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1 1 2 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1 5 1 1 2 1 1 6 1 5 1 7 12 1
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Kraft 
[N]

Finger

Kraft 
[N]

Finger

WB  MO 

WB  MO 

x < -45°/x > 45°

Arm

-B

-45° ≤ x ≤ 45°

-C

± 1,5 < x  ≤ ± 6,0

x < -60°/x > 60°

> 1 kg

10° < x ≤  30°

30° < x ≤ 45°

+B

± 0,4 < x  ≤ ± 1,5

0 < x  ≤ ± 0,4

z > 10°

+A

x > 80% -15° ≤ x ≤ 20°

-60° ≤ x ≤ 60°x ≤ 60%

Objekt

untere Extremitäten

45° ≤ x < 90°

OBTAIN DEPOSIT

RETRACT APPLY PRESSURE

MOVE LEGCHECK

90° ≤ x < 135°

45° ≤ x < 90°

x ≥ 135°

90° ≤ x < 135°

45° ≤ x < 90°

x <45°

y ≤ 45°

z ≤ 10°

y ≤ 45°

x ≥ 135°

ko
m

pl
ex

e 
Ak

tio
n

x > 90°

x <45° 45° < x ≤ 90°

0° ≤ x ≤ 40°0° ≤ 10°

20° < x ≤ 45°

x < 0°/x > 40°

0° ≤ 10°0° ≤ x ≤ 20°

Rumpf-
drehung

Rumpf-
neigung

Ausführungs-
bedingungen

Grund-
stellung

Weg

x <45°

Rumpf

90° ≤ x < 135° 90° ≤ x < 135° 20° < x ≤ 45° 10° < x ≤  30° 10° < x ≤  30°

Stabilität

+C

Bereit-
stellung

Greifart
Kontakt Zufassen Umfassen

-60° ≤ x ≤ 60°x ≤ 40%

z > 10°

45° ≤ x < 90°

Hand-
position

Einbau-
lage 

Kopfhaltung

x <45° x < 0°/x > 40° Arm

X < 0°/x > 60°

x ≥ 135° x ≥ 135° 0° ≤ x ≤ 20° 0° ≤ 10° 0° ≤ 10° 0° ≤ x ≤ 20° x ≤ 60%0° ≤ x ≤ 40° -60° ≤ x ≤ 60° -A

Kraft 
[N]

Σ HWD®-
Normenzeit-

werte

Anzahl
Werker

Menge
[Stk.]

Häufigkeit

Aktionszeit
[TMU]

Prozesszeit
[TMU]

Faktoren und Zeitwerte

Beginn

Inhalt

Grund-
stellung

Beinhaltung
 links     rechts

Rumpf-
beugung

Rumpf-
drehung

Objekt 
(rechte 
Hand)

Ablage-
Nr.

Blatt

y > 45°x < 0°

x > 60°

Körper -C

x < -60°/x > 60° +B

Arm-
streckung

Handgelenks
-haltung

Gewicht 
[kg]

Greifart
Kontakt Zufassen Umfassen

Kraft-
richtung

Oberarmhaltung

obere Extremitäten (linke Hand)Rumpf Kopf/Nacken

Beschreibungsformular MTM-HWD®
Kode

Beginn

Planungsanalyse Ausführungsanalyse

Hand-
position

Rumpf-
neigung

Kopfhaltung Oberarmhaltun
g

Arm-
streckung

Hand-
position

Handgelenks-
haltung

Gewicht 
[kg]

Kraft-
richtung

Ende

Greifart
Kontakt Zufassen Umfassen

Bezeichnung

obere Extremitäten (rechte Hand)

Inhalt Begrenzung

Handgelenks-
haltung

Gewicht 
[kg]

Kraft-
richtung

VibrationBeinhaltung
 links     rechts

Rumpf-
beugung

Fügebedingung

Körper

Fuß
HWD®-Zwischenzeitwerte

Zeile oder Zeilenpaar:                  und

x < -15°/x > 20°

x < 0°

+C

45° ≤ x < 90°

x ≥ 135° x ≥ 135° 0° ≤ x ≤ 20° 0° ≤ 10° 0° ≤ 10° 0° ≤ x ≤ 40° 0° ≤ x ≤ 20° x ≤ 60%

ko
m

pl
ex

e 
Ak

tio
n

90° ≤ x < 135° 90° ≤ x < 135° 20° < x ≤ 45°

45° ≤ x < 90° 45° < x ≤ 60°

60% < x ≤ 80%

Prozesszeit
[TMU]

Aktionszeit
[TMU]

Anzahl
Werker

Häufigkeit

Σ HWD®-
Normenzeit-

werte

Menge
[Stk.]

HWD®-Zwischenzeitwerte

Stabilität

30° < x ≤ 45° x > 30° z ≤ 10° X < 0°/x > 60°

20° < x ≤ 60°

x > 80%

x <45° x <45° x > 60° 45° < x ≤ 90° x < 0°/x > 40°

Fuß

x < -60°/x > 60° Arm

x < -45°/x > 45° -CKörper

z > 10° x < -15°/x > 20° +C

x < 0°/x > 60°

40% < x ≤ 80% -45° ≤ x ≤ 45°

x > 80% -15° ≤ x ≤ 20°

x < -45°/x > 45°

Abstützung

A-

A+

B-

B+

C-

± 1,5 < x  ≤ ± 6,0

± 0,4 < x  ≤ ± 1,5

> 1 kg

0 < x  ≤ ± 0,4

Platziergenauigkeit

x < -15°/x > 20°

Greifbewegung

obere Extremitäten

Oberarmhaltun
g

0° ≤ x ≤ 20°

60% < x ≤ 80%

-45° ≤ x ≤ 45°

-15° ≤ x ≤ 20°

-60° ≤ x ≤ 60° -A

Entfernungs-
bereich

+A

Fuß

+B

-B

20° < x ≤ 60°

X < 0°/x > 60°

Blick-
verschie

-ben

0° ≤ x ≤ 20°

20° < x ≤ 60°

-A

20° < x ≤ 60° 60% < x ≤ 80% -45° ≤ x ≤ 45° +A

x < -45°/x > 45°

Arm-
streckung

x < -15°/x > 20°

x > 80%

Abstützung

-15° ≤ x ≤ 20° -Bz ≤ 10°

Kraft [N]

FingerFinger

Körper

Arm

C+Fuß

x < -60°/x > 60°

kombinierte oder gleichzeitige Aktion

10° < x ≤  30°

x > 30°

x < 0° x > 90° y > 45°

10° < x ≤  30° 10° < x ≤  30° y ≤ 45°

passive 
Extremit
ät(en)

keine

keine

45° < x ≤ 60°

x > 60°

y > 45°

Stabilität

BALANCE PURPOSE

Bezeichnung

Modellierungsvorlagen

kein Objekt

Kopf/Nacken

45° < x ≤ 60° 30° < x ≤ 45° x > 30°

Allgemeines untere Extremitäten
Objekt 
(linke 
Hand)

kein Objekt

Allgemeines

kein Objekt

Aktion
aktive 

Extremit
ät

HOLD WAIT

RETRACT APPLY PRESSURE

CHECK MOVE LEG

OBTAIN DEPOSIT

Modellierungsvorlagen

kein Objekt HOLD WAIT

BALANCE PURPOSE

3

3

2

2

2

4

4

4

5

6

2

3

1

3

1

2

4

5

6

4

3

3

4

4

3

2

3

3

3
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