I  \lovimientos del Cuerpo, Pierna y Pie I NEEEEEEEEEE

MOVIMIENTOS DE PIERNAY PIE SIMBOLO UMT DESCRIPCION
M 85 Movimiento del pie arriba o abajo con el tobillo como eje
FMP 19,1 Movimiento del pie con presién
71 Mov. de la pierna en cualquier direccion con la rodilla o la cadera como
! eje (d<15am)
Ll Mov. de lapi lquier direccion conla rodilla o fa cad
71+ (d-15)0,5 | Mov. dela pierna en cualquier direccion conla rodilla o la cadera como
’ "~ leje (d>15cm)
MOVIMIENTOS HORIZONTALES SIMBOLO UMt DESCRIPCION
PASO LATERAL e ) El movimiento termina cuando la pierna de salida hace contacto con
Movimiento lateral del U S5dC1 17,0+(d-30)02 el suelo
culerpg, sin rotaciéél, )'!\ ) - e r
realizado en uno o dos . a pierna retrasada ha de hacer contacto con el suelo antes del
pasos. ’ \ e 341+(d-30%04 siguiente movimiento
GIRO DE CUERPO . El movimiento determina cuando la pierna de salida hace contacto
Movimiento de v .\ TBC1 18,6 con el suelo
rotacion del cuerpo
realizado en uno o dos '}' TBC2 372 La pierna retrasada ha de hacer contacto con el suelo antes de que
pasos. a» ! pueda realizar el siguiente movimiento
Movimli,\eﬂg)Aalfielante !i‘ WpP 15,0 P pasos sin obstrucciones y con carga <23 kg
0 atrds del cuerpo n
’ealézltag‘r’]ggcoﬂasos 4\ WpPO 17,0 p pasos con obstrucciones y/o con carga > 23 kg
MOVIMIENTOS VERTICALES SIMBOLO UMT DESCRIPCION
» 0 A B, S, KOK 29,0 Doblarse, Agacharse o Arrodillarse sobre una rodilla.
ﬂ ' .~
’« L7 Levantarse de la posicién de Doblado, Agachado o Arrodillado sobre una
! ? VA W | AB, AS, AKOK 31,9 rodilla.
[} A KBK 69,4 Arrodillarse sobre ambas rodillas
,‘i v AKBK 76,7 Levantarse de la posicién de Arrodillado sobre ambas rodillas
<
] A SIT 34,7 Sentarse
L)
' \ 4 STD 434 Levantarse de la posicién de sentado
I (Viovimientos Simultdaneos N
DESALOJAR POSICION MOVER COGER ALCANZAR
MOVIMIENTO// caso PINSSEpics G5/ A
D2 D1 P25S PZS P1S C B ABm kG4 Gic G2 G B AE
P2NS G5
AE ED
R B E D EQ W o0 WEHRW 0 W o
;D W W i
G1A, G2, G5 E R
G G1B,G1C WHEAW 0O(W ofWH
(G} W Dentro del drea de vision normal
. A,:m ED : I.) 0  Fueradel drea de vision normal
%’c Wl E Fe'?c,il.de maneja.r
P1S ED D  Dificil de manejar
P e NIS“IS’;'S :SIZ’ZNS [ Movimientos de control bajo 1 Facil de realizar simulténeamente
= )D1 . Movimientos de control medio [__] Puede realizarse simultaneamente con préctica
D
D2 EZZ Movimientos de control alto  [EI Dificil de ejecutar, incluso con experiencia
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I R - Alcanzar (Reach) I

. Tiempo Nivelado UMT .
RdC mRdA mRdB S
(cm) @ @
RAA | RdB | pip RE | RiAm | RiBm | ™ 3 :
<2 2,0 2,0 2,0 2,0 1,6 1,6 04
4 34 34 51 32 3,0 24 1,0 Alcanzar un objeto en situacion fija, o
6 45 45 6,5 44 39 3,1 14 A aun objeto en la otra mano o sobre el
8 55 55 75 55 4,6 3,7 18 que descansa la otra mano.
10 6,1 6,3 84 6,8 49 43 2,0
12 6,4 74 9,1 73 5.2 48 26
14 6,8 82 9,7 78 55 54 28 Alcanzar a un solo objeto en situacién
16 71 88 10,3 8.2 58 59 29 B que puede variar ligeramente de un
18 75 9,4 10,8 8,7 6,1 6,5 29 ciclo al siguiente.
20 78 10,0 14 9.2 6,5 71 29
22 8,1 10,5 11,9 9,7 6,8 7.1 28
24 8,5 1,1 12,5 10,2 71 8,2 29 Alcanzar a un objeto amontonado con
26 8,8 11,7 13,0 10,7 14 88 29 C otros en un grupo de forma que ocurra
28 92 12,2 13,6 11,2 77 94 28 buscar y seleccionar.
30 9,5 12,8 141 11,7 8,0 9.9 29
35 10,4 14,2 15,5 12,9 838 14 28
40 13 15,6 16,8 14,1 9,6 12,8 28 Alcanzar a un objeto muy pequefio
45 121 17,0 18,2 15,3 10,4 14,2 28 D 0 en donde es necesario coger con
50 13,0 18,4 19,6 16,5 11,2 15,7 2,7 precision.
55 139 19,8 20,9 17,8 12,0 171 2,7
60 14,7 21,2 223 19,0 12,8 18,5 2,7 Alcanzar a una situacién indefinida
65 15,6 22,6 23,6 20,2 13,5 19.9 2,7 para poner la mano en posicién de
70 16,5 241 250 214 14,3 214 27 E equilibrar el cuerpo o dispuesta para
75 173 25,5 26,4 22,6 15,1 228 27 realizar el préximo movimiento o
80 18,2 269 277 239 159 242 27 donde no estorbe.
G - Coger (Grasp) I
Tipo de Coger CASO UMT Descripcion
G1A 20 Vo4
G1B 35 y - 4 (5 Seccion < 3*3 mm
G1C1 73 booco 12mm <@ <25mm
G1C2 87 Gosme 6mm<0<12mm
| G1C3 10,8 booeo 0<6mm
Cerrando los dedos sobre el objeto G3 213 = : S Sl L]
G4A 73 N > 25%25*25 mm
G4B 91 Sl >6%6*3mm y < 25*25*25mm
|\ G | G4C 129 525 <6%6*3mm
5 "Por contacto G5 0,0
Teoria
O
\t&)ﬂmvmver acoger G2 >6 RfA -+ MfB -+ (RfA)
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I M - Mover (Move) I I T -Girar (urn)

[ [ TiempoNiveladoUMT | _——a g(grados) { To/Tes | ToM Tol
d Mover con esfuerzo 30 78 m 24
mMdB | m | |Comp. dindmica: Mdcaso PNE = Mdcaso*Fd //_’@ @ i i )
dA | Md d : : 45 35 55 105 = i i
(em) | MdA | MdB | MdC MaBm | (B) | [compEstitic: SCPIE o e 2 3 — — \4&— — — TgGirar lamano vacia
<2 [ 20 [ 20 [ 20 [ 17 [ 03 PNE Factor . 75 48 75 144
4 3,1 40 45 28 12 h Dinami SCPNE A Mover el objeto 920 54 85 16,2
6 | 41 | 50 | 58 | 31 | 19 aeta | Dinamico a la otra mano o E 105 6,1 96 183
- - - 5 - contra un tope. g - .
8 | 51 [ 59 | 69 | 37 | 22 . }32 ?g . 120 68 106 204 TgS Girar la mano cargada (PNE < 1kg)
:g gg g? ;z jg gg 4 1:07 2:8 ::g ;"1‘ E’g gi'g —_ — \ — TgM Girar la mano cargada (1 < PNE < 5 kg)
1 77 85 98 52 31 6 1,12 43 B Mover el objeto '\ 165 8,7 13’7 2611 ToL Girar la mano cargada (5 < PNE < 16 kg)
- - N . = a una posicion - L L
i e a (e
A 1! ’ - 1 L L 1 ni
T T T T T 5 o AP - Aplicar Presion (Apply Presure)
16 1,36 11,9 .
:: }?2 Eg Eg §§ gg 18 141 134 C Mover el objeto @ - 1o Lompleto — Fuerza
28 12:1 12:8 14:4 9:3 3:5 20 1,46 14,9 legré?aposmlon S":;):Io l:gn; AEES:’;:CI(;TF Volver a coger ‘f\ﬂif:ar Detencién minima fsu‘::::;
30 | 127 [ 133 [ 151 ] 98 | 35 22 131 16,4 : s N 0 e > g
35 | 143 | 145 | 168 | 112 | 33 APB 16,2 Lol | |
40 | 158 | 156 | 185 | 126 | 3,0 Peso neto efectivo ( PNE PNE: Resistencia encontrada por una
45 | 174 | 168 | 201 | 140 | 28 || Manos PNI(E : mano al movimiento - fomponesites —
50 19,0 180 .8 154 26 1 PFc Fd:  Factor dindmico Simbolo UMT De?crlpclon e AF o oF
55 205 19,2 B5 16,8 24 2 P/2*Fc SC: Constante estatica AF 34 Apllca{r fue,rza | 5,63 L 4 4,23 0 |
60 21 | 204 | 252 | 182 | 22 Movimiento Fc P:  Peso del objeto movido DM 42 Detencién minima L APA (10,6 UMT) | Tiemeo
65 23,6 216 26,9 19,5 21 Espacial 1 Fc  Coeficiente de friccion RLF 3,0 Soltar Fuerza - APB (16,2 UMT)
70 25,2 228 28,6 20,9 19 Madera 0,4
75 26,7 24,0 30,3 223 1,7 Deslizante | Metal sobre 03 . .
s0 | 283 | 250 | 320 | 337 | 15 meta : I D - Desalojar (Disengage) N

_ P _ Posici(’)n ( PO S Il‘IO n) De;a1lo'|ar ManeLoOFaciI E Mane't; I;iﬁcil D Retrodcisg (cm) Cuidado T); el manejo A por tr_abazén
3 = - e 1 Alinear 2 Orientar 3 Encajar Existe posicion cuando el D2 15 11,8 2<d<12 D3_ +G2
POSICION CON INTRODUCCION | Manejo Facil E Manejo dificil D =2 (<25 mm) Jueg'fo i < 12 mm D3 229 347 2<d<30 Cambiar el método + APB
P1S_ 56 11,2 '
Suelto P1SS_ 91 14,7 Retroceso
PINS 104 160 W7 5 — —Aa
P25 16,2 21,8
Flojo PSS_ 19,7 353 | ﬁ @
P2NS 21,0 26,6
P3S_ 43,0 48,6 Posicionar respecto al punto I: @ . .
Bacto s 45 521 roerenc I ETy EF - Recorrido Oculary Examinar (Eye travel & Eye Focus) I EEEER
478 534
(s o3 0% s e I ey ITL*B t Recorrido ocular '
POSICION SIN INTRODUCCION Tolerancia = 2L - - Movimiento de los oi d B R
TOLERANCIA=T MOVER POSICION virlamirada de un puntoaotro | ET¥ | 1527/ | Maximo 20 UMT gk
T>+12mm NGB o o e
+6mm<T < +12mm Mdc Tolerancia = @ Examinar 2
1,5mm<T<+6mm Mdc P1 . ool e T - - -
T<+15mm MdC P2 o e oy finea @ — Mirar un objeto para reconocer una EF 73 Dentro del drea de visién
Tolerancia = L . ~ caracteristica de facil distincion ! normal

‘ 60 cm |

RI. - SOltar (Re,eaSE) _ Area de vision normal

Area que puede ser abarcada sin
L . desviar la vista
[ Soltar separando los dedos con movimiento independiente RL1 2,0 Leer ‘
’ . — ]
Comprender textos, palabras 505%p | Tiempodeleer n palabras de forma 40cm
% aisladas, letras, cifras y signos ! continua en un texto normal
& Soltar el contacto RL2 0,0 mediante la adaptacidn de los ojos F Tiempo de leer 3 signos,
= y recorridos oculares figuras o letras
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