
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

De artificiële spier werkt 
zoals de menselijke 
kuitspier en verkort bij 
activatie wat zorgt voor 
de enkelstrekking. 

Schakelaar in de hiel die 
een optimale timing van 
activatie toelaat. 

Figuur 1: Het pneumatisch aangedreven enkel-voet exoskelet 

De opgeslagen energie uit de 
zwaaifase kan gebruikt worden 
tijdens de steunfase om de 
enkelstrekking te ondersteunen. 

Op het einde van de zwaaifase wordt de snelheid van 
het onderbeen (voorgesteld d.m.v. rode pijlen) 
afgeremd door een kniebuigend moment (voorgesteld 
d.m.v. groene pijlen). Een recyclerend systeem zou dit 
kniebuigend moment kunnen vervangen en simultaan 
de remenergie recycleren. 

Figuur2: Een schematische voorstelling van een potentieel exoskelet dat energie recycleert uit 
de zwaaifase. 

De uitwendige structuur 
ontworpen door: 

 


