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Einleitung: Ein Exoskelett wird als externe Stiitzstruk-
tur an Menschen angebracht, um deren Leistungs-
fahigkeit zu steigern. Im militdrischen wie auch indus-
triellen Bereich wird daran schon seit vielen Jahren
geforscht. Immer ofter finden diese Konzepte auch in
der Medizinaltechnik Verwendung. Auch die OST ist
an dieser Entwicklung beteiligt und hat ein eigenes
Exoskelett, mit welchem Querschnittsgeldhmten das
Laufen erméglicht wird.

Aufgabenstellung: Das Ziel dieser Bachelorarbeit ist
es, die dynamischen Eigenschaften dieses Exoskelet-
tes mittels mathematischer Modelle zu beschreiben.
Auf Basis dieser Modelle sollen anschliessend ver-
schiedene Reglerkonzepte ausgearbeitet und imple-
mentiert werden.

Die Newton'sche und Lagrange'sche Mechanik bildet
die Grundlage der mathematischen Modelle, welche
die Dynamik des einzelnen wie auch der gekoppelten
Gelenke beschreibt. Diese Dynamiken kdnnen mittels
Simulationen auf verschiedene Situationen angewen-
det werden und ermdglichen eine schnelle Abschét-
zung der Regler-Performance.

Ergebnis: Anhand der Simulationen konnte ein leis-
tungsfahiger PID-Regler ausgelegt werden. Eine auf
die Bewegungstrajektorien angepasste Vorsteuerung
verbessert zudem die Robustheit des Systems, hier-
bei werden die Stellgrossen des Systems grob vorge-
geben, was die unterlagerte Reglerstruktur entlastet.

Exoskelett
Eigene Darstellung

Modell «<Dynamik Doppelgelenk»
Eigene Darstellung

Simulation
Eigene Darstellung
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