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OBJETIVO

Determinar si el trabajo desempenado por un trabajador
se encuentra dentro de los limites considerados permisibles j
y con ello la probabilidad de lesion. c



CARGA: objeto
con mas de 3 kg



¢Cuando no aplica?

® Tirar o lanzar objetos
/‘ Manipulacion de objetos en posicion sentado o arrodillado



Tabla 2.1. ldentificacion de factores de riesgo adicionales generales

;Hay buenas condiciones ambientales de trabajo para el levantamiento o transporte
manual?

Peligro ¢Hay presencia de baja o altas temperaturas? NO | Si

;Hay presencia de suelo resbaladizo, desigual o inestable? MO | Sl

;Esta restringida la libre circulacion en el puesto de trabajo? MO | Sl

Caracteristicas de los objetos levantados o transportados

:El tamahfo del objeto obstaculiza la visibilidad y el movimiento?? MO | Sl

:El centro de gravedad de la carga es inestable? P_gj. Liguidos o cosas que se

mueven dentro del objeto. NO 5l

Peligro

;Laforma de la carga y su configuracion presenta bordes afilados, superficies

: . NO | si
sobresalientes o protuberancias?

:El contacto con la superficie es frio? MO | Sl

:El contacto con la superficie es caliente? MO | Sl

Peligro | ¢La tarea de levantamiento o transporte manual de cargas se realiza por
mas de 8 horas al dia?

NO | Si

5i a todas las preguntas ha contestado "MNO", no hay presencia de factores adicionales al riesgo por
manipulacién manual de cargas. 5i una o mas respuestas son 51", los factores de riesgo adicionales
presentes deben ser CUIDADOSAMENTE CONSIDERADOS para garantizar la ausencia del riesgo.
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Tabla 2.2. Limites recomendados para la masa acumulada en relacion con el transporte

Distancia de
transporte (m)

Frec. de transporte (f..)

Masa Acumulada (m,,,..)

-1

min

Kg/min Ka/h Ka/8h

Ejemplos de casos limite

15 750 6000

g Kg. X 3 veces/minuto.
15 Kg. X 1 vez/minuto.

25 Kg. X 0.5 veces/minuto.

5 Kg. X 6 veces/minuto.
15 Kg. X 2 veces/minuto.

25 Kg. x 1 vez/minuto.

5 Kg. X 12 veces/minuto.
15 Kg. X 4 veces/minuto.

25 Kg. x 1 vez/minuto.

5 Kg. X 15 veces/minuto.
15 Kg. X 5 veces/minuto.

25 Kg. x 1 vez/minuto.

5 Kg. X 15 veces/minuto.
15 Kg. X 8 veces/minuto.

25 Kg. x 1 vez/minuto.

La masa
acumulada total
de levantamiento

manual y

transporte no
debe superar los

10000 kg/dia,
independientemen
te de la duracion

diaria del trabaijo.

Masa acumulada = masa x frecuencia




Aquellas condiciones de trabajo o exigencias durante la realizacién de
manipulacién manual de cargas que incrementan la probabilidad de
desarrollar una patologia, y por tanto, incrementardn el valor del

indice de riesgo.




AGARRE DE LA CARGA
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flexicnanda los dedas de las manas a 83° 7

Tipa de agarme

REGULAR

Fig. 2.1. Asa con dimensiones recomendadas.

Fig. 2.2. Asiders o hueco del objeto para asir con
dimensiones recomendadas
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Fig. 2.3. Objeto sin asas pero con agarre
recomendado.
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1\\; 2. ANGULO DE ASIMETRIA (A)

Interseccidon del plano sagital

y el plano de simetria

Representa la de
tronco que se realiza
soportando el peso de la

carga




]§ 3. CENTRO DE GRAVEDAD DE LA CARGA i

O
Procurar que el centro
de gravedad de la

N carga sea lo mas

equidistante posible

a ambas manos.
Centro de gravedad

Centro de gn
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® Finaliza | - Scuperacion, ya sea por

bausas descansos o ¢ a| de de trabajo ligero para la
zona dorsolumbar. 4
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Clasificacion de la duracion de la tarea

Periodo de Periodo de recuperacion Ejemplo
trabajo continuo a continuacion

Un trabajador levanta y coloca

Se deben Minimo durante el mismo | durante 10 minutos cajas cerradas
. Max. 1 hora tiempo que el periodo de | en una cinta transportadora. El
CUmP'“’ las trabajo continuo. periodo de recuperacion minimo

dos debe serigual a: 10 minutos.

condiciones Un trabajador levanta vy coloca
durante go minutos cajas cerradas
en una cinta transportadora. El
periodo de recuperacion minimo
debe ser igual a: go minutos x 0,3 =
27 minutos

Minimo 0,3 veces el
periodo de trabajo
continuo.

Mas de 1 hora y
max. 2 horas

Duracion
Moderada

Mas de 2 horas




F = nOmero de manipulaciones
duracion de la tarea
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6. SITUACION HORIZONTAL DE LA CARGA (H)

® Distancia horizontal desde el punto media entre
ambas manos en posicion de agarre al punto
medio entre ambos tobillos.

® Distancia optima: 25 cm:

® Si H es mayor a 25 cm se puede generar un
sobreesfuerzo localizado en los hombros,
aumentando las posibilidades de desarrollar
alguna patologia musculoesquelética.

W =
anchura de

H=20+W/2 para V=225 cm

la carga (cm)

H=25+W/2 paraV<25cm

|




\o 7. SITUACION VERTICAL (V) Y DESPLAZAMIENTO
VERTICAL DE LA CARGA (DV) /

/l S Distancia vertical desde el punto medio entre

O ambas manos en posicion de agarre de la carga

y el suelo.

®* Recomendable: entre los 60 cm y 20 cm.

Y ° Valor optimo: 75 cm. Corresponde a la altura
desde el suelo a los nudillos de un trabajador
del P, con una altura de 165 cm.

® Desplazamiento vertical (DV): diferencia entre la
situacion vertical inicial (V1) y la situacion vertical

final (V2).

9 Yalor optimo: 25 cm
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- cambiar el agarre de ot farala o bien levantarla de nuevo

para recolocarla.

®* NO REQUIERE: cuando el trabajador tiene que soltar la carga o dejarla

caer sin apendas tener que sostenerla.
/‘ El nivel de riesgo estard determinado por la PEOR GEOMETRIA.



‘erndas que
1

0

® Para evitar posturas rorzadas como la rotacion externa,

'_:- ccion y flexion de hombros, se debe tc ILCII‘ el agarre y

acomodacién de la carga cerca del tronco.

® Para evitar posturas forzadas de cabeza y cuello, la carga debe
tener una geometria lo mds compacta posible.
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OCdO CON €

| = masa real (kg)
masa limite recomendada (kg)



IR <0,85 Nivel de riesgo bajo o tolerable

0,85<IR<1 Nivel de riesgo significativo o moderado

IR>1 Nivel de riesgo inaceptable







K\) TAREA SIMPLE
1\ * Aquella en la que el peso de la

las cargas que se deben

O .
manipular es constante y la
geometria del origen'y destino
NO varian.

l ® Si los pesos de las cargas

manipuladas difieren menos de 1
kg, es aceptable considerar que

es una tarea simple.




cargas que se deben manipular es
constante y la geometricaidel

K\O TAREA COMPUESTA
1\] * Aquella en la que el peso de la las
O

origen O el destino’NO varian®

® Cada una de las tareas simples que
l definen la tarea compuesta se

llama SUBTAREA.

®* Una tarea COMPUESTA no puede
tener mdas de 10 subtareas.




Q\O TAREA VARIABLE
1\] * Aquella en la que VARIAN el

peso de la las cargas y la

O ;
geometiria.

® o es una tarea COMPUESTA con
l mds de 10 subtareas.
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20 Para cada una de el S manipuiacion gque se reqlizqn, se

aplicard el procedimiento de valoracion.

3. Se calculard el indica de exposicidén por trabajador y el nivel de
/ riesgo correspondiente.



Turno de 8 hrs.

Empes Tarea
Tarea de MMC 1 PAUSA y Tarea de MMC 1

x4 ligera
traccion 9
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EQUIVALENCIAS ENTRE INDICES Y TIPOS DE TAREAS
DE MANIPULACION

Tipo de Tarea
de Descripcion Indice de riesgo
manipulacion

Manipulacion de pesos constantes y con una sola
Tareasimple | variable de area respecto al origen y al destino de la
manipulacion.

IL : indice de
levantamiento

Manipulacion de pesos constantes, pero posicionado en
Tarea diferentes geometrias o diferentes niveles de altura o
compuesta de profundidad, o bien, manipulacion de algunos pesos
variables pero en geometrias constantes.

ILC: indice de
levantamiento
compuesto

Manipulacién de diferentes pesos, de diferentes puntos | ILV : indice de
Tareavariable | de altura y profundidad en el origen y colocados en | levantamiento
diferentes puntos de altura y profundidad en el destino. | variable




(IL) 4

Peso real de la carga dividido por el nUmero de

K EVALUACION DEL RIESGO PARA TAREAS SIMPLES

S trabajadores que la manipulan.

0, .

: Campo de y Masa de
N Grupos de poblacion .

peso mMaxXimo que la

poblacién seleccionada | N I N
IEDIENED

podria manipular
manualmente en condiciones

Poblacion trabajadora adulta -
ICDIENED)
BN

Poblacion profesional

ningun factor de riesgo) y especial

Uso profesional

Optimas (sin presencia de

con una proteccion
asegurada de su salud.



\/}\A\ r'ﬂu}?}ﬁ)hgq}q olg QE: NISTONCIC ey

r

VM =1 -(0,003x|V-75])

Situacion vertical: V [em]

Multiplicador VM




V en origen: 41cm V en destino: 111 cm
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DV = | Vfinal - Vinicial |

DM = 0,82 + 4,5/DV

Desplazamiento vertical: DV [cm]

25

5o

75

105

125

150

175

Multiplicador DM

0,91

0,88

0,86

0,86

0,85

/\




HIVi: r'r‘nu}ing_)\:rc:}e;lor e distancia horizontda

HM = 25/H

Tabla. 2.123. Rango de valores para el Factor Multiplicador de distancia horizontal, HM /'\

Desplazamiento horizontal: H [cm] | 25 35 50 5§ 6of | 63

Multiplicador HM D,q*

r




H en origen: socm H en destino: 37¢m




AVI

MUITIplicador de as

AM =1 -(0,0032 X A)

Angulo de asimetria A[°]

15

30

45

6o

90

105

120/

Multiplicador AM

1,00

0,95

0,90

0,86

0,81

0,71

0,66

0,6%

(f A: dngulo que realiza el tronco respecto a las caderas.




El operario se encuentra en una posicion fija, sin desplazar los pies, y traslada un paquete
haciendo el siguiente recorrido:

ORIGEN DESTINO

r



K\O CM: multiplicador de agarre

@) Distancia vertical

Tipo de agarre

Bueno

j Regular

Malo

Si existen dudas asignar la situacién mds desfavorable.




‘ & El centro de gravedad es asimétrico o inestable?

‘ & La longitud de carga es superior a

40 em o la altura es superior a 30 cm?

4 La superficie o agarre de la carga

esrugosa, afilada o deslizante?

; Requiere el uso de guantes? ‘

¢ Se pusde manipular sin provecar una desviackin de la

mufieca considerable, ni gjercer una fuerza excesiva?

" 4 El agarre ez parmite una Tipo de agarre
manipulacién comoda? . BUENO

W J
sl

Tipo de agarre
MALO ‘ £ El tipo de agarre parmite coger la carga ‘

flaxionando los dedos de las manos a 90° 7

NO I sl

Tipo de agarre
REGULAR




[ J [ ] [ ]
FWi: multiplicador de frecuencia
Frecuencia
©Orm | versem

O Penaliza la cantidad de
levantamientos que realiza el

operario por minuto. -

)

0,26

—
-

9,97
0,94
0,91
o,75
o 70
0,52
Or45
9,37




Ejemplo:
La frecuencia de movimientos es de 1 contenedor por hora.

La duracion de la tarea es de 3 minutos y la trabajadora se recupera durante un largo periodo de
- tiempo. Por lo tanto la duracion de la tarea se considera corta.




OM: multiplicador de manipulacion con una mano

Manipulacion realizada con una sola mano m

Manipulacion realizada con las dos manos OM=1

PM: multiplicador de operaciones que requieren mas de una
persona

Manipulacion realizada por un trabajador
Se asume gue se pueden

producir variaciones de un Manipulacion realizada entre varios trabajadores

15% en la reparticion del
peso.




MLR = Mref x VM x DM x HM x AM x CM x FM x OM x PM (kg)




| = masa real (kg)
masa limite recomendada (kg)
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Ejemplo:

Se trata de evaluar el riesgo de la tarea de manipulacion manual de cajas desde la cinta a un
carro, donde se apilan en 6 alturas diferentes. El peso de cada caja es de 7 Kg y el trabajador
realiza 15 levantamientos por minuto, la tarea tiene una duracion de 1 hora.

Destino
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V en el Destino: 35 cm

V en el origen: 8o cm
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Incremento del indice entre tareas
AL =ILIF x| ————————

O

Donde:

FMl 5 ; : Es el multiplicador de frecuencia de la Tarea ¢, si esta tarea tuviera la frecuencia total de las

tareas consideradas hasta el momento, incluida |z Tarea ¢ se hace el sumatorio de todas las
frecuencias de las tareas (Fi+ F2+ F3+ Fi4+ Fi) v se determina el multiplicador de frecuencia.

j Fl“w"ll 5 ;4 Es el multiplicador de frecuencia de la Tarea 3 si se realiza a la frecuencia de todas las

tareas consideradas hasta el momento, excluida la Tarea i es decir, se hace el sumatorio de todas las
frecuencias de las tareas, excluyendo a la ultima tarea (Fi+ F2+ F3+ F4+ Fi-1) vy se determina el
multiplicador de frecuencia.

ILIF: indice de Levantamiento Independiente de la Frecuencia es el indice de levantamiento de la

Tarea : obtenido al considerar que FM; =1.

Para hallar los denominadores Ff"u"'l1 3 ¥ FI"'u"I1 3 ;4 ©snecesario calcular la frecuencia acumulada de

las tareas en el orden de IL de mayor a menor, y con ese nuevo valor, ir a la tabla 2.16. del factor de
frecuencias, para determinar el multiplicador de frecuencia de la Tarea ¢, Fl"u"'l1 s -




ILC=IL, + S AIL,

=2

|L1: Es el Indice de levantamiento mayor de entre los indices de levantamiento de cada una de las

tareas simples o subtareas.
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