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 Jednym z bardziej zaawansowanych modeli jest dynamiczny model lokomocji  
z t [5] 

(Rys. 3).  
 W wielu pozycjach literaturowych [3][2][12] udowodniony jest proces odzysku energii 
podczas chodu, nawet do 60%. Polega on na wzajemnej wymianie energii potencjalnej  

m
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Rys. 14 [9]  
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Rys. 15 [5] 

 
 

 
 odzysku energii jest koncepcja odzysku energii 
opiera  

tych o pobierania  
 

 
2.1. 

 
 
 

 

[3]. 
  

y. Faza amortyzacji, w momencie postawienia stopy na 
  

energii, natomiast w 
energii. 

 

natomiast podczas fazy odbic
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Rys. 16  

 
 
3. ODZYSK ENERGII 
 
 Odzysk energii jest to zjawisko 

elektrownie wodne, elektrownie wiatrowe, wykorzystanie pan
g

ezoelektryczne lub 
magnetostrykcyjne [8][13][11][1].  
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Rys. 17  

 
 
5. WNIOSKI 
 

zjawiska odzysku energii. Podstawowym zjawiskiem odzysku energii obserwowanym  

  

z wydatkowa  
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THE ENERGETIC ANALYSIS OF WALKING WITH REGARDS TO 
ENERGY RECOVERING IN THE LOWER LIMB EXOSKELETON 

 
 

Abstract: The lower-limb exoskeleton is an external, robotic device supporting 
and assisting walking in the case of disabled people. One of the most significant 
aspects in the contemporary existing devices is the issue of power supply 
necessary to drive the exoskeleton. During the natural process of human walking 
the phenomenon of energy recovering is observed. In this article, the author 
undertakes the task of researching ways of recovering the energy,  developed 
while walking, through accumulating it and then using to supply the lower-limb 
exoskeleton. 

 
 
 
 
 
 
 


