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VORWORT

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

—  Aufbewahrung der Dokumentation;

—  Bedingungen der im Handbuch enthaltenen Angaben;
—  Terminologie;

—  Abklrzungen;

— Indiesem Handbuch verwendete Symbole;

—  Modification History.
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VORWORT

Aufbewahrung der Dokumentation

Alle mitgelieferten Unterlagen mussen sich in der Nahe des Verwendungsstandorts von
MATE-XT befinden und fiir alle Beschéftigte, die daran arbeiten, zuganglich sein. Die
Unterlagen missen vollsténdig iber die gesamte Lebensdauer von MATE aufbewahrt

werden.

Bedingungen der im Handbuch enthaltenen

Angaben

Die im Handbuch enthaltenen Abbildungen haben exemplarischen Darstellungswert
und kénnen von dem tatsachlichen Aussehen abweichen.

Terminologie
EXOSKELETT Das tragbare Gerat. Hier als Synonym fur MATE-XT.
GERAT Als Synonym fiir MATE-XT.
BENUTZER Als Synonym fir den Benutzer, der das MATE-XT tragt.
Abkurzungen
pDOFs Passive Freiheitsgrade
HRi Physical Human Robot Interface (physische
P Mensch-Roboter-Schnittstelle)
Substances of very High Concern (besorgniserregende
SVCH
Stoffe)
TGB Torque Generator Box (Drehmoment-Generator)
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In diesem Handbuch verwendete Symbole

Nachfolgend werden folgende Symbole dargestellt: VORSICHT, ACHTUNG und
HINWEISE mit entsprechender Erklarung:

Das Symbol kennzeichnet Betriebsverfahren, technische Angaben und
Vorsichtsmafnahmen, die bei Nichtbeachtung oder falscher Ausfiihrung zu
Verletzungen von Personen filhren kénnen.

~—— Das Symbol kennzeichnet Vorgehensweisen, technische Angaben und
l-“'-" VorsichtsmaRnahmen, die  bei Nichtbeachtung oder falscher Ausfihrung zu
Beschadigungen der Gerate filhren konnen.

Das Symbol kennzeichnet Vorgehensweisen, technische Angaben und
—| Vorsichtsmafinahmen, die beachtet und eingehalten werden mussen.

Dieses Symbol kennzeichnet die Vorgehensweise auf Materialentsorgung nach den
RAEE Richtlinien.
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MODIFICATION HISTORY

Modification History

Es folgt eine Tabelle mit der Chronologie der Handbuchversionen mit zugehoérigen
Anderungen / Verbesserungen.

Datum A::::chi? Handbuch
2021/03 00/2021.03 Erste Ausgabe des Handbuchs
2021/09 00/2021.09 Erganzung fur GréRRe S

2022/01 00/2022.01 Kleinere Korrekturen
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UBERSICHT

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:
- MATE-XT: tragbares Exoskelett;

—  Vorgesehene Anwendung;

- Individuelle Nutzung des MATE-XT;

—  Vor dem Gebrauch von MATE-XT;

—  Umgebungsbedingungen bei Betrieb;

—  Aufbewahrung des MATE-XT,;

— Nicht vorgesehene Verwendung;

- Garantie verwiesen.

1.1

MATE-XT: tragbares Exoskelett

Das Gerat mit der Bezeichnung MATE-XT ist ein tragbares passives Exoskelett (ohne
Motor), das fur die Unterstitzung der oberen Gliedmallen des Benutzers bei
Beuge-Streck-Bewegungen entwickelt wurde.

Es ist ein tragbares Gerat, das an drei Teilen fest mit dem Korper verbunden wird:
Rucken, Taille, Arm.

Fig. 1.1 - Beispiel der Beuge-Dehnungs-Bewegung der Schulter

b |

Die in diesem Handbuch enthaltenen Angaben sind ausreichend, um dem Kunden eine
sachgerechte Anwendung des Gerats zu ermoglichen.

Lesen Sie das Handbuch vor der Anwendung des Gerats grundlich durch.

Wenn Teile dieses Handbuchs nicht vollkommen verstandlich sind, wenden Sie sich fiir
weitere Informationen an COMAU S.p.A.
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1.2

Vorgesehene Anwendung

Das System (ibt einen variablen Drehmoment am Schultergelenk aus, um das
Schwerkraftmoment durch das Gewicht der oberen Gliedmalen teilweise zu
kompensieren.

Das Ziel des Systems ist die Reduzierung der Muhe und die Verbesserung der
Arbeitsqualitat, bei der wiederholte Arbeitsschritte mit erhobenen Armen erforderlich
sind.

Die Reaktionsmomente werden an die Schnittstelle Mensch-Roboter (ein System aus
Polsterung und Bandern) abgegeben und an den unteren Teil des Rickens des
Benutzers weitergeleitet.

Typische Anwendungen von MATE-XT:

—  Schraubarbeiten mit erhobenen Armen;

—  Versiegelungsarbeiten mit erhobenen Armen;
—  Montagearbeiten mit erhobenen Armen;

—  Unterbodenarbeiten in der Automobilindustrie;
— Reinigungsarbeiten mit erhobenen Armen;

—  Lackierarbeiten mit erhobenen Armen;

—  Logistikvorgénge;

—  manuelles Auf- und Abladen;

— manuelles Sammeln.

Um das Gerat sachgerecht und sicher anzuwenden, ist eine entsprechende Schulung
vorgesehen. Dazu wird auf die mitgelieferten Unterlagen verwiesen.

MATE-XT kann immer nur von einer Person verwendet werden, die koérperlich und
seelisch gesund sein sollte. Personen mit folgenden Krankheiten oder mit einer
klinischen Vorgeschichte, bei der folgende Krankheiten beteiligt sind, sollten den
zustandigen Arzt fragen, bevor sie das MATE-XT benutzen.

—  Artrose der Schulter;
— augekugelte Schulter;
—  Wirbelsaulenkrankheiten;

—  Personen, bei denen folgende Operationen durchgeflihrt wurden:
. Schulterarthroplastik;
. Schulterarthroskopien;
. jede andere Operation am Ruicken.

10
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1.3

Individuelle Nutzung des MATE-XT

Comau empfiehlt zwecks seiner maximalen Effizienz den individuellen Einsatz des
MATE-XT.

Dennoch kann das MATE-XT auch von mehreren Beschéftigten genutzt werden, wenn
es vorher desinfiziert (siehe abs. 6.1 Desinfektion auf seite. 49) und eingestellt wird
(siehe abs. 4. Einstellung auf seite. 23)

Bei Fragen zu erlaubten Anwendungen von MATE-XT kann man sich flr zusatzliche
Informationen an Comau wenden.

1.4

Vor dem Gebrauch von MATE-XT

Bevor man das MATE-XT anzieht, ist es sehr wichtig, den Leitfaden fiir die Wahl der
richtigen Grofe S und L zu befolgen sowie die richtige Einstellung der Regulierung,
damit es bequem sitzt und den Trager effizient unterstitzt.

In einigen Fallen kann es etwas dauern, bis man sich an das Gerat gewohnt hat; in
diesen Fallen empfiehlt es sich, das MATE-XT zunachst nur fir kurze Dauer zu
verwenden. Je nach Gefuhl des Benutzers in Bezug auf die Wahrnehmung von Komfort
und Unterstlitzung kann er das Gerat nach und nach langer tragen, bis er einen
gesamten Arbeitsturnus damit arbeitet, wie dies vorgesehen ist.

Wenn sich der Benutzer wahrend der Verwendung von MATE-XT unwohl fuhlt, sollte er
das Gerat ausziehen und sich an COMAU wenden.

1.5

Umgebungsbedingungen bei Betrieb

Das MATE-XT kann unter Umgebungsbedingungen verwendet werden, die sich im
Temperaturbereich von von 0 bis 45 °C (von 32 bis 113°F) bewegen. Das MATE-XT
sollte nur dann 8 Stunden am Tag verwendet werden, wenn die Temperatur unter 30°C
(86°F) bleibt.

Der folgende Betriebstemperaturbereich ist ein Annaherungswert.
Wenden Sie sich an Comau, wenn Sie das MATE-XT bei anderen Temperaturen
verwenden mdchten.

Das Tragen des MATE-XT bei hohen Temperaturen kann die Schweibildung férdern,
die wiederum als unangenehm vom Benutzer wahrgenommen wird, ist aber in keinem
Fall fir den Arbeiter gefahrlich. Das Gefiihl von Unbequemlichkeit konnte den Benutzer
entmutigen, das MATE-XT Uber einen langeren Zeitraum zu verwenden.

11
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1.6

Aufbewahrung des MATE-XT

Das MATE-XT sollte in trockener Umgebung aufbewahrt werden, am besten an einem
Gestell aufgehangt.

Das MATE-XT sollte nicht an den Kunststoffteilen hochgehoben werden. Das Gerat
immer an den rlckseitigen Teilen aus Karbonfaser aufheben und bewegen.

1.7

Nicht vorgesehene Verwendung

Alle Anwendungen, die nicht unter die Definitionen der vorgesehenen Anwendung
fallen.

Insbesondere:

—  Personen der folgenden Kategorien dirfen das Gerat nicht verwenden:
. Schwangere;
. Minderjahrige.

—  Das Gerat nicht beim Fahren eines Fahrzeugs verwenden.

— Das Gerat nicht verwenden, um Lasten zu heben, die Uber den gesetzlichen
Vorschriften liegen.

—  Den Sperrmechanismus der Torque Generator Box nicht blockieren, wenn ein
Benutzer das System angezogen hat (siehe abs. 3.1.3 Torque Generator Box
(TGB) auf seite. 19).

- Das Gerat nicht an den Kunststoffteilen heben bzw. handhaben. Das Gerat immer
an den rlckseitigen Teilen aus Karbonfaser aufheben.

—  Die Torque Generator Boxen nicht ziehen oder versuchen, sie zu bewegen, wenn
der Sperrmechanismus aktiv ist.

1.8

Garantie

Comau S.p.A. gewahrleistet die Qualitat der Konstruktion und der Materialien des
Exoskeletts MATE-XT fur einen Zeitraum von 12 Monaten vom Tag der Auslieferung an.
Diese Standardgarantie deckt keine Schaden, die auf Fehler des Benutzers,
unsachgemafie Nutzung, Vorsatzlichkeit oder Fahrlassigkeit oder durch jegliche andere
Tatigkeit, die von der vorgesehenen Nutzung des Gerats abweichen oder gegensatzlich
zu den Anweisungen im Handbuch sind, zuriickgehen.
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In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:
—  Zertifizierung des Geréts;

- Restrisiken.

2.1

=

Zertifizierung des Gerats

Das Exoskelett MATE-XT ist ein Produkt von Comau S.p.a. Via Rivalta 30, 10095
Grugliasco (TO).

—  Bezeichnung: MATE-XT
—  Ausgabe: 1,0

- Seriennummer: Zu entnehmen am Produktetikett auf der Innenflache des
Exoskeletts.

—  Zertifizierung:
Maschinenrichtlinie 2006/42/EG
DIN EN ISO-Norm 13482:2014.

Fig. 21 - Typenschild (Beispiel fur Grofle L)

Comau
l Via Rivalta 30 c €
10095 Grugliasco (TO), Italy

COWaL

Product Name EXOSKELETON MATE XT- L

Part Number CR82458000

UM TR

BOOCOCO

Serial Number
vate sanzrvvy WNNHIIDHLLMOALA AR

== Das MATE-XT ist nicht als medizinisches Instrument anzusehen.

| S,

13
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2.2

YA\

A

Restrisiken

Gefahr von Einklemmen der Finger. Hinde und Finger entfernt halten.

Nahert man die Finger an die Kette mit passiven Freiheitsgraden (pDOFs) oder an die
Torque Generator Box (TGB), wahrend das Gerat in Betrieb ist, kann dies zu
Einklemmen der Finger fihren.

Dieser Hinweis gilt auch den Personen, die sich in der Nahe des Bedieners von
MATE-XT befinden, wenn das Gerat in Betrieb ist.

StoRgefahr an die TGB

Wenn die Position UNLOCK eingestellt wird, wenn das Gerat noch nicht am Arm
befestigt ist, kann sich die Torque Generator Box einschalten, wenn sie ungewollt auf
Rotation gestellt wird. Durch diese Drehung kann das TGB mit umliegenden
Gegenstanden oder Personen zusammenstofen.

Details in abs. 3.1.3.1 Funktion des Sperrmechanismus der Torque Generator Box auf
seite. 20

15
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3. BESCHREIBUNG

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:
—  Aufbau des MATE-XT;

—  Technische Eigenschaften verwiesen.

3.1 Aufbau des MATE-XT

Das MATE-XT (Fig. 3.1) besteht aus:

—  Physische Schnittstelle Mensch-Roboter (pHRi): Alle Teile, die direkt mit dem
Korper des Benutzers in Kontakt kommen,;

— Passive Freiheitsgrade (pDOFs): Teile, die Bewegungsfreiheit des Benutzers
erleichtern, wie Lauf- und Drehgelenke;

—  Torque Generator Box (TGB): Ein Mechanismus, der in der Lage ist, die
potentielle mechanische Energie in eine Reihe von vorgespannten Federn zu
speichern, um dadurch einen variablen Hilfsmoment zu schaffen, der den Arm
unterstutzt. Die maximalen Hilfsdrehmomente gelten flr Biegewinkel von ca. 90°
(Fig. 1.1).

Fig. 3.1 - Exoskelett MATE-XT - Vorderansicht

16
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Physische Schnittstelle Mensch-Roboter (pHRI)

Die wichtigste Funktion der pHRi ist es, die richtige Lastenverteilung zwischen Gerat
und Benutzer zu gewahrleisten.

Die physische Schnittstelle Mensch-Roboter besteht aus anallergischen und
gesundheitlich unbedenklichen Materialien. Insbesondere wurden keine Materialien wie
Latex, PVC, Phthalate, halogenierte organische Verbindungen, Karzinogene und
Reproduktionstoxine verwendet, wie dies in der ,Californian Propositions 65°
Materialien aus der Liste SVCH (Substances of very High Concern) angegeben ist,
sowie keine Materialien tierischen Ursprungs.

Alle Stoffteile sind abnehmbar und kénnen in der Waschmaschine gewaschen werden
(siehe abs. 6.3.1 Waschanleitung der Stoffteile auf seite. 51).

Im System sind auch einige leicht anzuwendende Elemente integriert, um es an die
verschiedenen Koérpergrofien und Staturen anzupassen.
Die Angaben flir das sachgerechte Anziehen stehen im abs. 5.2.

Fig. 3.2 - Physical Human Robot Interface (pHRi) - Vorderansicht

Polsterung des Gerats in T-Form
Tragegurt

Basis-Armstutzen

Taillengurtel

Lendenpolster

Regulierbdnder mit Klettverschluss

N o g bk~ w D=

VorderschlieRe zum Regulieren
—  Gurtelverlangerung - einzusetzen bei Bedarf fiir Grofe L (siehe abs. 5.3.1)

—  Option: Armstitzenverlangerungen, auf Anfrage erhaltlich (siehe abs. 5.3.2).

17
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3.1.2

Passive Freiheitsgrade (pDOFs)

Die passiven Freiheitsgrade ermdglichen das sachgerechte Anziehen von MATE-XT
und seine Anpassung an die verschiedenen Kdrperstaturen (Fig. 3.3). Wenn das Gerat
richtig angezogen ist (siehe abs. 5.2 Anziehen des Gerats auf seite. 34), kdnnen die
passiven Freiheitsgrade mit dem Beugewinkel der Schulter des Benutzers ausgerichtet
werden. Sie ermdglichen es dem Benutzer auch, sich frei zu bewegen, wenn er das
Gerat tragt.

Fig. 3.3 - Passive Freiheitsgrade (pDOFs)

R

CoOnaLl

Scharnier der horizontalen Achse
Hintere Gummibander
Scharnier der vertikalen Achse

Hintere Schlitten an horizontaler Achse

o 0 d =

Schlitten an den Armstitzen

18
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3.1.3 Torque Generator Box (TGB)

Fig. 3.4 - Torque Generator Box: Ubersicht

w0 b o=

Gehause des Mechanismus
Sechskantéffnung zum Einstellen des Malies an Unterstitzung
Abdeckung

Sperrmechanismus

19
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BESCHREIBUNG

3.1.31

Funktion des Sperrmechanismus der Torque Generator Box

Der Sperrmechanismus an der Torque Generator Box ist ein Sicherheitsmechanismus,
der verhindert, dass die Torque Generator Box lauft, ohne dass das Gerat angezogen
ist (Vorgang detailliert erldutert im abs. 3.1.3.2 Sperren und Entriegeln des Torque
Generator Box auf seite. 21).

Fig. 3.5 - Torque Generator Box in hinterer Ruheposition. Dies ist die
einzige Position, in der Sperrmechanismus aktiviert oder
deaktiviert werden kann.

20
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Sperren und Entriegeln des Torque Generator Box

Die Position LOCK muss eingestellt werden, bevor das Gerat abgelegt wird, wahrend
die Position UNLOCK erst nachdem die TGB am Arm befestigt wurde, eingestellt
werden darf:

- Position LOCK: Mechanismus blockiert, Drehung nicht moglich;

—  Position UNLOCK: Mechanismus frei, Drehung mdglich

Wenn die Position UNLOCK eingestellt wird, wenn das Gerat noch nicht am Arm
befestigt ist, kann sich die Torque Generator Box einschalten, wenn sie ungewollt auf

Rotation gestellt wird. Durch diese Drehung kann das TGB mit umliegenden
Gegenstanden oder Personen zusammenstofen.

Der Sperrmechanismus darf nur aktiviert werden (Umschalten von LOCK in UNLOCK
und umgekehrt), wenn sich die Torque Generator Box in der hinteren Ruhestellung
befindet (Fig. 3.5).

Fig. 3.6 - Torque Generator Box (TGB): Sperrmechanismus

21
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3.2 Technische Eigenschaften

Eigenschaft Beschreibung
GroRe S L
Masse 2,95 kg (6,5 Ib) 3 kg (6,6 Ib)
Gerauschpegel unter 70 dB(A)
Betriebstemperatur von 0 bis 45 °C (von 32 bis 113°F)
Schutzart IP54 Geschitzt vor Wasserspritzern und Staub
Resistent gegen UV-Strahlung UV resistant (DIN-Norm 75220:1992)
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4. EINSTELLUNG

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:
—  Wahl der GrolRe von MATE-XT;

—  Einstellung der Lendenstutze;

—  Einstellung der Schulterbreite;

—  Einstellung der Neigung der TGB;

—  Einstellung des MalRes an Unterstutzung.

zu verbessern. Nicht optimale Einstellungen beeintrachtigen zwar nicht die Effizienz und
die Einsatzmoglichkeiten des Gerats, dennoch sollte darauf geachtet werden, die
nachstehenden Verfahren genau zu befolgen.

c Alle hier beschriebenen Einstellungen zielen darauf ab, den Tragekomfort des Gerats

23



Comau Robotics Product Instruction

COMAU

EINSTELLUNG

4.1 Wahl der GroBe von MATE-XT
Das MATE-XT ist in den Grofken S und L erhaltlich.
Die folgende Tabelle ist als Hilfe fiir die Auswahl der richtigen GréRRe in Bezug auf die
Statur gedacht.
Tab. 4.1 - Auswahl der GroRe
KorpergroBe
H [cm]
<154 | 154-157 | 157-160 | 160-163 | 163-166 | 164-172 | 170-175 | 175-182 | 182-186 | 186-190 | 190-194 | >194
_ e S S S S S S-L
S, 33-37 S S S S S S-L
[]
= | 3740 S S S S S S-L
T a4 | g s s s s | sL
S|4 sl | sL | SL|SL|SL|sSL
(7]
>48 S/L S/L S/L S/L S/L S-L
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4.2 Einstellung der Lendenstitze

Die Lendenstiitze des MATE-XT hat sechs Regulierstufen.

Die beste Einstellung ist die, wenn das Lendenpolster mit der Héhe der Lumbalkurve
der Wirbelsaule Ubereinstimmt (auf diese Weise kann sich das MATE-XT an den
Beckenkamm anpassen) und der obere Teil der Riickenstiitze die Schulterblatter
berthrt. Die Fig. 4.1 zeigt die richtige Regulierung des Gerats.

Die folgende Tabelle kann dem Benutzer wéahrend des ersten Anziehens des
Exoskeletts helfen.

Tab. 4.2 - Wahl der Hohe der Lendenstiitze

Hohe
[cm]

Bis 154
Von 154 bis 157
Von 157 bis 160
Von 160 bis 163
Von 163 bis 166
Von 166 bis 172
Von 170 bis 175
Von 175 bis 182
Von 182 bis 186
Von 186 bis 190
Von 190 bis 194

Ab 194

Einzustellende Ebene

GroRe S

GroRe L

OB WIN|_2OO|O|HR[WIN| =
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~ == Die Rickenstitze einstellen, wenn das Gerat nicht angezogen ist.

e

o N =

Fig.

Die Schutzabdeckung an der Rickseite des Gerats 6ffnen.
Den gefederten Schaltknopf zurlickziehen.
Den Klettverschluss an der unteren Seite des T-Rahmens entfernen.

Die Metallhalterung unter der Kunststoffabdeckung verschieben, bis die aus der
Tabelle entnommene Hohe erreicht ist.

Den gefederten Schaltknopf wieder loslassen und die Schutzabdeckung
verschliel3en, um den urspringlichen Zustand herzustellen.

4.1 - Einstellung der hinteren Stiitze
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4.3 Einstellung der Schulterbreite

Die folgende Tabelle liefert Werte, die bei der Wahl der richtigen Einstellung zu Hilfe
genommen werden kdnnen. Zunachst misst man die Schulterbreite, ohne das Gerat
anzuziehen, dann andert man die Lange der hinteren Gummiriemen, indem man sie je
nach Bedarf verkurzt oder verlangert, wie in Fig. 4.2 gezeigt.

Tab. 4.3 - Wahl der Passgenauigkeit der Schultern

Schulterbreite (beidseitig) W [cm] Einzustellende Ebene
Bis 31 1
von 31 bis 35 1,5
von 35 bis 40 2
von 40 bis 45 2,5
von 45 bis 49 3
Ab 49 3,5
| i,
1—-——..

—= Die Ruckensttlitze einstellen, wenn das Gerat nicht angezogen ist.

=

Fig. 4.2 - Einstellung der hinteren Gummibander

P =
S TS
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4.4 Einstellung der Neigung der TGB

Tab. 4.4 - Vorgabe fiir die Einstellung der Neigung

D
[cm]
Unter 31 Von Von Von Von Von Von Von
31 bis 34 | 45 bis 38 | 38 bis 41 | 41 bis 44 | 44 bis 47 | 47 bis 50 | 50 bis 53
Unter 1 1 1 1 1 1 1 1 1
Von 1 bis 2 1 1 1 1 1 1 1 1
Von 2 bis 3 2 2 1 1 1 1 1 1
Von 3 bis 4 2 2 2 2 1 1 1 1
Von 4 bis 5 2 2 2 2 2 2 1 1
C-B Von 5 bis 6 2 2 2 2 D) 2
[cm]
Von 6 bis 7 2 2 2 2 2
Von 7 bis 8 2 2 2 2
Von 8 bis 9 D) 2
Von 9 bis 10
Ab 10

Das Mal} B ist die Halfte der Schulterbreite (W), C ist die Halfte der Entfernung zwischen
den Ellenbogen und D ist die Ladnge zwischen Schulter und Ellenbogen.
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Erforderliches Werkzeug:

Inbusschliissel 4 mm

Den Inbusschliissel in die vorgegebene Offnung auf der Oberseite der passiven
Freiheitsgrade einsetzen.

Den Schlissel so drehen, dass der Anzeiger des Einstellungsmales mit dem
gewlnschten Mal aus der Tabelle Ubereinstimmt.

'

>

o=
L
g !
=
"

%

B
b 4
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4.5

Einstellung des MaRBes an Unterstitzung

Man kann verschiedene Unterstlitzungsmalle am MATE-XT einstellen. Das Maf3 an
Unterstltzung sollte vom Benutzer gewahlt werden; dazu kann er die Tab. 4.5 zu Hilfe
nehmen. Diese Tabelle wurde unter Beriicksichtigung von Parametern wie KorpergréRe
und Kdérpergewicht der Zielgruppe erstellt.

Die Anwendung eines nicht korrekten Males an Unterstiitzung kann unangenehm sein,
verursacht dem Benutzer aber keinen Schaden.

Die Torque Generator Box bietet acht MaRe an Unterstiitzung, die sich von 1 bis 8
steigern.

Das MalR an Unterstiitzung ist ein Parameter, der je nach Benutzer, der das Geréat tragt,
verandert werden kann. Die Einstellung des MaRes an Unterstiitzung kann auch mit
angezogenem Gerat und wahrend der normalen Arbeit damit vorgenommen werden.

Tab. 4.5 - Bereich der MaBe an Unterstiitzung in Bezug auf die GroRe
und das Gewicht des Benutzers

Gewicht
50 | 55 | 60 95 | 100
150 | 1 | 1 | 1 6 | 7
155 | 1 6 | 7 | 7
160 | 1 6 | 7 | 8
165 | 1 6 | 7 | 7 | 8
170 | 1 6 | 7| 8 | 8
% 175 | 1 7 18] 8 | 8
180 | 1 7 18| 8 | 8
185 | 1 8 | 8| 8 | 8
190 | 1 8 | 8| 8 | 8
195 | 1 8 | 8| 8 | 8
200 | 1 8 | 8| 8 | 8
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Fig. 4.3 - Detailansicht der Regulierstelle an der Torque Generator Box
und Anzeige des Unterstiitzungsgrads

Assistance
level indicator

Notwendiges Werkzeug:

- Inbusschliissel 6 mm

1. Den Inbusschlissel in die sechseckige Offnung an der Torque Generator Box
stecken.

2. Den Schlissel so drehen, dass der Anzeiger des MalRes an Unterstiitzung
(Fig. 4.3) mit dem gewtinschten Mal} an Unterstiitzung tbereinstimmt.

Eine nicht optimale Einstellung des Maf3es an Unterstiitzung kann unbequem sein, aber
dem Benutzer keinen Schaden zufiigen.
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Fig. 4.4 - Assistance Level Setting

ASSISTANCE LEVEL SETTING
[ e\ Not OK

Do not jump
from 8 to 1
or
rom1i08

Find your key Bmm (n the Box
Make sure to insert the key compilataly
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ANWENDUNG

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:

Vorsichtsmafinahmen bei Anwendung;
Anziehen des Geréts;

Einbau der Verlangerungen;
Einstellung der vorderen Schlief3e;

Ausziehen des Geréts.

5.1

VorsichtsmaBnahmen bei Anwendung

Vor der Verwendung des Gerats ist zu kontrollieren, ob die tragbare Schnittstelle
vollstandig ist und ob die mechanischen Teile, aus denen sich das pDOF und die Torque
Generator Box zusammensetzen, sauber sind.
Insbesondere ist zu priifen, ob die Schlitten an der Torque Generator Box und den
pDOFs frei von Staub und Ablagerungen sind.
Fur die richtige Reinigung wird auf abs. 6.2 Reinigung der festen Teile auf seite. 50
verwiesen.
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5.2

Anziehen des Gerats

Das MATE-XT ist dafiir gedacht, von einer Person selbstandig an- und ausgezogen zu
werden.

Wahrend des ersten Tragens sollte man sich von einer geschulten Person helfen
lassen, mit der das Verfahren schneller verstandlich wird, und die bei dem richtigen
Zusammenspiel der verschiedenen Einstellungen behilflich sein kann.

Versuchen Sie das Gerat selbstédndig 3 Mal unter Beisein einer geschulten Person an-
und auszuziehen, um sich an die Prozedur zu gewdhnen.

Vorbemerkungen

. Vermeiden Sie direkten Hautkontakt des Gerats und stellen Sie sicher, dass
die Kleidung geeignet ist: Tragen Sie nicht zu weite oder zu dicke Kleidung.
Das Tragen eines T-Shirts oder eines Pullovers aus Baumwolle ist
empfehlenswert.

. Stellen Sie sicher, dass der Sperrmechanismus an der TGB in Position
LOCK steht.

. Stellen Sie sicher, dass der Klettbandgirtel offen ist, wie auch die
Einstellriemen (Teil 6 in Fig. 3.2).

. Am Girtel aus Klettband von beiden Seiten ziehen, um die maximale Lange
zu erhalten.

Fig. 5.1 - Offnen und Verlidngern der Klettbandenden des Giirtels

||
o
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. Die Enden des Klettbands der Einstellstreifen an den Klettbandgurtel heften.

Fig. 5.2 - Klettbandenden auf dem Klettbandgiirtel
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. Die Klettbander der Armstiitzen 6ffnen.

Fig. 5.3 - Offnen des Klettverschlusses der Basis-Armstiitze und
momentanes Befestigen des Verschlusses mit sich selbst
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Anziehen
1. Das MATE-XT an einem Trageriemen hochnehmen und es wie einen Rucksack
anziehen.

Fig. 5.4 - Erste Phase des Anziehens von MATE-XT

2. Den Giirtel aus Klettband schlief3en.

~—= Die beste Einstellung ist die, wenn sich das Lendenpolster auf der Hohe der

' =" Lumbalkurve der Wirbelsaule befindet (auf diese Weise kann sich das MATE-XT an den
Beckenkamm anpassen) und der obere Teil der Rickenstiitze die Schulterblatter
berdhrt.

3. Die Spannung des Girtels aus Klettband einstellen, indem am
Einstellmechanismus gezogen wird. Die Klettbandenden an den Giirtel heften, so
dass das Verschieben blockiert ist.

Fig. 5.5 - SchlieBen des Klettbandgiirtels und Einstellen der Spannung
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Die Regulierung des Spanngurtels aus Klettband erfolgt durch Ziehen der
Klettbandenden wie in Fig. 5.5. Der Sitz des Gurtels kann durch Ziehen oder Weiten der
Klettb&nder an die verschiedenen Benutzer mit ihren Staturen angepasst werden.

4. Folgende Vorgange sind fur beide Arme zu wiederholen:

a. Den Sperrmechanismus der Torque Generator Box entriegeln.

Fig. 5.6 - Entriegelung des Sperrmechanismus der Torque Generator
Box
/ ! ...ﬂ"-_
e r - X
< . N
- . _-::..-' |
\ | '
\ " ey, x -“Ih- | II
\ y '\ | |
b} "\ g

=

~\ 85

38



BDMAU Comau Robotics Product Instruction

ANWENDUNG

b. Bringen Sie einen Arm zur entsprechenden Unterstitzung

c. Drehen Sie die Torque Generator Box so, dass sie den Arm stitzt.

Fig. 5.7 - Verfahren zum Aktivieren der Torque Generator Box

A N

i !

d. Den Klettverschluss der Armstitzen schliel3en.

Fig. 5.8 - SchlieBen des Klettverschlusses der Basis-Armstitze
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5. Die vordere Schlief3e schlieRen und zusammendriicken.

Fig. 5.9 - SchlieBen der MittelschlieBe

40



BDMAU Comau Robotics Product Instruction

ANWENDUNG

5.3 Einbau der Verlangerungen

5.3.1 Gurtelverlangerung

Das MATE-XT (GroRRe L) wird mit einer Verlangerung fir den Klettbandgurtel geliefert,
der bei Bedarf eingesetzt werden kann.

Beziehen Sie sich auf die Tabelle:

Tab. 5.1 - Verweis fur den Einsatz der Verlangerung

Bauchumfang Anzahl der Verldangerungen
Kleiner als 98 cm (3,21 ft) nicht notwendig
von 98 cm bis 135 cm (von 3,21 ft bis 4,43 ft) 1
Fig. 5.10 - lllustration des Einsatzes der ersten Verlangerung am Girtel

aus Klettband

RH Belt (internal side)

YVelom Hook Mesh

Ll L i {

Mo brush tape edge

Belt extension [external side)

velcro Loop

ay e — e e =
. & =

L S KD R A
=

o TEa
S ) = A

—— —ce w o o w

Fig. 5.11 - Um die Verlangerung einzusetzen, ist das Klettbandende ,A“ des Glirtels
mit dem Ende der Verlangerung ,B“ zu verbinden, wobei darauf zu achten
ist, dass die beiden Teile vollstandig Ubereinanderliegen.
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5.3.2 Armstitzenverlangerung

Das MATE-XT wird mit 2 Basis-Armstiitzen geliefert (siehe Fig. 5.8). Bei Bedarf kann
zusatzlich eine Verlangerung angefordert werden.

Tab. 5.2 - Bezug fiir die Anbringung der Armstiitzenverlangerung

Anzahl der Verlangerungen pro Seite
(L und R)

Unter 40 Basis-Armstilitze

Umfang der Armstiitze

Basis-Armstltze + Verlangerung

Von 40 bis 60 (Option)

Fig. 5.12 - Darstellung der Anbringung der Armstiitzenverlangerung L
und R

Die folgenden Schritte sowohl an der rechten als auch an der linken Seite durchfiihren:

Schritt 1:
- MATE-XT Armstutze.

Schritt 2

Schritt 3:
—  Verlangerung.
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Schritt 4

Schritt 5:
—  MATE-XT Armstutze + Verlangerung
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5.4

Einstellung der vorderen SchlieBe

Es kann sein, dass Hohe und Lange der vorderen Schnalle verandert werden mussen.
Wenn man die Tragegurte entsprechend enger oder weiter einstellt, kann man das
Rutschen von der Schulter des Tragers verhindern.

Die Position der vorderen SchlieRe kann je nach Kérpergrofie eingestellt werden, indem
man sie an den gepolsterten Schulterriemen verschiebt. Auch die Lange lasst sich
verandern und damit das mehr oder weniger enge Anliegen an der Brust des Benutzers.

Fig. 5.13 - Einstellung der vorderen SchlieRe
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5.5 Ausziehen des Gerats

[
Folgende Vorgange sind einzeln an beiden Armen durchzufihren.

1. Den Klettverschluss einer der beiden Armstlitzen 6ffnen und auf sich selbst heften
wie in Fig. 5.14.

Fig. 5.14 - Offnen des Klettverschlusses der Basis-Armstiitze

2. Den entsprechenden Arm nach hinten bewegen.

Fig. 5.15 - Arm in hinterer Position
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3. Den Sperrmechanismus der entsprechenden Torque Generator Box verriegeln.

Fig. 5.16 - Verriegeln des Sperrmechanismus der TGB

4. Die vordere Schlief3e 6ffnen.

Fig. 5.17 - Offnen der vorderen SchlieRe
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5. Die Enden des Klettbands der Einstellstreifen l6sen und seitlich an den
Klettbandgurtel heften.

Fig. 5.18 - Offnen der Einstellbinder des Klettbandgiirtels

6. Den Girtel aus Klettband 6ffnen.

Fig. 5.19 - Offnen des Klettbandgiirtels
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7. Das MATE-XT ausziehen, indem die Schulterriemen abgestreift werden.

Fig. 5.20 - Letzte Phase des Ausziehens von MATE-XT
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6.

REINIGUNG UND WARTUNG DES GERATS

In diesem Kapitel werden folgende Themen behandelt:
—  Desinfektion;

— Reinigung der festen Teile;

— Reinigung der Stoffteile;

—  Abnahme der Stoffteile;

—  Einsetzen der Stoffteile;

—  Programmierte Wartung;

- Ersatzteilliste verwiesen.

6.1

Desinfektion

— Um die Teile des MATE-XT zu desinfizieren, wird die Verwendung eines Sprays
mit einem Anteil von mindestens 60 % Alkohol empfohlen.

—  Die Desinfektion kann auch zu festen Tageszeiten durchgefiihrt werden.
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6.2 Reinigung der festen Teile

Die zuganglichen festen und mechanischen Teile des Gerats MATE-XT mit einem
trockenen oder leicht mit Wasser und milder Seife angefeuchteten Lappen
abwischen.

Keine aggressiven Reinigungsmittel, kein Gas, Alkohol oder Verdinner
verwenden.

Sollte Fett aus den Ummantelungen austreten, ist das ein Zeichen dafir, dass die
Dichtungen abgenutzt sind. Da es sich um Lebensmittelfett handelt, sind keine
besonderen Sicherheitsvorkehrungen zu beachten, wichtig ist, das Gerat
regelmafig zu warten.

Insbesondere ist zu priifen, ob die Schlitten an der Torque Generator Box und den
pDOFs frei von Staub und Ablagerungen sind.

Fig. 6.1 - Details zu den Schlitten der TGB und der pDOFs.
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6.3 Reinigung der Stoffteile
Alle Stoffteile und die Polsterung kann abgebaut und gewaschen werden.
Wenn das Gerat taglich verwendet wird, sollten diese etwa einmal im Monat
folgendermalien gewaschen werden:
—  Waschanleitung der Stoffteile.
6.3.1 Waschanleitung der Stoffteile

30C
@

| R |

*-u_-f*-m_l"

IIII

Zum Ausbau der waschbaren Teile des Gerats wird auf abs. 6.4 Abnahme der Stoffteile
auf seite. 52 verwiesen.

Befolgen Sie zum Waschen der Stoffteile des tragbaren Gerats nachfolgende Angaben:
—  In der Waschmaschine kalt waschen;

—  Nicht bleichen;

—  Zum Trocknen flach auslegen;

— Nicht blgeln;

—  Keine chemische Reinigung;

— Nicht fir den Trockner geeignet;

—  Milde Seife verwenden, keinen Weichspliler hinzufiigen.

A B

Die einzelnen Teile einzeln in einem Waschsack waschen und darauf achten, dass die
Klettverschlusse geschlossen sind.

Sind die Teile gewaschen und getrocknet, werden sie nach den Angeben in abs. 6.5
Einsetzen der Stoffteile auf seite. 55 wieder am Gerat angebracht.

Man kann die Poster- und Stoffteile auch ohne Ausbau direkt am MATE-XT waschen,
indem man ein Gewebereinigungsspray verwendet (siehe abs. 6.1 Desinfektion auf
seite. 49).
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6.4 Abnahme der Stoffteile

Um die Stoffteile vom Geréat zu trennen, missen die Verbindungen aus Klettverschluss
und Schnallen gedffnet werden.
Es folgt die bildlich begleitete Reihenfolge des Vorgangs.

Schritt 1:
—  Den Tragegurt rechts entfernen.

. Schritt 2:
- Den Riemen der Schnalle l16sen.

Schritt 3:
- Die Schnalle aus Aluminium l6sen.

Schritt 4:
—  Das Lendenpolster an den beiden
Kndpfen Press-fit 6ffnen.
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i | l Schritt 5:

REINIGUNG UND WARTUNG DES GERATS

Die Lendengurte der Struktur an den
Klettriemen 6ffnen und entfernen.

Die Klettverschlisse von denen an den
beweglichen Teilen der Lendenstitze
entfernen.

Schritt 6:

Die Klettverschliisse von denen an den
beweglichen Teilen der Lendenstltze
entfernen.

53



Comau Robotics Product Instruction DDM A'_l

REINIGUNG UND WARTUNG DES GERATS

Schritt 7:
—  Die Polsterung der T-formigen Struktur
an den Klettbandern entfernen.

Schritt 8:

- Das Klettband aus der Lasche und aus
dem Loch der Aluminiumhalterung
ziehen.

— Die Armstitze aus Stoff durch
Herausziehen entfernen.

—  Den gleichen Schritt auf der rechten und
linken Seite durchfiihren.

T

Loop for lace |- B!
pl—_— -. q‘
[Lateral pouches] 4. _» ' / a \ P
] i, ] L 1
i’ 1 \

Baitton hala Valoro i
Pouch for bracket ! -

LI:L'ﬁ external .'.il:lnl
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6.5 Einsetzen der Stoffteile

Um die Stoffteile am Gerat wieder einzusetzen, missen die Klettverschliisse und
Schnallen wieder verbunden werden.
Es folgt die bildlich begleitete Reihenfolge des Vorgangs.

Schritt 1:
— Die Armstiitzen rechts einsetzen.

Schritt 2:
— Die Armsttitzen links einsetzen.

Schritt 3:

—  Das Klettband durch das Loch im
Aluminiumhalter und dann durch die
Lasche der Armstitze aus Stoff flhren.

— Auf der andere Seite des Klettbands
schlieBen (rechte Seite).

Schritt 4:

- Das Klettband durch das Loch im
Aluminiumhalter und dann durch die
Lasche der Armstltze aus Stoff flhren.

— Auf der andere Seite des Klettbands
schlielen (linke Seite).
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[_Lu-upﬁr lace - S

i LS J
| T
Lataral pouches| -2 5 | 1 L w Tk
— Y |

Buttanhaole velcra] | | i g
Powch for brackee| | | ; —

Cuff external side| | '

Linker Tragegurt

Rechter Tragegurt

Schritt 5:

— Das Band durch das Loch an der
Halterung aus Karbon von der Innenseite
nach auf3en flihren.

—  Zur Kunststoffschnalle fihren.
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Schritt 6:

Das Band des rechten und linken
Tragegurts in die T-férmige Struktur
einflUhren.

Dann die Schnalle wie in Step 1 und Step

2 einflhren.
Das weilte Zeichen des Klettbands

= muss zum Plastikring hin sichtbar
sein.

Schritt 7:

S

Auf der rechten Seite die
Aluminiumsperre in das zweite Loch
einfuhren, und zwar von der Oberseite
der Lendenstiitze aus Kunststoff.

Lendenstitze

chritt 8:
Mit dem Klettband das Soft Cover des

Ruckens (CR82458605) mit dem
T-féormigen Rahmen aus Karbon
verbinden.
——_, Dabei achtgeben, dass das Soft
=l Cover mit dem  Karbon-T
Ubereinstimmt.
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Schritt 9:

—  Die beweglichen Teile an die
Lendenstiitze befestigen; dazu diese in
ihre Einsatze stecken und durch Drehen
nach aufen fixieren.

Schritt 10:
—  Das Lendenpolster an der
Kunststoffhalterung einsetzen.
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Schritt 11:

—  Die Lendenriemen montieren, indem die
entsprechenden Klettriemen mit denen
an den beweglichen Teilen der
Lendenstltze aus Kunststoff
Ubereinstimmen.

Schritt 12:
- Den Schritt auf der rechten Seite
wiederholen.

Schritt 13:
—  Das Lendenpolster an den beiden
Knépfen Press-fit schlielen.
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6.6

Programmierte Wartung

Eine nach den zeitlichen Vorgaben durchgefiihrte planmafige Wartung gewahrleistet
langfristig das zuverlassige Funktionieren des MATE-XT.

Intervalle Erforderliche Arbeiten Verweis
Jahrlich Uberholung der Stoffteile (pHRI) abs. 6.6.1
ahrlic =
Uberholung der mechanischen Teile (TGB und pDOF) abs. 6.6.2
6.6.1 Uberholung der Stoffteile (pHRI)
Jahrlich prufen, ob die Stoffteile gut erhalten sind.
Nach einem Jahr des taglichen Einsatzes des Gerats kdnnte es notwendig sein, einige
Stoffteile der pHRI ersetzen zu missen.
Um abgenutzte Stoffteile auszubauen, vorgehen wie bei der Reinigung derselben (siehe
Abnahme der Stoffteile) und sie mit Originalersatzteilen ersetzen, siehe abs. 6.7
Ersatzteilliste auf seite. 61.
6.6.2 Uberholung der mechanischen Teile (TGB und pDOF)

Die Haufigkeit der programmierten Wartung hangt von den Betriebsbedingungen des
Geréts ab.

Es wird jedoch empfohlen, immer eine programmierte Wartung nach jeweils 12
Monaten des Einsatzes durchzufihren.

Wenden Sie sich fir technische Hilfe und programmierte Wartung an COMAU
(www.comau.com/mate).
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6.7 Ersatzteilliste

A

In den folgenden Tabellen sind aufgefuhrt:

Zur Wartung des MATE-XT nur Originalersatzteile verwenden.
Die Ersatzteile nicht fir andere als der vorgesehenen Zwecke einsetzen.

— Austauschsatz aus Stoff, GroRe S (keine Einzelteile mdglich)

— Austauschsatz aus Stoff, Grofde L (keine Einzelteile mdglich)
—  Ersatzteile fur die TGB

Tab. 6.1

- Austauschsatz aus Stoff, GroRe S (keine Einzelteile moglich)

*
o —

Position Code Comau Beschreibung Menge
1 CR82458705 Polsterung des Gerats in T-Form 1
2 CR82458606 Lendenpolster 1
3 CR82458607 Rechter Giirtel 1
4 CR82458608 Linker Gurtel 1
5 CR82458601 Armstutzen 2
6 CR82458603 Rechter Tragegurt 1
7 CR82458604 Linker Tragegurt 1
CR82458700 Vollstéandiges Kit -
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Tab. 6.2 - Austauschsatz aus Stoff, GroBe L (keine Einzelteile moglich)

*
s De—

EF -

o
y
e

Position Code Comau Beschreibung Menge
1 CR82458605 Polsterung des Geréats in T-Form 1
2 CR82458606 Lendenpolster 1
3 CR82458607 Rechter Gurtel 2
4 CR82458608 Linker Gurtel 1
5 CR82458601 Armstitzen 2
6 CR82458603 Rechter Tragegurt 1
7 CR82458604 Linker Tragegurt 1
--- CR82458600 Vollstéandiges Kit -
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Tab. 6.3 - Ersatzteile fiir die TGB

2

Position Code Comau Beschreibung Menge
1 CR82458200 Torque Generator Box rechts 1
2 CR82458300 Torque Generator Box links 1
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/. ENTSORGUNG DER TEILE

—  Sollte eine Teilentsorgung oder komplette Entsorgung von MATE-XT erfolgen,
muss eine Trennung der zu entsorgenden Teile erfolgen (z.B. Eisen mit Eisen und
Kunststoff mit Kunststoff).

Die Entsorgung miissen nach den Gesetzen der Nation, wo MATE-XT in Betrieb ist,

E erfolgen.

Die Kunststoffteile, aus dem das MATE-XT besteht, sind gemall der EU-Richtlinie
97/129/EG des Typs 7.
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