PL 245147 B1

URZAD
(19) pATél?qTowv (10) PL 2451 47 B1
RZECZYPOSPOLITEJ
POLSKIEJ
(12) Opis patentowy
(21) Numer zgloszenia: 441337 (51) MKP:
(22) Data zgtoszenia: 2022.05.31 A61H 3/04 (2006.01)
(43) Data publikacji o zgtoszeniu: 2023.12.04 BUP 49/2023
(45) Data publikacji o udzieleniu patentu: 2024.05.20 WUP 21/2024
(73) Uprawniony z patentu:
POLITECHNIKA BIALOSTOCKA, Biatystok, PL
(72) Twérca(-y) wynalazku:
PIOTR PROCHOR, Wasilkéw, PL
SZCZEPAN PISZCZATOWSKI, Biatystok, PL
PIOTR BORKOWSKI, Biatystok, PL
EUGENIUSZ SAJEWICZ, Biatystok, PL
LUKASZ DERPENSKI, Biatystok, PL
DOMINIKA IWAN, Dziatdowo, PL
MAGDALENA RODZIEWICZ, Biatystok, PL
ARTUR WEREMCZUK, Biatystok, PL
(74) Petnomocnik:
rzecz. pat. Magdalena Rutkowska-Sowa,
Biatystok, PL
(54) Tytuk

Chodzik, zwtaszcza dla dziecka z niepetnosprawnoscia ruchowa
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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzgdzenie wspomagajgce poruszanie sie typu chodzik, przezna-
czone zwtaszcza dla dziecka z niepetnosprawnoscig ruchowa.

Z dokumentu patentowego nr US10722420B1 znany jest chodzik wspomagajacy i zwiekszajgcy
mobilno$¢ uzytkownika. Chodzik zbudowany jest z dwoch ram bocznych potgczonych dolng ramg
w ksztatcie litery ,C” oraz ramg gorng, do ktérej zamocowano oparcie na przedramiona. Do konstrukgji
zamocowano cztery kota podporowe. Uzytkownik, podczas korzystania z chodzika, staje pomiedzy ra-
mami bocznymi i kladzie dionie na ramie gérnej opierajgc przedramiona o oparcie. Uzytkownik napie-
rajac na chodzik powoduje jego przesuwanie.

Dostepny na rynku balkonik dla dzieci Streeter WD firmy Vermeiren przeznaczony jest dla dzieci
potrzebujgcych zwiekszonej kontroli stabilno$ci tulowia w czasie utrzymywania pionowej pozycji ciafa.
Funkcja ta realizowana jest przy pomocy specjalnych neoprenowych majtek. Chodzik wzbogacony jest
dodatkowo w peloty oparcia i przedramienia zapewniajgce prawidtowe podtrzymanie miednicy i przed-
ramienia pacjenta. Chodzik posiada cztery kota podporowe z liniowym mechanizmem teleskopowym,
umozliwiajgcym ich regulacje w ptaszczyznie strzatkowe;.

Z dokumentu patentowego US6832770B1 znane jest urzadzenie o zwiekszonej manewrowosci
wspomagajgce dziecko podczas poruszania sie. Wynalazek zostat implementowany do chodzika ozna-
czonego nazwg handlowg KidWalk. Jest to konstrukcja posiadajgca trzy pary két: napedowe, podpo-
rowe i przeciwwywrotne. Potozenie két napedowych na ramie mozna regulowaé w ptaszczyznie strzat-
kowej. Do ramy chodzika zamocowany zostat system nos$ny zbudowany z masztu o regulowanym kgcie
nachylenia, na ktérym zamocowano ramie z siedziskiem sktadajgcym sie z takich elementéw jak pod-
pory boczne, uchylne przednie poduszki podpierajace, poduszka ledzwiowa, klin podporowy oraz za-
gtébwek. Cate siedzisko porusza sie w gore i w do6t, z boku na bok oraz obraca sie, wspierajgc naturainy
wzorzec chodu uzytkownika. Dynamiczny ruch wymaga mniej wysitku przy inicjowaniu i podtrzymywa-
niu ruchu, co powoduje mniejsze zmeczenie. Podparcie miednicy jest regulowane we wszystkich trzech
ptaszczyznach, a system pokretet umozliwia symetryczne ustawienie miednicy. Chodzik moze by¢ wy-
posazony w uchwyty do wspomagania skrecania urzadzeniem za pomocg rak.

Znane chodziki sg niechetnie stosowane przez dzieci z niepetnosprawnoscig ruchowg spowodo-
wang wrodzong tamliwoscig kosci. Chodzik przeznaczony dla takiego uzytkownika powinien cechowaé
sie zwiekszong zwrotnoscig i wymagaé mniejszego wydatku energetycznego do jego poruszania, czego
rozwigzania znane ze stanu techniki nie realizujg w wystarczajgcym stopniu. Dodatkowo, pacjent do-
tkniety ww. chorobg genetyczng nie moze korzysta¢ z chodzikéw, ktére zapewniajg jedynie podparcie
konczyn gérnych, nie stabilizujgc tutowia w trakcie uzytkowania, a takze urzadzen, w ktérych uzytkownik
utrzymywany jest w pozycji pionowej za pomocg pasow lub siedziska, gdyz w takich konstrukcjach
wszelkie obcigzenia dynamiczne przenoszone sg gtéwnie na kregostup pacjenta, ktéry moze ulec
uszkodzeniu.

Istotg wynalazku jest chodzik sktadajacy sie z ramy, do ktérej zamocowana jest para kot podpo-
rowych, para k6t napedowych, para két przeciwwywrotnych, uchwyt na dtonie oraz podparcie tutowia,
charakteryzujgcy sie tym, ze kota napedowe, zamocowane do ramy za pomocg obejm, wyposazone sg
w mechanizm regulacji pochylenia w ptaszczyznie czotowej. Podparcie tutowia, umieszczone pomiedzy
kotami napedowymi, potgczone jest zramg za pomocg wspornika podparcia tutowia z regulacjg dtugosci
i kata nachylenia. Podparcie koriczyn gérnych potgczone jest natomiast z ramg za pomocg wspornika
podparcia konczyn gérnych z regulacjg dtugosci i kgta nachylenia.

Korzystnie mechanizm regulacji pochylenia k6t napedowych skiada sie ze $ruby rzymskiej, ktéra
faczy obejmy za posrednictwem przegubdéw Cardana. Zastosowanym przegubem moze by¢ alternatyw-
nie przegub kulowy.

Korzystnie mechanizm regulacji pochylenia két napedowych skfada sie z potgczenia gwintowego
realizowanego przez dwie rury, jedng z gwintem zewnetrznym, a drugg z gwintem wewnetrznym.

Korzystnie mechanizmem regulacji pochylenia jest jednostronny lub dwustronny sitownik elek-
tryczny.

Korzystnie podparcie tutowia lub uchwyt na dionie pokryte sg materiatem przeciwposlizgowym.

Dodatkowo chodzik moze posiadac elektryczne wspomaganie k6t napedowych z recznym me-
chanizmem hamulca rekuperacyjnego albo elektryczne wspomaganie két napedowych oraz hamulec
z klockami badz tarczami hamulcowymi.
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Wynalazek pozwala na swobodne uzytkowanie chodzika przy jednoczesnym zapewnieniu stabil-
nego podparcia tutowia, bez obcigzania kregostupa uzytkownika. Ponadto, przez zastosowanie regulo-
wanych wspornikdw uzyskano mozliwos¢ ustawienia w szerokim zakresie pozycji zaréwno podparcia
tutowia, jak i podparcia konczyn gérnych, co pozwala na indywidualne dopasowanie konstrukcji do
zmiennych w czasie parametrow antropometrycznych uzytkownika. Zastosowanie mechanizmu pochy-
lania k6t napedowych pozwala na zwiekszenie zwrotnoéci chodzika. Mozliwo$¢ oparcia catego tutowia
pacjenta utatwia natomiast poruszanie urzadzenia dzieki zamianie ciezaru uzytkownika na site pchajgcg
chodzik.

Przedmiot wynalazku jest przedstawiony w przykfadzie wykonania na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia widok izometryczny od strony uzytkowej chodzika, fig. 2 przedstawia widok izometryczny
od przedniej strony wynalazku i fig. 3 przedstawia mocowanie mechanizmu regulacji pochylenia do
obejmy kofa napedowego.

Chodzik sktada sie z ramy 1, do ktérej w jej czeSci przedniej, zamocowane jest podparcie tutowia
2 i podparcie kofAczyn gérnych 3, odpowiednio przy zastosowaniu wspornika podparcia tutowia 4 z re-
gulacjg diugosci i kata nachylenia oraz wspornika podparcia konczyn gérnych 5 z regulacjg dtugosci
i kgta nachylenia. Regulacja dtugosci i kata pochylenia wspornikéw realizowana jest dzieki zastosowa-
niu par mechanizméw regulacji kagtowej 6 i regulacji liniowej 7. W przyktadzie wykonania chodzika, na
koncu wspornika podparcia tutowia 4 i wspornika podparcia konczyn gérnych 5 zamocowano parami
mechanizmy regulacji kagtowej 6, odwzorowujgcymi zasade dziatania sprzegta ktowego. Regulacja dtu-
gosci wspornikdw realizowana jest natomiast mechanizmem odwzorowujacym zasade dziatania rury
teleskopowej, blokowanej przez potgczenie Srubowe, realizowane przez Srube i nakretke.

Podparcie tutowia 2 w postaci szerokiej, wyprofilowanej ptyty, od czesci zewnetrznej pokryte jest
materiatem przeciwpos$lizgowym, co powoduje zwiekszenie stabilnosci uzytkownika. Takim materiatem
pokryte sg réwniez uchwyty na dtonie 16.

Chodzik posiada cztery state punkty podparcia: pare két napedowych 8 i pare két podporowych 9.
Ponadto, konstrukcja zaktada zastosowanie pary ko6t przeciwwywrotnych 10, umieszczonych w czesci
przedniej ramy 1 przed kotami napedowymi 8. Zwieksza to bezpieczenstwo uzytkowania chodzika, za-
pobiega wywréceniu sie konstrukcji np. w efekcie uderzenia o przeszkody architektoniczne w postaci
kraweznika. Dzieki zamocowaniu két napedowych 8 do obejm 11 wynalazek umozliwia ustalenie ich
pozyciji liniowej i kgtowej w szerokim zakresie. Pozycja liniowa obejm 11 na ramie 1 ustalana jest przez
zaciski 12. Nachylenie k6t napedowych 8 wzgledem siebie w ptaszczyznie czotowej uzyskiwane jest
przez symetrycznie dziatajacy — obustronny mechanizm regulacji pochylenia 13, sktadajgcy sie ze $ruby
rzymskiej 14, ktéra tgczy obejmy 11 za posrednictwem przegubéw Cardana 15.

Inng mozliwos$cig realizacji ww. funkcji $ruby rzymskiej 14 jest zastosowanie potgczenia gwinto-
wego realizowanego przez dwie rury, jedng z gwintem zewnetrznym, a drugg z gwintem wewnetrznym,
podczas gdy inng mozliwoscig realizacji funkcji przegubu Cardana jest zastosowanie przegubu kulo-
wego.

Funkcja pochylania k6t napedowych wzgledem siebie moze by¢ réwniez zrealizowana przez wy-
korzystanie jednostronnego lub dwustronnego sitownika elektrycznego.

Do zwiekszenia mozliwosci manewrowych uzytkownika w trakcie korzystania z chodzika na pod-
parciu konczyn gérnych 3 umieszczono uchwyty na dtonie 16.

W wariancie podstawowym wynalazek posiada wszystkie elementy zawarte w opisie, ktére na-
dajg mu niezbedne cechy, tj.: podparcie tutowia i konczyn gérnych, co pozwala na znaczacg redystry-
bucje ciezaru ciata na konstrukcje. Istnieje mozliwo$¢ rozszerzenia funkcji konstrukcji o alternatywne
cechy, jak np. elektryczne wspomaganie két napedowych z recznym mechanizmem hamulca rekupera-
cyjnego lub hamulca w oparciu o klocki bgdz tarcze hamulcowe.

Uzytkownik w trakcie korzystania z wynalazku opiera sie tutowiem na podparciu tutowia, a przed-
ramiona umieszcza na podparciu konczyn gérnych, zaciskajgc dtonie na uchwytach, co zapewnia mu
stabilno$¢ i jednoczes$nie nie zamyka go w obszarze konstrukcji. Pozwala to na swobodne rozpoczecie,
czy tez zakonczenie korzystania z wynalazku, co czesto nie jest mozliwe z wykorzystaniem konstrukcji
stanowigcych znany stan techniki. Co wiecej, zastosowane wsporniki podparcia tutowia oraz podparcia
konczyn gérnych umozliwiajg dowolne dopasowanie podparcia tutowia i podparcia konczyn gérnych do
indywidualnych parametrow antropometrycznych uzytkownika, co jest istotne przede wszystkim w przy-
padku dzieci, ktérych gabaryty znaczgco i szybko zmieniajg sie w czasie. Ponadto, dzieki obejmom
i symetrycznie dziatajgcemu, obustronnemu mechanizmowi regulacji pochylenia mozliwe jest dowolne
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pochylenie w ptaszczyznie czotowej két napedowych wzgledem siebie, co zwieksza mozliwo$ci manew-
rowe chodzika, jednoczes$nie poprawiajac jego funkcjonalnosé, w szczegoinosci w trakcie wykonywania
dynamicznych czynno$ci. Konstrukcja chodzika znaczgco ufatwia codzienne funkcjonowanie uzytkow-
nika wynalazku, ale réwniez pozwala na prowadzenie skutecznych dziatan rehabilitacyjno-aktywizuja-

cych.

Wykaz oznaczen:
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rama
podparcie tutowia

podparcie konczyn gérnych
wspornik podparcia tutowia

wspornik podparcia koinczyn gérnych
mechanizm regulacji kgtowe;j
mechanizm regulacji liniowej

koto napedowe

koto podporowe

. koto przeciwwywrotne

. obejma

. zacisk

. mechanizm regulacji pochylenia
. $ruba rzymska

. przegub Cardana

. uchwyt na dton

Zastrzezenia patentowe

. Chodzik sktadajacy sie z ramy, do ktérej zamocowana jest para k6t podporowych, para kot

napedowych, para két przeciwwywrotnych, uchwyt na dionie oraz podparcie tutowia, zna-
mienny tym, ze kofa napedowe (8), zamocowane do ramy (1) za pomocg obejm (11), wypo-
sazone sg w mechanizm regulacji pochylenia (13) w ptaszczyznie czotowej, podparcie tutowia
(2), umieszczone pomiedzy kotami napedowymi (8), potgczone jest z ramg (1) za pomocg
wspornika podparcia tutowia (4) z regulacjg dtugosci i kgta nachylenia, za$ podparcie koriczyn
gornych (3) potgczone jest z ramg (1) za pomocg wspornika podparcia kofnczyn gérnych (5)
z regulacjg dtugosci i kagta nachylenia.

Chodzik wediug zastrz. 1, znamienny tym, ze mechanizm regulacji pochylenia (13) k6t nape-
dowych (8) skfada sie ze Sruby rzymskiej (14), ktéra tgczy obejmy (11) za posrednictwem
przegub6éw Cardana (15).

Chodzik wediug zastrz. 1, znamienny tym, ze mechanizm regulacji pochylenia (13) k6t nape-
dowych (8) sktada sie z potgczenia gwintowego realizowanego przez dwie rury, jedng z gwin-
tem zewnetrznym, a drugg z gwintem wewnetrznym.

Chodzik wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze mechanizmem regulacji pochylenia (13) jest
jednostronny lub dwustronny sitownik elektryczny.

Chodzik wedtug zastrz. 2, znamienny tym, ze zastosowanym przegubem jest przegub ku-
lowy.

Chodzik wedtug dowolnego z powyzszych zastrzezen, znamienny tym, ze podparcie tutowia
(2) jest pokryte materiatem przeciwpos$lizgowym.

Chodzik wedtug dowolnego z powyzszych zastrzezen, znamienny tym, ze uchwyt na dtonie
(16) jest pokryty materiatem przeciwposlizgowym.

Chodzik wediug dowolnego z powyzszych zastrzezen, znamienny tym, ze posiada elek-
tryczne wspomaganie ko6t napedowych (8) z recznym mechanizmem hamulca rekuperacyj-
nego.

Chodzik wediug dowolnego z powyzszych zastrzezen, znamienny tym, ze posiada elek-
tryczne wspomaganie két napedowych (8) oraz hamulec z klockami bgdz tarczami hamulco-
wymi.



PL 245147 B1

Rysunki

Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 3
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