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MANIKIN richtet sich nach dem H-
Anim-Standard (ISO/IEC FCD 19774)

Die  MANIKIN  Bibliothek  bietet
unterschiedliche anthropometrische
Datensatze, z.B. Alter, Geschlecht,
ethnische Zugehorigkeit, Grole,
Gewicht, etc.

Die Daten entstammen
unterschiedlicher Populationsdaten-
banken, wie CEASAR (Civilian
American and European Surface

Anthropometry Resource Project)

Neben den insgesamt 30 Datensatzen
fur erwachsene Personen sind auch 2
Datensatze fur Kinder enthalten

Diese Bibliothek ist nur bei Erwerb der
MANIKIN Extension bzw. der MANIKIN
Analysis Extension verfugbar

Dipl.-Ing. Andreas Heine

Mame
[Chw_cn_8a.asm
[Chw_cn_s0.asm
[[Jw_cn_s.asm
[LIm_cn_5.asm
[CIm_cn_50.asm
[Chm_cn_95.asm
[Chw_it_95.asm
[Chw_it_50.asm
[Chwe_it_5.asm
[ rm_it_5.asm
[T m_it_50.asm
[Chm_it_95.asm
[Jw_jp_85.asm
[Clw_jp_50.asm
[Chw_ip_&.asm
[Chm_jp_5.asm
[Chm_jp_50.asm
[Chm_ip_95.asm
[hw_ni_85.asm
[Chw_nl_50.asm
[hw_ni_&.asm
[Chm_nl_5.asm
[CIm_nl_50.asm
[CIm_nl_95 asm
[CIm_us_&asm
[[hm_us_a0.asm
[Chm_us_95.asm
[w_us_5.asm
[w_us_50.asm
[Chw_us_95.asm
[Ckidm5_us_50.a...
[Chkidm10_us_50....

s
Pro/ENGINEER Menschmodell - MANIKIN

Anthropometrische Bibliothek

HEFR TECHNISCHE UNIVERSITAT
I 1 CHEMNITZ

i

Professur Montage- und
Handhabungstechnik

Geschlecht  Land Perzentil Hahe(m)  Gewichi(kg)  Populationsdatenbank  Altersgruppe
female CHIMA 95 1.68 G4.74 GB 10000-88 18-50
female CHIMA a0 1.87 52 GB 10000-88 18-50
female CHIMA 1.47 3827 GB10000-88 18-50
male CHIMA 1.87 4074 GB 10000-88 18-50
male CHIMA a0 1.68 59 GB 10000-88 18-50
male CHIMA 95 1.79 T7.26 GB10000-88 18-50
female ITALY 95 1.70 a1.2 CEASAR 18-50
female ITALY Al 1.549 G1.52 CEASAR 18-50
female ITALY 1.48 464 CEASAR 18-50
rmala ITALY a 1.61 B1.1 CEASAR 18-80
male ITALY a0 1.71 76.19 18-50
male ITALY 95 1.82 10245 CEAZAR 18-50
female JAPAMN 95 1.70 4 18—5§]
female JAPAM Al 1.549 N 51]
female JAPAMN i 1.51
male JAPAN a 1.61
male JAPAN a0 1.71
male JAPAMN 1.82
female METHERLAMDS 1.749
female METHERLAMDS 1.67
female
male
male
male
male
male
male
female
femnale
female

rale
male
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Lizenzmodule [ [T

e Zusatzliche Ergonomie Analysen:

* RULA Analyse

* Heben/Senken (SNOOK oder NIOSH)
» Tragen Analyse

* Driucken/Ziehen Analyse

Pro/ENGINEER
MANIKIN Analysis
Extension

» Kostenfreie Bibliothek

» Greifen, Blicken, Manipulieren

* Reichweite, Sichtfenster, Sichtkegel,
Schwerpunkt

Pro/ENGINEER
MANIKIN
Extension

Pro/ENGINEER « Standard-Menschmodell

Kostenfrei « Manipulation bedingt mdglich
MANIKlN Pro/ENGINE « ACHTUNG: Speichern nicht
Lite ] moglich!

Dipl.-Ing. Andreas Heine SAXSIM 27.04.2010
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Aufbau und Integration [ Frotessur vontage: une

« Das Modell besteht aus 72 gelenkig verbundenen Einzelteilen (Freiheitsgrad = 57)

« Das Bewegungsverhalten ist durch Standardbedingungen (DOF — Degree Of
Freedom) eingeschrankt

. Manikin-Baum
« DOF1 - steuert die Beugung \ﬁiﬁl schnappschisse
« DOF2 — steuert die seitliche Beugung =R
« DOF3 - steuert die Rotation ik schnappschussbedngungen
#% MAMIKIN_000S - L_FOREFOOT_M_US_95

« Der Rumpf eines MANIKINSs ist immer starr. Zum ::ﬁ:"t’jgfzfgf”°5'R—FOREFOOT-”—“S—%
Bewegen der Steuerkurve muss ein - HI wiopore
Steuerkurvensegment  ausgewahlt und  die 2], 10-00F3

.. L vi1-DoF1

Steuerkurve entsperrt werden. Es  konnen O] vh-pore
spezifischere Bedingungen hinzugefligt werden, wie -] vi1-por3
z.B. spezifische Rulckenwirbel sperren, um eine -----;%V'S-DOH
; : ] L wlF-DOFZ
Rotation zu verhindern. - a0
. .. . ) ) 1L vis-DOF1

« Die Hifte und die Zehen eines MANIKINs sind I vs-porz

gesperrt. Die Position des Fufes kann geandert UL""-H%V'S-DOFS
H H —-=ay brunk
werden, indem die Zehen des MANIKIN selbst ff__,tjj o
gezogen werden. Zehen- und Huft-Bedingungen -8 15
sind dann temporar deaktiviert. gl I3
-0
. . . ..

« Bei Auswahl eines anderen Segments treten die ____.géjﬂr:u
Standardbedingungen des vorherigen Segments 52, |_hand_and_fingers
erneut in Kraft. -+Ehy Lthurb

ﬂ] |_thumb_retacarpal
ﬂ] |_thurmb_proximal

Dipl.-Ing. Andreas Heine SAXSIM 27.04.2010
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A
A

o Standardmessungen wie Abstand und Globale
Durchdringung anwendbar

» Schwerpunktberechnung dber MANIKIN-Toolbar
(Zusatzlasten beeinflussen den Masseschwerpunkt)

» Einfaches Austauschen des MANIKIN durch den
Einsatz einer Austauschbaugruppe - Untersuchung
fur verschiedene Korpergrof3en und Korpermassen
maoglich

 Der Modellaufbau mit ,3 Freiheitsgrad“-Gelenken
ermdoglicht die Manipulation in MDX (theoretisch
konnen den Gelenkachsen Servomotoren
zugewiesen werden)

« Kombination mit anderen Mechanismen-
Baugruppen ist moglich, z.B. zur Erstellung von
Animationen

Dipl.-Ing. Andreas Heine SAXSIM 27.04.2010
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Erweiterte Funktionalitaten: BEWEGUNG (R Frofcosy Montage: und
ZIEHEN

o 2D-Koérperziehen — Teil wird als Korper bewegt und behalt seine Orientierung bei.

2D-Punktziehen — Teil wird als Punkt bewegt und behalt seine Orientierung nicht bei.

1D entlang der Segmentachse
1D entlang MANIKIN-Achse
Um Achse drehen

GREIFEN NACH

Es konnen einhéandige oder zweihandige Greifbewegungen
simuliert werden, ohne die aktive Korperhaltung des
MANIKINs manuell zu andern. Die Greifbewegung kann auf
Hande, FiRRe oder Fingerspitzen angewendet werden. Die
definierte Greifbewegung kann als Schnappschuss im
MANIKIN Baum gespeichert werden.

GREIFBEREICH

Mit dieser Funktion wird das Ausmal} der Greifdefinition
optisch dargestellt. Es wird dabei zwischen der linken
und rechten oberen Extremitat unterschieden.

Dipl.-Ing. Andreas Heine SAXSIM 27.04.2010
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Erweiterte Funktionalitaten: OPTIK @ Professur Montage- und

SICHTKEGEL

Mit dieser Funktion kdnnen die Zonen der Sehstarke oder das Sichtfeld einer Person optisch dargestellt
werden. Jedes Gesichtsfeld im Arbeitsfenster ist ein transparenter Farbkegel, der seinen Ursprung im
Mittenpunkt zwischen den Augen des MANIKINs hat, wobei jeder Farbkegel einen bestimmten Bereich der
Sehleistung reprasentiert (gesamtes Sichtfeld / Uberlappung des rechten und linken Sichtfeldes / Makula /
Lesebereich).

BLICKRICHTUNG | m m '\

T =
Mit Hilfe dieses Befehls wird die Anderung der Kopfhaltung — \\ 9
und der Augenposition simuliert, die erfolgt, wenn das / - .
MANIKIN ein Objekt betrachtet. Der spezifische
Freiheitsgrad kann verwendet werden, um die Kopf- oder

Augenbewegung des MANIKINs einzuschranken.

4

=il 7/

SICHTFENSTER

Die Ansicht kann so
gewechselt werden,
dass auf dem Bildschirm
das angezeigt wird, was
das MANIKIN in einer
gegebenen Korper-
haltung sieht (Blickfeld).

Dipl.-Ing. Andreas Heine SAXSIM 27.04.2010
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Ergonomik Analysen [Fll Coc e

Ahalyse

Messen
hodell
Zeormetrie

v v v v

RULA — Analyse

Externe Analyse
Elektrischer Abstand...
mMechanica Analyse. .

SNOOK Heben und Senken

Benutzerdefinierte Analyse. .

W

AN

Bewegungsanalyse. .

-

oy RULA-Analyse...
£ HeberiSenken (Snoak)...
Eﬂ- HebenrSenken (MIOSH1)..

Ergonomik-Analyse

NIOSH Heben und Senken

&F Toleranzstudie...

/AN

A7

Bemalkungsherandungen. ..

' Tragen-Analyse...
Sensitivitatsanalyse... TH DrickeniZiehen-Analyse... ¢« SNOOK Tragen
DurchidhrharkeitCptimierung. . P2 Sehwerpunkt..

multiziel-konstruktions studie. .
Statistische Konstruktionsstudie...

SNOOK Drucken oder Ziehen

ModelCHECE 3
Baugruppe nach KE veraleichen

Leistungsiberwvachung SChWGI‘punkt
wiy GESpeicherte Analyse
ug Alle aushlenden

Alle [Gschen 3

Dipl.-Ing. Andreas Heine SAXSIM 27.04.2010
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Ergonomik Analysen [

RULA — Analyse

Rapid Upper Limb Assessment (RULA) ist eine ergonomische Analyse zur Untersuchung von Fehlstellungen
der oberen Extremitdten im arbeitstechnischen Umfeld. RULA beschreibt biomechanische und posturale
Belastungen am gesamten Korper, mit besonderer Beriicksichtigung des Nackens, des Rumpfes und der
oberen Extremitaten. Eine RULA — Analyse liefert eine Punktbewertung, welche als Handlungsvorlage zur
Verdnderung der Arbeitssituation und damit zur Reduzierung des Gesundheitsrisikos auf Grundlage der
Belastungen genutzt werden kann.

Vorgehensweise:

Schritt 1 — Beobachtung und Auswahl der abzuschatzenden Kérperhaltung

Eine RULA Analyse reprasentiert einen Moment in einem Arbeitszyklus. Es ist von grofR3er Wichtigkeit, die
angenommene Korperhaltung wahrend dieser Handlung genau zu beschreiben. Abhangig vom Analysetyp
sollte die langste Halteposition oder die schlechteste Koérperhaltung gewahlt werden. Unter Umstanden kann
es fur lange Arbeitszyklen angemessen sein, eine Untersuchung tber feste Intervalle durchzuftihren.

Schritt 2 — Bewertung

Zu Beginn muss entschieden werden, ob die Belastungen fir den rechten, den linken oder beide Arme
untersucht werden sollen. Die Bewertung erfolgt fur den jeweiligen Korperteil unter Einsatz einer
entsprechenden Software.

Schritt 3 — Handlungsebene

Die Gesamtbewertung kann anschlieRend mit einer Handlungsliste verglichen werden. Dabei sollte beachtet
werden, dass der menschliche Kdorper ein komplexes und adaptives System ist und die Auswertung nur eine
Richtlinie fir weitere Schritte darstellt. In den meisten Fallen fuhrt die Erkennung von Risiken zu einer
detaillierteren Untersuchung. Nahere Informationen bietet ,The Institute for Occupational Ergonomics,
University of Nottingham*

Dipl.-Ing. Andreas Heine Folie 10 SAXSIM 27.04.2010
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RULA — Analyse

Die RULA Analyse ist ein ergonomisches  [SiEe s =
Standardwerkzeug zum Definieren und Quantifizieren der

Korperhaltung eines MANIKINs entsprechend ausgewahlter Manikin auswahion [FNEEED N

Parameter. Einige Aufgabenparameter werden direkt aus Sete (Recntor A 2

der aktuellen MANIKIN-Ko6rperhaltung extrahiert, wahrend Auigabenparameter Linker Arm

die anderen Parameter eingegeben werden. RULA- 7] Aam gestiiel ODER Wanik

Analysen werden hauptséchlich fir allgemeine Aufgaben Uber Mitientinie hinwes 2rieen ODER 20T KaToerseits Ferans

wie die Handhabung von Werkzeugen und Objekten 7| Rumpf gut gestiz

verwendet. J| Sitzendes Manikin

+| Beine und FOle gestitzt und im Gleichgewicht

In einer RULA-Analyse werden folgende Daten zur
Risikoberechnung erhoben: abtolls Laet - : s
o oderweniger

b ArmpOSItlonen 2-10 kg (unterbrechend)
. 2-10 kg (statisch od iederholt
« Rumpfunterstiitzung T

Statische Arbeit ODER hohe Haufigkeit { = 4/iMinute)

RULA-Ergebnis: 2 Mehr als 10kg {(oderwiederholt oder Stolie)

e Bein- und FulRunterstitzung und Gleichgewicht Zuléssig

Fur RULA-Bewertungen gilt folgender Schlissel:

» 1 oder 2 — akzeptabel Berecfinen) [ Infa

« 3 oder 4 — weitere Untersuchungen erforderlich s

« 5 oder 6 — weitere Untersuchungen und Anderungen
erforderlich

« 7 — weitere Untersuchungen und sofortige Anderungen
erforderlich

Schlieften KE hinzuf

Dipl.-Ing. Andreas Heine Folie 11 SAXSIM 27.04.2010
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Ergonomik Analysen

SNOOK und NIOSH91

"Snook Tables” (allg. Gefahren-Analyse-Tool) basieren auf
psychophysischen  Experimenten und geben den
Prozentsatz der Bevélkerung an, welchem die gegebenen
Belastungen zugemutet werden kann. Dabei unterscheidet
man in:

Heben/Senken

e Ziehen/Driicken
» Tragen

Die SNOOK Tabellen kommen haufiger zum Einsatz als die
Uberarbeiten NIOSH Gleichungen fur Heben und Senken,
denn sie decken eine groler Bandbreite von
Bewegungsaufgaben ab. Dabei sind sie allerdings weniger
genau, denn sie basieren auf psychophysischen
Messungen und weniger auf biomechanischen
Untersuchungen.

Wahrend NIOSH zur Festsetzung von Gewichtsgrenzen
dient, wird mit den SNOOK Tabellen eine Richtlinie geboten,
welche Aussagen Uber den Prozentsatz der Bevdlkerung
gibt, dem die Aufgabe als téagliche Arbeit zumutbar ist.

Folie 12

R

i

s
Pro/ENGINEER Menschmodell - MANIKIN

§ TECHNISCHE UNIVERSITAT
1 CHEMNITZ

Professur Montage- und
Handhabungstechnik
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HEBEN/SENKEN (SNOOK)

Die SNOOK-Analyse ist der Standard zum
Definieren von Einschrankungen beim Heben

¥ HebenfSenken (Snook) z

Definition

und Senken innerhalb von manuellen | Manikinauswahien  b_NL_S0 k
Handhabungsszenarien. Die folgenden | urpringliche Kamperhaitung

generischen Parameter werden in SNOOK- | |snapshot2 | s
Berechnungen fur das Anheben und Absetzen Enduiiltige Kiirperhaltung

verwendet: [ Snapshot - ] S

e Position der Hande (Abstand zum Korper) ket T Hebevorgang alle |
aufigkei

» Vertikale Bewegung Gewicht des Ohjekts | 1g .

v

o Gesamtkdrperhaltung

Fonstruktionsziel 22273 1hm

Es koénnen auch spezifischere Parameter _ _
Fugewiesene Last 39.63 Ik

eingegeben werden: Zuldssig fir Mann : 84.40%
Fulassio fir Frau © Unter 10%

» Gewicht des Objekts
* Frequenz
Berechnen
Die SNOOK-Analyse ist ein intuitiver Prozess b Gespeicherte Analysen
zur benutzerfreundlichen Ermittlung SchlieRen

ergonomischer Daten.

Dipl.-Ing. Andreas Heine Folie 13 SAXSIM 27.04.2010
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HEBEN/SENKEN (NIOSH91)

Das ,National Institute for Occupational Safety and Health®
(NIOSH) veroéffentlichte 1981 einen technischen Bericht als
Orientierungshilfe, der weltweit fur Ergonomie-Techniker zum
Standard geworden ist, wenn es um das Messen und
Minimieren von Ruckenverletzungen am Arbeitsplatz geht. Bei T

einer NIOSH91-Analyse werden Daten von zwei Haltungen [Snapshot (6
gesammelt, um das Verletzungsrisiko wie folgt zu berechnen:

X

IE HebenfSenken (HIOSH)

Manikin auswahlen M_ML_50 L3

Lrprinaliche Kidrperhaltung
[Bnapshntz hd ] S

. . .. Haufigkeit == 1.2 Anhehungenin bl
» Position der Hande (Abstand zum Kérper) Oualitst des Grife {Gm _%
 Horizontale Bewegung Dauer <= 1 Stunde v |
Gewicht des Ohjekts| 20 =

» Vertikale Bewegung

o Gesamtkoérperhaltung UBPRUNG

Grenawert fir empfohlenes Gewicht 2220 1hm Oder 10,07 kg
Heheindex 2.0

Zusatzliche Parameter sind benutzerdefiniert:

FIEL
) Dauer Grenzwett fir empfohlenes Gewicht © 41.83 Ibm Oder 18 97 ky
i i Hebaindex 1.1
» Objektgewicht eheindex
* Frequenz
* Qualitat des Griffs ) (e

p Gespeicherte Analysen

Schlieien KE hinzuf

SAXSIM 27.04.2010

Dipl.-Ing. Andreas Heine Folie 14




HE=F TECHNISCHE UNIVERSITAT

Pro/ENGINEER Menschmodell - MANIKIN HEH chemniTz
Ergonomik Analysen (R oo e

HEBEN/SENKEN (NIOSH91)

Analyseergebnisse werden in zwei Gruppen angezeigt:
Ursprung (Origin) und Ziel (Destination). Jede Gruppe enthalt
zwei Ergebnisse:

IE'HebenSenken (HIOSH) x

Manikin auswahlen M_ML_50 L3

Lrprinaliche Kidrperhaltung

» Der Grenzwert fir empfohlenes Gewicht (Recommended | [ snapshot | &
Weight Limit) ist das empfohlene Lastgewicht, das die | endgitige korperhaltung
Mehrzahl gesunder Arbeitskrafte bis zu acht Stunden heben | [ snapshotr v &
kann, ohne dass die Gefahr von Schmerzen oder o :

. ) : Haufgkeit | == 0.2 AnhebungeniMin v |

Verletzungen im unteren RUlckenbereich besteht, solange Qualtitdes s | o 7]
alle anderen Aufgabenparameter unverandert bleiben. Dauer PEpy— n

» Der Hebeindex (Lifting Index) ist ein relativer Schatzwert der Gewicht des Ohjekts| 20 ’

korperlichen Belastung, die mit einer manuellen
Hebeaufgabe verbunden ist. Mit zunehmendem Hebeindex URSPRUNG

nimmt auch das Risiko fur eine Arbeitskraft zu. ES bestent | serzwertiur empohienes Gewicht - 22.20 lsrm oder 10.07 kg
dann fur einen gréf3eren Prozentsatz der Arbeitskrafte ein Hebeindex - 2.0

hoheres Risiko, hebebedingte Schmerzen im unteren ZIEL

Rickenbereich zu entwickeln. Grenzwert fiir erpfohlenes Gewicht 41 83 lam Oder 18,97 kg
Heheindex 1.1

Gemal} NIOSH stellen Hebeaufgaben mit einem Hebeindex von
> 1,0 ein erhohtes Risiko dar, dass sich im unteren
Ruckenbereich durch Hebeaufgaben Schmerzen entwickeln. —_—

Laut NIOSH sollten alle Hebeaufgaben so ausgelegt sein, dass | oo

. . . G ichere Anal
sie einem Hebeindex von 1,0 oder darunter entsprechen. pCESREIEhere Analicen
Schlieffen KE hinzuf
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Dipl.-Ing. Andreas Heine

Ergonomik Analysen

TRAGEN (SNOOK)

Zum Berechnen von Tragen-Analysen wird ein
stehendes MANIKIN verwendet, das die Last mit
beiden Handen tragen muss. Beide Hande sollten
sich auf gleicher H6he befinden, da sonst eine
Durchschnittshdhe fir die Analyse verwendet wird.

Eine Tragen-Analyse dient zur Berechnung des
optimalen Gewichts, das von einer weiblichen oder
mannlichen Arbeitskraft getragen werden kann. Fir
die Berechnung wird ein statisches MANIKIN
verwendet. Das Ergebnis einer Tragen-Analyse ist
lediglich eine Empfehlung. Es besteht keine

Garantie, dass alle Arbeitskrafte die Last wie
vorgesehen anheben kdnnen.

Fur die Durchfihrung dieser Art von Analyse ist
keine Berechnung erforderlich. Geben Sie die
Parameter ein, fihren Sie die Analyse durch, und
Uberprifen Sie die empfohlenen Gewichte flr
weibliche und mannliche Arbeitskrafte.

i

I® Tragen-Analyse

s
Pro/ENGINEER Menschmodell - MANIKIN f

= TECHNISCHE UNIVERSITAT
1 CHEMNITZ

Professur Montage- und
Handhabungstechnik

Manikin auswihlen  M_ML_50

Aufagabenparameter

Zurickzulegende Entfernung[ 7 feet

d

Haufigkeit
| 14 feet |1 Trage
Aktuelles Gewicht 28 fest |1 Trage
1 Trage

nalle 18 5ek

nalle 30 Sek
n jede Minute

konstruktionsziel 13500 [bm oder 15,88 ki

Fugewiesene Last _; 44.09 lhm oder 20.00 kg
FUldssig fir Mann - Uber 90%
FUldssig fir Frag ©35.27%

Berechnen Info
p Gespeichere Analysen

Schlielien KE hinzuf
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Pro/ENGINEER Menschmodell - MANIKIN R (g UMIVERSITAT
Ergonomik Analysen [Fll Coc e

DRUCKEN/ZIEHEN (SNOOK)

Mit Hilfe einer Ziehen- oder Driicken-Analyse kann die
empfohlene Last fiir einen Wagen, der von einer Arbeitskraft | |tbertuua

IE priickensZiehen-Analyse

geschoben oder gezogen werden soll, berechnet werden. Alle Manikin auswihien [MLJPLB0 N
Messungen fur diese Art der Analyse basieren darauf, dass Kirmerhaltung

beide Hande verwendet werden. Die Hande sollten sich auf At des Vorgangs Ziehen -
gleicher Hohe befinden, da sonst fir die Analyse ein Zuriiclgulegends Entiemung [ 25 feet -
Durchschnittswert verwendet wird. Einige Daten lassen sich Haufigkeit (1 alle 30 Minuten 3
jedoch nicht mit einem MANIKIN ermitteln und missen bei der Aduelle Last

Definition einer Analyse bertcksichtigt werden: Urspranglich 20 v

Dauerlast

* FuBBbodenabnutzung — Untergrund ist zerkliftet, verkratzt
oder uneben.

konstruktionsziele:

* FuBbodentyp — Ubergang von einer harten Oberflache wie | ' .
o ) . g ) o . o . gangslast 1 55.43 lbm oder 25.14 ky
Beton oder Fliesen auf eine weiche Oberflaiche wie | Davedast 3040lbmoderias iy

Teppich. Fir beide Oberflachenarten missen sowohl die | zugewiesene anfangslast 408 lhm oder 20.00 kg
uldssig fur Mann  Uker 90%

Drick- als auch die Ziehkraft gemessen werden. Zulassigfir Frau : Ober 80%
Zugewiesene Dauerlast - 33.07 lhm oder 15.00 kg
° Rampen Zulassig fir Mann  Uber 90%

Fuldssiofir Frau - G7.79%

p Gespeicheres
o

Hinweis

Fur sichere Arbeitsbedingungen missen die Anfangslast und
die Dauerlast unter den empfohlenen Grenzwerten liegen.

Dipl.-Ing. Andreas Heine Folie 17 SAXSIM 27.04.2010




Pro/ENGINEER Menschmodell - MANIKIN B ez

Animationen (8 e
Animationserstellung mittels Snapshots & DAO Animationserstellung mittels MDX & DAO
Durch Snapshots einzelner Korperhaltungen und Die Bewegungsdefinition erfolgt durch Zuweisung
der zugeordneten Lage von Objekten kann durch von Servomotoren den bendétigten Mechanismen-
die Definition einer Schlusselbildfolge eine Achsen. Zur Kopplung des MANIKIN missen die
Animation erzeugt werden. Platzierungsbedingungen  ersetzt und ge-

gebenenfalls Korpersperren erzeugt werden.

Dipl.-Ing. Andreas Heine Folie 18 SAXSIM 27.04.2010



Pro/ENGINEER Menschmodell - MANIKIN R (g UMIVERSITAT
Grenzen des Modells ([ e Montage- nd

« Eigene MANIKIN Modelle kdnnen nicht erzeugt werden, da das MANIKIN
schreibgeschiitzt ist

» Positionierung nur der auf3eren Extremitaten moglich (FiRe und Hande)

« Keine dynamischen Analysen zur Ermittlung der Gelenkkrafte mdglich

» Keine Zuweisung von Mechanismus — Komponenten (Kontaktmodelle)

* Fehlende Schnittstelle zum Import von Anthropometrie- und Haltungsdaten
« Kein Import von Bewegungen madglich

« Parameter der Ergonomie Analysen teilweise nur in vordefinierten Grenzen
wéhlbar

e L7777 ...
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Andreas Heine

TECHNISCHE UNIVERSITAT CHEMNITZ
Professur Montage- und Handhabungstechnik

Email: andreas.heine@mb.tu-chemnitz.de
URL: http://www.tu-chemnitz.de/mb/MHT
Tel.: +49 (0) 371 531 37576
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