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Tatigkeiten der exolQ im Projekt HWG 4.0



Titigkeitsfelder der exolQ im Projekt HWG 4.0 e)olQ

Aufnahme Stand der Technik

weitere Ansatze

Bedarfsanalyse

Aufnahme von Tatigkeiten im Feld

Exoskelette

v v
Analyse Arbeitshandlungen und resultierender Analyse und Klassifikation

Belastungen

v v

Ableitung typischer Tatigkeiten mogliche Einsatzgebiete

Ableitungen von Unterstiitzungsszenarien fiir HWGA4.0 fiir die physische Unterstiitzung
Use Cases “ Exoskelette

systematische Untersuchungen

Labor

Feld

Ableitung von Handlungsempfehlungen



Bedarfsanalyse e)oll)
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Labor- und Experimentierraum E)(O|Q

Praxisbeobachtungen Experimentierraum
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Was ist ein Exoskelett?

Es ist: Es soll:

» eine auflerhalb des Korpers = physiologische Beanspruchung

liegende Stutzstruktur ' 4 8 - @ ! reduzieren durch:

= Zumeist aktuiert [mit - . =\ . Kraftunterstitzung
Kraftunterstiitzung]) . L 8 L W ) (Muskeln werden direkt

= Zumeist rigide oder hybrid = unterstitzt]

Unterkategorie ,.Exosuit” / f = _ . Kraftumleitung

» Bestehend aus soften W  \\VT o (Gewichtskrafte werden von

Materialien ¥ | kleineren zu grof3eren
| E Korperarealen umgeleitet)
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Stand der Technik Exoskelette (Auswahl] exoll

Rakunie Laevo [...] Skelex Levitate [...]

beispielhafte Systeme

Hands-On Session im Anschluss an den Vortrag
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Exoskelette und ihre Wirkmechanismen

(o)

Exoskelette:
Uberlast abnehmen und gesunde Belastung beibehalten
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Uberlastung




Einordnung im Rahmen
betrieblicher Ergonomie

TOP-Prinzip

» Exoskelette sind nicht das alleinige Mittel gegen

physiologische Uberbeanspruchung

personliche  f

MaBnahmen A = Ursichliche Vermeidung von Uberlastungen ist zu

bevorzugen

organisatorische

Mafinahmen = TOP-Prinzip gilt auch im Kontext von Exoskeletten

» Vor dem Einsatz eines Exoskeletts gilt es zu prufen,
technische

Malinahmen ob technische oder organisatorische MalBnahmen

umsetzbar sind
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Weitere Informationen aus dem HWG 4.0 Projekt



Webinare

www.hwg40.de e)xo |Q

Exoskelette zur Schulter-
/Nackenunterstitzung

Exoskelette Exoskelette zur
allgemein Rickenunterstitzung

* Allgemeine Einsatzgebiete
* Generelle Wirkungsrichtung
* Systemunterschiede

Spezielle Einsatzgebiete
Darstellung verflugbarer
Systeme

Spezielle Einsatzgebiete
Darstellung verflugbarer
Systeme

*  passiv Konkrete Praxisaufgaben Konkrete Praxisaufgaben

* aktiv * Heben & Tragen * Arbeiten in und liber

* soft * Arbeiten in Vorlage Kopfhohe

* rigide * etc. * Montagetatigkeiten
* Preisspannen Handling Handling

Einstellungsmoglichkeiten

Einstellungsmoglichkeiten

Ausblick Informationen
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