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OZET

Ust Uzuvlar igin Giyilebilir Kuvvet Destek Sistemi

Giyilebilir kuvvet destek sistemi, kullanici tarafindan bir agirligin kaldinlmasi sirasinda
tasinan yike, kontrollii bir dengeleyici kuvvet olusturarak kullanicimin kollarina destek olarak
yliki yatay ve dikey eksende karsi bir dirence maruz kalmadan, cismin agirhg yokmusgasina

hareket ettirebilmeyi saglar.

Goavde iskeleti, tasiyici kollar ve kuvvet kontral sistemi olmak lizere (lic ana hilesenden
olusur. Govde iskeletinin kullanici ile baglantisi bel, sirt, omuz ve yan kalga noktalarindan olup
yuk(n viicuda aktarildig| bélgedir. Tasiyici kollar, kollar arasindaki doner diizlemsel mafsallar,
tasiyict yuva, dikey ve yatay kizak ve yataklar ve gazli pistonlardan olusur. Kuvvet kontrol
sistemi ise sensdr yuvasl, kuvvet sensérleri, mikroislemci, elektrik motorlari ve bataryadan

olusur,

Bu sistem, insan viicudunu zorlayicl diizeyde yiiksek agirliklar sadece insan gici ile
kaldirarak ¢alismak zorunda olan veya degisken agirliga sahip ylkleri kol glci ile tasimak
zorunda olan; askeri, tarim, sanayi, tagimacilik gibi pek ¢ok alanda gérev alan insanlarin

kullanimina uygundur.

11
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iSTEMLER

1. Bulus giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup dzelligi,

e  Bel, sirt ve omuz bélgelerinden ve kollardan insan viicuduna sabitlenmesi,

*  sag ve sol kolun her biri igin, ayn diizlemde pantograf yapida galisan, disik
slrtiinmeye sahip dizlemsel doner mafsallarla bagh, metalik veya kompozit yapidaki tasiyic
kollara (7) sahip olmasi,

o  Tasinan yikun dikey yonde herhangi bir kuvvet uygulamadan istenilen yikseklige,
cismin agirhg yokmuscasina hareket ettirilebilmesine izin veren, tasinan yikiin agirligini

algilayarak dengeleyici karst kuvvet olusturan bir kuvvet kontrol sistemine sahip olmasidir.

2. Istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &ézelligi, gévde iskeleti (1),

tasiyicr kollar (7) ve kuvvet kontrol sistemi bilesenlerine sahip olmasidir.

3. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup dzelligi insan viicuduna temas
edecek kisimlarin deri veya kumastan olmasi ve ana temas noktalari olan bel, sirt, yan kalga ve
bileklerde veya pazilarda, viicuda basinci azaltacak sekilde siinger veya benzeri yumusak ve
esnek yapi ile dolgulu, dis bdlim ise sert plastik metal veya kompozitten olan bel destegi (3),

sirt destegi (2), van kalga destekleri (4), ve bilek veya pazi desteklerine (6) sahip olmasidir, a

4. Istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi, bel desteginden (3)
gelen kuvvetlerin viicudun 6n tarafina aktanmini saglayan boyu ayarlanabilir bir bel kayisina (5)

sahip olmasidir.

5. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi bel, sirt ve yan kalca

temas noktalarini birlestiren, metalik veya kompozit bir gdvde iskeletine (1) sahip olmasidir.

6. lIstem 1 ve istem 5’e uygun bir giyilebilir kuvvet destek sistemi olup dzelligi gbovde
iskeletinin (1) bel (24) ve sirt {25} bdlgesindeki viicuda temas noktalarinda dénerek kuvvetin

vilcuda aktanlmasini saglayan déner mafsallara sahip clmasidir,
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7. istem 1 uygun bir givyilebilir kuvvet destek sistemi olup 6zelligi dikey yondeki agirliklari
vlicuda aktarmak amaciyla her iki omuza sabitlenen ve boyu ayarlanabilen omuz askilarina (11)

sahip olmasidir.

8. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup 6zelligi tasiyici kollarin (7)
yatay ve dikey hareketinin kontrol edildigi, tasiyici kollarin gévde iskeletine baglantisinin

saglayan sag ve sol kol icin birer adet tasiyici yuvaya (8) sahip olmasidir.

9. Istem 1, istem 5 ve istem 8e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup 6zelligi
tim sistemin dikey eksende dénmesine izin veren, tasiyic kollarin (7) yatay ve dikey
hareketinin kontrol edildigi tasiyici yuvanin(8), gdvde iskeletine (1) baglantisini saglayan sag ve

sol kol igin birer adet dlzlemsel doner mafsala (14) sahip olmasidir.

10. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi kullanicinin tasicig;
yiikl yatay eksende sirtiinme disinda karsi bir dirence maruz kalmadan hareket ettirmesini
saglayan, dislik strtinmeye sahip dogrusal, yatay eksende hizalanmig yatak (20) ve kizaga(21)

sahip olmasidir.

11. istem 1'e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi kullanicinin tasidig
viikii dikey eksende herhangi bir kuvvet uygulamadan istenilen yiikseklige, cismin agirhg
yokmuscasina hareket ettirilebilmesine izin veren, dlsiik sirtiinmeye sahip dogrusal, dikey

eksende hizalanmis kizak (22) ve yataklara {18,19) sahip olmasidir.

12. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi bir ucu gazli pistona (9)
diger ucu vidah mil {(15) Gzerindeki yataklara (16) diizlemsel doner mafsallar ile bagh olan, bir
elektrik motoru (13) tarafindan tahrik edildiginde gazl pistonlarin {9} dikey eksenle arasindaki

aclyl degistirebilen, birbirlerine ¢apraz mesnetli braketlere {10} sahip olmasidir.

13. istem ‘e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup dzelligi, bir ucu braketlere {10)
diger ucu ise tagiyici yuva (8) {izerinde bulunan dikey yataklardan (18} birine diizlemsel déner
mafsallar ile bagl olan, boyunun uzamasi veya kisalmasi durumunda sabit bir kuvvet saglayan

gazli pistonlara (9) sahip olmasidir.



245

250

255

260

265

270

275

14. istem 1 ve istem 13’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup dzelligi, dikey
eksenden uzaklasacak sekilde dénmeleri halinde dikey yénde sisteme uyguladigi destek
kuvvetleri vektorel olarak azalmakla birlikte, yatay yénde ayni kuvveti birbirlerine dogru
verdikleri icin bu ydnde ilave bir direng olusturmayacak sekilde konumlanmig gazh pistonlara

(9} sahip clmasidir.

15. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi kullanicinin sag ve sol
kolundan her biri igin birer adet olmak Gizere, sabit bir moment kolu oranina sahip, aym
dizlemde pantograf yapida ¢calismayi saglayan dislik sirtiinmeye sahip dizlemsel déner

mafsallarla hirbirine bagh, metalik veya kompozit yapidaki tasiyici kollara (7) sahip olmasidir,

16. istem 1, istem 3 ve istem 15’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup dzelligi
kullanict kolunun pazi veya hilek bdlgesindeki desteklerde (6), tasiyici kolun (7} ug noktasi ile
destegin {6) birbirine gére dénme hareketine izin veren hir kiiresel mafsala (26) sahip

olmasidir.

17. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi clup &zelligi, kullanicinin tasidig
ylk( dikey eksende herhangi bir kuvvet uygulamadan istenilen yiikseklige, cismin agirlg|
yokmuscasina hareket ettirilebilmesine izin veren dikey yénde ¢alisan yataga ihtiyag duyulan
dengeleyici kuvveti saglamak igin gazli pistonlarin (9) agisal konumunu belirleyerek braketleri

konumlandiran bir Kuvvet Kontrol Sistemine sahip olmasidir.

18. istem 1 ve istem 17’ye uygun givilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi,
kullanicinin sistem (izerinde tasidig yiiki (kuvveti) dlgen, tasiyici yuva (8} lizerinde bulunan iki
adet dikey yataklarla (18,19) konumlandininmis bir sensér yuvasina {17) ve bu yuva icerisinde

bulunan kuvvet sensorlerine {23) sahip olmasidir.

19. istem 1 ve istem 17’ye uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi, yiik
sensdrlinden (23) gelen verileri kullanarak élglilen yiike karsi gazl pistonlarin (9) dikey eksenle
olusturmasi gereken agiyi belirleyen ve elektrik motorunu (13) devreye alan bir mikroislemciye

sahip olmasidir.



20. istem 1 ve istem 17’ye uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup dzelligi,
braketlerin {10) karsilikli ve hassas konumlanmasini vida disleri Gzerinde bulunan birbirine ters
disli yataklar {(16) ile saglayan, dénme hareketiyle yataklari birbirine yaklastirip uzaklastirmak

280  suretiyle braket (10} konumlamasini saglayan bir vidali mile {15} sahip o/masidir.

21. istem 1, Istem 17 ve istem 20’ye uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi clup 6zelligi,
braketlerin {10) dikey eksene acih konumlanmasi icin braketleri {10) es zamanh olarak

dondiiren, vidal mili (15} tahrik eden bir elektrik motoruna (13) sahip olmasidir.

285
22. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup 6zelligi, elektrik motorlarin
(13}, sensorlerin{23) ve mikroislemcinin ihtiyaci olan enerjiyi karsilayan, sarj edilehilir veya
atilabilir bir bataryaya (pil) sahip olmasidir.
290 23. istem 1’e uygun giyilebilir bir kuvvet destek sistemi olup &zelligi, kullanicinin talebinin

karsilanmasi amaciyla elektrik motoru yerine kullanilan ve sabit bir oranda kuvvet destegi

saglayan bir ayar koluna sahip olmasidir.

10
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TARIFNAME
Ust Uzuvlar igin Giyilebilir Kuvvet Destek Sistemi
Teknik Alan

Bu bulus, kullanici tarafindan bhir agirhgin kaldinimasi sirasinda tasinan yiike, kontrolli bir
dengeleyici kuvvet olusturarak kullanicinin kollarina destek saglayan giyilebilir bir kuvvet

destek sistemi ile ilgilidir.

Teknigin Bilinen Durumu

Dis iskelet olarak da bilinen giyilebilir kuvvet destek sistemlerin askeri, sanayi, tarim
tasimacilik gibi pek ¢ok alanda kullanimi mimkiinddr. Bu sistemler, kullanicinin zorlayici yikleri
uzun siire veya tekrarh olarak tasimak zorunda oldugu durumlarda kas ve iskelet sistemine
gelecek ylklerin azaltilmasini hedefleyerek verimlilik ve dayanikhhk acgisindan insan viicudunun

sinirlarinin 6tesinde saghkl bir galisma imkani olusturur.
Dis iskeletler medikal alanda da fiziksel rehabilitasyon amaciyla kullanilmaktadir.

Giyilebilir kuvvet destek sistemlerine bir 6rnek olarak kullanicinin kolundan gelen kuvveti
karsilayan ve kol hareketini takip eden, yercekiminden kaynakl yiikleri kismen karsilayan bir
sistemnin patenti alinmistir {M. Doyle, "ADAPTIVE ARM SUPPORT SYSTEMS AND METHODS FOR

USE”, W0/2012/099995)

Ekso Bionics firmasinin gelistirdigi Eksovest Griinl kollar gergin durumda calisilan islerde
kullanicinin kapasitesini, dayanimini ve giictinii artiracak bir dig iskelettir. Bu sistemde herhangi
bir glic Gnitesi bulunmamakta olup 6n yiklemeli mekanik bilesenler ile séz konusu destek

saglanmaktadir.

Bulusun Amaci

Halihazirdaki sistemlerde, aktif (glic kaynagina sahip) dis iskelet olarak tanimlanan ve bir
gl kaynagi ve elektrik motoru kullanan sistemler hem ¢ok agir clup hem de yiiksek maliyetler
ortaya cikarmaktadir. Bulusun ¢alisma yontemi ve kullanilan bilesenlerin az ve hafif olmasindan

kaynakh olarak bulus hem hafif hem de dislik maliyetlidir.
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Motor kullanmayan uygulamalarda, bir yik degeri igin sistem ayarlanmakta ve sadece bu
ylk oraninda destek saglanmaktadir. Bu durum kullanicinin yiik tagimadigi durumlarda ise
kullanici hareketine bir karsi direng olusturmaktadir. Bu da kullanici agisindan yik olmadan
veya farkli agirliklarla ¢ahgmayi pratik olarak midmkiin kilmamaktadir. Motor kullanilan aktif
(glc kaynagina sahip) sistemlerde ise kullanicinin kaldiracagi yikin biyiGklGgio sistem
tarafindan algilanip sistem tarafindan uygulanacak dengeleyici karsi kuvvet bu dlglime gore
belirlenir, dolayistyla kullanicinin herhangi bir ayar yapmasina gerek kalmadan farkh agirliklar
ile galismasi mimkiin olur. Motor kullanilan uygulamalarda, motorun anlk zorlanmalan
kullanicinin kas ve iskelet sistemi Gzerinde anlk darbelere yol agmaktadir. Ayni zamanda bu
sistermnlerde ylik 8lcimindn ylksek hassasiyetle ve yikin konumu (yikseklik, motora uzaklk

gibi) gozetilerek yapilmasi gerekir.

Bulusun hilesenlerinden kuvvet kontrol sistemi, gazli piston ve kuvvet 8lclim sistemi ile hem
yuksek hassasiyetle dlgiim yapabilir hem de anlik zorlanmalar sirasindaki darbeler kullaniciya
aktarilmaz. Enerji kaynagindaki bir problem veya kullanicinin talebinin karsilanmasi amaciyla
bulusun motor kullanilmayan gic kaynagi bulunmayan bir versiyonu da bulus konusudur. Bu

sistemde ise bir ayar kolu ile destek kuvvetinin biykligl kolayca ayarlanabilir.

Sekillerin Aciklamasi

Sekil 1 : Giyilebilir Kuvvet Destek Sisteminin Giyilmis Olarak Onden Gériintiisi
Sekil 2 : Giyilebilir Kuvvet Destek Sisteminin Giyilmis Olarak Arkadan Goérintisi
Sekil 3: Kuvvet Kontrol Sistemi ve Tasiyict Yuvanin Yakin Gérantsii

Sekil 4: Tasiyici Yuva, Yatay ve Dikey Kizak ve Yataklar, Elektrik Motoru ve Vidal Milin Yakin

Goérantusi
Sekil 5: Sensdr Yuvasi, Sensdrler ve Dikey Yatak ve Kizaklarin Yakin Gérintisi
Sekil 6: Pazi Destegi
Sekil 7 : Bel Destegi Doner Mafsal
Sekil 8 : Sirt Destegi Doner Mafsal

Sekil 9 : Kol Destegi Doner Mafsal
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: Bel Destegi

: Yan Kalca Destekleri

: Bel Kayisi
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Omuz Askisi
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Vidali Mil
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Sensdr Yuvasi
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25 : Sirt Destegi Ddner Mafsal

26 : Kol Destegi Doner Mafsal

Bulugun aciklamasi

Bulus, giyilebilir bir Kuvvet Destek Sistemi olup, gdvde iskeleti (1), tasiyict kollar {7) ve
kuvvet kontrol sistemi olmak Gzere {i¢ ana bilesenden olusur. Sistemin temel dzellikleri

sunlardir:

s Bel (3}, sirt (2) ve omuz (11) bdlgelerinden ve kollardan (6) insan viicuduna
sabitlenmesi,

e  sag ve sol kolun her biri igin, ayn diizlemde pantograf yapida calisan, disik
sUrtiinmeye sahip dizlemsel déner mafsallarla bagh, metalik veya kompozit yapidaki tasiyic
kollara (7) sahip olmasi,

s Tasinan yikin dikey yonde herhangi bir kuvvet uygulamadan istenilen yiikseklige,
cismin agirhgl yokmuscasina hareket ettirilebilmesine izin veren, tasinan yiikin agirligini

algilayarak dengeleyici karst kuvvet olusturan bir kuvvet kontrol sistemine sahip olmasi.

Sistemin insan viicuduna temas edecek bdlgeleri deri veya kumastan olup, ana temas
noktalari olan bel, sirt, yan kalca ve bileklerde veya pazilarda, viicuda basinci azaltacak sekilde
sUnger veya benzeri yumugak ve esnek yapi ile dolgulu, dis b&lUm ise sert plastik metal veya
kompozitten olan bel destegi {3), sirt destegi (2), yan kalga destekleri (4) ve bilek veya pazi
destekleri (6) bulunur. Sistemi ylklenmesi durumunda olugsan momentlerin kuvvet
reaksiyonlarini tasiyan noktalardan biri olan karin bdlgesine, bel destegine bagh olan ve

vilcudun &n tarafina kuvvet aktanmini saglayan boyu ayarlanabilir bir bel kayigina (5} sahiptir.

Bel, sirt ve yan kalca temas noktalarini birlestiren, yan kalca temas noktalarini iceren
metalik veya kompozit malzemeden bir gdvde iskeleti (1) bulunur. Bu iskelet (1), bel (3) ve sirt
(2} bélgesindeki viicuda temas noktalarinda donerek kuvvetin viicuda aktarilmasini saglayan

doéner mafsallara (24,25) sahiptir.

Govde iskeletine (1) sabitlenen omuz askilari (11), sistemin dikey yondeki agirhgini vibcuda

aktarmak amaciyla her iki omuza sabitlemeyi saglar. Omuz askilarinin {11) boyu ayarlanabilir.

Govde iskeleti (1) ayni zamanda tiim sistemin dikey eksende dénmesine izin veren, tasiyici
kollarin {7) yatay ve dikey hareketinin kontrol edildigi tagiyici yuvanin (8), gévde iskeletine (1)

baglantisini saglayan sag ve sol kol icin birer adet dizlemsel déner mafsal (14} bulunur.
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Tasiyici yuvalar (8) ise, tasiyici kollarin {7) yatay ve dikey hareketinin kontrol edildigi ve
tasiyict kollarin (7) gévde iskeletine (1) baglantisinin saglayan bilesendir. Bu yuva lizerinde
kontrol edilen yatay ve dikey hareketi, diisiik stirtiinmeye sahip dogrusal harekete izin veren

yatak (18,19,20) ve kizaklar (21,22) saglar.

Yatay hizalanmis olan kizak (21) ve yatagin (20) hareketi kizak boyutunun izin verdigi él¢lde
serbesttir. Bu kizak (21} ve yatak (20), kullanicinin tasidigi y(ikli yatay eksende sirtiinme

disinda kargi bir dirence maruz kalmadan hareket ettirmesini saglar.

Dikey yonde hizalanmis clan kizaklar (21) ise kullanicinin tasichg yik( dikey eksende
herhangi bir kuvvet uygulamadan istenilen yikseklige, cismin agirhg yokmuscasina hareket
ettirilebilmesine izin veren, disik srtiinmeye sahip bilesenlerdir. Bu bélim iki ayri yataktan

(18,19) olusur. Bu iki yatay (18,19) hirbirine sensér yuvasi (17) ile baghdir,

Sistemde birbirine gore ¢apraz olarak konumlandiriimis ve mesnetlenmis braketler (10)
bulunur. Bu braketlerin (10) bir ucu vidali mil (15) Gzerindeki birbirine ters disli yataklara (16)
diger ucu ise gazli pistonlara (9) diizlemsel déner mafsallar ile baglidir. Bu braketler (9), elektrik
motoruna (13) bagh olan vidali milin (15) tahrik edilmesi ile ileri geri hareket eden yataklar (16)

vasitasiyla gazli pistonlarin (9) agisal konumlanmasini saglayan mekanik bilesenlerdendir.

Kuvvet desteginin mekanik temelini olusturan gazl pistonlar (9), piston uzamasindan
bagimsiz olarak dn yiikleme yapildiklar kadarlik bir kuvveti strekli saglarlar. Bulusta kuvvet
destegi, gazli pistonlarin (9) &n yiklemeleri tarafindan saglanir. Kullanict kolunun dikey yéndeki
hareketin tasiyici yuvadaki (8) karsi hareketi, gazl pistonlarin (9} agihp kapanmasi ile karsilanir.
Bu pistonlarin (9) bir ucu tasiyicl yuva (8} Gzerinde bulunan dikey yataklardan (18) birine, diger
ucu ise braketlere (10) diizlemsel déner mafsallar ile baghdir. Braketlerin (10} hareketi ise dikey
eksenden uzaklasacak sekilde donmeleri halinde dikey yonde sisteme uyguladig destek
kuvvetleri vektorel olarak azalmakla birlikte, yatay yonde ayni kuvveti birbirlerine dogru

verdikleriicin bu yonde ilave bir direng olusturmayacak sekilde konumlanmislardir,

Tasiyici kollar (7) kullanicinin her bir kelu igin birer adet olmak {izere, sabit bir moment kolu
oranina sahip metalik veya kompozit yapilardir. Tasiyici kollar (7) birbirine, ayni dizlemde
pantograf yapida calismayi saglayan diislik stirtlinmeye sahip dizlemsel doner mafsallarla

baghdir.

Kullanicinin koluna temas noktasinda pazi ve bilek (6) arasinda kola basinci azaltacak
sekilde i¢c b6limi siinger veya benzeri yumusak ve esnek yapida dolgulu, dis bolim ise sert

yapida bir kol destegi (&) vardir. Sert olan dig yapiya, tastyici kollarin (7) ug noktasi bir kiiresel
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mafsal (26) ile baglanir. Bu baglanti (26) kullanici kolunun pazi ve bilek noktalarindaki (6)

dénme hareketine izin verir.

Kuvvet Kontrol Sistemi, kullanicinin tagidigi yikii dikey eksende herhangi bir kuvvet
uygulamadan istenilen yiikseklige, cismin agirhg yokmusgasina hareket ettirilebilmesine izin
veren dikey yonde ¢alisan yataga ihtivag duyulan dengeleyici kuvveti saglamak icin gazh

pistonlarin (9) agisal konumunu belirleyerek braketleri (10) konumlandiran bilesendir.

Kuvvet kontrol sistemi icerisinde, kullanicinin tasidigi yiki (kuvveti) élgen, tasiyici yuva (8)
Gzerinde bulunan iki adet dikey yataklarla (18,19} konumlandirilmis bir sensér yuvasi {17)
vardir. Bu yuva (17} icerisinde bulunan kuvvet sensérleri (23) hassas bir sekilde bu noktada
sisteme gelen yiiki dlger. Microislemci ise bu sensérlerden {23) gelen bilgiyi alir, sistemin
ihtivaci olan karsi dengeleyici kuvveti belirler ve bu kuvvetin bayliklGgiine gére elektrikli

motora (13) hareket komutu génderir.

Elektrik motoru (13) bir vidali mile (15) baghdir. Bu mil {15) izerinde iki adet birbirine ters
digli yataklar (16) bulunur. Milin bir yondeki hareketi ile bu yataklar (16) birbirine dogru veya
birbirine zit ydnde hareket eder. Bu hareket braketlerin (10) birer ucunu ileri geri hareket
ettirir. Braketin {10} diger ucu gaz pistonuna (9) bagh oldugundan bu ileri-geri hareket gazl
pistonun (9) bir ucunu dikey yatak ekseninden uzaklastinr. Gazl pistonun (9) diger ucu dikey

yataga (18) bagh oldugundan gazli pistonun (9) dikey eksenle yaptigi agi ve piston hoyu degisir.

Sistemde elektrik motorlarin (13}, sensdrlerin (23) ve mikroislemcinin ihtiyaci olan enerjiyi

karsilayan, sarj edilebilir veya atilabilir bir batarya bulunur.

Kullamici talebi dogrultusunda, maliyetleri ve agirligi daha da azaltmak amaciyla elektrik
motorun (13) yerine bir ayar kolu kullanilarak gaz pistonlarin acisal konumu sabitlenebilir. Bu
durumda kullanici her kullanim dncesi manuel ayar yaparak sistemi giyer ve sistemden ayar

kolu ile belirlenen oranda sabit bir kuvvet destegi alir.

Bulusun sanayiye uygulanma bicimi

Bulus, insan vicudunu zorlayici diizeyde yiiksek agirliklar sadece insan glicl ile kaldirarak
¢alismak zorunda olan veya degisken agirliga sahip yikleri kol glicii ile tagimak zorunda olan;
askeri, tarim, sanayi, tasimacilik gibi pek ¢ok alanda gérev alan insanlarin kullanimina
uygundur. Bunlara &rnek olarak sebze kasalarinin araca ylklenmesi, kargo ¢alisanlari, montaj

operatorleri, havaalani ylikleme alani ¢alisanlari gosterilebilir.
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