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Felder der Ergonomie: Produkt — Produktion
Definition Ergonomie

Historie/Einflhrung

\orteile konsequenter Ergonomie
Ergonomie im Entwicklungsprozess
Altersstruktur und Auswirkungen

Typische Belastungen im Automobilbau
Tools/Richtlinien

FUhrung durch die Fertigung
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Wissenschaftliche Disziplin, die sich mit dem Verstandnis
der Wechselwirkungen zwischen menschlichen

und anderen Elementen eines Systems befasst,

und der Berufszweig, der Theorie, Grundsatze, Daten
und Verfahren auf die Gestaltung von Arbeitssystemen
anwendet mit dem Ziel,

das Wohlbefinden des Menschen und

die Leistung des Gesamtsystems zu optimieren.

Quelle: EN ISO 26800:2011 (D)

g



1998/1999

1999-2001

2001
2002
2007-2009
2009-2010
2010/2011
2013/2014
2015
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Entwicklung mit dem IAD der TU-Darmstadt (Version 4)
(Papier-/Bleistift Methode)

Schulungprogramm fir alle Unternehmensbereiche
(Top/Down Management bis Mitarbeiter, BR)

Benennung von Ergonomie-Beauftragten der Werke und Bereiche
Betriebsvereinbarung zur Nutzung des NPW
(Version 5)
Projekt Kraftatlas mit BG und IAD,
Projekt Kobra mit BAUA und IAD, Entwicklung des
Update Version 5 auf Version 6 (Papier & Excel )
Projekt Kraftatlas Il, Entwicklung Monkras
EinfUhrung



Gesetze
* Richtlinie 89/391/EWG

Durchfiihrungvon MaBnahmenzur Verbesserung
derSicherheit und des Gesundheitsschutzesder

Arbeitnehmer.

* Richtlinie 90/269/EWG
Gesundheitsschutzbei der manuellen
Handhabungvon Lasten,

 Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
* Arbeitsschutzgesetz

* Arbeitssicherheitsgesetz

* Betriebsverfassungsgesetz.

» Schwerbehindertengesetz

Adam Opel AG

e GME - Safety System
= Standortvertrag

= Betriebsvereinbarungen
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@ Erkennen von Belastungen (qualitativ)

@ Klassifizierung von Belastungen

(@ Bewertung von Belastungen (quantitativ)

@ Aufzeigen von Engpassen (krit. Belastungssituationen)
@ Ermittlung der Gesamtbelastung

@ Reduzierung durch geeignete Malinahmen
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Fir die Mitarbeiter

e Erleichterung der Arbeit

e HOhere Motivation der Mitarbeiter

e Reduzierung von Verletzungen und Erkrankungen

Flr das Unternehmen
e Hohere Qualitat, geringere Nacharbeit

e HOhere Produktivitat
e Reduzierung von Fehltagen und Ausfallkosten
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Anderungen

Kosten

Prototyp - Serie




Vehicle Future Program Ergonomics Data

Facility / Equipment
Solution

Line Balance
Solution

Majority of issues are related to Product Design
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« Uberkopf

* Reichweite/
gebeugt

* EinsteigeninvorderenInnenraum/
Operationenim Tunnelbereich

* Einbaubedingungen
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*Korperkrafte

*Fingerkrafte

*Ziehen/Schieben

*Heben/Tragen
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Anwendung von NPW 6.1 Tools

Version 1.0

NPW - Basis

NPW - UpperLimbs

NPW - MultiLast

NPW - MultiKraft

Verfahren
Basic version Obere Extremititen Multiple L handhal Multiple Kriifte
Bewertung Gesamtiiberblick (Takt/Schicht) Gesamtiiberblick (Schicht) Gesamtiiberblick (Schicht) Gesamtiiberblick (Takt/Schicht)
. i = . i Muskeln / Wirbelsdule /
Fokus Wirbelsaule / Muskeln Bander /Sehnen Hand/Arm | Wirbelsgule Fi r / Hand / Arm
Bewerl:ung von - statische Korperhaltungen (min. 3s) -K 7 =} vieler, - multiple
Aktionen Lasten

Lasten-
handhabuna

- hochfrequente Bewegungen
(2 Rumpfn_/min)/ (>10 Amh ab_/min)
- Krafte <40 N in Korperhalt. enthalt.
- Lasten <4kg in Korperhalt. enthalt.
- Umsetzen Lasten > 4kg (<5m)
- Halten Lasten > 4kg (> 5sec)
- Tragen Lasten > 4kg (> 5m)
- Zichen u. Schieben > 50kg (< 5m)
- Zichen u. Schieben >50kg (> 5m)

- Umsetzen Lasten >0,1kg (<5m)

- Halten Lasten >0,1kg (> 5sec)

- Tragen Lasten >0,1kg (> 5m)

- Zichen u. Schieben >40 kg (<5m)
- Zichen u. Schieben >40 kg (> 5m)

Korper-/Hand-/Finge rkrafte
in verschiedenen Korperhaltungen

Anwendung

ca. 80 % aller Arbeitsplatze
- Linientakte

- Operationen

- Schicht

< 5 % aller Arbeitsplatze
- Montagetatigkeiten (viele Clipse)
- Lackiererei

< 10 % aller Arbeitsplatze
- Logistik

- Kanban

-SLS

- Grossteile
- Powertrain Machinenfertigung
- Presswerk
- Rohbau Zelenfertigung

< 10 % aller Arbeitsplatze
- Handhabungsgerate
- Schweilzangen

- Berechnung maximaler Krafte
farNPW-Basis
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Montagespezifischer Kraftatlas

Fm ax  AlleKrafte in Newton [N]

Ganzkorperkrafte, beidhandig, Manner;

-B
A

A
.84%;
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SAE/USCAR-25 REVISION 1
ELECTRICAL CONNECTOR ASSEMBLY ERGONOMIC DESIGN CRITERIA

Revised 2008-09

Table 4.1 HAND-PLUG CONNECTOR DESIGN GUIDELINES

(Korrekturfaktor fur Frauenwerte: 0,5 fir +A; sonst 0,65) -C4- 4-P+C A
Die Werte sind die Resulti der (g
Kraftvektoren auf 5 N gerundet o
IP15 : 15. mannliches Kraftperzentil (fir +B Korpersymme-
1P 40: 40. manniiches Krafiperzentil firIst-Anaiysen) reetene
aufrecht P15 P40 gebeugt | P15 P40 Uberkopf P15 P40
0 +A| 380 480 X +A| 30| 435 [ & g +A| 360 430| X
4 I | 320] 435] N7 | 40|
\; A 45| 50\ Al 305 30| ¥ : Al 40| 495 N
+B| 260 320 ™% +B| 315 305 > +B| 25/ 305
|-B| 380 485 X B w0 605 X B 305 40| X
+C| 205 200 +C| 25| 310 ™ +C| 160 210 .
€ 170 255 % €| 10| 205 * €| 150|| 210 *
stehen - aufrecht |h = 1500 mm gebeugt  h=1100mm Uberkopf _ h=1700 mm
+A| 30| e0 X +A| 21| 380 f +A 35| 45| X
A_s]_ss0] ¥ A | ol 4| 4 f) A e e
+B| 335 445 > +B| 335|| 405| > T +B| 30 410
B 30 495 X B w0 ws | (N B 30 425 X
LIRS N 2 TR TR i? +C zoo"l 275w
C| 180 245/™ C| 160 205 200/ 280 %
knien - aufrecht 'h =800 mm gebeugt =600 mm Uberkopf 1 =1100 mm
+A| 315 405 +A| 295 385 / +A] 330 | aes| X
NEC RPN R -A| 300 75| ¥ \\‘jl: Al 395 | 455\
\ +B| 330 405 > \] +B| 380 455 —> +B| 305 365 |
B 315 380 X Bl 35 425 X -B| 325 30| )
+C| 190 250 v +C| 205 270~ +C| 155/ 200 v
C| 175 235 = C| 155 205/ C| 150 210
sitzen - aufiecht_h = 1000 mm gebeugt =800 mm Uberkopt b= 1200 mm

Minimum
Maximum Target Contact
Assembly Contact Minimum Contact Surface Grip
Class Force Typical Hand Posture Options for Design Surface Area Surface Area Dil i Span
Fingertip push (with optimally angled push 19 mm x 6 mm 15 mm N/A
surface)
P
1 <22N  ["Pinch Grip (without optimally angled push 23 mm x 6 mm 100 mm? 3mm 0-10 mm
surface’ provided on With a min. of 50 mm? or
each opposing provided on each 55-75
“ grip surface opposing grip surface mm
One Thumb or One Finger push (with 23 mm x 6 mm 100 mm? N/A
optimally angled push surface)
|
Pinch Grip with Thumb tip and fingertip push | 19 mm x 6 mm 100 mm? N/A
with optimally angled push surface) push surface | With a min. of 50 mm?
provided on push surface
2 <45N each opposing provided on two 3 mm
sides of the opposing sides of the
wire bundle wire bundle
Hand Grasp (key grip without optimally 26 mm x 6 mm 100 mm? 10-55
angled push surface) provided on With a min. of 50 mm? mm
each opposing provided on each
grip surface opposing grip surface




Vielen Dank fur thre Aufmerksamkeit



