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Ergonomia: Projeto e Producao

Grupo A Tabela A Punho - flex/ext Grupo B
b | e[ 2 3 4
Passo 1: Localizar o posicionamento do brago ;, bra-| Desvio | Desvio | Desvio | Desvio
+1 +2 +2 +3 +4 © 1 2 1 2 1 2 1 2 21 P
T 2 2213 33 Passo 9: Andlise da posicao do pescoco
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Ajuste: ombro elevado + 1/braco abduzido + 1/ 35233 [4alalals]s 0 pescogo estd indlinado para o lado + 1
antebraco apoiado + 1 113141414/ 4/415)5
41203 4al4alalalals]s
Passo 2: Localizar o posicionamento do antebraco 3 31414 5151516 6 Passo 10: Andlise da posicao do tronco
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Passo 2A: Ajuste: cruzando a linha média ou se 0t t4: flexionado + 1/indlinad lado +2
afastando do corpo + 1 ronco estd: flexionado + 1/inclinado para o lado +
Passo 3: Localizar o posicionamento do punho - -
" P 3o P Passo 11: Andlise de posicao das pernas
=== =L = ] Tabela C 1| as pernas estao balanceadas e apoiadas + 1
. - ) 1234567 as pernas ndo estao apoiadas e balanceadas + 2
Passo 3A: Ajuste: se em posico ulnar ou radial + 1 T 12313 4155
- . 222344515
Passo 4: Localizar o desvio existente 3133131404156 Tabela B Tronco
A A 4333|4400 s, —! 2 3 4 5 6
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Passo 4A: Ajuste: até a metade da amplitude +1/ 4232334456666
préximo ou no final da amplitude +2 5131444 4]5[5]6[]6]6]6]6
Passo 5: Transfira o valor encontrado na Tabela A L] 1| Passo 12: Transfira o valor encontrado na Tabela B
Passo 6: Contracao muscular i + Passo 13: Contracdo muscular
postura principalmente estatica + 1 - Final ] postura estdtica + 1
postura € ativa por 4 minutos ou mais + 1 postura ativa por 4 minutos ou mais + 1
Passo 7: Forca e carga Passo 14: Forca e carga
menor que 2 kg intermitente 0 + + | menor que 2 kg intermitente 0
entre 2 e 10 kg intermitente + 1 L] [__T| entre 2 e 10 kg intermitente + 1
entre 2 e 10 kg estético/repetitivo + 2 = = | entre 2 e 10 kg estético/repetitivo + 2
maior do que 10 kg choque + 3 maior do que 10 kg choque + 3
Passo 8: Transportar a somatdria para a Tabela C ] 1| Passo 15: Transportar a somatdria para a Tabela C
Figura 3.6

As pontuacdes no Sistema RULA seguem quinze passos, divididos em dois grupos (McAtamney e Corlett, 1993).

A postura do corpo como um todo € descrita em funcao destas classificagdes por
um codigo de seis digitos. Os quatro digitos iniciais classificam a postura do dorso (1
a4), dos bracgos (1 a 3), das pernas (1 a 7), e da carga/forca (1 a 3). Os dois digitos
finais indicam tipo de atividade (01, 02,...99) ou cédigo do local ou se¢do onde foi
feita a observacdo. As 252 combinacoes (4x3x7x3) de posturas possiveis sdo classifi-
cadas em quatro categorias de acdo indicando o grau de necessidade de atuacio para
melhoria. O método se baseia em observagdes das posturas a intervalos predefinidos
(em geral, a cada trinta segundos) e assume que sdo feitas no minimo cem observa-
¢oes. Cada uma destas observacdes € avaliada e classificada.



