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PROJEKT ELEKTRYCZNEGO WOZKA INWALIDZKIEGO
O ZMIENNEJ GEOMETRII RAMY

StreszczenieW pracy zostat przedstawiony projekt geometrekélycznego
woOzka inwalidzkiego ze zmieargeometra ramy, umaliwiajaca pionizacg oraz
uzyskanie pozycji kacej. Wykonana zostata analiza numeryczna konstrukcj

1. WSTEP

Wymagania stawiane spipwi rehabilitacyjnemu & coraz to wtksze. Poszukiwane
Sa rozwigzania mogce w jak najwtkszym stopniu utatwi funkcjonowanie 0séb
0 ograniczonej sprawioi. Istniep na rynku spretu rehabilitacyjnego rozwkania z ayciem
pionizacji czy poziomowania, leczasto rozwhzania drogie i trudno dagine dla
przecetnego odbiorcy. Wozki elektryczne z funkgyionizacji & bardzo przydatne vryciu
codziennymludzi niepetnosprawnych, ale mdgkze stanowdé wazny element rehabilitacji
0s6b z przaériowa niepetnosprawnia. Jako cel projektu zostalo przig stworzenie
takiego rozwazania, aby koszta jego wytworzenia byly niewieliestosunku do jego dej
funkcjonalndci. Model geometrii wykonany zostat w programie ddesk Inventor.[1,2,3]

2. PODSTAWOWE PROBLEMY

2.1. Zaleznosci geometryczne

Rama o zmiennej geometrii osadzona na podstawldrgtznego wdbzka inwalidzkiego
jest trudna do utrzymania w bezruchu podczas zmggaynetrii. Naleato rozwayc¢ jaki jest
najlepszy sposob na unieruchomienie tych elememnaimy, ktGre nie powinny poruszaic
podczas dokonywania zmian pozycji. Kolejnym zagedi@m, wymagacym zastosowania
dodatkowych elementow konstrukcji, bytlo zapewniemaeznosci ruchowych ponwdzy
poszczegolnymi jej elementami. Podczas procesu efimjania wylonione zostaty
rozwigzania, ktore maj zapewnt odpowiednie usztywnienie i zapewniw peni
kontrolowane ruchy opracowanego rozzania konstrukcyjnego.
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Rys.1. Model elektrycznego wozka inwalidzkiego

Geometria wézka w pozycji siegtzj (Rys.1.) z zaznaczonymi elementami de&ypni (1)
I dystansami zapewnigymi wigzy geometryczne porudzy elementami ramy. Wyso&d
woOzka w pozycji siedgcej wynosi 1350 mm.

Rys.2. Wozek spionizowany Rys.3. Wozek wypozioaioy

Zapewnienie poprawrioi procesu pionizacji (Rys.2.) oraz poziomowaniaygR.)
wymagato wprowadzenia odpowiednich zalesci geometrycznych poralzy rany
podn@ka a ram oparcia plecéw oraz podtokietnikami. B&i zastosowaniu odpowiednich
elementow dystansagych stworzony zostat ukliad zapewn@j zachowanie rownolegioi
pomiedzy ramy podn@ka a oparciem plecow, co w praktyce rozzeto problem wjzow
geometrycznych. Wysoké wozka spionizowanego wynosi 1750 mm, a dbiigwozka
wypoziomowanego 1680 mm.
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2.2 Rozwhzania konstrukcyjne zapobiegagce niechcianym przemieszczeniom

W celu poprawnego wykonania poziomowania #ae zapewni czasowe usztywnienie
ramy siedziska wzgtem podstawy woOzka, co zrealizowane zostato za pgpmoofili z
otworami, dzg¢ki ktérym mazliwe jest usztywnienie z ayciem prostego mechanizmu
blokujacego.

Pionizacja zostala umliwiona dziki zastosowaniu dodatkowych elementéw,
zapewniajicych maliwo$¢ dokowania ramy podri&a i okresowe unieruchomienie jej
wzgledem podstawy wozka.

Rys.4. Blokada ramy siedziska

Blokada siedziska zrealizowana zostata za panmeechanizmu wprowadzgego bolce
ryglujace rang do dzwigni stuzacej do pionizacji, ktéra w stanie spoczynku jesneéntem
utrzymupcym siedzisko (Rys.4.).

Rys.5. Element dokagy rane podnéka
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Dokowanie podngka mana zrealizow& w prosty sposob, stosgi mechanizm
elektromagnetyczny unieruchamiey podnéek wzgkdem elementu dokagego (Rys.5.).
Zapocatkowanie poziomowania wymagatoby chwilowego odbeezpenia zamka.

3. OBLICZENIA NUMERYCZNE

W celu uproszczenia obliczewszystkie elementy ramy oraz konstrukcjismej posiadaj
wlasnagci materialowe stali konstrukcyjnejp#7,86 glcni), a dla elementéw tapicerki
przyjeto wtasndci tworzywa ABS. Analiza przeprowadzona zostataldizdej z maliwych
do uzyskania pozycji. W publikacji przedstawiongjedynie mapy przemieszareizyskane
w wyniku przeprowadzonych batla

W pozycji siedzcej siedzisko obgizone zostato powierzchniowo gib wartgci 2000N.

Type: Displacement

Unit: mm
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Rys.6 Mapa przemieszaze pozycja siedica

W pozycji wypoziomowanej przgfo nastpujace obcizenia : podngek — 400N, siedzisko
-800 N, oparcie plecéw — 800N.
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MNodes:484954
Elements: 251807
Type: Displacement
Unit: mm
2010-01-30, 11:17:13
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Rys.7. Mapa przemieszaze pozycja pozioma

Przy analizowaniu pozycji pionowej wozka prgg zostaty wartéci obcizenia z pozycji
poziomej, natomiast kierunek ich dziatania dostamoyvzostat do warunkéw pamaych
podczas pionizacji.

MNodes: 476737
Elements: 248725
Type: Displacement
Lrst: mm
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Rys.8. Mapa przemieszaze pozycja pionowa
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4 WNIOSKI

W wyniku przeprowadzonej analizy utworzonego w gesie projektowania modelu,
uzyskane zostalty wyniki spelnage przygte zal@enia. Maksymalne przemieszczenia w
pozycji najbardziej niekorzystnej (poziomej) okazaie stosunkowo mate do wielko
obciazenia nadanego dla potrzeb analizy. Elementy unienaéaace spetniaj swop role, a
podstawa woézka utrzymuje odpowiegisztywna¢. Konstrukcja spetnia warunki gabarytowe
przewidziane przez normy, lecz przewidywany jedejay etap projektowania, mggy na
celu zmniejszenie masy ramy podstawy orazksdenie ergonomii wozka.
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THE PROJECT OF ELECTRIC WHEELCHAIR WITH CHANGEABLE
CHASSIS GEOMETRY

Summary.The project of multi-positional electric wheelch&r handicapped
people. The geometric model have been designedaaatyzed with use of
Autodesk Inventor environment.



