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Populacja osob niepetnosprawnych jest bardzo zréznicowa-
na pod wzgledem psychofizycznym. Duzy odsetek niepetno-
sprawnosci to efekt nieszczesliwych wypadkéw. Nie bez zna-
czenia jest tez proces starzenia sige spoteczenstw, ktory jest
efektem rozwoju cywilizacyjnego.

W pracy podjeto prébe przedstawienia konstrukcji wozka
inwalidzkiego o alternatywnym sposobie napedzania. Jest to
konstrukcja dla oséb niepetnosprawnych ruchowo, ktérych
stan zdrowia pozwala na samodzielne poruszanie sie wdzkiem
inwalidzkim napedzanym sitg mies$ni rak. Oszacowano, ze
grupa odbiorcow to ok. 75% oso6b niepetnosprawnych rucho-
wo, ktére do przemieszczania sie potrzebujg takiego urzadze-
nia.

Gtowne cechy koncepcji napedu woézka inwalidzkiego

Innowacyjnos¢ konstrukcji polega na zastosowaniu takiego
uktadu napedowego, ktdry nie zmuszona osoby niepetnospra-
wnej do bezposredniego napedzania kot wozka. Uzytkownik
bedzie moégt sterowa¢ wdzkiem za pomoca dwu dzwigni
— w zaleznosci od kierunku wychylenia dzwigni bedzie to
napedzanie lub hamowanie kota potgczonego z odpowiadaja-
cgq mu dzwignig. Model 3D tej konstrukcji zbudowany w sys-
temie Catia v5 pokazano na rys. 1.

Naped wozka bedzie realizowany poprzez przektadnie ze
sprzegtem jednokierunkowym o zmiennym zwrocie, co umoz-
liwi:

Rys. 1. Model 3D konstrukcji zbudowany w systemie Catia v5
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* wykonywanie ruchéw rekami na takg diugos¢, ktéra be-
dzie wygodna dla uzytkownika,

® napedzanie wozka jednoczesnie obiema rekami lub na-
przemiennie,

* odpoczynek — gdy wozek bedzie sie poruszat, dZzwignie
bedg mogty pozosta¢ nieruchome.

Zaletami takiego rozwigzania sg: redukcja otar¢ i skaleczen
dtoni, wieksza wygoda dla uzytkownika oraz bardziej efektyw-
na praca podczas jazdy, w poréwnaniu z wozkiem klasycznym.

W uktadzie napedowym znajdzie sie przekfadnia, ktorej
przetozenie bedzie mozna zmienia¢ zaréwno podczas jazdy,
jak i podczas postoju. Zmienne przetozenia mogg by¢ pomoc-
ne szczegolnie przy diuzszych trasach, umozliwiajg bowiem
dobranie czestotliwosci pracy dzwigniami oraz obcigzenia do
potrzeb uzytkownika wozka. Podstawg do przygotowania kon-
strukcji mechanizmu napedowego byta piasta rowerowa Shi-
mano typu Hube Gear. Uktad napedowy umozliwia réwniez
zmiane kierunku napedzania kota, co pozwala na jazde do tytu,
obracanie wozkiem w miejscu itd. Zmiany przetozenia oraz
kierunku napedzania bedq zalezaty od odpowiedniego usta-
wienia manetek, znajdujgcych sie na dzwigniach napedowych.
Model 3D tego mechanizmu pokazano na rys. 2.

Rys. 2. Model 3D gtéwnego mechanizmu przektadni napedowej

Taki rodzaj napedu umozliwi réwniez krotkg ,jazde w balan-
sie”, bardzo istotng dla 0osob niepetnosprawnych. Napedzajac
wozek z odpowiednig sita, uzytkownik jest w stanie jechac
tylko na kotach napedowych, z uniesionymi kotami przednimi.
Funkcja ta jest dla os6b niepetnosprawnych bardzo istotna,
gdyz pozwala na pokonywanie niewysokich przeszkdd, takich
jak krawezniki, strome krétkie podjazdy, pojedyncze stopnie,
nierownosci chodnika i wiele innych, niedostrzeganych przez
nas na co dzien. Jadgc w balansie wykonuje sie zaréwno
wjazd na przeszkode, jak i zjazd z niej.
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Prace realizowane sg w ramach grantu przyznanego przez
Rektora Politechniki Warszawskiej dla Studenckiego Kota
Technik CAx w Modelowaniu Systeméw Cztowiek — Srodki
Transportu — Otoczenie. Prace powigzane sg z dziatalnoscig
Zaktadu Teorii Konstrukcji Urzadzeh Transportowych na Wy-
dziale Transportu, gdzie powstaje konstrukcja wézka inwalidz-
kiego poruszajgcego sie po schodach. Wiecej informacji na
stronie http://www.ztkut.it.pw.edu.pl/?mn=2&go=4

Obecnie trwajg prace nad symulacjg kinematyczng catego
ukfadu napedowego. [ ]




