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a child of 30kg and will add a weight of 10kg exoskeleton. Selected walking speed is 0.6m / s. 
The analysis is shown in the following table: 

 

Gait Parameters 

Mass  40  Normalized Speed (dimensionless) Cycle lenght (m)  0,598

Leg Length  0,50  0,27 Cycle Time (s)  0,997

Speed (m/s)  0,60 

 

With this we can represent the parameters of the three joint angles, the torque needed and 
mechanical power at each joint. 

 

Hip Power dimensioning: 
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T avg =  5,00 Nm  T max =  10,00 Nm 

N avg =  15,94 rpm  N max =  35,00 rpm 

 

Knee Power dimensioning: 

 

T avg =  4,59 Nm  T max =  10,00 Nm 

N avg =  21,70 rpm  N max =  50,00 rpm 

 

Ankle Power dimensioning: 
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T avg =  8,12 Nm  T max =  20,00 Nm 

N avg =  12,48 rpm  N max =  35,00 rpm 

Battery Power requirement: 

Mechanical output  DC/DC  motor OUT 

Hip  Knee  Ankle  Hip  Knee  Ankle 

Pm avg (W)  8,35  10,43  10,61  13,91  17,38  17,68 

T avg (Nm)  5,00  4,59  8,12  0,052  0,048  0,085 

ω avg (rpm)  15,94  21,70  12,48  2550  3473  1996 

T max (Nm)  10  10  20  0,104  0,104  0,208 

ω max (rpm)  35  50  35  5600  8000  5600 
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Comparison of the estimated torque at the hip compared to current measurement provided by 
the ESCON. 

 

- EXOTrainer.4.1: Joint‐space controller and integration. The joint‐space controller is 
implemented as an impedance controller, making use of the adjustable‐stiffness actuators 
(ARES) currently installed in the exoskeleton’s joints. Position and speed references coming 
from the Task‐space controller will be compliantly followed by the actuators, respecting a 
parallel requirement of articular force. 

 

 
The following video shows the behaviour of the joint when a zero‐force control scheem is 

programmed: https://youtu.be/FAqlX‐9Fn8Q 
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By the end of this reporting period the EXOtrainer exoskeleton has been fully assembled and tested 

in operation. A video showing exoskeleton in motion is shown in 

https://www.youtube.com/watch?v=W8aFiGn6V80 

Dissemination activities during this period 

Num
ber 

Name 
Task
s no. 

Due 
Sta
tus 

Comments, especially references, links, … 
Please send images, videos, press material, 
etc. in the mail or give a download link  

9  EXOTrainer 
Demonstration 
 

1‐3  3/12/2
01 

  Presenting EXOTrainer Exoeskeleton for 
Spinal Muscular Atrophy during the  
International Day of People with Disability, 
Museo de las Ciencias Príncipe Felipe, 
Ciudad de las Artes y las Ciencias,  Valencia, 
Spain 
https://youtu.be/ItDcoLBmUiw 

           

 

Deliverables & Milestones: 
Elena: Please indicate below the milestones and deliverables were the due dates / deadlines need to 

be updated on the monitoring platform. I know that we discussed this and I think we updated 

everything, but please indicate if there is still anything which is not okay. 

The next milestone and deliverable are due then end of this month (31.01.2016). Can you briefly 

update us on the status – about three weeks before due date? 

 

Milestone 1 and 2 due dates and tasks involved have not been corrected yet, and Milestone 6 is 

missing: 

MS 
number 

Milestone name  Task(s) Due date Means of verification 

M1  Agreement on Requirements and 
specifications for EXOTrainer 

1 31/07/2015 Agreement among clinical, 
technical partners and patients 

M2  EXOTrainer concept approved  1‐3 31/10/2015 Assessment by clinical partner

M6  Clinical proof of concept  5 31/10/2016 Clinical assessment with external 
evaluation 

 

Dissemination activities: 
Please check the due dates of the dissemination activities. Again, I know that we have discussed this 

during the last monitoring session and I apologize for not keeping track of things properly. So, please 

be so kind and communicate to me in this document all the due dates which are wrong. And please 

complete the table for me for those of the KPIs which you have already reached. Thank you. 

 

1  CAPFEST 2015 
Festival of Capabilities, 
Arona, Tenerife, Spain 
 

1‐3  4/12/2
015 

  Invited Speaker at International Conference 
for the Disabilities CAPFEST 2015. 



“Gait exoskeletons for 
the therapy of Spinal 
Muscular Atrophy”.   
Dra Elena García. CSIC 

 

Technical KPIs Milestones: 
The same as with the dissemination milestones. The due dates of some had to be corrected and you 

have (if I remember correctly) advanced at least one of them. Please send me the correct table below 

so that I can make sure that due dates are updated properly. 

Please report on all KPIs also in the respective monitoring blogs and also upload relevant material 

there. Thank you. 

TECHNICAL  
KPIs 

No.  Indicator  Task  Exp. Date  Verification 

1  DOF identification    1   31/10/2015  videos/images 
showing how the 
DOFs match with 
requirements 
stated in Milestone 
1 

2  Improved 
Kinematics for 
children: size, 
weight, self‐
balance, no 
thoracic control 
needed. 

1,2,3  31/10/2015  Drawings and 
pictures of 
kinematics and 
orthotic 
complements. 
Include a reference 
in the KPI coment. 

4  Adjustable to size 
of patients 
between 4 – 8 
years children 

1,2,3  Partial tests: 31/12/2015. 
Final verification: end of 
clinical trial, 31/10/2016 

Pictures showing 
size adjustment 

5  Sensor Integration  2,3  Partial tests: 31/12/2015. 
Final verification: end of 
clinical trial, 31/10/2016 

Pictures, Video 

6  Gait control 
(Generation of 
foot and joint 
trajectories) 

4   Partial tests  28 Feb 2015. 
Final verification: end of 
clinical trial, 31/10/2016 

Video 

3  3D mobility  1,2,3  Partial tests: 31/12/2015. 
Final verification: end of 
clinical trial, 31/10/2016 

Graphical 
simulation showing 
3D mobility 

 


