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¢QUIENES SOMOS?

Estudiamos el comportamiento del
cuerpo humano vy su relacién con los
productos, entornos y servicios que las
personas utilizan.

Para ello combinamos conocimientos
en biomecanica, ergonomia,
antropometria e ingenieria emocional
gue aplicamos a diferentes sectores
para responder a sus retos y contribuir
a la innovacién empresarial.

INSTITUTD DE
BICMECAHICA
DE VALEMCIA

www.ibv.org




Conocimientos y Sectores

Automocion
Deporte
Habitat

» Funciones humanas .
Indumentaria

» Factores humanos
» Necesidadesy »

preferencias de las
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P A

T

<3

&

Ninos y puericult

+65 Personas Mayore

personas :3?[\' Rehabilitacion
> Biomecanica de Salud laboral ]
iy = 7 |4 sistemas corporales '4}' Tecnologia sanita

rehabilitation and
¢
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-()- Turismo y ocio
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Puesto de trabajo

» Evaluacion de riesgos ergondmicos

» Adaptacion de puestos de trabajo

P




aluacion de riesgos ergonomic

- Software para le evaluacion de riesgos ergondmicos.

@EngIIBV I\ Lsta de comprobacion de riesgos ergondmicos:
Evaluacion de riesgos ergondmicos % ~ ErgoCheck

Manipulacion manual de cargas: @ Manipulacion manual de

@& ) MMC Simple pacientes:
@ . MMC Miltiple © MMP [MAPO]
' MMC Variable

. MMC Secuencial

@
 MMC Lesionados Eﬁ ~ Oficina
Movimientos repelitivos:

. Tareas Repetlitivas
. OCRA Multitarea +so © Ergo+50

Posturas inadecuadas: e
© Posturas [OWAS] “ ErgoMater
© Posturas [REBA]
V9 ) )
_ UNE EN 1005-3 _ Psicosodial
[ ~ [FUERZAS o O hnnn ktaeo)
ttp://www.ergoibv.com/ [ ! Lﬁ" [CoPsoQ-istas?1]
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é preocupa a los ergbnomos/as en las evaluaciones de riesgo:

. Lo peor es evaluar puestos "raro
ayor problema es contar y evaluar los == para los que no hay referenci
s repetitivos. Me cuesta cuatro veces kl-eg|<—:m|(—ﬂs_

analizarlo que medirlo.

El calculo de angulos corporales
REBA es muy subjetivo. Me gustz
tener un sistema de calculo de angu
y distancias para no tener que hacerl
ojimetro.

analisis ergondmicos son un trabajo
ucioso que cuesta mucho tiempo:..

He probado a afnadir instrument
(goniometros, EMG), pero s
demasiado invasivos y complic
demasiado el trabajo.
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OmMo la innovacion puede ayudarles?

G)ErgolIBY —

Evaluacidn de riesgos ergondmicos —

—/\’

fz Reduccion del tiempo invertido en el analisis
“—/ de videos.

!bj‘ Analisis de posturas objetivo.

!bj‘ Sistema no invasivo.

IBV




7 Ahorra tiempo
\ e rg O I A La implementacion de ErgolA a los procesos

actuales reduce el tiempo de procesamiento de
video de 3 a 0.5 horas.

ftware Para ¥ Elimina los sesgos
e\/a | u a C | é n O Los resultados del anadlisis ergonomico ErgolA eliminan la
' 11€Sg0S

Jon OMICOS (O7,  Reduce costes

. La reduccion del tiempo de trabajo de los técnicos y el
- d | a nte ahorro en instrumentacion se traducen en una reduccion

e | lg e n C | a significativa del coste en el proceso.
tificial

subjetividad y el sesgo que existen actualmente..

Simplifica

- No requiere instrumentacion

: No se requiere experiencia
- No hay marcadores

- Capturar desde cualquier dispositivo

ttps://ergoia.net






Japtacion de puestos de trapaj

> de trabajo

H

s de trabajo

]

1ANDAS

]

lificar las

COMPARACION

Trabajador/a

v

valoracion funcional

r

I

nandas?

ADAPTACION
enecesaria/posible?

S

v

DECISION

CAPACIDADES

T

ddumentar las
capacidades?

Evaluacion y adaptacion de puestos de
trabajo:

+ Orientado a la adaptacion de puestos para
personas tras una baja laboral, mayores, con
discapacidad, etc.

«  Bajas reiteradas por trastornos musculoesqueléet
que pueden derivar en perdida de capacidades.

+ Identificacion de los desajustes entre demandas
capacidades y adaptacion de puestos para un n
ajuste.

IBV




Pa%0 1: cuestionarios
estandarizados

Recogida de informacién sobre tareas y requerimientos
del puesto de trabajo/Capacidades del trabajador

|O ra C|é N d e |a Obtencion desajustes entre requerimientos del puesto de

) trabajo y capacidades del trabajador
apaod ad ~N——
boral.

>dLabor/IBV

Paso 2: pruebas objetivas
Recogida de informacién para seleccién de pruebas

Ned Laborll B‘, biomecanicas y protocolo de carga fisica

cion de la Capacidad Laboral
Valoracion en el laboratorio

Obtencion de resultados: valoracidon objetiva de
capacidades para la reincorporacion al trabajo




loracion de la
pacidad
boral.
>dLabor/IBV

NedLabor/IBY

cion de la Capacidad Laboral

@ -

‘ e Trabajador

tra Historial |36 | Trabajador|

G [ S hﬁhv

MNombre del puesto

Diagnéstico/s ||| mhalgia secundaria a sheracisn de la marcha. Tendinopatia crérica aquilea -

en |.T.

Cuestionario Requerimientos de nivel 1

| Edad Género [Mujer

Informacién adicional ® 66

7201

Mombre empresa ‘

“ .o
P (\" AN | |
6@ &

Requermientos afectados porla lesién | Requerimient-

o 0@"

Andar portereno lano, pequefios desnive®

Estar de pie sin apenas moverse (RO,

eQ‘ar peldafios (RO)

oet

, “notaciones subjetivas |

t£star de pie con posibilidad de moverse (RO}

Solicitar
Valoracion
Biomecanica

| Datos genersles |} Cama biomecanica I Canga biomecanica Il | Mansio de cargas | Trabajo de precisién | Otros. |
| | Columna No ia | Ocasi F 1 T2 T3 T4 | Notas
[
y 1 gf:gzrl:gjc le requiere mover el cuello y/o mantener la ] ‘ s N @ | | Columna Normal Limitada No puedo Notas
o‘o N m mover el cuello y/o mantener la posicién por cierto ’
2 ;f:::,l:.?ﬂ B s R O . é\e 0.\0 ‘ O | O | Al sacarel comeo 6
e‘\ @b | - ;,:ur;gg mover &l tronco y/o mantener |a posicidn por cieto 6@
S >
| | Miembro superior derecho QQ e\' aental T1 T2 | T3 | T4 | Notas ° 6
b e ey b (e o 6 | oo | | Miembro superior derecho 6(&\ . puedo Notas

4 mx:sﬂ:ﬂgﬂ?oﬁ?ﬂo = 6* s‘ | O O [0 | [ |Asacarizscataf| » 2 gePul::ewmover L e g R I zQ “

o o e ‘e’b Qe O oo + [ e R (;

. W} '\'b 63\Q O O oo 5 ¢Pusde mover y/o mantener el coda derecho?

7 ¢5utrabajo le demanda realizar fuerze. na? E El IR TR TR{E ] & ¢Puede mover y/o mantener la mufieca derecha?
Fundamental- afecta més del 40% de la jom.da laboral. Ocasional - afecta menos del 40% de la jomada laboral 7 | ehiicde reniacisrn con i miticen demcha
Lista de tareas T1: Clasificacion de cartas y paguetes postales pequefios T2: Reparto de comeo en general T3: Uso de PDA

NedLaborlBY - Procesos - Desajusts




loracion de la
pacidad
boral.
>dLabor/IBV

NedLabor/IBV

cion de la Capacidad Laboral

Paso 1: cuestionarios
estandarizados

Recogida de informacién sobre tareas y requerimientos
del puesto de trabajo/Capacidades del trabajador

Obtencion desajustes entre requerimientos del puesto de
trabajo y capacidades del trabajador

S0 2: pruebas objetivas

Recogida de informacién para seleccién de pruebas
biomecanicas y protocolo de carga fisica

Valoracion en el laboratorio

Obtencion de resultados: valoracidon objetiva de
capacidades para la reincorporacion al trabajo



Paso 2

Ejecucion del protocolo de simulacion

frecuencia esfuerzo

loracion de la
pacidad
boral.
>dLabor/IBV

Fuerza estando qt
y/o desplazandos

Graficas promedio Izquierda Derecha
NedLab / IBV
=
edLabor - : BT Norr
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loracion de la
pacidad
boral.
>dLabor/IBV

NedLabor/IBV

cion de la Capacidad Laboral

Resultado de la
capacidad laboral

Requerimientos del puesto de trabajo AFECTADOS Capacidades

(valoracion
biomecdnica pi
simulacion c
requerimient

Estar de pie (RF)

Fuerza desplazandose (transportar/empujar/tirar) (RF)

Subir y bajar peldaiios y/o pendientes (RO)

Fuerza estando quieto por debajo de los hombros
(levantar/empujar/tirar) (RO}

Estar agachado/arrodillado (RO)

FUNDAMENTALES

Requerimientos del puesto de trabajo NO AFECTADOS Capacidade

(No valorad
biomecanicam

Movilidad de cuello (RF)

Movilidad del tronco (RF)

Movilidad brazo-mano derecha por debajo del hombro (RF)

Movilidad brazo-mano izquierda por debajo del hombro (RF)



Personas

»Innovacion en formacion:
v Gamificacion
v Tecnologia
» Feedback en tiempo real
» Exoesqueletos

»Gemelo digital humano

IBV




sarrollo de
Jterial
'mativo para
bajadores y
bajadoras

\  FUNDACION
g ESTATAL PARA
’ LA PREVENCION
DE RIESGOS
LABORALES, ES.P

Serious games: “juegos serios” cuyo proposito es la
formacion por encima del entretenimiento.

.
ﬂ JUEGOS interactivos

para la PRL en panaderias

A la vista de la siguiente secuencia de imagenes:

W

Tal como muestra la secuencia, un trabajador se encuentra en la zona de hornos manipulando bandejas y carros. A pesar de llevar
guantes, sufre una quemadura en el antebrazo. Indicar si son verdaderas o falsas las siguientes actuaciones en caso de quemadura.

A) Aplicar pafios himedos VO FO
B) Aplicar chorro de agua VO FO
C) Aplicar vendaje adhesivo VO FOy

15-0299/2012 () Fuhoaadw (

15-0301/2012 )P meenasn  cooman FITAG
1S-0303/2012 7 A .yﬁﬁﬁg\ m TS, e
AT e asitn sgroakmant

IBV
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¢Cul es el factor de riesgo
ergonémicofundamentalque
identificas en el puesto de
trabajo?

Siguiente pregunta

"Altur,
ade g
Cinta: 7, cm
Pe E
SO de las Cajas:15 5Kg

Altura caja: 30 cm
Asideros a 20 cm de la base

Distancia horizontal en origeny
destino: 30cm

- cm
Altura del pale: 14
4 alturas
. g filas X
ale: 6

cajas PO"P

a2 horas

. ~alets
jiza. 6 el

1 (ared du

”
ba}?‘dqr —
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ONIC.
rsonalised Body
nsor Networks
th Built-In
elligence for
al-Time Risk
sessment and
baching of

jeing workers, in
types of

rking and living
vironments

y BI ON I C About Consortium News Media «

WELCOME

Smart wearables
supporting active and
healthy ageing

Personalized Body Sensor Networks with Built-In Intelligence for Real-Time Risk Assessment and Coaching of

Ageing workers, in all types of working and living environments.

’ Read more

hgpercl;:c]

Funded by the Horizon 2020 Framework Programme

** . **
* (5 -
5 of the European Union for Research and Innovation : HoksToyce %acaona

uuuuuuuuu b °

AAAAAAA a l I a
I II I DE LA CONSTRUCCION L]
Bundesanstalt fir Arbeitsschutz und Arbeitsmedizin

Contacts

Q
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2 BIONIC

body information on an intelligent chip

Delivering Precision Ergonomics with SHAPE

Sensor enabled workwear Ergonomics App Enterprise Console

TL
90 W

: | ) i;,:’i O
V& -5 «—— Glove
:ci\ 355 10

+«—— Trousers

Work Technique Automatic R(';'k Assessment
ini = rganizational
Training + Coach Risk Assessment
Overwatch




Informacidn sobre el puesto

>ma para la
tificacion
|esgos por
uras

adas en
PO real

% de tiempo expuesto a cada
nivel de riesgo

Necesidad de emprender
acciones

% de tiempo expuestosa riesgo
en cada uno de los segmentos
corporales

Marmol

Resultados

Empresa Puesto

Elija la subtarea:

Riesgos (%)
Nivel2 | Nivel3
51.25

Actuacion
Riesgo ligero. Actuacion no in|

Posicién: Manos (%
Bajados Uno elevado

Posicién: Espalda (?
Recta Inclinada Girada Incl
40.26

Posicién: Piernas (%
Sentado De pie Unap
85.92

Rodillas flexionadas  Una rodi
13.59
Arrodillado A

IBV







Exoesqueletc

Puesto de trabajo . .
(trabajo por encima de la cabeza) - Riesgo de lesion »

aluacion de
oesqueleto
' hombro en
sector de
tomocion

EMG System Motion Tracking System
Ultium™ EMG XSENS

. —wg Iy
— = 1 . "
L i
Surface
Electromyography
Wireless Sensors
.

IBV




oesqgueleto de hombro

Instrumentacion
2. Sistema de Captura de Movimiento

1. Electromiografia (EMG)

Medidas:
« Angulos de cod

« Angulos de hor
e Angulos de esp

Deltoides

rapecio Dorsal

Medio
Erector Espinal
Instrumentacion de miembro superior — 9 sensores inerciales
IBV

nstrumentacion de los musculos- Lado dominante



oesqgueleto de hombpro

Actividad de EMG muscular — Diferencias con-sin exoesqueleto

-~

| \\ "fa !

Tﬁ ,1 ¢ 4/ i

\ Deltoides / K Trapecm Medlo J \ Lat|55|mus Dom/ K Erector Espmal/
¥ ¥

Actividad muscular media Actividad muscular baja No hay resultados Act|V|dad muscular media
reduccion (34%)* ¥ reduccion (18%)* ¥ significativos incremento (6%)* 4
Actividad muscular media
reduccion (18%)* * ] | ]
Reduccidn de la sensacion de fatiga Peso del exoesqueleto

Incremento del confort

Posible reduccién de riesgos de lesién por actividad repetitiva *Diferencias significativas (p<0.05) s




oesqgueleto de hombro

Efecto del exoesqueleto

Posturas

Articulacion Angulo Medida Diferencia (°)

Espalda baja Inclinacion lateral Rango de movimiento 4.5°

Espalda baja Rotacion axial Rango de movimiento 4.4°
Cuello Inclinacion lateral Rango de movimiento 2.8°
Cuello Rotacion axial Rotacion lzquierda -2.5°

Reduccion® ¢
Reduccién* ¥
Reducciéon*

Incremento* 4

Rotacion axial

Inclinacion lateral Inclinacion lateral

*Diferencias significativas (p<0.05)

Rotacion axial

IBV




aluacion de
oesqueleto
nbar en el
ctor de
Jistica

Fundacidén

prevent

nivale

g | suimia

Puesto de trabajo
(manipulacion manual de cargas)

g

Riesgo de lesion »

Exoesqueleto

EMG System
Ultium™ EMG

Surface
Electromyography
Wireless Sensors

Motion Tracking System
XSENS

IBV




oesqueleto lumbar

uerzo articular — modelo
yMmecanico

IBV




esarrollo de

n exoesqueleto
1strumentado
ara el
>guimiento de
\ carga fisica en
ctividades de
2pOoSicion de
endas

GRUPO

BiMBO,

ALIMENTAMOS UN MUNDO MEJOR

Mantenga una postura neutral y
haga clic en el botdn para iniciar/deten

Brazos ~ Espalda  Plemas

: : APP evaluacidn ergon
Sensores inerciales Exoesqueleto lumbar (IBV)

El valor excepcional para las empresas innovadoras



esarrollo de

n exoesqueleto
>miactivo para
ctividades de
>scate
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eurostars™
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/ (Sensors &\ 4 Artificial \\
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GOGOQ

EXO-RESCUE MAIN CHARACTERISTICS

SMART CONTROL /

EXOSKELETON
N /

%

Light and modular full body exoskeleton.
Support for legs, arms and lumbar muscles.
Hybrid exoskeleton, mixing active and passive actuators.

Adaptive control system, based on non-invasive sensors

ncrease of the users’ comfort and reduction of muscle-skeletal disorc

Lifting of heavy loads, until 40 kg.

eduction of fatigue during walking, transmitting the load to the grou

EXO-RESCUE CONCEPT




>melo digital humano

Humano Real

Datos

Informacion

‘—; » -

haGuia -
o e

Gemelo Digital Humano y Pue

Puesto de Trabajo Real

sole(

sto de Trabajo
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Innovacional
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