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PROJEKT WOZKA INWALIDZKIEGO DLA PSA PO AMPUTACJI
KONCZYNY PRZEDNIEJ

Streszczenie: Niniejszy opis przedstawia wilasng koncepcje wozka
inwalidzkiego dla psa po amputacji konczyny przedniej. Zasadniczym celem byto
zaprojektowanie konstrukcji, ktora swoja funkcjonalnoscia wyrdznialaby sie
sposrod innych, dostepnych na rynku rozwigzan. Zostato to uzyskane m.in. przez
zastosowanie elementow podatnych, ktore umozliwiajg tatwiejsze poruszanie si¢
zwierzecia, np. w warunkach miejskich w przypadku konieczno$ci pokonywania
niewielkich progéw. Zaprojektowany wozek inwalidzki zostal wykonany,
a nastepnie przekazany na potrzeby psa.

Stowa kluczowe: wozek inwalidzki, pies, amputacja
1. WSTEP

Protetyka i ortotyka jest jedng z gtownych dziedzin szeroko pojmowanej inzynierii
biomedycznej. Czgsto wykorzystuje ona sprzet medyczny, indywidualnie projektowany
dla danego pacjenta 1 jego potrzeb [1]. Najczgstszym problemem powodujacym
koniecznos$¢ cigglego rozwoju tych urzadzen jest ograniczenie, a przede wszystkim utrata
okreslonej zdolnosci, ktorg zazwyczaj jest lokomocja. W gtdwnej mierze strata ta wynika
z uszkodzen mechanicznych, powstatych m.in. na skutek wypadkéw komunikacyjnych
[2]. Dotyczy to zarowno ludzi, jak i zwierzat powodujac, ze sity reakcji podtoza w trakcie
chodu catkowicie zmieniajg swoje wartosci [3,4,5]. Przyczynia¢ si¢ moze to do
pogtebienia istniejgcych, badz rozwoju nowych dysfunkcji w obrebie pozostatych
konczyn [6,7].

2. CEL PROJEKTU

Cel projektu stanowito opracowanie i wykonanie wozka inwalidzkiego dla psa po
amputacji konczyny przedniej (rys. 1). Wsrdd zatozen projektowych wymieni¢ mozna przede
wszystkim: zastosowanie profili rurowych o malej $rednicy do konstrukcji wozka w celu
zmniejszenia jego cigzaru; zastosowanie mechanizméw umozliwiajagcych regulacje wozka
W celu jego dopasowania do gabarytdéw zewngtrznych psa; zastosowanie mechanizmow
amortyzujacych w celu umozliwienia sprawniejszego poruszania si¢ zwierzecia w miejskim
terenie.
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Rys. 1. Pies ,,Misiek” po amutacji konczyny przedniej prawej

3. ISTNIEJACE ROZWIAZANIA

Na rynku (gltéwnie zachodnim) wyrézni¢ mozna wiele modeli wozkow inwalidzkich dla
psow. Wigkszo$¢ z nich posiada sztywng rame oraz 4-punktowe podparcie w postaci kot.
Niestety takie sposoby rozwigzania w wiekszosci przypadkow charakteryzuja si¢ réwniez
wadami, wsrod ktorych mozna wyrdézni¢ m.in. uniemozliwienie siadania psa bedacego
w trakcie uzytkowania wozka, czy tez brak mozliwosci dopasowania pochylenia koét. Cechy
te wplywaja nie tylko na zmniejszenie mozliwego stopnia adaptacji konstrukcji do wymagan
zwierzgcia, ale rowniez do obnizenia komfortu jego uzytkowania. Ponizej przedstawiono
przyktadowe rozwigzanie (rys. 2) ilustrujace w/w problemy. Koszt wozka inwalidzkiego dla
psa wynosi $rednio ok. 600$ [8], co jest cena czesto zbyt wysoka dla posiadacza
niepetnosprawnego zwierzgcia.

Rys. 2. Przykladowe rozwiazanie konstrukcyjne wézka inwalidzego dla psa [8]

4. PROCES PROJEKTOWY

Proces projektowy obejmowal wykorzystanie technik i nowoczesnych technologii szeroko
stosowanych w projektowaniu sprzgtu medycznego dla cztowieka. Miato to na celu wskazanie
mozliwych $ciezek rozbudowy istniejacych warsztatow w zakresie konstrukcji dla zwierzat, bez
konieczno$ci zakupu, czy tez wprowadzania odpowiednich modernizacji posiadanych urzadzen.
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4.1. Opracowanie i konstrukcja prototypu |

Projekt konstrukcji prototypu I obejmowat kilka kluczowych etapow. Pierwszym z nich byt
pomiar cech antropometrycznych psa 1 przeniesienie tak uzyskanych wynikow do
odpowiedniego oprogramowania komputerowego. W tym celu najpierw wykonano negatyw
(rys. 3a), a nastgpnie na jego podstawie gipsowy pozytyw (rys. 3b). Pozytyw po odpowiedniej
obrobce 1 przyklejeniu markerow, zostal nastgpnie zeskanowany z uzyciem rgcznego skanera
laserowego (rys. 3c).
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Rys. 3. Etap pierwszy: a) wykonanie negatywu; b) wykonanie pozytywu na podstawie negatywu; c) skan
pozytywu z wyKorzystaniem re¢cznego skanera laserowego

Kolejnym krokiem bylo opracowanie na podstawie danych uzyskanych z tréjwymiarowego
skanu, odpowiedniej konstrukcji uwzgledniajacej cechy zawarte w zalozeniach projektowych.
Wykorzystano tu oprogramowanie CAD — SolidWorks, ktore pozwolito nie tylko na
opracowanie modelu 3D konstrukcji (rys. 4a), ale rowniez za pomocg modutu CADD mozliwe
bylo wykonanie dokumentacji technicznej (rys. 4b). Jako element pomocniczy w modelowaniu
wykorzystano samodzielnie zmodyfikowany model psa, ktoéry uzyskany byt ze zrodet
internetowych.
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Rys. 4. Etap drugi: a) opracowanie modelu 3D konstrukcji wozka inwalidzkiego; b) fragment wykonanej
dokumentacji technicznej

Ostatni etap obejmowatl wykonanie konstrukcji na podstawie opracowanej
dokumentacji technicznej. Wszystkie prace zwigzane z wytworzeniem odpowiednich
elementéw wozka inwalidzkiego dla psa, odbywaly sie¢ w hali maszyn Politechniki
Biatostockiej (rys. 5a). Po potaczeniu wykonanych czesci i wykorzystaniu kot
handlowych, powstat pierwszy prototyp (rys. 5b).
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Rys. 5. Etap trzeci: a) stanowisko robocze w Hali Maszyn PB; b) prototyp |
4.2. Wprowadzenie poprawek oraz opracowanie i konstrukcja prototypu Il

Ze wzgledu na zaistniale wady w prototypie I, koniecznym byto wprowadzenie
odpowiednich poprawek. Wsrod wad mozna bylo wyrdznié¢: brak znacznej mozliwosci
dopasowania woézka na szeroko$¢, 2-punktowe podparcie przednie polozone za blisko
umownego $rodka ciezko$ci zwierzgcia (wigksza wywrotno$¢), czy tez anatomicznie
niesprzyjajacy ksztatt lacznika czesci lewej i prawej wozka. Po ich wyeliminowaniu m.in.
przez zastosowanie odpowiednich mechanizméw powstal bardziej funkcjonalny sprzet
(rys. 6). Zastosowano takze uprzaz, ktora zostala wykonana juz wczesniej na potrzeby
wyprowadzania zwierz¢cia na zewnatrz.

Rys. 6. Prototyp |1

Tak wykonana konstrukcja zostata dopasowana zardwno na szeroko$¢ jak i wysokos¢
(rys. 7a) oraz ostatecznie zostata przekazana dla potrzebujgcego psa (rys. 7b).
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potrzebujacego zwierzecia: a) dopasowanie wézka
do psa; b) pies w trakcie spaceru w skonstruowanym wézku inwalidzkim

5. WNIOSKI

Zaprojektowana konstrukcja charakteryzuje si¢ szeregiem zalet wyr6zniajacych ja
sposrod rozwigzan dostepnych na rynku. Nalezg do nich przede wszystkim zredukowany
ciezar catkowity, zastosowanie mechanizmoéw amortyzujacych, czy tez umozliwienie
siadania zwierzgcia w trakcie korzystania z wozka inwalidzkiego. Przekazanie
konstrukcji dla potrzebujacego zwierzecia (rys. 7) pozwolilo na odcigzenie pozostalej
konczyny przedniej, dzigki czemu zmniejszono podatno$¢ na wystgpienie w niej
dysfunkcji wywotanych m.in. zmienionym rozktadzie $rodka ciezko$ci wplywajacego na
zwickszenie wystepujacych w trakcie chodu sit reakcji podioza. Dodatkowo poprzez
zaprezentowany proces projektowy wskazano, ze sprzet medyczny dla zwierzat moze by¢
wykonany przy uzyciu urzadzen, ktore to s3 w posiadaniu przez wigkszo$¢ warsztatow
protetycznych. Dzigki temu nie istnieje konieczno$¢ wprowadzania w nich odpowiednich
modernizacji, czy tez zakupdéw sprzgtu, aby umozliwi¢ produkcje m.in. woézkow
inwalidzkich dla pséw. Rozwdj w tym kierunku pewnej ilosci warsztatow, przyczynitby
si¢ do poprawy warunkow zycia zwierzat niepetnosprawnych. Ze wzgledu na
wykorzystang technike wytwarzania, pies nie musial bra¢ udzialu w caltym procesie
projektowania, a niezbedny byl jedynie w celu pobrania odpowiednich pomiaréow
anatomicznych i wykonania negatywu. Ostateczna koncepcja prezentowanego sprzetu
zostata zgtoszona jako wynalazek w Urzedzie Patentowym RP [9].
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THE PROJECT OF A WHEELCHAIR FOR THE DOG AFTER A
FRONT-LIMB AMPUTATION

Abstract: The article presents the project of a wheelchair for the dog after
front-limb amputation. The main goal was to create a new solution that would
distinguish oneself among others constructions that are available on market. It
was possible thanks to the use of shock-absorbers that allow easier animal’s
motion e.g. in city conditions in case of overcomming slight thresholds. The
designed construction was made and forwarded to the necessitous dog.



