :f :f 1_-“ ~ 0 - Bueno | 1-Regular 2-Malo 3-Inaceptable
0 1 2 24 — ."'f B el Buen aga- | Agame Agarre posible | Incomedo, sin agarre
Correccion: Anadir +1 si: 0 me y fuerza | aceptable | pero no acep- | manual. Aceptable u-
<5Kg. | 5a10Kg. | >10Ka. |Instauracién répida o brusca 2||/  Unaomas partes del cuerpo permanecen de agarre table sando ofras partes
estaticas, por e]. aguantadas mas de 1 min. del cuerpo
| | Movimientos repetitivos, por €j. repeticion | |
: 2 superior a 4 ves/min. s x
Empresa: ......... e PUNTUACION A 3 Cambios posturales importantes o posturas PUNTUACION B PUNTUACION FINAL
Puesto de trabajo: ......ooeeeeeeecees > T inestables
Realizo: ..... SR N S ) .
Fecha: ....... 3

NIVEL DE ACCION: 1 = No necesario; 2-3 = Puede ser necesario; 4 a 7 = Necesario; 8 a 10 = Necesario pronto; 11 a 15 = Actuacién inmediata




Actividad Estibando cajas

‘ e , '_'/'[":"LJ J-h
, s 3;

/ n
P~

@ cpp 1 -

=

SHANGLi 35

La puntuacion del Grupo A es 2 y la puntuacion del lado B es 2, de esta
manera, nos ubicamos en la tabla C donde conseguimos el resultado final
que es 2. Con lo cual de acuerdo a la actividad muscular nos da un valor
de 1 lo cual nos da como resultado final 3. Lo que significa que el nivel de
riesgo es bajo por lo que no se necesita tomar alguna accion.
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Evaluacion del Método REBA

Evaluacién del grupo A

CUELLO

Movimiento | Puntuaciéon | Correccion
02-20? flexion < 1 , Anadir + 1 si
. p— hay torsién o
>20% flexion o en inclinacion

extension : lateral

Angulos: EQ - B

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® ®

Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o hay flexion de

sentado rodillas entre A |~
302y 60° \
Afadir + 2 si

. las rodillas
Soporte unilateral, estén

soporte ligero o 2 flexionadas +

postura inestable de 60° (salvo
postura
sedente)

Angulos: EY° - EX°

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
2.20° flexié Afadir + 1 si
go'ggg e:"°".o 2 hay torsién o
lexiension inclinacion
209-60° flexion 3 lateral
>20° extension '
-5
> 60 flexion 4 -
SHANGLi 35
Angulos: [ ° - EA°
CARGA/FUERZA
W
( 0 ) 1 2 +1
p —
< 5 Kg. 5a 10 Kg. > 10 Kg. [ Instauracion rapida o brusca
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Evaluacién del grupo B

ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion
609-100° flexion 1
flexion
<604
0
>100°®

Angulos: E° - E3°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
18

0°-15¢ Anadir + 1 @
flexion/ L si hay <
extension _ torsion o O rmdeds sy =nf!

B desviacion o
>15% flexion/ 2 ateral
extension @ *= 5

Angulos: ° - E&°

BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
A Anadir:
0 '2,0 + 1si hay
flexion/ abduccién o
extensién rotacién.
° + 1 si hay
:itoensién 2 elevacion del
flexion Hombro.
209-45¢ 2 -1 si hay apoyo
flexion o postura a
45%-90% 3 favor de la
>90°¢ 2 gravedad.
flexién
Angulos: BY° - EZX°
AG
0 - Bueno | 1‘Regular 2-Malo 3-lnaceptable
= Agarre Agarre posible | Incdmodo, sin agarre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo




Método R.E.B.A. Hoja de Campo

Grupo A: Analisis de cuello, piernas y tronco

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
0°-20° flexion 1 Anadir + 1 si
g hay torsion o
>20° flexicn o s inclinacion
extension = lateral
PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion o
@ @
Soporte bilateral, Afadir + 1 si
andando o 1 hay flexion de A
sentado rodillas entre A
30° y 60° 0
Anadir + 2 si
. las rodillas
Soporte unilateral, astan
soporte ligero o 2 flexionadas +
postura inestable de 60° (salvo
postura
sedente)
TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
5 Anadir + 1 si
ge-20° ﬂex;on_ : 2 hay torsién o
0°-20° extension inclinacién
20°-60° flexidn 3 lateral
>20° extension
> B0° fiexion 4
Resultado TABLA A
CARGA /| FUERZA
0 1 2 +1
<5Kg. | 5a10Kqg. | >10Ka. |[Instauracion rapida o brusca
1
EMAPIESE: i tsce s st s et s PUNTUACION A
Puesto de trabajo: —
Realiz0: ......ooeeeeeeee.
Fecha: ...

TABLA A l
ONCO Grupo B: Andlisis de brazos, antebrazos y muiiecas
PIERNAS /|, P y
d 3 14.6 ANTEBRAZOS
1 )1 2:3-2:: 334 — —
(FARAEREA K Movimiento Puntuacion
3/|]3]4a]ls]e6]|7 o
- ! -1 ! 1
'J 71 a5 (61718 60°-100° flexion
o A1 [3[4[5][6 3
- 72 2 4 S B 7 2 f<150°’ flexion=100° >
~ 33 A <A B A B A Sl
o e Ta s 7[8 9
/ A3 (4567
2| 3)]5]6]7]8
J,."g J|s[6]7 |89 Movimiento | Puntuacién [ Correccion =
/ 6| 7[Bl9]9 :
7 ge-15° Anadir + 1 @,- e
i B flexién/ 1 si hay T
TABUA B ____’_,_,_,—E extension torsion o e S Tt
z BRAZO . oo desviacién ~\Y
MURECA [y T3 T4 T5 T >tsefiedion | 2 | faorm &
= - - extension g
o T[3[a[6y7
é 44 2] 212714 S5 7:NE BRAZOS
a 3 12[3]|]5([5)81(% Posicion | Puntuacion | Cormeccion
1 2 14|57 |8 Anadir:
'—
3la[s[7]8]9]1 flexion/ abduccion o T A
\ extension rotacion. '." \
0 20° 2 +1si h'ay [N @
TABLA C 1 ;xtensién elevacion del ,J\j'( ‘.”". N
A fif e s
o~ Puntuacion B . hombro. i B 2
1 S|4 |67 & & [0[11]12 20°-45° 3 -1 si hay apoyo @[ \I‘\\ e
1 1 2 3 3|4 H sy 7|77 .. ! ' \
¢ > B ) R O flexion o postura a v 00\
: ’; S; ] : 2 : 5|7 |7 .'5 3 : favor de la v el bty
< EEEEEREEEEREEREEERE >90.°, 4 gravedad.
S ClEEFE e flexion
© 8 5 5 17 3 3 3 3 |10]10 )]0 ]13
717|717 3 3 3 3 |10 1011|1111
g € |35 |5 |5 |3 |1a]to]1a]af1a]it]In]11 2 %esunadOTABLAB
P 8 K8 K8 RN K Rl KA S KBS KRS KRN AE l: AGARRE
A 11 '1 13 ‘1 ‘1 'f 'f ‘f ‘f 'f 'f ‘f 3 s 0 - Bueno | 1-Regular 2-Malo 3-Inaceptable
1212292 (292112 (12 A2 142 42112 117 Busnaga- | Agame Agarre posible | Incomedo, sin agarmre
Correccion: Anadir +1 si: 0 e y fuerza | aceptable | pero noacep- | manual. Aceptable u-
f Una o mas partes del cuerpo permanecen L de agarre table sando oftras partes
estaticas, por ej. aguantadas mas de 1 min. del cuerpo
Movimientos repetitivos, por €j. repeticion | |
superi = = s z
mbios posturales importantes o posturas = I 2 . PUNTUACION B PUNTUACION FINAL
inestables. - N 2+1=3

NIVEL DE ACCION: 1 = No necesario; 2-3 = Puede ser necesario; 4 a 7 = Necesario; 8 a 10 = Necesario pronto; 11 a 15 = Actuacion inmediata




Pegar stickers y cabezales en la caja

La puntuacion del grupo A es 2 y la puntuacion del lado B es 2, de esta manera,
nos ubicamos en la tabla C donde se consiguid como resultado final 2. De acuerdo
a la actividad muscular realizada se le sumo a la puntuacion final C +1 obtenido

como resultado 3. Lo que significa que su nivel de riesgo es balo por lo que no es
necesario alguna actuacion.

89



Evaluacion del Método REBA
Evaluacion del grupo A

CUELLO

Movimiento Puntuacion | Correccion

02-20? flexion 1 Anadir + 1 si

hay torsion o

>20% flexiéon o en inclinacion
extension lateral

Angulos: E° - EA°

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® ®

Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o hay flexion de

sentado rodillas entre k
302y 60° !
Afadir + 2 si

. las rodillas

Soporte unilateral, estin

soporte ligero o 2 flexionadas +

postura inestable de 609 (salvo
postura
sedente)

Angules: BF° - EA°

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
2007 flexi6 Afadir + 1 si
gq'ggn e:uon}o 2 hay torsion o
=0 6x1ansion inclinacién
208-60° flexién 3 lateral
>20° extension
> 60% flexion 4
Angulos: BY° - EX°
CARGA/FUERZA
P
0 1 2 +1
\_—,
<5 Kg. 5a 10 Kg. > 10 Kg. [ Instauracion rapida o brusca
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Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS

Movimiento Puntuacion
60%-100% flexion 1

flexion

<60

0

>100°¢

Angulos: i° - EEA°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion

18
09-15¢9 Afadir + 1 @
flexion/ 1 si hay <
extension torsion o 0zXx Deeamaaf)

- desviacion Ry
>15% flexion/ lateral
extension @ bl

Anguics: BY° - EX°

BRAZOS
Posiciéon | Puntuacion Correccion
i Anadir:

0 '2,0 + 1si hay

flexion/ abduccién o

extension rotacién.

>20¢ 2 +1.81 hay

extension elevacion del

= hombro.

flexion 2 .

209-458 -1 si hay apoyo

flexion o0 postura a

459-90% 3 favor de la

>90¢ 7 gravedad.

flexion

Angulos: | ° - EF°
AGARRE
0 - Bueno | )-Regular 2-Malo 3-Inaceptable
Agarre Agarre posible | Incomodo, sin agarre

rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes

del cuerpo
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TABLA A
Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco TRONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
PIERNAS /(A 2[3[e[
CUELLO N > T2 1313 ANTEBRAZOS
Movimiento | Puntuacién | Correccion 21213141516 Movimiento Puntuacion ’
0F.20° flexidn 1 Adadir + 1 si 33415167 B0°-100° flexidn 1 l &3
oz hay torsidn o 41 4| a|5|6|7[8 = —
> exion o PR Rl
ndinacién 3|]4]51]8 TN
51617 ]8 / hokos @ .
PIERNAS © 4|al6l7|8B[0 W/
Movimiento | Puntuscién | Coreccién | . | / 1|3 |4(5[6]7 =
\ L7 2|3 5]|6]T7]|8 MUNECAS
Soporte bilaleral, Adtadi + 1 si \ [\ 5
o 1 hay sexisnde | )1 V] . P e S Movimiento | Puntuacién | Correccion 5
sentado rodilas entre | | (‘{{ 05157 Afadr + 1 @ 2
30F y 60° AN L 2 L flexidn/ ! si hay |
Adadir + 2 si ~ARAY &Eﬁ 2 eideniién ' c?én E jasenaal
i o g o MURECA || : | ST PR esin Y
Soporte unilateral, estan AR v @ 2|3|4|81]6 adensidn lateral @ o
soporte Igm el 2 flexonadas « = J}lv \'|."|' 1 1 3 4 8 7 B
postura inestable de 60° (saivo 7y g 5 1| 2]2]2]4]5]7]8 BRAZOS
postura ({ df2]3]s]s|s8]e Posicion | Puntuacion | Correccion
sedent=) NS 2]14]5]718 Afsadir:
alslefsls 0°-20° ! + 18 hay 6 1
TRONCO 415]7/819 ex"’“'m"“.m abducaidn o = 3
Movimiento | Puntuacion | Correccion | () / PORaCIOn AN
3 >20° 2 +1 = hay [ .’F‘,,' I
Erguido 1 TABLA C \ - elevacion del [ A
tuacion B . 1 Zeeraen hombro. I/ EAL N\
0P-20° Rexidn 2 ? 3 T : 'TT : 1: 1 1rx 20P.45° a Asihayapoye |8 | | \ @
0°.20° exiension ¥ =15 Tsla st st s flexicn ; pos::a; Q' @ o\
= N vor ¢
m._ew m 3 < 2 3|34 T|eje]n ’w 4
>20" extension A pewen o
. § é¢jlojesjejrjajajejsesjwjiofin]io
> 60 flexidn - 2 I I A N 0N 0N G BT T A
g s|a|o]afafw|w[w]w]w]fi]n 2 Resultado TABLA B
Resultado TABLA A B8 0 A A A A S S R S ) AGARRE
CARGA | FUERZA e 3 PR X1 I I D D D K2 2 EE EB B " 0 - Bueno | 1-Regular 2.Malo J-Inaceptable
IR RN R RN R R R R R R A . -
Buen aga. | Agarre Agatre posible | Incdmodo, sin agarre
+
0 1 - 21 0 Correccion: Afadir +1 si- O] | ey fusrza | aceptable | pero no scep- | manual. Aceptable u-
<5Kg | 5a10Kg. | >10Kg. |Instauracién rapeda o brusca I Una o més partes del cuerpo parmanecen de agarre lable sando olras paries
‘ estilicas, por &f. aguantadas mas de 1 min. del cuerpo
1 Movimeentos repetitivos, por &f. repeticidn 1
: PUNTUACION A |  Superiorad vesimin \ o PUNTUACION B ACIO
net E inestables
2+1=3




La puntuacion del grupo A es 5 y la puntuacion del B es de 4, de esta forma , al
ubicamos en la tabla C se obtuvo como resultado final 5 al cual se le agrego un
mas 1 de la actividad muscular, teniendo como resultado la puntuacion de 6. Lo
que significa que el nivel de riesgo es medio por lo que su actuacion puede ser
necesario.
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Evaluacion del grupo A

Evaluacién del Método REBA

CUELLO
Movimiento Pu cion | Correccion
02-202 flexion 1 Anadir + 1 si
B N hay torsién o
>20? flexién o en inclinacion
extension 2 lateral

Angulos: |IE3° - EA°

Angulos: B]° - EA°

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® ®

Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o hay flexion de

sentado rodillas entre
30%y 60°
Afadir + 2 si

. las rodillas
Soporte unilateral, aitdn
soporte ligero o 2 flexionadas +

postura inestable

de 60 (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
» Afadir + 1 si
02-20° flexion 2 hay torsion o
0%-20° extension Inelinkcisn
209-60° flexién 3 lateral
>20° extension
> 602 flexion 4
CARGA/FUERZA
0 1 ( 2 ’ +1
—
<5Kg. | 5a10Kg. > 10 Kg. [ Instauracion rapida o brusca

Angulos: | ° - EAX°
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Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS

Movimiento

Puntuacion

60%-100% flexion

flexion
<60
0

>100°

Angules: iJ° - EX°

Angulos: EZ° - EA°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
15

0%-15° Afiadir + 1 @
flexion/ si hay <
extension torsion o O grmedenasy = n=nf!

B desviacion J
>15% flexion/ 2 lateral
extension @ s 5"

Angulos: B° - ER°

BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
e Anadir:

0 '?0 1 + 1si hay

flexion/ abduccién o

extension rotacién.

5202 2 +1si hay

extension :I:r:/\?)c?n del

. ro.

'al?)’é'ﬁ'gn ° -1 si hay apoyo

flexion o postura a

45%-90% 3 favorde la

>50°¢ 2 gravedad.

flexiéon
AGARRE
A

0 - Buen 1-Regular 2-Malo 3-lnaceptable
Buenaga- | Agarre Agarre posible | Incdmodo, sin agarre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo
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TABLA A I
Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco . _TRONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
PIERNAS / y
CUELLO R ANTEBRAZOS
Movimiento | Puntuacién | Correccion 22 21516 Movimiento Puntuacion ;
0F.20° Rexidn ! Adadir + 1 si 3]415|6)7 B0°.100° flexién 1 l @
hay forsin — 4lals[el7]8 et AP
>20° flexion o incAnacitn 1 o A1 |3]als]e g
extension 2 |istecai T2 a5 Te T 5] | 2 texdet00° ) [T ®
2[3[3[s5]6[7]8 / s L@ B
PIERNAS 3 d4|a|6|7 (B0 :
Movimiento | Puntuacien | Coreccién | | / 1| 3(a[5]6]7 i
W W 2|3]|5]|6]|71|8 MURECAS
. : \ v\
Soporte bilalers, Adadir + 1 si | \ \ S3TsTel7 8o Tre—r—— o e
andando o hay fexidn de \ ) 4 )+ slel7lelolo §*
30° y 60° ) "v_';{ ¢ 2 L flexidn/ ! si hay 1N
Vil RTT T R— ) i Eg ¢
las rodillas g @ I ® Sexidn/ N .«
Saporie unilateral, astin \{,". o\ MURECA T3 R >15° fexidn 2 tateral ®
soporte |gBO o flexonadas = \\ \||;‘.'| 1]11]%1314186'7 i )
postura inestable de 60° (saivo '?,-.- e E 1 l2]12]2]a]5]7]8 BRAZOS
poskis : { p,j 2 g - g !73 g Posicion | Puntuacion | _ Correccion
se AN AN 1 1 )i Afadir:
TRONCO [3[3fa]s5]7]8]9 ::mm abduccion o 1{:_::"_"-.1
Movimiento | Puntuacién | Correccion [ (0 rotacion. AN
Erguido i Ce 0 TABLA C gk 2 | covedr el YA
i x " \ ‘2 (" 1N\
reserel BREHY ; tuacion B _, 3| === hombro. TR\
ravteien |2 Rt VA @[3 e gz |3 |tsvayse |8 | 49
0°.20° exiension incAnacién ’ s sls st 71 flexitn ; pos:;raha oo\
20%80° fexi 3 |ateral 3lz2|3|2|3|4|5|c|7|7|sla]a 00° p vor K
20" etensin g GHHE o HunHaaHE Pewen i
> 60° flexidn 4 N Y
g sjojo|a|afiw|w[i|w[w|ir]nfn 4 ‘Rosultldo TABLA B
Resultado TABLA A e B B e B B e e AGARRE
CARGA | FUERZA e 3 P X1 D D D A N 0 - Bueno | 1-Regular 2.Malo 3.Inaceptable
o 1 A G| izfie]izfis] 1§ B 893' Aglﬂ! Agﬂ"! poslbk | , 3 .sinagme
= Correccion: Afadir +1 si: | O tre y fuerza | aceptable | pero no acep. | manual. Aceptable u-
<5Kg | 5a10Kg. | >10Kg. |Instauracién rapeda o brusca 2 Una o més parles del cuerpo parmanecen de agarre lable sando olras paries
estilicas, por of. aguaniadas mas de 1 min, gel cuerpo
| | - Movin_'-ent.os repetitvos, por &f. repeticidn {loy 1
5 : :
" RS " s -~




La puntuacion del grupo A es 3 y la puntuacion del grupo B es 3, con lo cual se
ubico en la tabla C consiguiendo una puntuacion de 3. Al cual se le sumo mas 1
por su actividad muscular obteniendo como puntuacion final de 4. Lo que significa
que el nivel de riesgo es medio por lo que su actuacion puede ser necesaria.
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Evaluacién del Método REBA

Evaluacion del grupo A

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
02-202 flexion 1 Anadir + 1 si
B hay torsion o
>20% flexion o en inclinacién
extension |ateral

Angulos: B° - EX°

Angulos: g° - E&°

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® ®

Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o @ hay flexion de

sentado rodillas entre A
30%y 60° S
Afadir + 2 si

. las rodillas
Soporte unilateral, estan
soporte ligero o 2 flexionadas +

postura inestable

de 60 (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
2.20% flexid Anadir + 1 si
gn:ggn e:"°",6 e hay torsién o
941an=1on inclinacion
209-60° flexion @ lateral
>20% extension
> 602 flexion 4
CARGA /FUERZA
0 1 2 4> +1
—
<5 Kg. 5a10Kg > 10 Kg. [ Instauracion rapida o brusca

Angulos: BY° - EZX°
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Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion
60%-100% flexion @
flexion
<604 B
0
>100°¢

Angulos: BF° - E3°

MUNECAS
Movimiento | Puntuacion | Correccion
18

0%-15° Afiadir + 1 @ gr"
flexion/ 1 si hay P
extension torsion o O ywweldop sy vzl

— desviacion .
2 |ateral
extension @ T

Angulos: E° - E°

BRAZOS
Posicion | Pu ion Correccion
A aes Anadir:
0 '2_0 + 1si hay
flexion/ abduccién o
extensién rotacién.
>20% 2 + 1.8 hay
extensisn :Ievimbn del
flexion 2 QMBI
209-45¢ -1 si hay apoyo
floxi6n o postura a
455-90% 3 favor de la
>90°¢ 2 gravedad.
flexion
Angulos: B° - EI°
AGARRE
P
0 - Bueno [ 1-Regular) 2-Malo 3-Inaceptable

Buen aga- | Agame— | Agarre posible | Incémodo, sin agarre
rre y fuerza | aceptable | pero no acep- | manuallnaceptable u-
de agarre table sando otras partes
del cuerpo
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TABLA A
Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco PIERNAS TRONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
CUELLO n g ; ; : ANTEBRAZOS

Movimiento | Puntuacién | Correccion 3141516 Movimiento Puntuacion .

(F.20° flexidn 1 Adiadir + 1 si 331415167 B0°-100° flexicn 1 l &2

R hay torsidn o 1 alals|e|7]|®8 & — O
>20° flexidn o ek s o

ndinacién 11113145186 N -
extension 2 :ﬂcfal 9 2 21 4 516 7 <8Q‘!exi¢n>100‘ 2 I [* ':.__:v\‘.-:‘}
2 [3[5(5(6[7[8 / feuid |5\<'i' 3.
PIERNAS © 4|al6|7]|8B]8 by
Movimiento | Puntuscién | Comeccien | . | / 1 (3[4 5][6]7 s
e L 2|3]|5]|6]7]8 MUNECAS
andando o hay fexidn de \ FRE slel718lelo Puntuac Correcc i
sentado rodilas enlre || 1.".{ 0°.15° Afadr + 1 @ y**
30° y 60° ICHL [T I flexion/ ! si hay el
Adadic + 2 sl X TABLA B extension torsién o E baveaasg
- las rodllas @ SRAZO siteitn | 2 | .4
Soparte unilateral, astin AR / 234868 pvivero lateral @ Phug
T 2 fexionadas + [ _ A\ 1] T|3|al6]7 L
postura inestable de6lP(sava | "7 . g \ 2 (a5 78 BRAZOS
postura l{ 3|5]5]8]8 Posicion | Puntuacion | Correccion
sedente) e85, 1{1]2]a]s5[7]8 Ahadir:
a[2]2]|3]|s5]6|a]s 0°-20° ! + 18i hay 5 >
3[3)4]5]7]81°9 Rexion/ abducadn o fp—w
TRONCO axdansitn v Mol el
) rolacon { .
Movimiento | Puntuacién | Correccién 0 B8 AN
@ @ »20° 2 +1 5 hay faen, 0
Erguido 1 D S TABLA C s elevacién del fol L ELN
0P.20° Rexidn 2 Adiadir 2 1si -," lf kv' .‘.. Q) 11213 Ah%l%ﬁg | 101112 20P.45° 3 ':,:t;: apoya .l"."l,‘ \ -'.:3
0P.20° 2 hay torsidn o | i 1 [ I I N I Y sjelr]rlr . 4 ol BV 2§

-20° exiension incnacién v =TT flexidn 0 postura a v eioyg
20%60° fexi 3 |ateral > AEEEOERE - YUHDOOL 90° p favor de la &
bt oBunnog G aoaoo i | e e

. § é6jlojesjojTrjajajejejwjiojin]io
> B60° flexidn 2 (2 A I I I N N I T T I A
g s|ajaja]a|w]wlw|w]w|ulnln Resultado TABLA B
91999 |wjpjrof Iz Izye
Resultado TABLA A L L0 L L L AN BRAN AN R B A AGARRE
CARGA | FUERZA —> |1 SR I XN I I I I3 IS I N A A 0 - Bueno | 1-Regular 2-Malo J-Inaceptable
2 A G| izsfic]iafis] 1§ B mr am_ A g'"e Ag!ﬂ! m‘ue In:ﬂmaw, m gme
0 1 £ 01 Correccion: Afadir +1 si- tre y fuerza | aceptable | pero no acep. | manual. Aceptable u-
<5Kg | 5a10Ka. | >10Kg. |Instauracién rapeda o brusca 2 Una o mas partes del cuerpo permanecen de agarre lable sando clras paries
estiicas, por ¢f. aguantadas mds de 1 mn. del cusrpo
1 — Movin_'-entos repewvos por &f. repeticidn | |
= s
EMDIER. e PUNTUACION A 3 bios poshrales importanios o PUNTUACION 8 PUNTUACION FINAL
Puesto de trabsjo: ... - nesiables
AN S AT 3+1=4




La puntuacion del grupo A es 4 y la puntuacion de grupo B es de 4, de esta

manera al ubicamos en la tabla C conseguimos como resultados de 4. De
acuerdo a su actividad muscular se le sumo un mas 1 obteniendo como
resultado final de 5. Lo que significa que el nivel de riesgo es medio por lo que
puede ser necesario actuar.
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Evaluacion del grupo A

Evaluacién del Método REBA

CUELLO
Movimiento Puntuacion | Correccion
02-202 flexion 1 Anadir + 1 si
. » - hay torsioén o
>20% flexién o en - inclinacion
extension lateral

Angulos: [ 4° - EAX°

Angulos: [ill° - EAX°

PIERNAS
Movimiento Puntuacion Correccion ® ®
Soporte bilateral, Afadir + 1 si

andando o
sentado

Soporte unilateral,
soporte ligero o
postura inestable

hay flexién de
rodillas entre
30%y 60°

Afadir + 2 si
las rodillas
estan
flexionadas +
de 607 (salvo
postura
sedente)

TRONCO
Movimiento Puntuacion | Correccion
Erguido 1
2002 flexid Afiadir + 1 si
go'ggn e:(xon.é hay torsién o
= SN inclinacion
20%-60° flexion 3 lateral
>20% extension
> 602 flexion 4
Angulos:  ° - EA°
CARGA/FUERZA
0 1 < 2 ) + 1
<5 Kg. 5a 10 Kg. > 10 Kg. | Instauracién rapida o brusca
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Evaluacion del grupo B

ANTEBRAZOS
Movimiento Puntuacion
60%-100% flexion @
flexion
<60" 2
0
>100°¢

Angules: BY° - EI°

MUNECAS

Movimiento | Puntuacion | Correccion

! st

0%-15° Anadir + 1 @ 47"
flexion/ 1 si hay (]
extension torsiono | E Soeenaa0®

— @ desviacion
Z42.119X100 lateral NTsee
extension (2) g

Angules: | IE° - EA°
BRAZOS
Posicion | Puntuacion Correccion
A Anadir:
0 '20 1 + 1si hay
flexién/ abduccién o
extension rotacion.
208 2 + 1 si hay
extension - Eloer:\?;;én del
g%’;'ign ( 2) -1 si hay apoyo
flexion — o postura a
455-90% 3 favor de la
>90¢ 2 gravedad.
flexiéon
AGARRE

Angulos: Ef° - E&I°

0 - Bueno ( 1-Regular)

2-Malo

3-Inaceptable

Buen aga-
rre y fuerza | aceptable
de agarre

Agarre posible
pero no acep-
table

Incémodo, sin agarre
manuallnaceptable u-
sando otras partes
del cuerpo
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TABLA A
Grupo A: Analisis de cuello, plernas y tronco PIERNAS ' ONCO Grupo B: Analisis de brazos, antebrazos y mufiecas
AT Te] s
CUELLO ANTEBRAZOS
Movimiento | Puntuacibn | Correccion e Movimiento Puntuscion |
0F.20° flexidn 1 Adadir + 1 si 31341567 80°-100° flexién 1 l @ =
>20° flexidn o Yy br;dm o 1 4141616 1.8 e 2
- 2 indinacién (o] 1]11]3]14]51]86 - ~aI Y -
exiension |ateral - 2121 4 5|6 7 1 €60‘ fexn>100° 2 | | \._: g
— 2[3[5(5]6(7]8 / Selce |;K<'i' -
3] 4la]6]7]8B]S '
Movimiento | Puntuacion | Comeccién | . . | /] 134|567 Ll
O |72 L 2|3|5]|6[7]8 MUNECAS
\ v I
e i st B 1 33lslel7|8[® WMovimiento | Puntuacion | Correccion
andando o hay Sexidn de \ )4 slel718lelo 5
sentado rodilas enlre | { 0*.15° Afadr « 1 @ -
30° y 60° L&V ; . . \
Y ‘ - 1 be:oén’ H h_ay ]
Adadit + 2 sl v __&LA—E-_: 2 extension ::5’6" oén E‘ """" 0
‘ | T ™ o~ BRAZO . _ sviach .\
Sopare niserl, el | wuReea | T T ststeon | 2 iy 0"
soporte !igero o 2 Sokcides s 'n\-x ".|;‘ '-| - RS extensicn 1
postura inestable de 60° (sava | ') ,;3.;} g ' 2 4]5]7]8 BRAZOS
postura l{ 2 5|5]8]8 Posicion | Puntuacion | Correccion
sedente) AN 1]1]2]4]5]71]8 ARadir:
2l 2]2]|3]s5]6]8fs8 0%-2F ! + 18i hay :
s|3|4|5]|7]|8]|89 Rexicey abducdén o [y
TRONCO e S o3
Movimiento | Puntuacién | Correccién O rotacon AN
@ »Q@ >20° 2 + 1 i hay FAN
Erguido 1 % ! TABLA C SR elevacién del fol L ELN
= ] Mﬁ" +1si - 1 { - l\, A {;, P‘_ﬂmmn g ) 2 'mbm v { ! ".' II \ ':’
0P.20° fexidn 2 : ) ' Y © 1 z@? s[elTTalw vl 20P.45° 3 A si hayapoya |/ \ i
0P.20° . hay forsidn o | & (9 2 T AREDENDREE : Llmtald
20" exiension indinacicn N 2t lzlzl21sl4lz2lc]ofl7l7]¢® flexicn ;postnraha Uiy
= 17 de ¢
20560° Nexi 3 |ateral 213 Jj4aj5jej7|T7T]08]08]n0 >G0° 4 vor
< T .
220 xensen §<':: i i 1 R s
. [N gjrjaeja 9 110]i0]10) 10
> 60° flexidn 2 117 : A D : {121 ) I T
g sfajojalafiwjw|w[w[w]]n]n ) Resultado TABLA B
Resultado TABLA A B0 00 0 0 L 8 A AGARRE
CARGA | FUERZA — | 2 A KEE XN XN N I I ) ) + [ 0-Bueno | 1-Regular 2-Malo 3-Inaceptable
o 1 2 — A G| w]cjie]izsjie] iz e 1§ B‘xﬂ aw_ Amne @ne m'ue Ir :dmn di. m gme
£ Correccion: Afadir +1 si- 1 | [me yfuerza | aceptable | pero no acep- |manual. Aceptable u-
<5Kg | 5a10Kg. | >10Kg. |Instauracién rapeda o brusca 2 Una o mas partes del cuerpo parmanecen de agarre lable sando olras paries
estilicas, por ¢f. aguantadas mas de 1 min. gel cuerpo
1 —~ Movinjlenl.os repewvos par &f. repeticidn - | |
gln;psr‘?:e uaba,o PUNTUACION A il : iixﬂum posturales importantes o poSIFES 7 - PUNTUACION B8 PUNTUACION FINAL
W R o ’ -~




CHECK LIST OCRA

Pasar cajas formando una cadena humana

e Horario Laboral: 10 h

e [nterrupciones: cada 3 horas (10 minutos)
¢ Almuerzo: 45 minutos
e Tiempo de trabajo no repetitivo: 6 horas
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METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion Puntuacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos & minutos en un turno de 7-8 horas.
- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.
1

EocooDbB|Be

FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

Acciones técnicas dinamicas ATD

Los movimientos del brazo son lentos (20

acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas n
frecuentes.

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). S6lo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {mas de 50
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas a
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el B
mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia
muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las
pausas.




FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Fuerza moderada Fuerza Intensa Fuerza casi Maxima

Duracion Puntos Duracion Puntos Duracion

1/3 del tiempo 2 seg. cada 10 min. B 2 seg. cada 10 min.
50% del tiempo B 1% del tiempo 1% del tiempo

= 50% del tiempo

Casi todo el tiempo = 10% del tiempo = 10% del tiempo

[ = |
B 5% del tiempo [ 16 | 5% del tiempo
B [ 24|

Puntos

FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP) = MAX(PHo;PCo;PMu;PMa)+Pes=max(1;4;2;4;)+1.5=6

Posturas y movimientos del hombro PHo
Sl brazo/ss mo posee apoyo v permanece liseramente elevado also mas de (===}
fa mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros ¥y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o menos i 1026 del tiempo

El brazo se mantiene a la alitura de ios hombros y sin soporte (o en otra
postura exrema) mas o menos el 173 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros vy sin soporte mas de la
mitad del tiempo

El brazo se mantiene a la alitura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

Posturas y movimientos de la muneca PMu

La mufneca permanece doblada en una posicion extrema o adopia =3
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 173 del tiempo

La muneca permanece doblada en una posicion exirema o adopta
posturas forzadas (aito grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

La mufReca permanece doblada en una posicion extrema. todo el tiempo =

Posturas y movimientos del codo

£l codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema. tirones. Soipes) al menos un tercio del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

0|0

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema. tirones, golpes) casi todo el tiempo

_Movimientgos estereotinados PEs

Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo m
El tiempo de ciclo esta entre 8 y 15 segundos.

Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, murfieca o dedos, casi todo el tiempo a
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos




Duracion del Agarre

Alrededor de 1/3 del tiempo

Mas de la mitad del tiempo

Casi todo el tiempo.

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES (FC)=ftm+Fso=2+1=3

Factores fisico-mecanicos

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 mas

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 mas

Existe exposicion al frio (menos de 0°) més de la mitad del tiempo

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del
tiempo 0 mas

Ffm

OO0 0O O D

[~}

Factores socio-organizativos

Fso

El ritmo de trabajo esta parcialmente determinado por la maquina, con
pequefios lapsos de tiempo en los que el ritmo de trabajo puede

disminuirse o acelerarse

El ritmo de trabajo estd totalmente determinado por la maquina

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

[~

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
dreas de menos de 2.0 3 mm.)

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
la mitad del tiempo

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo

(*) 5i concurren varios factores se ©5C0gera s/5una de Ias dos Uihimas opciones.

0 O 0O




MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(360+30+45) =600-435= 165

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120

121-180

181-240

ICKL=(FR+FF+FFz+FP+FC) *MD

ICKL= (2+1+4+6+3) *0,65= 10.4

NIVEL DE RIESGO

indice Check List OCRA

Nivel de Riesgo

Accion recomendada

£5 Optimo No se requiere

51-75 Aceptable No se requiere

7.6 -11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto

11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 - 22.5 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
[> 225 Inaceptable Alto Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento ]




Transportar cajas a lagar a distancia

e Horario Laboral: 10 h

¢ Interrupciones: Cada 3 horas (10 minutos)
¢ Almuerzo: 45 minutos
e Tiempo de trabajo no repetitivo: 6 horas



METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

Puntuacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos

Llosciclocdetndaelning)

- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos & minutos en un turno de 7-8 horas.

1
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FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

Acciones técnicas dinamicas ATD

Los movimientos del brazo son lentos (20

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de

Los movimientos del brazo son bastante rapidos {(mas de

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {mas de 50

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60

mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia

pausas.

acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas n
frecuentes.

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.
40 acciones/minuto). Sélo se permiten pequefias pausas
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas a
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el B

muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las




Acciones técnicas estaticas

Se sostiene un objeto durante al menos 5 segundos

durante 2/3 del tiempo de ciclo (o de observacion).

Se sostiene un objeto durante al menos 5 segundos

durante 3/3 del tiempo de ciclo (o de observacion).

consecutivos, realizandose una o mas acciones estaticas

consecutivos realizandose una o mas acciones estaticas

ATE

2.5

FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Fuerza moderada Fuerza Intensa Fuerza casi Maxima
Duracion Puntos  Duracion Puntos  Duracidn Puntos
1/3 del tiempo n I 2 seg. cada 10 min. 4 | 2 seg. cada 10 min. 6 |
50% del tiempo 4] 1% del tiempo 5 | 1% del tiempo 12 |
= 50% del tiempo B 5% del tiempo [ 16 | 5% del tiempo [ 24 |
Casi todo el tiempo B8 > 10% del tiempo [ 24| = 10% del tiempo 22 |
FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP) =3.5
Posturas y movimientos del hombro PHo

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente elevado algo mas de
la mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o0 en otra
postura extrema) mas o0 menos el 1/3 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

Posturas y movimientos de la mufeca

PMu

La muneca permanece doblada en una posicion extrema o adopta

posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al

menos 1/3 del tiempo

La mufeca permanece doblada en una posicion extrema o adopta

posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)

mas de la mitad del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo




Posturas y movimientos del codo

PCo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) al menaos un tercio del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo

Duracion del Agarre

Alrededor de 1/3 del tiempo

PMa
Mas de la mitad del tiempo u
=]

Casi todo el tiempo.

Movimientos estereotipados

PEs

- El tiempo de ciclo esta entre 8 y 15 segundos.

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca o dedos, casi todo el tiempo
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES (FC)=3

Factores fisico-mecanicos Ffm Factores SOCIO—OrganiZatiVOS

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de

Fs0

sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

o o

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 més

o

disminuirse 0 acelerarse

Elritmo de trabajo esta parcialmente determinado por la maguina, con n
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto o més pequeﬁos |ap505 de tiempo enlos Que el ritmo de trabajg puede

Existe exposicion al frio (menos de 0°) mas de la mitad del tiempo

OoDo

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 més

Elritmo de trabjo esta totalmente determinado por [a maquina

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del
tiempo 0 mas

0O D

Las herramientas utilizadas causan compresiones en |a piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0.3 mm.)

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
la mitad del tiempo

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo




MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(120+0+45) =600-465= 165

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120

121-180

181-240

NIVEL DE RIESGO

ICKL= (0+0+2+3.543) *0.65=5.52

indice Check List OCRA

Nivel de Riesgo

Accion recomendada

<5 Optimo No se requiere

51-75 Aceptable No se requiere

7.6-11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto
11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 -22.5 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

>2255

Inaceptable Alto

Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento ]




Colocar caja en ruma alta

DATOS:

e Horario Laboral: 10 h

e |Interrupciones: cada 3 horas (10 minutos)
¢ Almuerzo: 45 minutos

e Tiempo de trabajo no repetitivo: 6 horas



METODO OCRA CHECKLIST

FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

Puntuacion

- Existen 4 interrupciones de al menos 8 minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos & minutos en un turno de 7-8 horas.

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1
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FACTOR DE FRECUENCIA (FF)

Los movimientos del brazo son lentos (20

Acciones técnicas dinamicas ATD

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas n
frecuentes.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de

Los movimientos del brazo son bastante rapidos {(mas de

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {mas de 50

ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60

mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia

pausas.

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.
40 acciones/minuto). Sélo se permiten pequefias pausas
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas a
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el B

muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las




Acciones técnicas estaticas

Se sostiene un objeto durante al menos 5 segundos
consecutivos realizandose una o mas acciones estaticas
durante 2/3 del tiempo de ciclo (o de observacion).

Se sostiene un objeto durante al menos 5 segundos

durante 3/3 del tiempo de ciclo (o de observacion).

consecutivos, realizandose una o mas acciones estaticas

ATE

2.5

FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Fuerza moderada Fuerza Intensa
Duracion Puntos  Duracion Puntos
1/3 del tiempo a_l 2 seg. cada 10 min. 4 |
50% del tiempo 4] 1% del tiempo 5 |
= 50% del tiempo B 5% del tiempo [ 16 |
Casi todo el tiempo B8 > 10% del tiempo [ 24|

Fuerza casi Maxima
Duracion
2 seg. cada 10 min.
1% del tiempo
5% del tiempo

> 10% del tiempo

Puntos

FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP) =13.5

Posturas y movimientos del hombro

PHo

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente eievado algo mas de

la mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (0 en otra
postura extrema) mas o menos el 1/3 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

O N D s o e e e e S el Lt ' [ e T = I P i e s
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Posturas y movimientos del codo

PCo

El codo realiza maovimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, goipes) al menos un tercio del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo




Posturas y movimientos de la mufeca PMu

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 1/3 del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo a

Duracion del Agarre

Alrededor de 1/3 del tiempo

Casi todo el tiempo.

PMa
Mas de la mitad del tiempo 4 ]
= |

PEg

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo
- El tiempo de ciclo esta entre 8 y 15 segundos.

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca o dedos, casi todo el tiempo
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

Factores fisico-mecanicos

FACTOR DE RIESGOS Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
ADICIONALES (FC)=3 sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

-
N -h
(i

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 mas

o

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 mas

o

Existe exposicion al frio (menos de 0°) mas de la mitad del tiempo

00

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del
tiempo 0 mas

o

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

o

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0 3 mm.)

[

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
la mitad del tiempo

o

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo




Factores socio-organizativos

Fso

El ritmo de trabajo esta parcialmente determinado por la maqguina, con n
pequerios lapsos de tiempo en los que el ritmo de trabajo puede

disminuirse o acelerarse

El ritmo de trabajo esta totalmente determinado por la maquina a

MULTIPLICADOR DE DURACION (MD)

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR:

600-(120+0+45) =600-165= 435

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos MD

60-120

121-180

181-240
241-300
301-360
361-420
421-480

= 480

ICKL=(FR+FF+FFz+FP+FC)*MD

ICKL= (2+1+2+3+3) *0,65=7.1

TEITE():

NIVEL DE RIESGO
rl'ndice Check List OCRA Nivel de Riesgo Accion recomendada
<5 Optimo No se requiere
51-75 Aceptable No se requiere
7.6 -11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto
11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 -225 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
L> 22.5 Inaceptable Alto Se recomienda mejora del puesto, supervisién médica y entrenamiento ]




Usar silla para plantillar

DATOS:

Horario Laboral: 10 h

Interrupciones: cada 3 horas (10 minutos)
Almuerzo: 45 minutos
Tiempo de trabajo no repetitivo: 6 horas



FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

Puntuacion

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos 8 minutos en un turno de 7-8 horas.
- Existen 4 interrupciones de al menos & minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1
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FACTOR DE FRECUENCIA (FF) FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Acciones técnicas dinamicas

Los movimientos del brazo son lentos (20 Fuerza moderada

acciones/minuto). 5e permiten pequefias pausas Duracidén PuNntos
£ L na —

1/3 del tiempo g I
Los.mowmu.antos del brazo_no son deryasnado rapidos (30 50% del tiempo o
acciones/minuto). 5e permiten pequefias pausas.

> 50% del tiempo 6 |
Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de Saslrodaieterpg o

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). Sélo se permiten pequefas pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {mas de 50
acciones/minuto). 56lo se permiten pequefas pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos {mas de 60
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el
mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia
muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las 0
pausas.

Boooeopp:
o




FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP)

MAX(PHo;PCo;OMu;PMa)+Pes=max(1;2;2;2;2)+1.5= 3.5

Posturas y movimientos del hombro PH

o

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente eievado algo mas de
la mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o0 menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o menos el 1/3 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

L

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el

tiempo
Posturas y movimientos del codo PCo
El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-

. s g Lo 4.1 P
e e e e e

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-

supmacion extrema, Trones, g0 DESS mas e 1a mitag ae uempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono- B
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo

Posturas y movimientos de la murfieca PMu

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
menos 1/3 del tiempo

La murieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

La murieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo a

Duracion del Agarre

PMa
Alrededor de 1/3 del tiempo
Was G 1a mitad Gel tempo | 4 |

Casli todo el tiempo.




Movimientos estereotipados PEs

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, murieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo m
e = "Emng deciclo es—a’ Sotre S 1C SLg Tatalal~

m

ste repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca o dedos, casi todo el tiempo a
-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES
(FC)=ftm+Fso=2+1=3

Factores fisico-mecanicos Ffm

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 més
La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 mas

Existe exposicion al frio (menos de 0°) mas de la mitad del tiempo
Factores socio-organizativos Fso

Se utilizan herramientas gue producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas El ritmo de trabajo esta parcialmente determinado por la maquina, con n
pequenios lapsos de tiempo en los que el ritmo de trabajo puede

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del disminuirse o acelerarse

tiempo 0 mas

El ritmo de trabajo esta totalmente determinado por la maquina a

(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
areas de menos de 2 0 3 mm.)

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan més de
EERUIC R Ry

a
Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel
a8

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el
tiempo

(%) 5 roncurren var
(*) 51 concurren va)

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(360+30+45) =600-435= 165

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos

60-120

121-180

181-240
241-300
301-360
361-420
421-480
= 480

e z
BREAEEAR



ICKL=(FR+FF+FFz+FP+FC)*MD

ICKL= (2+0+1+3.5+3) *0,65=6.18

NIVEL DE RIESGO

indice Check List OCRA

Nivel de Riesgo

Accion recomendada

£5 Optimo No se requiere

51-75 Aceptable No se requiere

7.6-11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto
11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 - 22.5 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

>225

Inaceptable Alto

Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento




Mover Rumas de conservas.

e Horario Laboral: 10 h

¢ Interrupciones: cada 3 horas (10 minutos)
e Almuerzo: 45 minutos
e Tiempo de trabajo no repetitivo: 6 horas



FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

Puntuacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos

los ciclos de todo el turnol

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos 8 minutos en un turno de 7-8 horas.
- Existen 4 interrupciones de al menos & minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1
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Acciones técnicas dinamicas

Los movimientos del brazo son lentos (20
acciones/minuto). Se permiten pequefas pausas
frecuentes.

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30
acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas.

ATD

aa

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). Se permiten pequefas pausas.

E

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). Sélo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 50
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el
mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia
muy alta (70 acciones/minuto 0 mas). No se permiten las
pausas.

8 88

FACTOR DE FRECUENCIA (FF)
FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Fuerza moderada

Duracién Puntos

1/3 del tiempo n |
50% del tiempo [ ]

> 50% del tiempo [ 6 |

Casi todo el tiempo B




FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP)

MAX(PHo;PCo;OMu;PMa)+Pes=max(2;2;2;2;2)+1.5= 3.5

Posturas y movimientos del hombro PHo

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente eievado algo mas de n
la mitad el tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o0 menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o menos el 1/3 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte més de la
mitad del tiempo
El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el [ 24 |
tiempo
{*) 51 Iss mancs cermanscen por encims de is Siturs de 5 csbezs se duplicaran IS5 puntusciones.
Posturas y movimientos del codo PCo
El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-

supinacion extrema, tirones, golpes) al menos un tercio del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono- a
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo

Posturas y movimientos de la mufeca PMu

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
mengs 1/3 del tiempo

La mufieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

La murieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo a

Duracion del Agarre PMa

Alrededor de 1/3 del tiempo

"Was de la mitad del tempo | 4 |
0

Casi todo el tiempo.




Movimientos estereotipados

PEs

| tiempo de ciclg esta entre 8 v 15 segundos

Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufeca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo

-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca o dedos, casi todo el tiempo B

Factores fisico-mecanicos Ffm

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

[~ S~ ]

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 mas

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 mas

o

Existe exposicion al frio (menos de 0°) més de la mitad del tiempo

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas

0O OD

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel alto 1/3 del
tiempo 0 mas

Las herramientas utilizadas causan compresiones en |a piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

o

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre

[T

O
Existen varios factores adicionales concurrentes. v en total ocupan mas de d
la mitad del tiempo

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el B
tiempo

(%) 5i concurren varios f5ct

TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(360+30+45) =600-435= 165

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos

60-120

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES
(FC)=ftm+Fso=2+1=3

Factores socio-organizativos Fso

El ritmo de trabajo esta parcialmente determinado por la maquina, con n
pequefios lapsos de tiempo en los que el ritmo de trabajo puede
disminuirse o acelerarse

El ritmo de trabajo esté totalmente determinado por la maquina a

MD

121-180

181-240
241-300
301-360
361-420
421-480
= 480

075



ICKL=(FR+FF+FFz+FP+FC)*MD

ICKL= (0+1+2+3.5+3) *0,65=6.175

NIVEL DE RIESGO

indice Check List OCRA

Nivel de Riesgo

Accion recomendada

£5 Optimo No se requiere

51-75 Aceptable No se requiere

7.6-11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis o mejora del puesto
11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento
14.1 - 22.5 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

>225

Inaceptable Alto

Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento




Subir alaruma usando una escalera

e Horario Laboral: 10 h

e |Interrupciones: cada 3 horas (10 minutos)
¢ Almuerzo: 45 minutos

e Tiempo de trabajo no repetitivo: 6 horas



FACTOR DE RECUPERACION (FR)

Situacion de los periodos de recuperacion

Puntuacion

- Existe una interrupcion de al menos 8 minutos cada hora de trabajo {contando el descanso del almuerzo).
- El periodo de recuperacion esta incluido en el ciclo de trabajo (al menos 10 segundos consecutivos de cada 60, en todos
los ciclos de todo el turno)

- Existen al menos 4 interrupciones {ademas del descanso del almuerzo) de al menos 8 minutos en un turno de 7-8 horas.
- Existen 4 interrupciones de al menos & minutos en un turno de & horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 3 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, en un turno de 6 horas (sin descanso para el almuerzo).

- Existen 2 pausas, de al menos 8 minutos, ademas del descanso para el almuerzo, en un turno de 7-8 horas.
- Existen 3 pausas (sin descanso para el almuerzo), de al menos 8 minutos, en un turno de 7-8 horas.
- Existe 1 pausa, de al menos 8 minutos, en un turno de & horas.

- Existe 1 pausa, de al menos & minutos, en un turno de 7 horas sin descanso para almorzar.
- En 8 horas sdlo existe el descanso para almorzar (el descanso del almuerzo se incluye en las horas de trabajo).

- No existen pausas reales, excepto de unos poco minutos (menos de 5) en 7-8 horas de turno.

1
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FACTOR DE FRECUENCIA (FF) FACTOR DE FUERZA (FFZ)

Acciones técnicas dinamicas

Los movimientos del brazo son lentos (20
acciones/minuto). Se permiten pequefas pausas
frecuentes.

Fuerza moderada

Duracion Puntos

Los movimientos del brazo no son demasiado rapidos (30 l 1/3 del tiempo

acciones/minuto). Se permiten pequenas pausas. 50% dlel tiermpo

> 50% del tiempo

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de

40 acciones/minuto). Se permiten pequefias pausas. Casi todo el tiempo

Los movimientos del brazo son bastante rapidos (mas de
40 acciones/minuto). Solo se permiten pequefas pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 50
acciones/minuto). Solo se permiten pequefias pausas
ocasionales e irregulares.

Los movimientos del brazo son rapidos (mas de 60
acciones/minuto). La carencia de pausas dificulta el
mantenimiento del ritmo.

Los movimientos del brazo se realizan con una frecuencia
muy alta (70 acciones/minuto o mas). No se permiten las 10
pausas.

>
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FACTOR DE POSTURAS Y MOVIMIENTOS (FP)

MAX(PHo;PCo;OMu;PMa)+Pes=max(1;2;2;2;2)+1.5= 3.5

-Bosturas v movimientos del hombro PHO

El brazo/s no posee apoyo y permanece ligeramente eievado algo mas de

o oA ol 2o e

o|8

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o0 menos el 10% del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte (o en otra
postura extrema) mas o menos el 1/3 del tiempo

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte mas de la
mitad del tiempo

-
N

El brazo se mantiene a la altura de los hombros y sin soporte todo el
tiempo

Posturas y movimientos del codo PCo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono- a-
supinacion extrema, tirones, golpes) al menos un tercio del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono-
supinacion extrema, tirones, golpes) mas de la mitad del tiempo

El codo realiza movimientos repentinos (flexion-extension o prono- ﬂ
supinacion extrema, tirones, golpes) casi todo el tiempo

Posturas y movimientos de la mufeca PMu

La murieca permanece doblada en una posicion extrema o adopta
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral) al
e

La murneca permanece doblada en una posicion extrema o adopta n
posturas forzadas (alto grado de flexion-extension o desviacion lateral)
mas de la mitad del tiempo

La murieca permanece doblada en una posicion extrema, todo el tiempo a

Duracion del Agarre

Alrededor de 1/3 del tiempo

PMa
Mas de la mitad del tiempo u
=]

Casi todo el tiempo.




Movimientos estereotipados

PEs

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, murieca, o dedos, al menos 2/3 del tiempo 15

- El tiempo de ciclo esta entre 8 y 15 segundos.

- Existe repeticion de movimientos idénticos del hombro, codo, mufieca o dedos, casi todo el tiempo B

-El tiempo de ciclo es inferior a 8 segundos

Factores fisico-mecanicos

Se utilizan guantes inadecuados (que interfieren en la destreza de
sujecion requerida por la tarea) mas de la mitad del tiempo

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 2 veces por minuto 0 mas

La actividad implica golpear (con un martillo, golpear con un pico sobre
superficies duras, etc.) con una frecuencia de 10 veces por hora 0 mas

Existe exposicion al frio (menos de 0°) méas de la mitad del tiempo

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel bajo/medio
1/3 del tiempo 0 mas

Se utilizan herramientas que producen vibraciones de nivel aito 1/3 del
tiempo 0 mas

Las herramientas utilizadas causan compresiones en la piel
(enrojecimiento, callosidades, ampollas, etc.)

Se realizan tareas de precision mas de la mitad del tiempo (tareas sobre
dreas de menos de 2 0 3 mm.)

Existen varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan mas de
la mitad del tiempo

isten varios factores adicionales concurrentes, y en total ocupan todo el

rs si5una de /as dos ultimas opciones

n
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TIEMPO NETO DE TRABAJO REPETITIVO

TNTR: 600-(360+30+45) =600-435= 165

Tiempo Neto de Trabajo Repetitivo (TNTR) en minutos

60-120

FACTOR DE RIESGOS ADICIONALES
(FC)=ftm+Fso=2+1=3

MD

121-180

181-240
241-300
301-360
361-420
421-480
= 480

e
&




ICKL=(FR+FF+FFz+FP+FC)*MD

ICKL= (0+0+2+3.5+3) *0,65= 5.53

NIVEL DE RIESGO

’ indice Check List OCRA Nivel de Riesgo Accion recomendada ‘

: <5 Optimo No se requiere |

' 5.1-7.5 Aceptable No se requiere

’ 7.6 -11 Incierto Se recomienda un nuevo analisis 0 mejora del puesto ‘

l 11.1-14 Inaceptable Leve Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento |
14.1 - 225 Inaceptable Medio Se recomienda mejora del puesto, supervision médica y entrenamiento

cay entrenamiento

a 'y entrenamiento




NIOSH
Cargar caja de unafilaaunaruma

Constante de carga (LC):

i

Peso de la carga
LC=10.2

APLICACION DE LA FORMULA DE APLICACION DE LA FORMULA DE
ORIGEN DESTINO
T e

DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de destinol

D=1110-170|
I

D=60

DM=0.9




El angulo de asimetria - ORIGEN:

El angulo de asimetria - DESTINO:

Frecuencia de levantamiento (F):

]
AM= 1 - (0.0032*A)

AM= 1 - (0.0032*15)

AM=0.95

FRECUENCIA
elev / min

Factor de tipo de agarre (CM)

DURACION DEL TRABAJO

> 1-2 horas > 2-8 horas
V<75 V275 V<75 V275
0.6 0.6 0.35 0.35

FM=0.8

CM

TIPO DE
AGARRE

Altura Vertical

CM =1.00




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
Distancia horizontal de origen 25 1
HM=25/H
Distancia horizontal de destino 28 0.9
Distancia vertical de origen 110 0.9
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical de destino 170 0.72
. . D=|Vo-Vd|
Desplazamiento vertical 55 DM= 0.82+(4 5/D) 0.90
MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De Asimetria (origen) 11° 0.96
AM = 1-(0.0032*A)
De Asimetria (Destino) 15° 0.95
De Frecuencia 5elev / min 0.80
V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuacién de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 10.2*1*0.9*0.90*0.96*0.8*1= 6.35 Kg
RWL (destino)=10.2*0.9*0.72*0.90*0.95*0.8*1= 4.52 Kg

indice de levantamiento:

LI (Origen) =10.2/6.35=1.6
LI (destino) =10.2/4.52 =2.25

LI= PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL

El indice de levantamiento se encuentra ubicado entre el rango 1 y 3. Indicando que la
actividad puede generar dafos en el trabajador por o que es conveniente realizar las

modificaciones necesarias




Cargar caja desde el piso hasta unaruma pequefia.

Constante de carga (LC):

Peso de la carga
LC=10.2

APLICACION DE LA FORMULA DE APLICACION DE LA FORMULA DE
ORIGEN DESTINO

DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de destinol

D=|V1-V2| Factor de desplazamiento vertical
D = |0— 120| DM=0.82 + 4.5/D
D=120 I




El angulo de asimetria - ORIGEN: El angulo de asimetria - DESTINO:

)

‘1 :

Frecuencia de levantamiento (F):

DURACION DEL TRABAJO
FRECUENCIA

elev / min > 1-2 horas > 2-8 horas

V<75 V275 V<75 V275

0.72 0.72 0.45 0.45

FM=0.84

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical
CM

TIPO DE

AGARRE
CM =1.00




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
Distancia horizontal de origen 25 1
HM=25/H
Distancia horizontal de destino 24 1.04
Distancia vertical de origen 0 0.78
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical de destino 120 0.87
, , D=|Vo-Vd|
Desplazamiento vertical 120 DM= 0.82+(4 5/D) 0.86
MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De Asimetria (origen) 34° 0.89
AM = 1-(0.0032*A)
De Asimetria (Destino) 11° 0.96
De Frecuencia 4 elev / min 0.84
V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuacién de Niosh:

RWL = LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 10.2*1*0.78*0.86%0.89%0.84*1= 5.11 Kg
RWL (destino)=10.2*1.04*0.87*0.86*0.96*0.84*1= 6.4 Kg

indice de levantamiento:

LI (Origen) = 10.2/5.11 =1.99
LI (destino) = 10.2/6.4=1.59

LI= PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL

El indice de levantamiento se encuentra ubicado entre el rango 1 y 3. Indicando que la
actividad puede generar dafos en el trabajador por lo que es conveniente realizar las

modificaciones necesarias.




Cargar caja de una pequefia ruma hacia una parihuela

Constante de carga (LC):

Peso de la carga
LC=10.2

APLICACION DE LA FORMULA DE APLICACION DE LA FORMULA DE
ORIGEN DESTINO

DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de destino|

D = 14650
D=4 I

DM= 1.95




El angulo de asimetria - ORIGEN

Frecuencia de levantamiento (F):

El angulo de asimetria - DESTINO

-
DURACION DEL TRABAJO
FRECUENCIA
V<75 V>75 V<75 V275 V<75 V275
0.84 0.72 0.72 0.45 0.45
FM=0.84

Factor de tipo de agarre (CM)

CM

TIPO DE
AGARRE

Altura Vertical

CM =1.00




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
Distancia horizontal de origen 23 1.09
Distancia horizontal de HM=25/H
. 22 1
destino
Distancia vertical de origen 46 0.91
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical de destino 50 0.93
. : D=|Vo-Vd|

D lazamien r I 12 1.

esplazamiento vertica 0 DM= 0.82+(4.5/D) 95
MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES N — FORMULA e
De Asimetria (origen) 32° 0.90
AM =1-(0.0032*A)
De Asimetria (Destino) 40° 0.87
De Frecuencia 4 elev / min 0.84
V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuaciéon de Niosh:

RWL= LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 10.2*1.09*0.91*1.95*0.90*0.84*1= 14.9 Kg
RWL (destino)=10.2*1*0.93*1.95*0.87*0.84*1= 13.5 Kg

indice de levantamiento:

LI (Origen) =10.2/14.9 =0.68
LI (destino) =10.2 /13.5=0.75

LI= PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL

El indice de levantamiento es menor que 1 por lo que el trabajo ede ser realizado sin

causar problemas a la mayor parte de los trabajadores.




Cargar caja desde el piso hacia unaruma grande

Peso de la carga

Peso de la carga
LC=10.2kg

APLICACION DE LA FORMULA DE APLICACION DE LA FORMULA DE

ORIGEN DESTINO
rl

DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de destino|

D =096l
I
I

D=96




El angulo de asimetria - ORIGEN

El angulo de asimetria - DESTINO

Frecuencia de levantamiento (F):

elev / min

FRECUENCIA

Factor de tipo de agarre (CM)

DURACION DEL TRABAJO

> 1-2 horas > 2-8 horas
V<75 V275 V<75 V275
0.72 0.72 0.45 0.45
FM=0.84

TIPO DE
AGARRE

CM

Altura Vertical

CM =1.00




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
Distancia horizontal de origen 24 1.04
Distancia horizontal de HM=25/H
: 20 1.25
destino
Distancia vertical de origen 0 0.78
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical de destino 96 0.94
. . D=|Vo-Vd|
Desplazamiento vertical 96 DM= 0.82+(4 5/D) 0.90
MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De Asimetria (origen) 0° 1
AM = 1-(0.0032*A)
De Asimetria (Destino) 0° 1
De Frecuencia 4 elev / min 0.84
V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuacién de Niosh:

RWL = LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 10.2*1.04*0.78*0.90*1*0.84*1= 6.26 Kg
RWL (destino)=10.2*1.25*0.94*0.90*1*0.84*1= 9.06 Kg

indice de levantamiento:

LI= PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL
LI (Origen) = 10.2/6.26 = 1.63
LI (destino) = 10.2/9.06 =1.13

El indice de levantamiento se encuentra ubicado entre el rango 1 y 3. Indicando que la
actividad puede generar dafios en el trabajador por lo que es conveniente realizar las

modificaciones necesarias.




Cargar una caja desde el suelo

Constante de carga (LC):

Peso de la carga
LC=10kg

APLICACION DE LA FORMULA DE APLICACION DE LA FORMULA DE
ORIGEN DESTINO

Factor de carga horizontal:
HM=25/H
HM=25/21

HM=1.19

Factor de altura:
VM= (1-0.003 |V-75|)
VM= (1—0.003 [0—75|)
VM=0.78

DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de destino|

D=I|V1-V2| Factor de desplazamiento vertical:
D =|0-85| DM=0.82 + 4.5/D
D=85 ]




El angulo de asimetria - ORIGEN El angulo de asimetria - DESTINO

Factor de asimetr(a:

Frecuencia de levantamiento (F):

Frecuencia:4 veces / minuto

DURACION DEL TRABAJO
FRECUENCIA

elev / min >1-2 horas > 2-8 horas

V<75 V<75 V275 V<75 V275

4 0.84 - 0.72 0.72 0.45 0.45

FM=0.84

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical
CM

TIPO DE

AGARRE
CM =1.00




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
Distancia horizontal de origen 25 1
Distancia horizontal de HM=25/H
. 21 1.19
destino
Distancia vertical de origen 0 0.78
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical de destino 85 0.97
. : D=|Vo-Vd|
Desplazamiento vertical 85 DM= 0.82+(4 5/D) 0.87
MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
De Asimetria (origen) 29° 0.91
AM = 1-(0.0032*A)
De Asimetria (Destino) 13° 0.96
De Frecuencia 4 elev / min 0.84
V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuacién de Niosh:

RWL = LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 10.2*1 *0.78*0.87*0.91*0.84*1= 5.29 Kg
RWL (destino)=10.2*1.19*0.97+0.87+0.96*0.84*1= 8.26 Kg

indice de levantamiento:

LI (Origen) = 10/5.29 =1.89
LI (destino) = 10/ 8.26 = 1.21

LI= PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL

El indice de levantamiento se encuentra ubicado entre el rango 1 y 3. Indicando que la
actividad puede generar dafios en el trabajador por lo que es conveniente realizar las

modificaciones necesarias.




Cargar una caja desde una fila hacia una ruma alta

Constante de carga (LC):

Peso de la carga

LC=10.2kg

APLICACION DE LA FORMULA DE APLICACION DE LA FORMULA DE
ORIGEN DESTINO

N

H=21 cm

Factor de carga horizontal:
HM=25/H
HM=25/24

HM=1.04

v

DESPLAZAMIENTO VERTICAL = |Distancia de origen — Distancia de destino|

D =150 180I
I
I

D=30




El angulo de asimetria - ORIGEN El angulo de asimetria - DESTINO

Factor de asimetria:

Frecuencia de levantamiento (F):

Frecuencia:4 veces / minuto

DURACION DEL TRABAJO

FRECUENCIA
elev / min > 1-2 horas > 2-8 horas
V<75 V275 V<75 V275
4 0.72 0.72 0.45 0.45
FM=0.84

Factor de tipo de agarre (CM)

Altura Vertical
CM

TIPO DE

AGARRE
CM =1.00




Datos obtenidos:

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR
Distancia horizontal de origen 24 1.04
Distancia horizontal de HM=25/H
: 21 1.19
destino
Distancia vertical de origen 150 0.78
VM= (1-0.003|V-75|)
Distancia Vertical de destino 180 0.69
, . D=|Vo-Vd|

Despl t tical 30 0.97

esplazamiento vertica DM= 0.82+(4.5/D)

MEDIDAS TOMADAS VALOR DEL
FACTORES EN CM. FORMULA FACTOR

De Asimetria (origen) 10° 0.97

AM = 1-(0.0032*A)
De Asimetria (Destino) 6° 0.98
De Frecuencia 4 elev / min 0.84

V275
Tipo de Agarre Regular 1

Ecuacién de Niosh:

RWL = LC*HM*VM*DM*AM*FM*CM
RWL (origen)= 10.2*1.04 *0.78*0.97*0.97*0.84*1= 6.53 Kg
RWL (destino)=10.2*1.19*0.69*0.97+0.98*0.84*1= 6.69 Kg

indice de levantamiento:

LI (Origen) = 10.2/6.53 = 1.56
LI (destino) =10.2/ 6.69 = 1.52

LI= PESO DE LA CARGA LEVANTADA / RWL

El indice de levantamiento se encuentra ubicado entre el rango 1 y 3. Indicando que la
actividad puede generar dafios en el trabajador por lo que es conveniente realizar las

modificaciones necesarias.




IMPLEMENTACION DE PROGRAMA ERGONOMICO
CAPACITACIONES




PAUSAS ACTIVAS




HERRAMIENTAS IMPLEMENTADAS
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Anexo 7. Andlisis estadistico

Descriptivos

Estadistico Error estandar

Preprueba Media ,81 ,188

95% de intervalo de Limite inferior 41

confianza para la media Limite superior 1,21

Media recortada al 5% , 79

Mediana 1,00

Varianza ,563

Desviacion estandar ,750

Minimo 0

Maximo 2

Rango 2

Rango intercuartil 1

Asimetria ,334 ,564

Curtosis -1,004 1,091
Posprueba Media 13,13 ,202

95% de intervalo de Limite inferior 12,70

confianza para la media Limite superior 13,55

Media recortada al 5% 13,14

Mediana 13,00

Varianza ,650

Desviacion estandar ,806

Minimo 12

M&ximo 14

Rango 2

Rango intercuartil 2

Asimetria -,245 ,564

Curtosis -1,368 1,091




Anexo 8. Etapas en el proceso de desarrollo del Sistema Ergondémico

1. Identificacién de problemas
¢Qué signos y sefiales indican la existencia de
peligro?

2. Evaluacién ergonémica
Aplicacion de métodos ergondmicos

NO
Buscar otras causas

Si

3. Propuestas de intervencién ergonémica
¢é¢Qué hacer para minimizar el riesgo ergonédmico?

l

4. Implementacién

.

5. Evaluacién de las propuestas
¢é¢Qué impacto tienen las propuestas realizadas en el
sistema productivo?
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