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Elektricky multirobot k podpofe chiize a transportu

Oblast techniky

Elektricky multirobot pro podporu chiize a transport je z oblasti vSestrannych a viceucelovych
tréninkovych zatizeni k udrZovani télesné kondice, uréenych pro rehabilitacni procesy pacientt,
¢astecné jmobilnich osob, télesné postiZzenych, seniort, pro podporu bezasistenc¢niho Zivota i pro
zajistovani provozu bézného zivota, véetné vyuziti k volnocasovym aktivitam.

Dosavadni stav techniky

V soucasné dobé na svétovych trzich neexistuje roboticka technologie podle vynalezu - elektricky
WALKER se schopnosti transfigurace jeho technologie mezi jejim vyuzitim jako robotického
zatizeni pro uzivatelsky nebo asistenc¢né fizenou rehabilitaci chiizi s oporou a mezi vyuzitim jako
plnohodnotného transportniho prostiedku pro jizdu ve stgje, s vyuzitim outdoor 1 indoor, v
institucionalnim, domacim nebo outdoorovém prostredi.

Produkty svétovych firem, mezi které lze zaradit némecké firmy BEMOTEC GmbH s produktem
Beactivete (patent EP3013302) a eMovements s produktem ELLO (patent EP3876402A1),
japonské spolecnosti Nabtesco Corp s produktem COMPAL (patenty EP3391869BI;
EP3205322A1; EP3153147A1; EP3308761B1; EP3075369A1; EP3000456B1) a FRANCE BED
s produktem Robot Assist Smart WALKER "RW-01" nebo ¢inské spolecnosti Genteel s produktem
Electric Rollator a dalsi , jsou jednoticelova zafizeni orientovana pouze na oporu a zvysSeni stability
uzivatele s pridruzenym ucelem rozvoje pohybovych dovednosti formou rehabilitace chizi -
naptiklad firma Otto Bock - zejména typ Xeno - vertikalizaéni vozik a fada dalSich, které umoziuji
jizdu v sedé 1 ve stoje, ale neobsahuji funkci rehabilitace chiizi, se systémem robotické
transfigurace, umoznujici sdruzeni funkce rehabilitacniho procesu a funkce jizdy ve stgje, s
nastavbou vyuZitelnosti asistencniho fizeni procesu rehabilitace chiizi nebo transportu uzivatele.

Nami predkladané feseni elektrického WALKERu, jak ve srovnani s vy$e uvedenymi zafizenimi,
tak s fadou dalSich v soucasné dobé znamych feSeni, sdruzuje nékolik odlisnych funkci v jedné
technologii - funkci vyskové stavitelnosti opérného skeletu - loketnich opérek a madel,
prostfednictvim elektronicky fizeného ovladaciho teleskopického centralniho sloupu, funkei
elektronicky fizenych kolovych jednotek, funkei vyklopnych stupacek k zajisténi kombinace
funkce tizené rehabilitace chlizi a fizeného transportu uzivatele ve stgje, outdoor i indoor, s
vyhodou vyuzivani v§ech funkei jak pfi béznych provoznich a volnocasovych aktivitach, tak 1 v
domacim nebo institucionalnim prostiedi pro ucelové vyuziti k rehabilitaénim procesiim nacviku
chiize.

Nejblizs§im stavem techniky k nami predkladanému feSeni je multirobot pro transport a rehabilitaci
dle dokumentu CZ 309495 B6.

Vyse uvedené feSeni multirobotu ma vsak nevyhody v oblasti jizdnich vlastnosti, ovladacich prvki,
ergonomie a moznosti rozsahu pouziti. Soucasné je nevyhodou, Ze zafizeni je neskladné a jeho
transport je komplikovany, coz je dano velkymi vnéj§imi rozméry a hmotnosti. Pokud jde o
napajeni, neni feSeno optimalnim zpiisobem jak z hlediska rozmérovych a hmotnostnich
parametril, tak z hlediska bezpecnosti pti vypadku napajeni a moznosti kompenzace dané udalosti.

Reseni zafizeni specifikovaného v CZ 309495 B6 také postrada flexibilitu konstrukce potiebnou
pro Siroky rozptyl vzristu a fyzickych parametrli uzivatell. Vzhledem k potfebé vyhovét
pozadavkim Siroké skaly uzivatelli dale postrada rychlou a jednoduchou modifikovatelnost, a to
predev§im v oblasti uzivatelského rozhrani. Soucasné nedisponuje antikoliznimi prvky.
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Podstata vynalezu

Uvedené nevyhody odstraniuje Elektricky (WALKER) k podpofe chiize a transportu, ktery je
tvofen podvozkem a uzivatelskym rozhranim vzajemné propojenymi linearnim sloupem, pticemz
hlavnim dilem podvozku je ram skladajici se z ptredni napravy tvofené tvarovym nosnikem
opatfenym prednimi nepohanénymi koly a bocnic, pfic¢emz tvarovy nosnik s vnitinim priichozim
prostorem navazuje na bocnice, kde jsou instalovany kabelové svazky elektroinstalace, pti¢emz
bocnice jsou ve své zadni Casti osazeny kolovymi jednotkami s integrovanym pohonem, pficemz
do kazdé z bo¢nic spodni ¢asti ramu jsou z vnitini strany vetknuta oka, ve kterych je kyvné ulozena
stupacka, pficemz ram je osazen montaznimi deskami s prvky elektroniky, fidicim systémem a
elektrickymi akumulatory, pti¢emz elektricky akumulator je tvofen nezavislymi moduly
elektrického akumulatoru vzajemné propojenymi kabelovym vedenim s centralnim vystupem
uréenym k napojeni na napéjeci svorky prvkl elektroniky, ptiéemz pfedni naprava je osazena
nosnym kosem linearniho sloupu k jehoz horni ¢asti je prosttednictvim stfedové nosné konstrukce
ukotveno uzivatelské rozhrani, jehoz soucasti jsou nosné loketni opory ve své zadni ¢asti osazené
ergonomickymi podpérami predlokti, pficemz sttedova nosna konstrukce je osazena nouzovym
spina¢em a ovladacim displejem opatfenym zobrazovacimi a procesnimi ikonami.

Dale je vyhodné, kdyz je ram podvozku skotepinovy ram.
Dale je vyhodné, kdyz je ram podvozku profilovy ram.

Dale je vyhodné, kdyZ ma ram v zadni éasti, v jeho letmych zakoncenich, pti¢né valcové ptiruby
a dale do nich vlozené statory elektromagnetické brzdy, pricemz sttedem pti¢né valcové priruby a
statorem elektromagnetické brzdy prochazi uloZeni hfidele kolové jednotky s integrovanym
pohonem, na jejimz vnitfnim krytu je integrovana brzdna lamela elektromagnetické brzdy.

Dale je vyhodné, kdyz jsou pfedni nepohanéna kola volné oto¢né kolové jednotky.
Dale je vyhodné, kdyz jsou predni nepohanéna kola vS§esmérové kolové jednotky.

Dale je vyhodné, kdyz je stupacka v okach kyvné ulozena prostfednictvim Eepu, kluznych pouzder
a treciho pantu, pficemz oka segmentu stupacky jsou na vnéjsi strané osazena vyztuznymi Zebry s
dorazem.

Dale je vyhodné, kdyz je skofepinovy ram nad urovni kyvného uloZeni stupacek opatien
pohledovym krytem doléhajicim na prostup do vnitfniho prostoru kazdé z bocnic, kde jsou
instalovany montazni desky.

Dale je vyhodné, kdyz je profilovy ram nad trovni kyvného ulozeni stupacek opatten
rozvadééovymi boxy, kde jsou instalovany montazni desky.

Dale je vyhodné, kdyZ je predni naprava ramu tvofena tvarovym nosnikem s po stranach vlozenym
svislym pouzdrem pro loZiska, distancni segmenty a svisly ¢ep volné otoénych kolovych jednotek.

Dale je vyhodné, kdyZ je predni naprava ramu tvofena tvarovym nosnikem s po stranach vlozenym
svislym pouzdrem pro loziska, distanc¢ni segmenty a svisly ¢ep pevného uloZeni v§esmérovych
kolovych jednotek.

Dale je vyhodné, kdyz je svisly ¢ep volné otocné kolové jednotky soucasti vidlice, do které je
upevnéno predni nepohanéné kolo.

Dale je vyhodné, kdyz je svisly cep vSesmérové kolové jednotky soucasti letmé vidlice s tvarovym
Zebrem navazujicim k tvarovému nosniku.
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Dale je vyhodné, kdyzZ je tvarovy nosnik ptedni napravy skofepinového ramu opatien kyvnym
uloZenim nosného kose linearniho sloupu, pricemz kyvné ulozeni je tvofeno kluznymi loZisky a
horizontalnim ¢epem, pfic¢emz po stranach nosného kose jsou instalovany zamky, do kterych jsou
uchycena fixacni oka nosného kose, pti¢emz zamky jsou zaroven opatfeny tahly s navazujicim
mechanickym spinaem situovanym na tvarovém nosniku.

Dale je vyhodné, kdyz je tvarovy nosnik pfedni napravy profilového ramu po stranach osazen
montazni prirubou, do které je uchycen nosny kos linearniho sloupu.

Dale je vyhodné, kdyz je nosny koS linearniho sloupu pevné propojen s ptredni napravou a
bocnicemi.

Dale je vyhodné, kdyz jsou soucasti sttedové nosné konstrukce linearni vedeni, do kterych jsou
instalovany nosné loketni opory opatfené unifikovanou prirubou, pfi¢emz stfedova nosna
konstrukce je opatfena aretaénimi prvky.

Dale je vyhodné, kdyZ jsou soucasti sttedové nosné konstrukce tfeci segmenty, na néz navazuji
nosné loketni opory jejichZ soucasti je unifikovana ptiruba, pri¢emz stfedova nosna konstrukce je
opatfena aretaénimi prvky.

Dale je vyhodné, kdyz je unifikovana priruba osazena ovladacim prvkem.
Dale je vyhodné, kdyz je unifikovana priruba osazena uchopovacim stabilizaénim prvkem.

Dale je vyhodné, kdyz jsou nosné loketni opory osazeny systémem tlakového fizeni s
horizontalnimi madly.

Dale je vyhodné, kdyZ je wvnitini prostor stfedové nosné konstrukce osazen senzorickym
subsystémem okolniho prostredi.

Dale je vyhodné, kdyZ je ovladaci displej situovany na sttedové nosné konstrukci opatten ikonou
rychlosti, ikonou vzdalenosti, ikonou vysky sloupu, ikonou parkovaci brzdy, ikonou osvétleni,
ikonou prepnuti zpiisobu ovladani, ikonou nastaveni jizdnich rezimi a ikonou nastaveni
uzivatelské volby.

Vyhody feSeni

e flexibilita konstrukce operativné pfizpusobitelna Sirokému rozptylu vzristu a fyzickych
parametrii uzivatelti

e variabilni moZnosti konfigurace dle aktualné preferovaného prostiedi provozu a
preferenci zptisobu ovladani multirobotu uzivatelem

e rychla a jednoducha modifikovatelnost zafizeni, zejména uzivatelského rozhrani
skladnost a jednoduchy transport zatizeni

e jednoducha zaménitelnost variant ovladacich prvkid vzhledem k individualnimu
zdravotnimu omezeni, technologickému pfistupu a zkuSenostem uzivateld vcetné
flexibilni zamény pozice v ramci zafizeni prava / leva strana.

¢ unikatni typ bateriového systému s nizkymi rozmérovymi a hmotnostnimi parametry za
soucasného zajisténi bezpecnosti pii vypadku napdjeni s moznosti kompenzace dané
udalosti

e funkce sklapéni teleskopického sloupu
antikolizni a bezpec¢nostni prvky, bezpecnostni systém s detekci padu uzivatele



20

25

30

35

40

45

50

55

CZ 2023 - 188 A3

Objasnéni vvkresu
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celkovy axonometricky pohled na elektricky WALKER

predni axonometricky pohled na elektricky WALKER v provedeni se skofepinovym
ramem a prednimi volné otoénymi kolovymi jednotkami

predni axonometricky pohled na elektricky WALKER v provedeni se skofepinovym
ramem a prednimi v§esmérovymi kolovymi jednotkami

zadni axonometricky pohled na elektricky WALKER s vysunutym linearnim sloupem
a systémem tlakového fizeni

zadni axonometricky pohled na elektricky WALKER - rozpad se zachycenim
variability pfednich kolovych jednotek a ovladacich / uchopovacich prvki

pohled na elektricky WALKER v transportni poloze - se sklopenym linearnim sloupem
pohled na volné oto¢nou kolovou jednotku - fez

pohled na v§esmérovou kolovou jednotku - fez

pohled na kolovou jednotku s integrovanym pohonem - fez

detailni pohled na systém sklapéni linearniho sloupu

schematické zachyceni ovladaciho displeje osazeného ikonami

axonometricky pohled na elektricky WALKER v provedeni s profilovym ramem a
zachycenim systému elektrickych akumulatori, elektroniky a fidiciho systému

axonometricky pohled na elektricky WALKER v provedeni s profilovym ramem a
vSesmérovymi kolovymi jednotkami

detailni pohled na volné¢ oto¢nou kolovou jednotku a jejich vazeb na tvarovy nosnik
detailni pohled na nosny kos a jeho kyvné ulozeni
pohled na pevné ulozeni nosného kose ve skofepinovém ramu

pohled na pevné ulozeni nosného kose v profilovém ramu

Priklad uskuteénéni vynalezu

Elektricky WALKER 1 feseny ve dvou technickych variantach pro transport a rehabilitaci se
sklada ze dvou hlavnich podsestav, jimiz jsou podvozek 2 a uzivatelské rozhrani 3. Hlavnim dilem
podvozku 2 je pohledovy skofepinovy ram 4A alternativné profilovy ram 4B piidorysného tvaru
pismene U, majici v zadni ¢asti, v jeho letmych zakoncenich, pti¢né valcové priruby 5 a dale do
nich vloZzeného statoru 6 elektromagnetické brzdy, pti¢emz stfedem pti¢né valcové priruby 5 a
statorem 6 elektromagnetické brzdy prochazi ulozeni htidele kolové jednotky 7 s integrovanym
pohonem, na jejimz vnitfnim krytu je integrovana brzdna lamela 8 elektromagnetické brzdy.

Do kazdé z bocnic 9 spodni ¢asti skofepinového ramu 4A alternativné profilového ramu 4B jsou z
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vnitini strany vetknuta oka 10, ve kterych je prostfednictvim Eepu, kluznych pouzder a tfeciho
pantu 11 kyvné uloZena stupacka 12, kde oka 10 segmentu stupacky 12 jsou na vnéjsi strané
osazeny vyztuznymi Zebry 13 s dorazem 14, pti¢emZ skofepinovy ram 4A je nad trovni kyvného
ulozeni stupacek 12 opatfen pohledovym krytem 15 doléhajicim na prostup do vnitfniho prostoru
kazdé z bocnic 9, kde jsou instalovany montazni desky 16 s prvky elektroniky 17, tfidicihosystému
66 a elektrickych akumulatorti 18, pficemz vnitini prostor skofepinového ramu 4A v predni ¢asti
vzajemné propojuje tvarovy nosnik 21 s vnitfnim prichozim prostorem navazujicim na dilci
boc¢nice 9, kde jsou v téchto vnitfnich prostorech konstrukce instalovany kabelové svazky
elektroinstalace, alternativné profilovy ram 4B je nad urovni kyvného ulozeni stupacek 12 opatten
rozvadééovymi boxy 62, kde jsou instalovany montazni desky16 s prvky elektroniky 17, fidiciho
systému 66 a elektrickych akumulatori 18, ptiéemz profilovy ram 4B v predni cast vzdjemné
propojuje tvarovy nosnik 21 s vnitfnim priichozim prostorem navazujicim na diléi bo¢nice 9, kde
jsou instalovany kabelové svazky elektroinstalace.

Elektricky akumulator 18 je tvoten skupinou ¢tyt nezavislych modulil 19 elektrického akumulatoru
vzajemné propojenych kabelovym vedenim s centralnim vystupem uréenym k napojeni na napajeci
svorky prvki elektroniky 17.

Predni naprava 20 skotfepinového ramu 4A, alternativné profilového ramu 4B, je tvofena tvarovym
nosnikem 21 s po stranach vlozenym svislym pouzdrem 22 pro loziska 23, distan¢ni segmenty 24
a svisly cep 25 volné oto¢nych kolovych jednotek 26, alternativné pevného ulozeni vSesmérovych
kolovych jednotek 27, pricemz svislé epy 25 alternativnich kolovych jednotek 26, 27 jsou
zakonceny pohledovym Sroubem 28.

Svisly cep 25 volné otoéné kolové jednotky 26 je soucasti vidlice 29, do které je upevnéno predni
nepohanéné kolo 30, alternativné u vSesmérovych kolovych jednotek 27 je svisly cep 25 soucasti
letmé vidlice 31 s tvarovym zebrem 32 navazujicim k tvarovému nosniku 21.

Sttedni ¢ast tvarového nosniku 21 ptredni napravy 20 skofepinového ramu 4A je v misté napojeni
na bocnice 9 opatfena kyvnym ulozenim 33 nosného kose 34 linearniho sloupu 35, pricemz kyvné
ulozeni je tvoreno dvojici kluznych loZisek 36 a horizontalnim cepem 37, zaroven je ve stedni
¢asti po stranach nosného kose 34 instalovana dvojice zamkl 38 do kterych jsou uchyceny fixacni
oka 39 nosného koSe 34, zamky jsou zaroven opatfeny tahly 40 s navazujicim mechanickym
spina¢em 41 situovanym na pohledové strané tvarového nosniku 21, alternativné je stfedni cast
tvarového nosniku 21 ptfedni napravy 20 profilového ramu 4B po stranach osazena montazni
ptirubou 63 do které je uchycen prostfednictvim Sroubového spoje nosny kos 34 linearniho sloupu
35. Alternativné je nosny kos§ 34 linearniho sloupu 35 pevné propojen s predni napravou 20 a
dvojici boénic 9 jak skofepinového ramu 4A tak profilového ramu 4B.

Vn¢;jsi strana tvarového nosniku 21 pfedni napravy 20 je v predni ¢asti osazena prednim svétlem
64, soucasné jsou v zadni ¢asti kazdé z bocnic 9 instalovany kryty kolovych jednotek 7 a valcovych
ptirub 5, do kterych jsou integrovany zadni svétla 64. Uzivatelské rozhrani 3 je ukotveno k horni
¢asti linearniho sloupu 35 prostednictvim stfedové nosné konstrukce 42 jejiz soucasti je dvojice
linearnich vedeni 43, alternativné skupina trecich segmentl 65 s integrovanym aretacnim prvkem
67, do kterych jsou instalovany nosné loketni opory 44 jejichz souéasti je unifikovana ptiruba 45
ovladaciho prvku 46 a uchopovaciho stabilizaéniho prvku 47. Zaroven jsou nosné loketni opory
44 v zadni ¢asti osazeny dvojici ergonomickych podpér 48 predlokti a modularnim systémem 49
tlakového tizeni s horizontalnimi madly 50, jenz je instalovan ve vnitinim prostoru nosné loketni
opory 44. V ramci horni pohledové Casti stfedové nosné konstrukce 42 je instalovan ovladaci
display 51 a nouzovy spinac¢ 60, pficemz vnitfni prostor sttedové nosné konstrukce 42 je osazen
senzorickym subsystémem 61 okolniho prosttedi. Ovladaci display 51 je opatfen zobrazovacimi a
procesnimi ikonami, které zahrnuji ikonu 52 rychlosti, ikonu 53 vzdalenosti, ikonu 54 vysky
sloupu, ikonu 55 parkovaci brzdy, ikonu 56 osvétleni, ikonu 57 ptepnuti zptisobu ovladani, ikonu
58 nastaveni jizdnich rezimil a ikonu 59 nastaveni uzivatelské volby.
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Funkce

Elektricky WALKER 1 pro transport a oporu pti chiizi je urcen pro rehabilitacni nebo
volno€asovou podporu uzivatele s télesnym omezenim. Z toho vyplyvaji potfebné funkce a ucel,
ktery je zajistén skladbou funkci a technickym uspofadanim elektrického WALKERu 1.

Podpora mobility uzivatele je zajisténa podvozkem 2 doplnénym uZivatelskym rozhranim 3.

Tvarové usporadani podvozku 2 s akénimi prvky vyvozujicimi pohyb elektrického WALKERu 1
Vytvari ve své vnitfni ¢asti pracovni prostor pro pohyb dolnich koncetin uzivatele, nebo jizdu ve
stoje prostiednictvim sklopnych stupacek 12; situovanych v dané vnitini ¢asti.

Uzivatelské rozhrani 3 slouzi k polohovani a udrzovani uzivatele ve stojné poloze s oporou
ptredlokti prostfednictvim dvojice ergonomickych podpér predlokti 48 uzivatele umoznujicich
dosah na ovladani vsech pottebnych funkci.

Nosnym dilem podvozku 2 je pohledovy skofepinovy ram 4A alternativné profilovy ram 4B
pudorysné ve tvaru pismene U, na n¢jZ jsou navazany dil¢i subsystémy elektrického WALKERu
1.

V zadni ¢asti pohledového skofepinového ramu 4A alternativné profilového ramu 4B jsou
umistény pricné valcové priruby 5, do kterych jsou vlozeny statory elektromagnetické brzdy 6,
kterymi prochazi uloZeni hidele kolové jednotky 7 s integrovanym pohonem vyvozujicim Zadany
pohyb elektrického WALKERu 1 a zaroven s instalovanou brzdnou lamelou § situovanou na
vnéjsim krytu kolové jednotky, ktera je v pripadé pozadavku v kontaktu se statorem
elektromagnetické brzdy 6, ¢imz je vyvozen zadany brzdny ucinek elektrického WALKERu 1.

Bocnice 9 skotfepinového ramu 4A alternativné profilového ramu 4B jsou z vnitini strany opatfeny
oky 10, kterymi prochazi v kluznych pouzdrech cep, coz vytvari prostfednictvim ok 10 stupacky
12 kyvnou vazbu ulozeni doplnénou v ose otaceni tfecim pantem 11, ktery tlumi rychlost kyvného
pohybu, pri¢emz oka 10 jsou na vnéjsi stran€ osazeny vyztuznymi Zebry 13 s navazujicim dorazem
14, ktery zajist'uje stabilni geometrickou polohu stupacky 12 vii¢i podvozku 2.

Bocnice 9 skotfepinového ramu 4A je z vnéjsi strany opatfena pohledovym krytem 15 zamezujicim
priniku kapalnych a pevnych necistot v kategorii IPx4 do vnittniho prostoru kazdé z bocnic 9, kde
jsou instalovany montazni desky 16 s prvky elektroniky 17, fidiciho systému 66 a elektrickych
akumulatort 18 zajistujicimi napdjeni a fizeni systému elektrického WALKERu 1 pti¢emz
vzajemné propojeni kabelovych svazkt prvkl elektroniky 17 a elektrickych akumulatorii 18 je
taZeno vnitfnim prostorem bocnic 9, které jsou vzajemné propojeny tvarovym nosnikem 21 s
navazujicim vnitfnim priichozim prostorem.

Alternativné jsou bocnice 9 profilového ramu 4B nad tirovni kyvného ulozeni stupacek 12 osazeny
rozvadééovymi boxy 62, zamezujicimi priniku kapalnych a pevnych necistot v kategorii IPx4 do
vnitfniho prostoru, kde jsou instalovany montazni desky 16 s prvky elektroniky 17, fidiciho
systému 66 a elektrickych akumulatord 18, pti¢emz profilovy ram 4B v ptedni ¢asti vzajemné
propojuje tvarovy nosnik 21 s vnitfnim prichozim prostorem navazujicim na dil¢i bo¢nice 9 a
rozvadécové boxy 62, kde jsou instalovany kabelové svazky elektroinstalace.

Elektricky akumulator 18 tvoreny skupinou ctyf nezavislych modull 19 elektrického akumulatoru
vzajemné propojenych kabelovym vedenim s centralnim vystupem zajist'uje 1 v ptipadé poruchy
nebo vypadku funkce dil¢iho nezavislého modulu 19 nepfetrzitou distribuci elektrické energie na
svorky prvku elektroniky 17 pouze s dopadem pomeérového snizeni celkové kapacity, a tedy
dojezdové vzdalenosti. Definovana funkcionalita zajiStuje bezpe€nost provozu s ohledem na
nasobné zajisténi ptipadné rozlozeni funkce napéjeni mezi vice prvki.
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Predni naprava 20 skofepinového ramu 4A alternativné profilového ramu 4B, tvofena tvarovym
nosnikem 21 s po stranach vlozenym svislym pouzdrem 22 uréenym pro instalaci sestavy ulozeni
loziska 23, distancniho segmentu 24 a svislého cepu 25 vytvarejici rotaéni vazbu volné otocnych
kolovych jednotek 26, alternativné pevného uloZeni vS§esmérovych kolovych jednotek 27, priéemz
svislé cepy 25 kolovych jednotek 26, 27 jsou zajistény proti pohybu v ose ¢epu 25 pohledovym
Sroubem 28.

Svisly cep 25 volné otoéné kolové jednotky 26 je soucasti vidlice 29, do které je upevnéno predni
nepohanéné kolo 30, alternativné u vSesmérovych kolovych jednotek 27 je svisly cep 25 soucasti
letmé vidlice 29 s tvarovym zebrem 32 doléhajicim k tvarovému nosniku 21, ¢imz je definovana
pevna vazba uloZeni sestavy letmé vidlice 31 vlici tvarovému nosniku 21.

Sttedni ¢ast tvarového nosniku 21 ptredni napravy 20 skofepinového ramu 4A je v misté napojeni
na bocnice 9 opatfena kyvnym ulozenim 33 nosného kose 34, prostfednictvim kterého je mozné
sklopit linearni sloup 35 s navazujicim uzivatelskym rozhranim 3 do transportni polohy.
Alternativné je nosny ko$ 34 linearniho sloupu 35 integrovan pevné bez moznosti sklopeni do
transportni polohy.

Kyvné uloZeni 33 vytvarejici rotacni vazbu je tvofeno dvojici kluznych lozisek 36 a horizontalnim
cepem 37, zaroven je ve stfedni ¢asti po stranach nosného kose 34 instalovana dvojice zamka 38
do kterych jsou uchyceny fixacni oka 39 nosného koSe 34, ¢imz je zajisténa definovana pracovni
poloha uzivatelského rozhrani 3, zaroven jsou zamky opatfeny tahly 40 s navazujicim
mechanickym spinacem 41 situovanym na pohledové strané tvarového nosniku 21, umoziujicimi
flexibilni odjisténi dvojice zamki 38 a pfesunuti uzivatelského rozhrani 3 do transportni polohy.

Alternativné je stfedni ¢ast tvarového nosniku 21 predni napravy 20 profilového ramu 4B po
stranach osazena montazni ptirubou 63 do které je prostfednictvim Sroubového spoje pevné
uchycen nosny kos 34 linearniho sloupu 35, umoznujiciho operativni nastaveni vySky navazujiciho
uzivatelského rozhrani 3.

Uzivatelské rozhrani 3 je pevné uchyceno k horni ¢asti linearniho sloupu 35 prostfednictvim
sttedové nosné konstrukce 42 jejiz soucasti je dvajice linearnich vedeni 43, alternativné skupina
tiecich segmentll 65 vytvarejicich linearni pohybovou vazbu umoziiujici operativni nastaveni Sitky
navazujicich nosnych loketnich opor 44 jejichz soucasti je unifikovana ptiruba 45 ovladaciho
prvku 46 a uchopovaciho stabilizaéniho prvku 47 umoznujici vzdjemnou zameénitelnost v ramci
pravé a levé pozice ovladaciho prvku 46, zaroven je v rameci sttedové nosné konstrukce 42 po
stranach integrovana dvojice aretacnich prvki 67, kterymi je definovana uzivatelem zvolena pozice
nosnych loketnich opor 44.

Zaroven jsou nosné loketni opory 44 v zadni ¢asti osazeny dvojici ergonomickych podpér predlokti
48 a systémem tlakového tizeni 49 s horizontalnimi madly 50 umoznujicimi ovladani elektrického
WALKERu 1 vyvozenim tahu nebo tlaku na horizontalni madla 50.

V rameci horni pohledové casti stiedové nosné konstrukce 42 je instalovan nouzovy spinac¢ 60
vyvozujici okamzité zastaveni prostiednictvim vyvozené¢ho brzdného momentu statori 6
elektromagnetické brzdy s brzdnou lamelou 8 a odpojeni systému od integrovaného napajeni, v
dané oblasti je zaroven umistén ovladaci display 51 prostfednictvim ikon vizualné interpretujicich
veskeré nastavené parametry a aktualni stavy elektrického WALKERu 1 s moznosti uzivatelské
individualizace limitnich parametrd rychlosti a vysky vysunuti linearniho sloupu 35
prostfednictvim softwarovych prosttedkli komunikace ovladaci display 51 se zakladnim systémem
fizeni prvki elektroniky 17.

Display 51 tedy interpretuje rozhrani s moznosti odecitani a nastavovani hodnot nebo parametrt
jak vyrobcem, tak uZivatelem zatizeni. Ovladaci display 51 je opatien zobrazovacimi a procesnimi
ikonami, kdy zobrazovaci ikony vizualizuji systémové stavy, jako napriklad aktualni stavy baterie,
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vy$ky linearniho sloupu 335, aktualni rychlost, ujetou vzdalenost. Procesni ikony udavaji povely
prvkim elektroniky 16 s pozadavkem na zménu stavu napriklad omezeni rychlosti pomoci ikony
52 rychlosti, aktivace osvétleni prostfednictvim ikony 56 osvétleni, zména vysky linearniho sloupu
nebo nastaveni paméti polohy pomoci ikony 54 vysky sloupu, nastaveni parametrii ve vazbé na
ujetou vzdalenost (jak dilcich tras, tak dlouhodobou) pomoci ikony 53 vzdalenosti, aktivace
parkovaci brzdy prostfednictvim ikony 55 parkovaci brzdy, dale volba zpiisobu ovladani pomoci
ikony 57 ptepnuti zplsobu ovladani, nastaveni pozadovanych parametri jizdniho rezimu
prostfednictvim ikony 58 nastaveni jizdnich rezimill a uloZeni individualniho jizdniho rezimu dle
potieb konkrétniho uzivatele pomoci ikony 59 nastaveni uzivatelské volby.

Vnitini prostor sttedové nosné konstrukce 42 je zaroven osazen senzorickym subsystémem 61
okolniho prostiedi, prostfednictvim kterého je monitorovan prostor pred elektrickym WALKERem
1 s vazbou na vyhodnoceni a zamezeni potencialni kolize, soucasné je monitorovana pozice
uzivatele, pti¢emz v ptipadé ztraty polohy uZivatele dojde k zastaveni pohybu elektrického
WALKERu 1.

Prosttednictvim ikon interpretovanych na rozhrani displeje 51 je mozné v ramei vyrobniho procesu
definovat finalni sestaveni WALKERu 1 s ohledem na typ a pozici instalovanych modulovych
prvkl, mezi které lze zaradit ovladaci prvek 46, systém tlakového fizeni 49 nebo senzoricky
subsystém 61, ¢imz je aktivovan specificky softwarovy modul integrovany v ramci prvki
elektroniky 17.

Primyslova vyuzitelnost

Elektricky WALKER pro transport a rehabilitaci je urcen pro rehabilitacni nebo rekreacni podporu
uzivatell jako viceucelové 1écebné, rehabilitacni a tréninkové zatizeni k udrzovani télesné kondice
1 pro zajistovani podpory bézného Zivota.
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PATENTOVE NAROKY

1. Elektricky multirobot (1) k podpofte chiize a transportu, vyznacujici se tim, Ze

je tvoten podvozkem (2) a uzivatelskym rozhranim (3) vzéjemné propojenymi linearnim sloupem
(35), pticemz hlavnim dilem podvozku (2) je ram (4) skladajici se z ptedni napravy (20) tvotené
tvarovym nosnikem (21) opatfenym prednimi nepohanénymi koly (30) a boc¢nic (9),

pticemz tvarovy nosnik (21) s vnitinim priichozim prostorem navazuje na bo¢nice (9), kde jsou
instalovany kabelové svazky elektroinstalace, pri¢emz bocnice (9) jsou ve své zadni ¢asti osazeny
kolovymi jednotkami (7) s integrovanym pohonem, pficemz do kazdé z boc¢nic (9) spodni ¢asti
ramu (4) jsou z vnitini strany vetknuta oka (10), ve kterych je kyvné uloZena stupacka (12),
pficemz ram (4) je osazen montaznimi deskami (16) s prvky elektroniky (17), fidicim systémem
(66) a elektrickymi akumulatory (18), pficemz elektricky akumulator (18) je tvoren nezavislymi
moduly (19) elektrického akumulatoru vzajemné propojenymi kabelovym vedenim s centralnim
vystupem uréenym k napojeni na napéjeci svorky prvki elektroniky (17),

pficemz predni naprava (20) je osazena nosnym kosem (34) linearniho sloupu (35) k jehoz horni
¢asti je prostfednictvim stfedové nosné konstrukce (42) ukotveno uzivatelské rozhrani (3) jehoz
soucasti jsou nosné loketni opory (44) ve své zadni ¢asti osazené ergonomickymi podpérami (48)
predlokti, sttedova nosna konstrukce (42) je osazena nouzovym spinacem (60) a ovladacim
displejem (51) opatfenym zobrazovacimi a procesnimi ikonami.

2. Elektricky multirobot (1) k podpofte chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze
ram podvozku je skofepinovy ram (4A).

3. Elektricky multirobot (1) k podpore chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze
ram podvozku je profilovy ram (4B).

4. Elektricky multirobot (1) k podpofte chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze
ram (4) ma v zadni ¢asti, v jeho letmych zakoncenich, pticné valcové ptiruby (5) a dale do nich
vlozené statory (6) elektromagnetické brzdy, ptic¢emz sttedem pri¢né valcové ptiruby (5) a
statorem (6) elektromagnetické brzdy prochazi ulozeni hiidele kolové jednotky (7) s integrovanym
pohonem, na jejimZ vnitfnim krytu je integrovana brzdna lamela (8) elektromagnetické brzdy.

5. Elektricky multirobot (1) k podpore chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze
predni nepohanéna kola (30) jsou volné otocné kolové jednotky (26).

6. Elektricky multirobot (1) k podpore chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze
predni nepohanéna kola (30) jsou vsesmérové kolové jednotky (27).

7. Elektricky multirobot (1) k podpore chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze
stupacka (12) je v okach (10) kyvné uloZena prosttednictvim cepu, kluznych pouzder a tfeciho
pantu (11), pficemz oka (10) segmentu stupacky (12) jsou na vnéjsi stran¢ osazena vyztuznymi
Zebry (13) s dorazem (14).

8. Elektricky multirobot (1) k podpote chilize a transportu podle naroku 1 a 2, vyznacujici se tim,
Ze

skofepinovy ram (4A) je nad Grovni kyvného ulozeni stupacek (12) opatfen pohledovym krytem
(15) doléhajicim na prostup do vnitiniho prostoru kazdé z boc¢nic (9), kde jsou instalovany
montazni desky (16).

9. Elektricky multirobot (1) k podpore chiize a transportu podle naroku 1 a 3, vyznacujici se tim,
Ze

profilovy ram (4B) je nad irovni kyvného ulozeni stupacek (12) opatfen rozvadécovymi boxy
(62), kde jsou instalovany montazni desky (16).



20

25

30

35

40

45

CZ 2023 - 188 A3

10. Elektricky multirobot (1) k podporte chtize a transportu podle naroku 1 a 5, vyznacujici se tim,
Ze

predni naprava (20) ramu (4) je tvofena tvarovym nosnikem (21) s po stranach vloZzenym svislym
pouzdrem (22) pro loZiska (23), distan¢ni segmenty (24) a svisly cep (25) volné oto¢nych
kolovych jednotek (26).

11. Elektricky multirobot (1) k podporte chiize a transportu podle naroku 1 a 6, vyznacujici se tim,
Ze

predni naprava (20) ramu (4) je tvofena tvarovym nosnikem (21) s po stranach vloZzenym svislym
pouzdrem (22) pro loZiska (23), distan¢ni segmenty (24) a svisly ¢ep (25) pevného uloZeni
vSesmerovych kolovych jednotek (27).

12. Elektricky multirobot (1) k podpote chilize a transportu podle naroku 1, 5 a 10, vyznacujici se
tim, Ze

svisly cep (25) volné otocné kolové jednotky (26) je soucasti vidlice (29), do které je upevnéno
ptredni nepohanéné kolo (30).

13. Elektricky multirobot (1) k podpote chilize a transportu podle naroku 1, 6 a 11, vyznacujici se
tim, Ze

svisly cep (25) vSesmérové kolové jednotky (27) je soucasti letmé vidlice (31) s tvarovym Zebrem
(32) navazujicim k tvarovému nosniku (21).

14. Elektricky multirobot (1) k podporte chiize a transportu podle naroku 1 a 2, vyznacujici se tim,
/S

tvarovy nosnik (21) pfedni napravy (20) skofepinového ramu (4A) je opatfen kyvnym ulozZenim
(33) nosného kose (34) linearniho sloupu (35), pficemz kyvné ulozeni je tvoreno kluznymi lozisky
(36) a horizontalnim ¢epem (37), pficemz po stranach nosného kose (34) jsou instalovany zamky
(38) do kterych jsou uchycena fixacni oka (39) nosného kose (34), pri¢emz zamky jsou zaroven
opatteny tahly (40) s navazujicim mechanickym spinacem (41) situovanym na tvarovém nosniku
2.

15. Elektricky multirobot (1) k podpote chlize a transportu podle naroku 1 a/nebo 3, vyznacujici
se tim, Ze

tvarovy nosnik (21) pfedni napravy (20) profilového ramu (4B) je po stranach osazen montazni
ptirubou (63) do které je uchycen nosny kos (34) linearniho sloupu (35).

16. Elektricky multirobot (1) k podpote chilize a transportu podle naroku 1 a/nebo 2 a/nebo 3,
vyznacujici se tim, Ze
nosny ko$ (34) linearniho sloupu (35) je pevné propajen s ptedni napravou (20) a bo¢nicemi (9).

17. Elektricky multirobot (1) k podporte chiize a transportu podle narok 1 a 2, vyznacujici se tim,
Ze

soucasti sttedové nosné konstrukce (42) jsou linearni vedeni (43) do kterych jsou instalovany
nosné loketni opory (44) opatiené unifikovanou ptirubou (45), pfi¢emz stfedova nosna konstrukce
(42) je opattena aretacnimi prvky (67).

18. Elektricky multirobot (1) k podporte chiize a transportu podle narok 1 a 3. vyznacujici se tim,
Ze

soucasti sttedové nosné konstrukce (42) jsou tieci segmenty (65) na néZ navazuji nosné loketni
opory (44) jejichz soucasti je unifikovana ptiruba (45), pfi¢emz stitedova nosna konstrukce (42) je
opattena aretacnimi prvky (67).

19. Elektricky multirobot (1) k podporte chiize a transportu podle naroku 1 a/nebo 17 a/nebo 18,
vyznacujici se tim, Ze
unifikovana priruba (45) je osazena ovladacim prvkem (46).

-10 -
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20. Elektricky multirobot (1) k podpofte chiize a transportu podle naroku 1 a/nebo 17 a/nebo 18,
vyznacujici se tim, Ze
unifikovana ptiruba (45) je osazena uchopovacim stabilizacnim prvkem (47).

21. Elektricky multirobot (1) k podpofte chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze
nosné loketni opory (44) jsou osazeny systémem tlakového fizeni (49) s horizontalnimi madly

(50).

22. Elektricky multirobot (1) k podpote chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze
vnitini prostor stiedové nosné konstrukce (42) je osazen senzorickym subsystémem (61) okolniho
prostiedi.

23. Elektricky multirobot (1) k podpofte chiize a transportu podle naroku 1, vyznacujici se tim, ze
ovladaci displej (51) situovany na stiedové nosné konstrukei (42) je opatren ikonou (52) rychlosti,
ikonou (53) vzdalenosti, ikonou (54) vysky sloupu, ikonou (55) parkovaci brzdy, ikonou (56)
osvétleni, ikonou (57) prepnuti zplisobu ovladani, ikonou (58) nastaveni jizdnich rezimi a ikonou
(59) nastaveni uzivatelské volby.

17 vykresti

Seznam vztahovych znacek:

1) elektricky multirobot (WALKER)
2) podvozek

3) uzivatelské rozhrani

4) 4A skotepinovy ram; 4B profilovy ram
5) pti¢né valcové priruby

6) stator elektromagnetické brzdy

7) kolova jednotka s integrovanym pohonem
8) brzdna lamela elektromagnetické brzdy
9) bocnice

10) oka

11) tfeci pant

12) stupacka

13) vyztuzna zebra

14) doraz

15) pohledovy kryt

16) montazni deska

17) elektronika

18) elektricky akumulator

19) modul elektrického akumulatoru
20) ptedni naprava

21) tvarovy nosnik

22) svislé pouzdro

23) lozisko

24) distanéni segment

25) svisly cep

26) volné otocna kolova jednotka
27) vsesmérova kolova jednotka

28) pohledovy sroub

29) vidlice

30) predni nepohanéné kolo

31) letma vidlice

32) tvarové Zebro

- 11 -
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33) kyvné uloZeni

34) nosny kos

35) linearni sloup

36) kluzné lozisko

37) horizontélni cep

38) zamek

39) fixacni oko nosného kose

40) tahlo

41) mechanicky spinac

42) stfedova nosna konstrukce

43) linearni vedeni

44) loketni opora

45) unifikovana ptiruba

46) ovladaci prvek

47) uchopovaci stabiliza¢ni prvek
48) ergonomicka podpéra predlokti
49) systém tlakového fizeni

50) horizontalni madlo

51) ovladaci display

52) ikona rychlosti

53) ikona vzdalenosti

54) ikona vysky sloupu

55) ikona parkovaci brzdy

56) ikona osvétleni

57) ikona ptepnuti zplisobu ovladani
58) ikona nastaveni jizdnich rezimil
59) ikona nastaveni uzivatelské volby
60) nouzovy spinac

61) senzoricky subsystém

62) rozvadécové boxy

63) montazni priruba

64) svétla

65) treci segmenty

66) ftidici systém

67) aretacni prvek

S12-
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