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Besoins industriels L'exo-squelette, une solution
CU1: Posture/mouvement CU2: Port/manipulation CU3: Effort d’assemblage parmi d’autres
contraignant de charges lourdes
- N | Une nouvelle approche lorsque les Ilimites du
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En vert, les fixations homme exo-squelette transmettant Equivalence Cinématiq ue aux
des efforts fonctionnels pour I'assistance de I'effort final . . B,
(floche verte), fixations homme / exo-squelette —
3. Types de fonctionnement 4-5. Définition du modele cinematique

possibles

- Passifs : distribution d'efforts, mécanismes
simples et légers (ressorts, etc)

- Actifs : génére des efforts, versatiles mais lourds
(servomoteurs, moteurs p.a.p, etc)

- Semi-actifs : contrble de I'effort résistif d'une

liaison, permet de rigidifier une structure ou freiner L’hyperstatisme homme exo-squelette doit &tre évité
\un mouvement (embrayage, etc) pour limiter les blocages mécaniques possibles. Calcul du torseur équivalent dans la fixation /
’Conclusion Y4 Perspectives )
* Proposition d'un algorithme de conception en six étapes séquentielles * Prototypage d'une liaison semi-active innovante :
» A partir des retours d'utilisation d'exosquelettes en milieu industriel (PSA, AFNOR,...), - Choix de materiaux et methodes de fabrication
des régles de conceptions ont été formulées et sont incluses dans I'algorithme - Caracterisation, commande, intégration

* Reéalisation d'un prototype d'exo-squelette fonctionnel
pour validation experimentale
* Deux brevets en cours de rédaction :

- Mecanisme innovant de la liaison semi-active

- Fonctionnement du concept d'exo-squelette propose
* Article de journal en cours d'écriture : IISE Transactions
) Qn Occupational Ergonomics and Human Factors /

* Proposition d'un concept pertinent pour l'industrie automobile.
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