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WSTEP

Duzy odsetek niepetnosprawnosci to efekt nagtych, nieszczesliwych wypadkow. Nie
bez znaczenia dla zagadnienia jest proces starzenia sie spoteczenstw, ktory jest
pochodng ich rozwoju. Populacja os6b niepetnosprawnych jest znacznie bardziej
zroznicowana pod wzgledem psychofizycznym od spoteczenstwa, w ktorym
funkcjonuje. W pracy podjeto probe przedstawienia konstrukcji wozka inwalidzkiego o
alternatywnym sposobie napedzania. Jest to konstrukcja dla oséb niepetnosprawnych
ruchowo, ktorych stan zdrowia pozwala na samodzielne poruszanie sie wozkiem
inwalidzkim napedzanym sitg miesni rgk. Oszacowano, ze grupa odbiorcoéw to okoto
75% 0s06b niepetnosprawnych ruchowo, ktére do przemieszczania sie potrzebujg wyzej
wymienionego srodka technicznego.

Innowacyjnos¢ konstrukcji polega na zastosowaniu takiego uktadu napedowego, aby
osoba niepetnosprawna nie byta zmuszona do bezposredniego napedzania kot wozka.
Uzytkownik bedzie mogt za pomocg dwu dzwigni w petni sterowa¢ wozkiem - w
zaleznosci od kierunku wychylenia dzwigni bedzie to napedzanie lub hamowanie kota
potaczonego z odpowiadajacg mu dzwignig. Model 3D tej konstrukcji zbudowany w
systemie Catia v5 zaprezentowano na Rys. 1:

Model 3D konstrukcji zbudowany w systemie Catia v5

Mechanizm napedowy wozka
Mechanizm napedowy bedzie sie sktadat z nastepujgcych elementow:

- dzwigni oraz je] mocowania. Mocowanie dzwigni daje jej dwa stopnie swobody: obrot
w ptaszczyznie pionowej, rownolegtej do kierunku jazdy wozka, oraz w ptaszczyznie
pionowej prostopadtej do kierunku jazdy wodzka. Ruch dzwigni ze wzgleddéw
technicznych oraz praktycznych zostat ograniczony do zakresow odpowiednio: -20°do
40° oraz 0° do 10°. Z punktu widzenia uzytkownika wozka wychylanie dzwigni do
przodu bedzie napedzato odpowiadajace jej koto, wychylanie dzwigni ,do wewnairz
wédzka” bedzie powodowato hamowanie odpowiedniego kota. Na dzwigni bedzie
znajdowata sie manetka sterujgca przetozeniem przektadni oraz kierunkiem jej pracy
— umozliwiajgc jazde do wstecz.

- przektadni obiegowej. W zaprojekiowanej przektadni naped jest przekazywany z kota
gtdbwnego na koto centralne. Koto stoneczne przektadni jest potgczone z odpowiednim
elementem piasty.

Widoczne elementy uktadu napedowego; ciemnozofty — mocowanie piasty,
ciemnoszary — koto gtdwne przektadni obiegowe.

- piasty typu hube gear. Podczas typowej eksploatacji (w rowerze) piasta tego typu
pozwala na stosowanie rdéznych przetozen pomiedzy kotem zebatym napedzanym
przez tancuch, a elementem, do ktérego sg mocowane szprychy. W modelu wdzka
piasta pozwoli na zmiane przetozenia pomiedzy dzwignig a kotem. Zmiana
przetozenia jest mozliwa zaréwno podczas jazdy zaréwno do przodu jak i do tytu, oraz
podczas postoju. Piasta posiada sprzegto jednokierunkowe, co pozwala na
wykonywanie przez uzytkownika ruchu o dtugosci, jaka jest dla niego wygodna;
umozliwi réwniez krotki odpoczynek podczas jazdy — dzwignia moze pozostaé
nieruchoma.

Mechanizm napedowy woézka - cd.

Model wnetrza piasty. Brak obudowy piasty, jeden z elementow potorzezroczysty.

-bebna. Bedzie umozliwiat on zmiane kierunku napedzania kota, przy zachowanym
Kierunku pracy dzwigni: zaréwno napedzanie kota do przodu, jak i do tytu bedzie
realizowane ruchem ,od siebie”. Jest to istotne dla osdb niepetnosprawnych, gdyz
praca w przeciwnym kierunku powoduje zsuwanie sie, lub w najgorszym wypadku
zrzucenie z wozka.

Beben. Widoczna przektadnia obiegowa, odwracajgca kierunek obrotow.

Przesuniecie potprzezroczystej pomaranczowej tarczy po wielowypuscie, spowoduje
odtgczenie przektadni obiegowej, oraz przekazanie obrotow bez zmiany ich kierunku
na beben.

-kota _rowerowego oraz_mocowania do ramy wozka inwalidzkiego — sg to elementy
niezbedne do prawidtowej pracy uktadu napedowego wozka, niewymagajace chyba
szczegbtowego opisu.

Symulacja kinematyczna mechanizmu napedowego

Przeprowadzono symulacje dla kazdego z trzech biegdw realizowanych przez piaste,
oraz dla obu kierunkdéw pracy bebna na kazdym biegu.

Zatozono, ze mechanizm bedzie napedzany dzwignig poruszajgcg sie w catym
dopuszczalnym zakresie pracy z czestotliwoscig 1Hz. Przebieg symulowanego ruchu
dzwigni przedstawia wykres:

Wykres przedstawiajgcy zaleznos$¢ kata obrotu od czasu dla kota na pierwszym biegu
w kierunku do przodu przedstawia ponizszy wykres:
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Wykresy analogiczne do powyzszego wykonano dla wszystkich szesciu symulaciji.
Wykresy sg tworzone w oparciu 0 bardzo precyzyjne dane pochodzace z symulacji — z
doktadnoscia do czesci dziesieciotysiecznych stopni oraz sekund (czasu). W
ponizszej tabeli przedstawiono zaokraglony kat obrotu kota odpowiadajgcy
przesunieciu dzwigni o 60°:

Kierunek jazdy Bieg 1 Bieg 2 Bieg 3
do przodu 171= 152 208¢°
do tytu 265° 363° 495°
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