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PROJEKT ELEKTRYCZNEGO WOZKA INWALIDZKIEGO
O ZMIENNEJ GEOMETRII RAMY

Streszczenie. W pracy zostal przedstawiony projekt geometrii elektrycznego
wozka inwalidzkiego ze zmienna geometrig ramy, umozliwiajacq pionizacje oraz
uzyskanie pozycji lezacej. Wykonana zostala analiza numeryczna konstrukcji.

1. WSTEP

Wymagania stawiane sprzgtowi rehabilitacyjnemu sa coraz to wigksze. Poszukiwane
sq rozwiazania mogace w jak najwigkszym stopniu ulatwi¢ funkcjonowanie o0sob
0 ograniczonej sprawnosci. Istnieja na rynku sprzetu rehabilitacyjnego rozwiazania z uzyciem
pionizacji czy poziomowania, lecz sa to rozwigzania drogie i trudno dostgpne dla
przecigtnego odbiorcy. Wozki elektryczne z funkcjg pionizacji sg bardzo przydatne w zyciu
codziennymludzi niepelnosprawnych, ale moga takze stanowi¢ wazny element rehabilitacji
os6b z przejéciowa niepelnosprawno$cig. Jako cel projektu zostalo przyjete stworzenie
takiego rozwigzania, aby koszta jego wytworzenia byly niewielkie w stosunku do jego duzej
funkcjonalnosci. Model geometrii wykonany zostal w programie Autodesk Inventor [1, 2, 3].

2. PODSTAWOWE PROBLEMY

2.1. ZaleznoSci geometryczne

Rama o zmiennej geometrii osadzona na podstawie elektrycznego wozka inwalidzkiego
jest trudna do utrzymania w bezruchu podczas zmiany geometrii. Nalezalo rozwazy¢ jaki jest
najlepszy sposob na unieruchomienie tych elementéw ramy, ktore nie powinny poruszaé sig
podczas dokonywania zmian pozycji. Kolejnym zagadnieniem, wymagajacym zastosowania
dodatkowych elementéw konstrukcji, bylo zapewnienie zaleznosci ruchowych pomigdzy
poszczegélnymi jej elementami. Podczas procesu projektowania wylonione zostaly
rozwiazania, ktére maja zapewni¢ odpowiednie usztywnienie i zapewni¢ w pehi
kontrolowane ruchy opracowanego rozwiazania konstrukcyjnego.
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Rys. 1. Model elektrycznego wozka inwalidzkiego

Geometria wozka w pozycji siedzacej (Rys.1.) z zaznaczonymi elementami dokujacymi (1)
i dystansami zapewniajacymi wigzy geometryczne pomiedzy elementami ramy. Wysokosé
wozka w pozycji siedzacej wynosi 1350 mm.

Rys. 2. Wozek spionizowany oraz wypoziomowany

Zapewnienie poprawnosci procesu pionizacji (Rys.2.) oraz poziomowania (Rys.3.)
wymagalo wprowadzenia odpowiednich zaleznosci geometrycznych pomigdzy ramg
podnézka a rama oparcia plecow oraz podiokietnikami. Dzigki zastosowaniu odpowiednich
elementow dystansujacych stworzony zostal uklad zapewniajacy zachowanie rownoleglosci
pomigdzy rama podnézka a oparciem plecoéw, co w praktyce rozwiazato problem wiezoéw
geometrycznych. Wysokos¢ wozka spionizowanego wynosi 1750 mm, a dlugosé¢ wozka
wypoziomowanego 1680 mm.
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2.2 Rozwigzania konstrukcyjne zapobiegajace niechcianym przemieszczeniom

W celu poprawnego wykonania poziomowania nalezalo zapewni¢ czasowe usztywnienie
ramy siedziska wzgledem podstawy wozka, co zrealizowane zostalo za pomoca profili z
otworami, dzigki ktéorym mozliwe jest usztywnienie z uzyciem prostego mechanizmu
blokujacego.

Pionizacja zostala umozliwiona dzigki zastosowaniu dodatkowych elementow,
zapewniajacych mozliwo$¢ dokowania ramy podnézka i okresowe unieruchomienie jej
wzgledem podstawy wozka.

Rys.4. Blokada ramy siedziska

Blokada siedziska zrealizowana zostala za pomoca mechanizmu wprowadzajacego bolce
ryglujace rame¢ do dZzwigni stuzacej do pionizacji, ktéra w stanie spoczynku jest elementem
utrzymujgcym siedzisko (Rys.4.).

Rys. 5. Element dokujacy rame¢ podnozka
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Dokowanie podnézka mozna zrealizowaé w prosty sposob, stosujac mechanizm
elektromagnetyczny unieruchamiajacy podnézek wzgledem elementu dokujacego (Rys.5.).
Zapoczatkowanie poziomowania wymagatoby chwilowego odbezpieczenia zamka.

3. OBLICZENIA NUMERYCZNE

W celu uproszczenia obliczen, wszystkie elementy ramy oraz konstrukcji nosnej posiadaja
wiasnosci materialowe stali konstrukcyjnej (p=7,86 g/cm’), a dla elementéw tapicerki
przyjeto wlasnosci tworzywa ABS. Analiza przeprowadzona zostala dla kazdej z mozliwych
do uzyskania pozycji. W publikacji przedstawione sg jedynie mapy przemieszczen uzyskane
w wyniku przeprowadzonych badan.

W pozycji siedzacej siedzisko obciazone zostalo powierzchniowo silg o wartosci 2000N.
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Rys. 6. Mapa przemieszczen — pozycja siedzaca

W pozycji wypoziomowanej przyjeto nastegpujace obciazenia : podnozek — 400N, siedzisko
-800 N, oparcie plecow — 800N.

Rys. 7. Mapa przemieszczen — pozycja pozioma
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Przy analizowaniu pozycji pionowej wozka przyjete zostaly wartosci obcigzenia z pozycji
poziomej, natomiast kierunek ich dzialania dostosowany zostal do warunkéw panujacych
podczas pionizacji.
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Rys. 8. Mapa przemieszczen — pozycja pionowa

4.WNIOSKI

W wyniku przeprowadzonej analizy utworzonego w procesie projektowania modelu,
uzyskane zostaly wyniki speliajace przyjete zalozenia. Maksymalne przemieszczenia w
pozycji najbardziej niekorzystnej (poziomej) okazaly si¢ stosunkowo mate do wielkosci
obciazenia nadanego dla potrzeb analizy. Elementy unieruchamiajace spetniaja swoja rolg, a
podstawa wozka utrzymuje odpowiednia sztywno$¢. Konstrukcja speinia warunki gabarytowe
przewidziane przez normy, lecz przewidywany jest kolejny etap projektowania, majacy na
celu zmniejszenie masy ramy podstawy oraz zwigkszenie ergonomii wozka.
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THE PROJECT OF ELECTRIC WHEELCHAIR WITH
CHANGEABLE CHASSIS GEOMETRY

Summary. The project of multi-positional electric wheelchair for handicapped
people. The geometric model have been designed and analyzed with use of
Autodesk Inventor environment.




