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Opis wynalazku

Niniejszy wynalazek dotyczy urzadzenia jezdnego do wozka inwalidzkiego, wdzka inwalidzkiego
do urzadzenia jezdnego oraz urzadzenia jezdnego z wézkiem inwalidzkim. A doktadniej niniejszy wy-
nalazek dotyczy urzadzenia jezdnego do wdzka inwalidzkiego, ktére umozliwia przemieszczanie sie
tego wdézka inwalidzkiego po schodach i wspomaga przemieszczanie sie tego wézka inwalidzkiego
w ruchu po terenie ptaskim. Ponadto niniejszy wynalazek dotyczy wézka inwalidzkiego do stosowania
z urzadzeniem jezdnym, ktéry jest przystosowany do stosowania z tym urzadzeniem jezdnym do prze-
mieszczania sie po schodach i terenie ptaskim. Niniejszy wynalazek dotyczy rowniez urzadzenia jezd-
nego z wozkiem inwalidzkim, ktory to wozek inwalidzki jest skonfigurowany do przemieszczania sie po
schodach i po terenie ptaskim przy uzyciu urzadzenia jezdnego.

Do wspomozenia 0oséb niepetnosprawnych poruszajacych sie na manualnych wézkach inwalidz-
kich do przemieszczania sie po schodach stosuje sie urzadzenia jezdne. Takie urzadzenia jezdne za-
wierajg zazwyczaj gasienicowe zespoty biezne, ktére pozwalaja na przemieszczanie sie tego urzadze-
nia jezdnego wraz z wézkiem po schodach.

Aby zapewnia¢ stabilnos¢ gasienicowego urzadzenia jezdnego do wozkdéw inwalidzkich do prze-
mieszczania sie po schodach zespoty gasienicowe musza mie¢ odpowiednig dtugos$¢ oraz geometrie.
Jednoczes$nie urzadzenia jezdne nie moga stanowic przeszkody w poruszaniu sie na tym urzadzeniu
jezdnym po schodach oraz po terenie ptaskim. Zaproponowano wiele rozwigzan technicznych gasieni-
cowych urzadzen jezdnych do wézkow inwalidzkich, ktére pozwalaja na przemieszczanie sie osoby
niepetnosprawnej na manualnym woézku inwalidzkim po schodach.

Amerykanskie zgtoszenie patentowe nr US 2006/0076739 ujawnia urzadzenie jezdne do wozka
inwalidzkiego zawierajace zespoty biezne do stosowania z wézkiem inwalidzkim. Urzadzenie jezdne
zawiera zespoty biezne sktadajace sie z dwdch odcinkéw zorientowanych wzgledem siebie pod katem
rozwartym. Geometria taka pozwala na przemieszczanie sie urzadzenia jezdnego z wozkiem inwalidz-
kim po schodach. Niemieckie zgtoszenie wzoru uzytkowego nr DE 861409 U1 dotyczy wozka inwalidz-
kiego z gasienicowymi zespotami bieznymi. Zespoty biezne sktadaja sie kazdy z dwdch sekcji, przy
czym sekcja tylna kazdego z zespotdw jest zorientowana pod katem do géry wzgledem sekcji tylne;.

Amerykanskie zgtoszenie patentowe nr US 3529688 A ujawnia urzadzenie jezdne do wdzka in-
walidzkiego zawierajace gasienicowe zespoty biezne. Kazdy z zespotéw bieznych sktada sie z dwdch
sekcji. Sekcje bieznie poszczegdinych zespotdw bieznych majg zmieniajaca sie obrotowo wzgledem
siebie orientacje przestrzenna w trakcie przemieszczania sie urzadzenia jezdnego z wozkiem inwalidz-
kim po schodach.

Amerykanskie zgtoszenie patentowe nr US 2006/0037789 A1 ujawnia urzadzenie jezdne do sto-
sowania z wézkiem inwalidzkim. To urzadzenie jezdne zawiera dwa zespoty gasienicowe. Poszcze-
golne zespoly sktadaja sie z trzech sekcji zespotu bieznego. Poszczegdlne sekcje odpowiadajacych
zespotéw bieznych zmieniajg obrotowo swoja geometrie przestrzenng, wspomagajac przemieszczanie
sie tego urzadzenia jezdnego z wézkiem inwalidzkim po schodach.

Pomimo zapewnienia wielu rozwigzan technicznych urzadzenia jezdnego do wdzka inwalidzkiego
do przemieszczania sie po schodach, nadal istnieje zapotrzebowanie na urzadzenie jezdne, ktére be-
dzie mozliwe do stosowania z wézkami wielu rodzajéw i modeli. Ponadto nadal istnieje zapotrzebowanie
na urzadzenie jezdne do wozka inwalidzkiego, ktére wspomaga albo wyrecza przemieszczanie sie uzyt-
kowania na wozku inwalidzkim.

W celu zaspokojenia opisanej powyzej potrzeby zaproponowano niniejszy wynalazek.

W pierwszym aspekcie niniejszy wynalazek dotyczy urzadzenia jezdnego do wézka inwalidz-
kiego. Urzadzenie jezdne wedtug wynalazku do wozka inwalidzkiego zawiera gasienicowy ukfad biezny
zawierajgcy pierwszy zespét biezny i drugi zespot biezny i skonfigurowane do przemieszczania urza-
dzenia jezdnego, przy czym pierwszy zespot biezny i drugi zespot biezny sa zorientowane wzgledem
siebie zasadniczo rownolegle. W urzadzeniu jezdnym wedtug wynalazku do wézka inwalidzkiego kazdy
z zespotdw bieznych urzadzenia jezdnego zawiera sekcje przednia zespotu bieznego, sekcje srodkowa
zespotu bieznego potaczong obrotowo z sekcja przednig zespotu bieznego do obrotowego zmieniania
orientacji przestrzennej wzgledem tej sekcji przedniej zespotu bieznego, sekcje tylng zespotu bieznego
potaczonag obrotowo z sekcjg srodkowa zespotu bieznego do obrotowego zmieniania orientacji prze-
strzennej wzgledem tej sekcji srodkowej zespotu bieznego. Urzadzenie jezdne wedtug wynalazku do
wozka inwalidzkiego zawiera ponadto zespdt mocowania zawierajacy ksztattownik mocujacy zawiera-
jacy wierzchotek skonfigurowany do mocowania do wozka inwalidzkiego oraz co najmniej jedno ramie
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zawierajace na jednym konhcu punkt mocowania a na drugim kohcu potaczone z wierzchotkiem ksztat-
townika mocujacego, oraz trzpieh podporowy, ktory jest potaczony z punktem mocowania ramienia i jed-
nym sposrod sekcji przedniej zespotu bieznego, sekcji sSrodkowej zespotu bieznego oraz sekcji konco-
wej zespotu bieznego, przy czym trzpieh podporowy wyznacza przestrzeh miedzy ksztattownikiem mo-
cujacym a odpowiednio sekcja przednig zespotu bieznego, sekcja srodkowa zespotu bieznego oraz
sekcjg koricowa zespotu bieznego. Urzadzenie jezdne wedtug wynalazku do wdzka inwalidzkiego za-
wiera ponadto uktad rekonfigurowania skonfigurowany do rekonfigurowania sekcji przedniej zespotu
bieznego, sekcji srodkowej zespotu bieznego oraz sekcji tylnej zespotu bieznego odpowiednio wspo-
mnianego pierwszego zespotu bieznego i drugiego zespotu bieznego, uktad napedowy skonfigurowany
do napedzania odpowiednio pierwszego zespotu bieznego i drugiego zespotu bieznego. Urzadzenie
jezdne weditug wynalazku do woézka inwalidzkiego charakteryzuje sie tym, ze trzpienh podporowy ma
regulowana dtugos$¢, a uktad napedowy zawiera tulejowe srodki napedowe rozmieszczone na trzpieniu
podporowym i skonfigurowane do napedzania wozka inwalidzkiego.

Korzystnie ramie ksztattownika mocujacego urzadzenia jednego ma regulowana dtugosé, ko-
rzystnie ma regulowang dtugosé w zakresie okoto 10 mm.

Korzystnie ksztattownik mocujacy urzadzenia jednego zawiera dwa ramiona zbiegajace sie w po-
blizu wierzchotka.

Bardziej korzystnie ramiona ksztattownika mocujacego urzadzenia jezdnego sa zorientowane za-
sadniczo pod katem prostym.

Korzystnie kat, pod jakim ramiona ksztattownika mocujacego urzadzenia jezdnego sg zoriento-
wane wzgledem siebie jest regulowany, korzystnie jest regulowany w zakresie okoto +15°.

Korzystnie tulejowe srodki napedowe stanowi tuleja.

W drugim aspekcie niniejszy wynalazek dotyczy wézka inwalidzkiego do urzadzenia jezdnego.
Woézek inwalidzki wedtug wynalazku do urzadzenia jezdnego zawiera rame, siedzisko rozmieszczone
na ramie i skonfigurowane do przyjmowania uzytkownika, pare két gtdwnych rozmieszczonych na ramie
i po bokach siedziska i skonfigurowanych do przemieszczania wézka inwalidzkiego, pare skretnych kot
przednich rozmieszczonych na ramie i przed odpowiadajacymi kotami gtéwnymi. Wézek inwalidzki we-
dtug wynalazku do urzadzenia jezdnego charakteryzuje sie tym, ze zawiera ponadto srodki osiowe za-
montowane na kotach gtéwnych i skonfigurowane do sprzegania sie z urzadzeniem jezdnym, oraz
$rodki rozporowe zamontowane na ramie zasadniczo miedzy kotami przednimi i skonfigurowane do
sprzegania z urzadzeniem jezdnym.

Korzystnie srodki osiowe wozka inwalidzkiego stanowia osie z kotnierzem, ktére to srodki osiowe
sg montowane w osiach kot gtéwnych wézka inwalidzkiego.

Korzystnie srodki osiowe wdzka inwalidzkiego stanowig wymienne $rodki osiowe.

Korzystne $rodki rozporowe wozka inwalidzkiego stanowia rozpierak.

Korzystnie srodki rozporowe wdézka inwalidzkiego stanowia zdejmowalne $rodki rozporowe.

W trzecim aspekcie niniejszy wynalazek dotyczy urzadzenia jezdnego z wézkiem inwalidzkim.

Urzadzenie jezdne urzgdzenia jezdnego z wozkiem inwalidzkim, wedtug wynalazku, zawiera ga-
sienicowy uktad biezny zawierajgcy pierwszy zespot biezny i drugi zespot biezny i skonfigurowane do
przemieszczania urzadzenia jezdnego, przy czym pierwszy zespét biezny i drugi zespét biezny sa zo-
rientowane wzgledem siebie zasadniczo réwnolegle, w ktérym to urzadzeniu jezdnym kazdy z zespotow
bieznych zawiera sekcje przednia zespotu bieznego, sekcje srodkowa zespotu bieznego potaczong ob-
rotowo z sekcjg przednia zespotu bieznego do obrotowego zmieniania orientacji przestrzennej wzgle-
dem tej sekcji przedniej zespotu bieznego, sekcje tylna zespotu bieznego potaczong obrotowo z sekcja
srodkowa zespotu bieznego do obrotowego zmieniania orientacji przestrzennej wzgledem tej sekcji
Srodkowej zespotu bieznego. Urzadzenie jezdne urzgdzenia jezdnego z wozkiem inwalidzkim, wedtug
wynalazku, zawiera ponadto zespdt mocowania zawierajacy ksztattownik mocujacy zawierajacy wierz-
chotek oraz co najmniej jedno ramie zawierajace na jednym korhcu punkt mocowania a na drugim koncu
potaczone z wierzchotkiem ksztattownika mocujacego, oraz trzpieh podporowy, ktéry jest potaczony
z punktem mocowania ramienia i jednym sposrdd sekcji przedniej zespotu bieznego, sekcji srodkowe;
zespotu bieznego oraz sekcji kohcowej zespotu bieznego, przy czym trzpierh podporowy wyznacza prze-
strzen miedzy ksztattownikiem mocujacym a odpowiednio sekcja przednia zespotu bieznego, sekcja
Srodkowg zespotu bieznego oraz sekcjg koricowg zespotu bieznego. Urzadzenie jezdne urzadzenia
jezdnego z wozkiem inwalidzkim, wedtug wynalazku, zawiera ponadto uktad rekonfigurowania skonfi-
gurowany do rekonfigurowania sekcji przedniej zespotu bieznego, sekcji Srodkowej zespotu bieznego
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oraz sekcji tylnej zespotu bieznego odpowiednio wspomnianego pierwszego zespotu bieznego i dru-

giego zespotu bieznego, uktad napedowy skonfigurowany do napedzania odpowiednio pierwszego ze-

spotu bieznego i drugiego zespotu bieznego.

Woézek inwalidzki urzadzenia jezdnego z wézkiem inwalidzkim, wedtug wynalazku, zawiera rame,
siedzisko rozmieszczone na ramie i skonfigurowane po przyjmowania uzytkownika, pare kot gtéwnych
rozmieszczonych na ramie i po bokach siedziska i skonfigurowanych do przemieszczania wézka inwa-
lidzkiego, pare skretnych kot przednich rozmieszczonych na ramie i przed odpowiadajacymi kotami
gtéwnymi.

Urzadzenie jezdne urzadzenia jezdnego z wozkiem inwalidzkim, wedtug wynalazku, charaktery-
zuje sie tym, Ze trzpieh podporowy urzadzenia jezdnego ma regulowang dtugosé, uktad napedowy urza-
dzenia jezdnego zawiera ponadto tulejowe Srodki napedowe rozmieszone na trzpieniu podporowym
i sprzegniete z kotami gtéwnymi woézka inwalidzkiego, wézek inwalidzki zawiera ponadto srodki osiowe
zamontowane na kotach gtéwnych i sprzegniete z wierzchotkiem ksztattownika mocujacego urzadzenia
jezdnego, oraz $rodki rozporowe zamontowane na ramie wézka inwalidzkiego zasadniczo miedzy ko-
tami przednimi i sprzegniete z urzadzeniem jezdnym.

Korzystnie ramie ksztattownika mocujacego urzadzenia jezdnego ma regulowana dtugos¢, ko-
rzystnie ma regulowang dtugo$¢ w zakresie okoto 10 mm.

Korzystnie ksztattownik mocujacy urzadzenia jezdnego zawiera dwa ramiona zbiegajace sie
w poblizu wierzchotka.

Korzystnie ramiona ksztattownika mocujgcego urzadzenia jezdnego sa zorientowane zasadniczo
pod katem prostym.

Korzystnie kat, pod jakim ramiona ksztattownika mocujacego urzadzenia jezdnego sg zoriento-
wane wzgledem siebie jest regulowany, korzystnie jest regulowany w zakresie okoto +15°.

Korzystnie tulejowe srodki napedowe urzadzenia jezdnego stanowi tuleja.

Korzystnie srodki osiowe wozka inwalidzkiego stanowia osie z kotnierzem, ktére to srodki osiowe
sa montowane w osiach kot gtéwnych.

Korzystnie srodki osiowe wdzka inwalidzkiego stanowig wymienne $rodki osiowe.

Korzystnie srodki rozporowe wézka inwalidzkiego stanowia rozpierak.

Korzystnie srodki rozporowe wézka inwalidzkiego stanowia zdejmowalne $rodki rozporowe.

Zatem niniejszy wynalazek zapewnia urzadzenie jezdne, ktére mozna stosowal z wieloma
rodzajami i modelami wézkéw inwalidzkich. Ponadto urzadzenie jezdne do wozka inwalidzkiego wedtug
wynalazku wspomaga albo wyrecza przemieszczanie sie uzytkowania na wézku inwalidzkim. Ponadto
niniejszy wynalazek woézek inwalidzki do stosowania z urzadzeniem jezdnym.

Wynalazek zostanie opisany ponizej bardziej szczegdtowo na zasadzie przyktadu w odniesieniu
do figur rysunku, na ktérych:

Fig. 1 przedstawia widok perspektywiczny z przodu i z lewej strony urzadzenia jezdnego wedtug

wynalazku w trybie spoczynkowym,

Fig. 2 przedstawia widok perspektywiczny z tylu i z lewej urzadzenia jezdnego z fig. 1 w trybie

spoczynkowym,

Fig. 3 przedstawia widok z lewej strony urzadzenia jezdnego z fig. 1 w trybie spoczynkowym,

Fig. 4 przedstawia widok z przodu urzadzenia jezdnego z fig. 1 w trybie spoczynkowym,

Fig. 5 przedstawia widok perspektywiczny wdézka inwalidzkiego wedtug wynalazku, przy czym
u gory po prawej przedstawiono powiekszenie detalu A, a po lewej powiekszenie detalu B,

Fig. 6 przedstawia widok z boku urzadzenia jezdnego z fig. 1 i wozka inwalidzkiego z fig. 5
w trybie logowania,

Fig. 7 przedstawia widok perspektywiczny z przodu i z lewej strony urzadzenia jezdnego
i wozka inwalidzkiego w trybie logowania, przy czym u gory po prawej przedstawiono
powiekszenie detalu C,

Fig. 8 przedstawia widok perspektywiczny z przodu i z lewej strony urzgdzenia jezdnego
i wozka inwalidzkiego w trybie logowania, przy czym u gory po prawej przedstawiono
powiekszenie detalu D,

Fig. 9 przedstawia widok z boku strony urzgdzenia jezdnego i wdézka inwalidzkiego w trybie lo-
gowania, przy czym u goéry po prawej przedstawiono powiekszenie detalu E,

Fig. 10 przedstawia widok perspektywiczny z przodu i z lewej strony urzadzenia jezdnego
i wozka inwalidzkiego w trybie logowania, przy czym u géry po lewej przedstawiono po-
wiekszenie detalu F,
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Fig. 11 przedstawia widok z tytu urzadzenia jezdnego z zalogowanym woézkiem inwalidzkim w try-
bie spoczynkowym, przy czym u gory po prawej przedstawiono powiekszenie detalu G,

Fig. 12 przedstawia widok perspektywiczny z tytu z prawej strony urzadzenia jezdnego z zalogo-
wanym woézkiem inwalidzkim w trybie spoczynkowym, przy czym u gory po prawej przed-
stawiono powiekszenie detalu H,

Fig. 13 przedstawia przekrdj z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym wézkiem inwalidzkim
w trybie spoczynkowym, przy czym u gory po prawej przedstawiono powiekszenie detalu |,

Fig. 14 przedstawia widok z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym woézkiem inwalidzkim
w trybie transportowym,

Fig. 15 przedstawia przekrdj z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym wézkiem inwalidzkim
w trybie z fig. 14,

Fig. 16 przedstawia widok z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym woézkiem inwalidzkim
w jednej z konfiguracji w trybie schodowym,

Fig. 17 przedstawia przekréj z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym wézkiem inwalidzkim
w trybie z fig. 16,

Fig. 18 przedstawia inny przekrdj z boku urzadzenia jezdnego z zatogowanym woézkiem inwalidz-
kim w trybie z fig. 16, przy czym u gory po prawej przedstawiono powiekszenie detalu J,

Fig. 19 przedstawia widok z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym woézkiem inwalidzkim
w trybie schodowym,

Fig. 20 przedstawia przekrdj z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym wézkiem inwalidzkim
w trybie z fig. 19,

Fig. 21 przedstawia inny przekréj z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym wézkiem inwalidz-
kim w trybie z fig. 19, przy czym u gory po prawej przedstawiono powiekszenie detalu K,

Fig. 22 przedstawia widok z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym woézkiem inwalidzkim
w trybie schodowych z fig. 19 rozpoczynajacego wspinanie sie po schodach, przy czym
u gory po lewej przedstawiono powiekszenie detalu L,

Fig. 23 przedstawia widok z boku urzadzenia jezdnego z zalogowanym woézkiem inwalidzkim
w trybie schodowych z fig. 19 kontynuujacego wspinanie sie po schodach, przy czym u gory
po prawej przedstawiono powiekszenie detalu M, a po prawej powiekszenie detalu N,

Fig. 24 przedstawia widok z boku urzadzenia jezdnego z zatogowanym woézkiem inwalidzkim
w trybie schodowych z fig. 19 po wspieciu sie na ostatni stopien schodéw, przy czym u gory
po prawe] przedstawiono powiekszenie detalu O, a po prawej powiekszenie detalu P.

Na figurach rysunku odpowiadajace sobie elementy sktadowe rozwigzania technicznego albo ele-
menty sktadowe majace te sama funkcje oznaczone sg tymi samymi oznaczeniami. Wszelkie okreslenia
kierunkowe zastosowano tutaj w celu przedstawienia ujawnienia niniejszego wynalazku, i nie nalezy ich
traktowac¢ jako ograniczenie wynalazku. Okreslenia kierunkowe, takie jak prawy, lewy, goérny, dolny,
przedni, tylny, przed, za, nad, pod, powyzej, ponizej, z tytu z przodu, wewnatrz, zewnatrz sa zdefinio-
wane w widoku z przodu urzadzenia jezdnego, wozka inwalidzkiego, i/albo urzadzenia jezdnego za-
montowanego na wozku inwalidzkim, patrzac z przodu na urzadzenie jezdne i/albo na siedzisko wdzka
inwalidzkiego.

Urzadzenie jezdne 1 do wdzka inwalidzkiego 100 zawiera uktad biezny zawierajacy pierwszy ze-
spot biezny 2 oraz drugi zespét biezny 2, jak pokazano na fig. 1 i 2. Pierwszy zespot biezny 2 i drugi
zespot biezny 2 rozmieszczone sg w odstepie i réwnolegle wzgledem siebie, tak ze stanowig odpowied-
nio prawy zespot biezny oraz lewy zespot biezny, jak pokazano na fig. 3 i 4. Zespoty biezne 2 stuzg do
przemieszczania urzadzenia jezdnego 2 po schodach i/albo po terenie ptaskim. Zespoty biezne 2 maja
taka samg konstrukcje, przy czym rozmieszczenie poszczegolnych elementéw sktadowych jest lu-
strzane wzgledem naprzeciwleglych prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, jak po-
kazano na fig. 4. Zatem konstrukcja zespotow bieznych 2 urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku
zostanie opisana na przyktadzie jednego z nich.

Zespdt biezny 2 urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku zawiera sekcje przednig 3 zespotu
bieznego, sekcje srodkowa 4 zespotu bieznego oraz sekcje tylng 5 zespotu bieznego. Sekcja srodkowa
4 zespotu bieznego jest za sekcjg przednig 3 zespotu bieznego i jest z nig potaczona obrotowo. Z kolei
sekcja tylna 5 zespotu bieznego jest za sekcjg srodkowa 4 i jest z nig potgczona obrotowo. Zatem,
zespot biezny 2 ma konfiguracje potaczonych obrotowo kolejno sekcji przedniej 3 zespotu bieznego,
sekcji srodkowej 4 zespotu bieznego oraz sekcji tylnej 5 zespotu bieznego, jak pokazano na fig. 1 do 4.
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Sekcja przednia 3 zespotu bieznego zawiera rame 6 sekcji przedniej. Rama 6 stanowi element
nosny dla kolejnych elementow sktadowych sekcji przedniej 3 zespotu bieznego. Na ramie 6 sekcji
przedniej rozmieszczone jest pierwsze koto obrotowe, ktdre stanowi koto przednie 7 sekcji przedniej
zespotu bieznego 2. Na ramie 6 rozmieszczone jest drugie koto obrotowe, ktére stanowi koto tylne 8
sekcji przedniej zespotu bieznego 2. Koto tylne 8 sekcji przedniej jest rozmieszczone w odstepie do kota
przedniego 7 sekcji przedniej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3 i 17 do 18. Sekcja przednia 3
zespotu bieznego zawiera gasienice 9 sekcji przedniej rozpieta w petli na kole przednim 7 sekcji przed-
niej i kole tylnym 8 sekcji przedniej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3i 17 do 18. Gasienica 9
stuzy do przemieszczania sekcji pierwszej 3 zespotu bieznego po schodach i/albo po terenie ptaskim.
Dtugos$¢ sekcji przedniej 3 zespotu bieznego jest dobrana tak, ze zapewnia stabilnos¢ przemieszczania
sie urzadzenia jezdnego 1 z wdzkiem inwalidzkim 100 po schodach, jak to zostanie opisane szczego-
towo ponizej. Ponadto sekcja przednia 3 zespotu bieznego jest skonfigurowana tak, ze ta sekcja przed-
nia 3 zespotu bieznego jest schowana pod wdzkiem inwalidzkim 100 i nie koliduje z kotami przednimi
105 wozka inwalidzkiego, gdy ten wozek inwalidzki 100 jest zamontowany na urzadzeniu jezdnym 1
wedtug wynalazku, jak pokazano na fig. 9.

Sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego jest zbudowana analogicznie jak sekcja przednia 3 zespotu
bieznego. Zatem, sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego zawiera rame 10 sekcji srodkowej. Rama 10
stanowi element nosny dla kolejnych elementéw sktadowych sekcji srodkowej 4 zespotu bieznego. Na
ramie 10 sekcji Srodkowej 4 rozmieszczone jest pierwsze koto obrotowe, ktére stanowi koto przednie
11 sekcji Srodkowej zespotu bieznego 2. Na ramie 10 rozmieszczone jest drugie koto obrotowe, ktore
stanowi koto tylne 12 sekcji Srodkowej zespotu bieznego 2. Koto tylne 12 sekcji sSrodkowej jest rozmiesz-
czone w odstepie od kota przedniego 11 sekcji Srodkowej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3
i 17 do 18. Sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego zawiera gasienice 13 sekcji sSrodkowej rozpieta w petli
na kole przednim 11 sekcji srodkowej i kole tylnym 12 sekcji Srodkowej zespotu bieznego 2, jak poka-
zano na fig. 3 17 do 18. Gasienica 13 stuzy do przemieszczania sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego
po schodach i/albo po terenie ptaskim we wspotpracy z sekcja przednig 3 zespotu bieznego. W korzyst-
nej postaci wykonania rama 10 sekcji Srodkowej jest wygieta, tak ze szczyt wygiecia wystaje na ze-
wnatrz sekcji Srodkowe] 4 zespotu bieznego po stronie kontaktu z terenem ptaskim i/albo schodami
miedzy kotem przednim 11 sekcji Srodkowej a kotem tylnym 12 sekcji srodkowej. W jeszcze bardziej
korzystnej postaci wykonania szczyt wygiecia znajduje sie zasadniczo posrodku miedzy kotem przed-
nim 11 sekcji srodkowej a kotem tylnym 12 sekcji srodkowej, jak pokazano na fig. 19 do 21. Takie
uksztattowanie ramy 10 sekcji sSrodkowej pozwala na przyjecie konfiguracji urzadzenia jezdnego 1 we-
dtug wynalazku w trybie schodowym, ktéra jest szczegdinie korzystna dla uzytkownika wézka inwalidz-
kiego 100 podczas przemieszczania sie po schodach, w szczegdlnosci przy najezdzaniu na schody
i wyjezdzaniu ze schodow, jak pokazano na fig. 21 i 24. Dlugos¢ sekcji sSrodkowej 4 zespotu bieznego
jest dobrana tak, ze zapewnia stabilno$¢ przemieszczania sie urzadzenia jezdnego 1 z wézkiem inwa-
lidzkim 100 po schodach, jak to zostanie opisane szczegdtowo ponizej. Ponadto sekcja Srodkowa 4
zespotu bieznego jest skonfigurowana tak, ze ta sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego nie styka sie
z siedziskiem 102 i/albo nie styka sie z raczkami 103 wozka inwalidzkiego 100, gdy ten wozek inwalidzki
100 jest zamontowany na urzadzeniu jezdnym 1 wedtug wynalazku, a urzadzenie jezdne 1 jest w trybie
spoczynkowym i transportowym, jak pokazano na fig. 11.

Sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego jest potaczona obrotowo z sekcja przednia 3 zespotu biez-
nego. W jednej z postaci wykonania koto tylne 8 sekcji przedniej i koto przednie 11 sekcji srodkowej sg
rozmieszczone sasiadujaco na jednej osi, jak pokazano na fig. 3 i 4. W takim przypadku sekcja $rod-
kowa 4 zespotu bieznego i sekcja przednia 3 zespotu bieznego sg obracalne wokdt osi przechodzace;j
przez srodek kota tylnego 8 sekcji przedniej i kota przedniego 11 sekcji Srodkowej, jak pokazano na fig.
14, 16 i 19. W postaci wykonania sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego jest zamontowana po stronie
wewnetrznej sekcji przedniej 3 zespotu bieznego urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, jak poka-
zano na fig. 4. Takie rozmieszczenie sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego wzgledem sekcji przedniej 3
zespotu bieznego pozwala na unikniecie kolizji tej sekcji sSrodkowej 4 zespotu bieznego z ramg 101
wozka inwalidzkiego, w szczegolnosci z elementami ramy 101 woézka inwalidzkiego wystajacymi z tytu
i stuzacymi do podnoszenia wézka inwalidzkiego przez osobe asystujaca.

Sekcja tylna 5 zespotu bieznego jest zbudowana analogicznie jak sekcja przednia 3 zespotu biez-
nego oraz sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego. Zatem, sekcja tylna 5 zespotu bieznego zawiera rame
14 sekcji tylnej. Rama 14 stanowi element no$ny dla kolejnych elementéw sktadowych sekcji tylnej 5
zespotu bieznego. Na ramie 14 sekcji tylnej 5 rozmieszczone jest pierwsze koto obrotowe, ktore stanowi
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koto przednie 15 sekcji tylnej zespotu bieznego 2. Na ramie 14 rozmieszczone jest drugie koto obrotowe,
ktore stanowi koto tylne 16 sekcji tylnej zespotu bieznego 2. Koto tylne 16 sekcji tylnej jest rozmiesz-
czone w odstepie od kota przedniego 15 sekcji tylnej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3i 17 do
18. Sekcja tylna 5 zespotu bieznego zawiera gasienice 17 sekcji tylnej rozpieta w petli na kole przednim
15 sekcji tylnej i kole tylnym 16 sekcji tylnej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3 i 17 do 18.
Gasienica 17 stuzy do przemieszczania sekcji tylnej 5 zespotu bieznego po schodach i/albo po terenie
ptaskim. Dtugo$c¢ sekcji tylnej 5 zespotu bieznego jest dobrana tak, ze umozliwia wspiecie sie urzadze-
nia jezdnego 1 z zamontowanym na nim wdzkiem inwalidzkim 100 na pierwszy stopien schodéw pod-
czas rozpoczynania wjezdzania urzadzenia jezdnego 1 z wdzkiem inwalidzkim 100 po schodach, jak to
zostanie opisane szczegdétowo ponizej.

Sekcja tylna 5 zespotu bieznego potaczona jest z sekcjg srodkowa 4 zespotu bieznego, analo-
gicznie do potgczenia sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego z sekcjg przedniag 3 zespotu bieznego. Za-
tem, sekcja tylna 5 zespotu bieznego jest potaczona obrotowo z sekcjg Srodkowg 3 zespotu bieznego.
W jednej z postaci wykonania koto tylne 12 sekcji Srodkowej i koto przednie 15 sekcji tylnej sg rozmiesz-
czone sasiadujaco na jednej osi, jak pokazano na fig. 3 i 4. W takim przypadku sekcja tylna 5 zespotu
bieznego i sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego sa obracalne wokot osi przechodzacej przez srodek
kota tylnego 12 sekcji Srodkowej i srodek kota przedniego 15 sekcji tylnej, jak pokazano na fig. 14, 16
i 19. W postaci wykonania sekcja tylna 5 zespotu bieznego jest zamontowana po stronie zewnetrznej
sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego urzadzenia jezdnego 1 weditug wynalazku, jak pokazano na fig. 4.
W konsekwencji sekcja przednia 3 zespotu bieznego i sekcja tylna 5 zespotu bieznego sg rozmieszczone
po tej samej stronie sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego, po stronie zewnetrznej sekcji Srodkowej 4 zespotu
bieznego urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, jak pokazano na fig. 4.

Gasienice 9, 13 i 17 odpowiednio sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, sekcji Srodkowej 4 zespotu
bieznego oraz sekcji tylnej 5 zespotu bieznego stanowig element elastyczny o duzej przyczepnosci,
umozliwiajac w ten sposob sprzeganie sie ze schodami i/albo z terenem ptaskim do przemieszczania
sie odpowiednio po schodach i/albo po terenie ptaskim. W korzystnej postaci wykonania gasienice 9,
13 i 17 zawieraja bieznik przystosowany do dalszego poprawienia przyczepnosci do schodoéw i/albo do
terenu ptaskiego, po ktérych poruszaé sie ma urzadzenie jezdne 1 wedlug wynalazku. W korzystnej
postaci wykonania bieznik gasienic 9, 13 i 17 zawiera szereg wystepdw rozmieszczonych na biegu
dtugosci gasienicy 9, 13 i 17, gdzie poszczegdlne wystepy sg rozmieszczone w odstepach, rownolegle
wzgledem siebie i poprzecznie do biegu gasienicy 9, 13 i 17, jak pokazano na fig. 1 do 4. W jeszcze
bardziej korzystnej postaci wykonania wystepy bieznika maja trojkatny przekrdj poprzeczny, jak poka-
zano na fig. 3. Geometria bieznika poszczegdlnych gasienic nie ogranicza sie do tego opisanego powy-
zej i stosowac¢ mozna dowolny inny bieznik, ktéry pozwala na stabilne i pewne sprzeganie sie gasienicy
z podtozem do przemieszczania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku po schodach i/albo po tere-
nie ptaskim. W opisanej powyzej postaci wykonania ggsienice 9, 13 i 17 odpowiednio sekcji przedniej 3
zespotu bieznego, sekcji srodkowej 4 zespotu bieznego oraz sekcji tylnej 5 zespotu bieznego sa takie
same. Niemniej jednak urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku nie ogranicza sie do tego i w zaleznosci
od potrzeb stosowaé mozna rézne gasienice odpowiednio do sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, sekcji
Srodkowej 4 zespotu bieznego oraz sekcji tylnej 5 zespotu bieznego.

Zespot biezny 2 zawiera zespét rekonfigurowania 25 sekcji tylnej 5 zespotu bieznego. Zadaniem
zespotu rekonfigurowania 25 sekciji tylnej 5 zespotu bieznego jest zmienianie orientacji obrotowe] sekcji
tylnej 5 zespotu bieznego wzgledem sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego ze zmienianiem orientacji
obrotowej sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego wzgledem sekcji przedniej 3 zespotu bieznego podczas
rekonfigurowania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku z wozkiem inwalidzkim 100 pomiedzy po-
szczegdlnymi trybami, jak to zostanie opisane bardziej szczegdtowo ponizej. W jednej z postaci wyko-
nania urzadzenia jezdnego 1 zespét rekonfigurowania 25 sekcji tylnej 5 zespotu bieznego zawiera cie-
gno 26. Ciegno 26 zespotu rekonfigurowania jest rozmieszczone w sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego
i jeden z koncow ciegna 26 jest sprzezony z mechanizmem osi kota tylnego 12 sekcji Srodkowej, jak
pokazano na fig. 15. Drugi koniec ciegna 26 jest sprzezony z mechanizmem osi kota przedniego 11
sekcji sSrodkowej za pomoca sprezyny 27. Podczas rekonfigurowania urzagdzenia jezdnego 1 ruch z me-
chanizmu osi kota przedniego 11 sekcji Srodkowej zespotu bieznego 2 jest przekazywany za posrednic-
twem ciegna 26 na mechanizm osi kota tylnego 12 sekcji srodkowej 4 dalej na mechanizm osi kota
przedniego 15 sekcji tylnej powodujgc zmiane orientacji przez obroét sekciji tylnej 5 wokét osi kota przed-
niego 15 sekcji tylnej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 14 do 21. W korzystnej postaci wykonania
ciegno 26 stanowi linka. W innej korzystnej postaci wykonania ciegno 26 stanowi pret. W korzystne;j
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postaci wykonania sprezyne stanowi sprezyna ptaska. Zespédt rekonfigurowania 25 sekcji tylnej zespotu
bieznego nie ogranicza sie do opisanej powyzej postaci wykonania i stosowa¢ mozna dowolne $rodki
techniczne, pozwalajace na orientowanie sekcji tylnej 5 zespotu bieznego podczas rekonfigurowania
urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku pomiedzy poszczegdinymi trybami pracy. Na przykiad, lecz
bez ograniczania sie do tego, zespét rekonfigurowania 25 sekcji tylnej 5 zespotu bieznego zawiera prze-
ktadnie zebata (nie pokazano na figurach), w ktérej przetozenie przektadni zebatej jest skonfigurowane
tak, ze zespot rekonfigurowania 25 sekcji tylnej 5 zespotu realizuje zmiane orientacji sekcji tylnej 5 ze-
spotu bieznego, jak opisano powyzej dla zespotu rekonfigurowania 25 z ciegnem. W jeszcze innym
nieograniczajacym przyktadzie, zespot rekonfigurowania 25 sekcji tylnej 5 zespotu bieznego zawiera
przektadnie pasowa, na przyktad z pasem klinowym (nie pokazano na figurach), w ktorej przetozenie
przektadni pasowej jest skonfigurowane tak, ze zespét rekonfigurowania 25 sekcji tylnej 5 zespotu biez-
nego realizuje zmiane orientacji sekcji tylnej 5 zespotu bieznego, jak opisano powyzej dla zespotu re-
konfigurowania 25 z ciegnem.

Zespdt biezny 2 zawiera zespot kotowy 18 trybu transportowego. Zespédt kotowy 18 trybu trans-
portowego zawiera koto 19 zespotu kotowego 18 trybu transportowego, jak pokazano na fig. 13. Zespot
kotowy 18 trybu transportowego jest zamontowany w sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, tak ze koto
19 zespotu kotowego trybu transportowego znajduje sie przy kole przednim 7 sekcji przedniej 3 zespotu
bieznego, jak pokazano na fig. 13. Zadaniem zespotu kotowego 18 trybu transportowego jest zapew-
nienie punktu podparcia urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku w poblizu kota przedniego 7 sekcji
przedniej zespotu bieznego 2. Zespdt kotowy 18 trybu transportowego zamontowany jest po wewnetrz-
nej stronie sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, jak pokazano na fig. 4. W jednej z postaci wykonania
zespot kotowy 18 trybu transportowego jest rozmieszczony w statej orientacji wzgledem kota przedniego 7
sekcji przedniej zespotu bieznego 2. Ponadto zespot kotowy 18 trybu transportowego jest rozmieszczony
tak, ze koto 19 zespotu kotowego jest ponizej kota przedniego 7 sekcji przedniej zespotu bieznego 2 (nie
pokazano na figurach). Dzieki takiej konfiguracji koto 19 zespotu kotowego urzadzenia jezdnego 1 we-
dtug wynalazku jest caty czas w kontakcie z podtozem podczas przemieszczania sie urzadzenia jezd-
nego 1 z woézkiem inwalidzkim 100 po schodach i/albo po terenie ptaskim. W innej postaci wykonania
zespot kotowy 18 trybu transportowego jest ruchomy wzgledem kota przedniego 7 sekcji przedniej ze-
spotu bieznego 2. W takim przypadku zespdt kotowy 18 trybu transportowego moze by¢ przysuwany
tak, ze w jednym z ustawien koto 19 zespotu kotowego jest ponizej kota przedniego 7 sekcji przednie;
zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 13, a w drugim ustawieniu koto 19 zespotu kotowego jest
rozmieszczone w obrysie sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, jak pokazano na fig. 21. W jednej z po-
staci wykonania przemieszczanie sie zespotu kotowego jest realizowane za pomoca zespotu krzyw-
kowo-ciegnowego. Jeden z przyktaddw realizacji takiego zespotu krzywkowo-ciegnowego do prze-
mieszczania zespotu kotowego w celu ustanowienia kontaktu kota 19 zespotu kotowego jest pokazany
na fig. 13, 18 i 21. W korzystnej postaci wykonania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, zespot
kotowy 18 trybu transportowego zawiera krzywke 20 zespotu kotowego, ktorej jeden koniec jest zamon-
towany w osi kota 19 zespotu kotowego. Na drugim kohcu krzywki 20 zespotu kotowego zamontowane
jest obrotowo dodatkowe koto 21 zespotu kotowego w odlegtosci i za kotem 19 zespotu kotowego (nie
pokazano na figurach). Dodatkowe koto 21 zespotu kotowego ma ustalone zorientowanie wzgledem
kota19 zespotu kotowego. Zastosowanie dodatkowego kota 21 zespotu kotowego zapewnia dwupunk-
towe podparcie zespotu bieznego 2 na podtoZzu w poblizu kota przedniego 7 sekcji przedniej zespotu
bieznego 2 w trybie transportowym. Ponadto zastosowanie dodatkowego kota 21 zespotu kotowego
zapewnia dla zespotu kotowego 18 tzw. kotyske. W takim przypadku urzadzenie jezdne 1 z wozkiem
inwalidzkim 100 jest podparte na terenie ptaskim w trybie spoczynkowym i transportowym na kotysce,
a w trybie schodowym kotyska pokonuje krawedzie schoddw przez kotysanie.

Zespot biezny 2 zawiera zespot 22 kota amortyzujacego. Zespdt 22 kota amortyzujacego zawiera
ramie 23 kota amortyzujacego, ktorego jeden koniec jest zamontowany obrotowo w uktadzie transfor-
mowania, opisanym szczegotowo ponizej, urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku pomiedzy po-
szczegolnymi trybami tego urzadzenia jezdnego 1, jak pokazano na fig. 10, 14, 16 i 19. Do drugiego
konca ramienia 23 kota amortyzujgcego przymocowane jest obrotowo koto amortyzujgce 24. Zespot
kota amortyzujacego jest rozmieszczony po stronie wewnetrznej zespotu bieznego 2, jak pokazano na
fig. 2. Zadaniem zespotu 22 kota amortyzujacego jest amortyzowanie i zapobieganie wywroceniu sie
wodzka inwalidzkiego 100 do tytu podczas przemieszczania sie urzgdzenia jezdnego 1 z wdzkiem inwa-
lidzkim 100 w trybie transportowym oraz podczas rekonfigurowania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wy-
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nalazku z wézkiem inwalidzkim 100 pomiedzy trybem transportowym a trybem schodowym, jak poka-
zano na fig. 10, 14, 16 i 19, i jak to zostanie opisane bardzie szczegdétowo ponizej. Amortyzowanie
wodzka inwalidzkiego 100 odbywa sie przez zapewnienie przez koto amortyzujace 24 zespotu kota amor-
tyzujacego dodatkowego punktu podparcia w odlegtosci od kota tylnego 8 sekcji przedniej zespotu biez-
nego 2. Zespdt 22 kota amortyzujacego zamontowany jest po wewnetrznej stronie sekcji przedniej 3
zespotu bieznego, jak pokazano na fig. 2.

Zespdt biezny 2 zawiera zespdt mocowania 28 do mocowania zespotu bieznego 2 do kota gtow-
nego woézka inwalidzkiego 100, jak to zostanie opisane ponizej bardziej szczegdtowo. Zespdt mocowa-
nia 28 stuzy do mocowania urzgdzenia jezdnego 1 do kota gtéwnego 104 woézka inwalidzkiego 100 do
odpowiadajgcego zespotu bieznego 2 urzadzenia jezdnego 1. Zespdt mocowania 28 zawiera ksztattow-
nik mocujacy 29. Ksztattownik mocujacy 29 zawiera co najmniej jedno ramie 30. W jednej z postaci
wykonania ksztattownik mocujacy 29 zawiera jedno ramie 30 (nie pokazano na figurach), ktore to ramie
30 zawiera na jednym koricu punkt mocowania do zespotu bieznego 2, a na drugim kohcu wierzchotek
31 zawierajacy punkt mocowania do wdzka inwalidzkiego 100. W takim przypadku ksztattownik mocu-
jacy 29 zespotu mocowania zawiera dwupunktowy system mocowania odpowiednio do zespotu biez-
nego 2 i do wozka inwalidzkiego 100. W innej postaci wykonania ksztattownik mocujacy 29 zawiera dwa
ramiona 30, ktore to ramiona 30 sg potaczone ze sobg w wierzchotku 31 ksztattownika mocujacego, jak
pokazano na fig. 3 i 10. Ramiona 30 ksztattownika mocujgcego zawieraja na swoich koncach, po stronie
przeciwnej do wierzchotka 31, odpowiednio punkty mocowania do zespotu bieznego 2, podczas gdy
wierzchotek 31 zawiera punkt mocowania do wozka inwalidzkiego 100, jak pokazano na fig. 3 i 10.
Punkty mocowania ksztattownika mocujacego 29 do zespotu bieznego i do wozka inwalidzkiego 100 sg
rozmieszczone w wierzchotkach tréjkata. Innymi stowy ksztattownik mocujacy 29 zespotu mocowania
zawiera opisany na tréjkacie tréjpunktowy system mocowania odpowiednio do zespotu bieznego 2 i do
wozka inwalidzkiego 100, jak pokazano na fig. 3 i 10. W korzystnej postaci wykonania ramiona 30
ksztattownika mocujacego sa zasadniczo tej samej dtugosci, jak pokazano na fig. 3. W korzystnej po-
staci wykonania ramiona 30 sg zorientowane wzgledem siebie zasadniczo pod katem prostym, jak po-
kazano na fig. 3. Geometria ksztattownika mocujacego 29 zespotu mocowania nie ogranicza sie do tego
opisanego powyzej i stosowaé mozna dowolny inny ksztatt zapewniajacy tréjpunktowe mocowanie
wspomnianego ksztattownika mocujacego 29 odpowiednio do zespotu bieznego 2 i do wozka inwalidz-
kiego 100. W postaci wykonania urzgdzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku co najmniej jedno z ramion
30 ksztattownika mocujgcego ma regulowang dtugos¢. W korzystnej postaci wykonania dtugo$¢ ramie-
nia 30 jest regulowana w zakresie okoto +10 mm. Alternatywnie albo dodatkowo kat, pod jakim zorien-
towane sg ramiona 30 ksztattownika mocujgcego zespotu bieznego 2, jest regulowany. W korzystne;
postaci wykonania kat, pod jakim zorientowane sg ramiona 30 ksztattownika mocujgcego, jest regulo-
wany w zakresie okoto +15°. W ten sposob regulowa¢ mozna urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku
do stosowania z wdzkami inwalidzkimi 100 majacymi kota gtéwne o roéznej Srednicy i réznym kacie
nachylenia. Zatem urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku mozna stosowac¢ z roznymi rodzajami i mo-
delami wozkdéw inwalidzkich, takimi jak na przyktad, lecz bez ograniczania sie do tego, z wézkami inwa-
lidzkimi aktywnymi, wézkami inwalidzkimi stabilizujacymi, wézkami inwalidzkimi sportowymi terenowymi
oraz wézkami inwalidzkimi pokojowymi.

Zespdt mocowania 28 zespotu bieznego zawiera dwa trzpienie podporowe 32, 33. Ogdlnie, co
najmniej jeden z trzpieni podporowych 32, 33 jest przymocowany do punktu mocowania co najmniej
jednego z ramion 30 ksztattownika mocujgcego zespotu mocowania 28 do zespotu bieznego 2.

W postaci wykonania, w ktorej ksztattownik mocujacy 29 zespotu mocowania zawiera jedno ramie
30 ksztattownika mocujgcego, jak opisano powyzej, jeden z korncow pierwszego trzpienia podporowego
jest przymocowany do punktu mocowania ramienia 30 ksztattownika mocujgcego zespotu mocowania
28, a drugi koniec tego pierwszego trzpienia podporowego jest przymocowany do jednej spo$rod sekcji
przedniej 3 zespotu bieznego w osi kota tylnego 8 albo do sekcji tylnej 5 zespotu bieznego w osi kota
przedniego 16 sekcji tylnej. Natomiast jeden z kohcdw drugiego trzpienia podporowego jest przymoco-
wany do drugiej sposrod sekcji przedniej 3 zespotu bieznego w osi kota tylnego 8 albo do sekcji tylnej 5
zespotu bieznego w osi kota przedniego 16 sekcji tylnej. Drugi koniec drugiego trzpienia stanowi koniec
wolny. W korzystnej postaci wykonania pierwszy trzpien jest potgczony z ramieniem 30 zespotu moco-
wania oraz z sekcjg tylng 5 zespotu bieznego w osi kota przedniego 16 sekcji tylnej zespotu bieznego
2, i stanowi w ten sposdb trzpien podporowy tylny 33. Natomiast drugi trzpien, przymocowany do sekcji
przedniej 3 zespotu bieznego w osi kota tylnego 8 sekcji przedniej zespotu bieznego 2, i stanowi w ten
sposéb w ten sposdb trzpier podporowy przedni 32.
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W postaci wykonania, w ktérej ksztattownik mocujacy 29 zespotu mocowania zawiera dwa ra-
miona 30 ksztattownika mocujacego, jak pokazano na figurach, jeden z koncéw jednego z trzpieni pod-
porowych przymocowany jest do punktu mocowania jednego z ramion 30 ksztattownika mocujacego
zespotu mocowania 28. A dokfadniej, ten jeden z korncdw tego jednego z trzpieni podporowych przymo-
cowany jest do punku mocowania ramienia 30 skierowanego w dét w orientacji ksztattownika mocuja-
cego 29, jak pokazano na fig. 3, i stanowi w ten sposob trzpieh podporowy przedni 32. Drugi koniec
trzpienia podporowego przedniego 32 jest przymocowany do sekcji przedniej 3 zespotu bieznego w osi
kota tylnego 8 sekcji przedniej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3. Trzpien podporowy przedni
32 jest zamontowany po zewnetrznej stronie sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, jak pokazano na fig. 4.
Jeden z koncow drugiego trzpienia podporowego przymocowany jest do punktu mocowania drugiego
z ramion 30 ksztattownika mocujgcego 29 zespotu mocowania. A doktadniej, ten jeden z koncow dru-
giego trzpienia podporowego przymocowany jest do punku mocowania ramienia 30 skierowanego do
gory w orientacji ksztattownika mocujacego 29, jak pokazano na fig. 2, i stanowi w ten sposob trzpien
podporowy tylny 33. Drugi koniec trzpienia podporowego tylnego 33 jest przymocowany do sekcji tylnej
5 zespotu bieznego w osi kota przedniego 16 sekcji tylnej zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3.
Trzpien podporowy tylny jest zamontowany po zewnetrznej stronie sekcji tylnej 5 zespotu bieznego, jak
pokazano na fig. 4.

Zatem, trzpien podporowy przedni 32 i/albo trzpien podporowy tylny 33, odpowiednio dla postaci
wykonania, jak opisano powyzej, wyznaczajg przestrzern miedzy zespotem bieznym 2 a ksztattownikiem
mocujacym 29 zespotu mocowania, do przyjecia w tej przestrzeni kota gtéwnego 104 wdzka inwalidz-
kiego 100, jak pokazano na fig. 4 i 11, i jak to zostanie opisane bardziej szczegétowo ponizej. Ponadto,
trzpien podporowy przedni 32 i/albo trzpien podporowy tylny 33 zespotu mocujacego, odpowiednio opi-
sanych powyzej postaci wykonania, przyjmuja gtéwnie ciezar wozka inwalidzkiego 100, gdy urzadzenie
jezdne 1 z wozkiem inwalidzkim 100 znajduje sie w trybie schodowym, jak pokazano na fig. 14 do 21
dla jednej z postaci wykonania. W postaci wykonania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku trzpien
podporowy przedni 32 i/albo trzpien podporowy tylny 33 zespotu mocujacego maja regulowang dtugosc.
W ten sposéb regulowaé mozna urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku do stosowania z wézkami in-
walidzkimi o réznym rozstawie kot gtdwnych. W korzystnej postaci wykonania urzadzenia jezdnego 1
wedtug wynalazku dtugos¢ trzpienia podporowego przedniego 32 i/albo dtugos¢ trzpienia podporowego
tylnego 33 sg regulowane w zakresie okoto £ 60 mm.

Zespot mocowania 28 zawiera réwniez mechanizm zatrzaskowy 35 do mocowania zespotu mo-
cowania 28 do kota gtéwnego wdzka inwalidzkiego 100. Mechanizm zatrzaskowy 35 jest rozmieszczony
w obrebie wierzchotka 31 ksztattownika mocujacego 29 zespotu mocujacego, jak pokazano na fig. 3.
Mechanizm zatrzaskowy 35 jest rozmieszczony na ksztattowniku mocujgcym 29 w obrebie wyciecia
stanowiacego gniazdo, ktdre to gniazdo stanowi trzeci punkt mocowania ksztattownika mocujacego,
ktory to trzeci punkt mocowania stanowi punkt mocowania do wézka inwalidzkiego 100, jak pokazano
na fig. 9 i 10. W postaci wykonania urzadzenia jezdnego 1, mechanizm zatrzaskowy 35 zawiera za-
trzask, ktory jest przystosowany do zatrzaskiwania sie na osi kofta gtéwnego wdzka inwalidzkiego 100,
jak pokazano na fig. 10. Mechanizm zatrzaskowy 35 zawiera dzwignie 37 mechanizmu zatrzaskowego
sprzegnieta z zatrzaskiem 36. Dzwignia 37 jest ruchoma obrotowo w mechanizmie zatrzaskowym 35,
i jej obrot pozwala za rozsprzegniecie zatrzasku 36 z osi 106 kota gtdwnego wozka inwalidzkiego 100,
jak pokazano na fig. 9, i/albo na sprzegniecie zatrzasku na osi 106 kota gtdwnego wozka inwalidzkiego
100, jak pokazano na fig. 10. Dzwignia 37 mechanizmu zatrzaskowego zawiera przycisk 38 do zapo-
biegania niezamierzonemu lub przypadkowemu przemieszczeniu dzwigni 37 mechanizmu zatrzasko-
wego, zapobiegajac w ten sposéb w szczegdlnosdci niezamierzonemu wypieciu kota gtéwnego 104
wozka inwalidzkiego z zespotu bieznego 2 urzadzenia jezdnego. W przedstawionej postaci wykonania
mechanizm zatrzaskowy 35 zawiera jeden zatrzask 36, jak opisano powyzej. Niemniej jednak mecha-
nizm zatrzaskowy 35 nie ogranicza sie do tego i mozna stosowa¢ dwa przeciwlegte zatrzaski (nie po-
kazano na figurach), ktére pozwalajg na zatrzasniecie sie wokot osi kota gléwnego wozka inwalidzkiego
100, analogicznie jak opisano powyzej.

Urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku zawiera uktad rekonfigurowania urzadzenia jezdnego.
Przez rekonfigurowanie urzadzenia jezdnego rozumie sie tutaj zmiane potozenia poszczegodlnych ele-
mentéw sktadowych urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku w celu przetaczenia urzadzenia jezd-
nego 1 do okreslonego trybu pracy, w ktérym to okreslonym trybie pracy poszczegdlne elementy skta-
dowe urzadzenia 1 wedtug wynalazku znajduja sie w okreslonym potozeniu wzgledem innych elemen-
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tow sktadowych urzadzenia jezdnego 1. Rekonfigurowanie dotyczy w szczegodlnosci zmieniania potoze-
nia wzglednego sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, sekcji Srodkowej 3 zespotu bieznego oraz sekcji
tylnej 5 zespotu bieznego tak, ze majg wzajemne zorientowanie przestrzenne okreslone dla danego
trybu pracy urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, jak to zostanie opisane szczegdtowo ponize;.

W postaci wykonania uktad rekonfigurowania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku jest jeden
wspolny dla rekonfigurowania jednoczes$nie prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2.
Uktad rekonfigurowania urzadzenia jezdnego zawiera zespot rekonfigurowania 39 sekcji przedniej i sek-
cji Srodkowej zespotdéw bieznych 2 urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku. Zespét rekonfigurowania
39 sekcji przedniej i sekcji Srodkowej zespotdw bieznych 2 jest rozmieszczony w urzadzeniu jezdnym 1
miedzy prawym zespotem bieznym 2 a lewym zespotem bieznym 2, jako pokazano na fig. 11. Zespot
rekonfigurowania 39 sekcji przedniej i sekcji Srodkowej zespotdw bieznych 2 zawiera zespdt dzwigniowy
40. Zespdt dzwigniowy 40 jest potgczony z sekcjg przedniag 3 zespotu bieznego i z sekcjg Srodkowa 4
zespotu bieznego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2.

W postaci wykonania zespot dzwigniowy 40 zawiera system dzwigni zawierajacy dzwignie
i krzywki we wzajemnym ustawieniu przestrzennym i potaczonych tak, Ze dziatanie zespotu dzwignio-
wego 40 powoduje, ze sekcja przednia 3 zespotu bieznego i sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego od-
powiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu przedniego 2 przyjmuja wzajemne zoriento-
wanie poszczegodlnych sekcji 3, 4, 5 sekcji bieznych 2 odpowiednie dla okreslonego trybu pracy, jak to
zostanie opisane bardziej szczegétowo ponizej.

Zespot rekonfigurowania 39 urzadzenia jezdnego zawiera co najmniej jeden sitownik. W jednej
z postaci wykonania zespét rekonfigurowania 39 zawiera jeden sitownik 41. W postaci wykonania sitow-
nik 41 zespotu rekonfigurowania jest rozmieszczony zasadniczo po $rodku miedzy lewym zespotem
bieznym 2 a prawym zespotem bieznym 2, jak pokazano na fig. 2. W postaci wykonania sitownik 41 jest
sprzezony z zespotem dzwigniowym 40 do obstugi tego zespotu dzwigniowego 40 przez dziatanie tego
sitownika 41 napedza dziatanie zespotu dzwigniowego 40. Sitownik 41 jest skonfigurowany do wysuwa-
nia i cofania elementu wykonawczego sitownika 41. Ruch elementu wykonawczego sitownika 41 jest
przenoszony na system dzwigni zespotu dzwigniowego 40 zespotu rekonfigurowania, ruch ten jest prze-
ksztatcany przez system dzwigni zespotu dzwigniowy 40 powodujac zmienianie orientacji sekcji przed-
niej 3 zespotu bieznego wzgledem sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego jednoczesdnie prawego zespotu
bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2. Przemieszczenie elementu wykonawczego sitownika 41 na
okreslong wczesniej dtugo$¢ powoduje przemieszczenie dzwigni zespotu dzwigniowego 40 w okreslony
wczesniej sposdb | przemieszczenie sekcji przedniej 3 zespotu bieznego wzgledem sekcji Srodkowe;j 4
zespotu bieznego do okreslonej wzajemnej orientacji dla lewego zespotu bieznego 2 i prawego zespotu
bieznego 2, wtasciwej dla danego potoZzenia elementu wykonawczego sitownika, jak to zostanie opisane
bardziej szczegdtowo ponizej. W innej postaci wykonania zespét rekonfigurowania 39 urzadzenia jezd-
nego zawiera dwa sitowniki. W postaci wykonania dwa sitowniki sa rozmieszczone miedzy i w poblizu
odpowiadajacych lewym zespotem bieznym 2 a prawym zespotem bieznym 2 (nie pokazano na figu-
rach). W postaci wykonania sitowniki sa sprzezone z zespotem dzwigniowym 40 i dziatajg analogicznie,
jak w opisanej powyzej postaci wykonania z jednym sitownikiem 41.

Uktad rekonfigurowania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku obejmuje réwniez zespét re-
konfigurowania 25 sekcji tylnej zespotu bieznego, jak opisano powyzej dla zespotu bieznego 2, odpo-
wiednio prawego zespotu bieznego 2 oraz lewego zespotu bieznego 2. Zespot rekonfigurowania 25
sekcji tylnej zespotu bieznego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 oraz lewego zespotu bieznego 2,
sa oba sprzezone z zespotem rekonfigurowania 39 sekcji przedniej i sekcji sSrodkowej zespotdw biez-
nych 2 tak, ze dziatanie tego ostatniego powoduje réwniez dziatanie zespotu rekonfigurowania 25 sekcji
tylnej. Innymi stowy, podczas dziatania zespotu rekonfigurowania 39, aby zmieni¢ orientacje prze-
strzenng sekcji przedniej 2 zespotu bieznego wzgledem sekcji srodkowej 4 zespotu bieznego, powoduje
jednoczesnie dziatanie zespotu rekonfigurowania 25, aby zmieni¢ jednoczesnie orientacje przestrzenng
sekcji tylnej 5 zespotu bieznego wzgledem sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego odpowiednio dla lewego
zespotu bieznego 2 i prawego zespotu bieznego 2. W konsekwencji jednoczesne dziatanie zespotu re-
konfigurowania 39 we wspotpracy z zespotem rekonfigurowania 25 powoduje przestrzenne zorientowa-
nie przedniej sekcji 3 zespotu bieznego, srodkowej sekcji 4 zespotu bieznego oraz sekcji tylnej 5 zespotu
bieznego jednoczeénie odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 dla okre-
$lonego trybu pracy urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku.
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Uktad rekonfigurowania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku obejmuje rowniez zespot 22
kota amortyzujacego, jak opisano powyzej dla zespotu bieznego 2, odpowiednio prawego zespotu biez-
nego 2 oraz lewego zespotu bieznego 2. Zespdt 22 kota amortyzujacego odpowiednio prawego zespotu
bieznego 2 oraz lewego zespotu bieznego 2 sg oba sprzezone z zespotem rekonfigurowania 39 sekgc;ji
przedniej i sekcji srodkowej zespotdéw bieznych 2 tak, Zze dziatanie tego ostatniego powoduje réwniez
jednoczesne dziatanie zespotu kota 22 amortyzujacego. Chociaz w opisanej powyzej postaci wykonania
zespot 22 kota amortyzujacego jest opisany jako element sktadowy zespotu bieznego 2, to niniejszy
wynalazek nie ogranicza sie do tego. Niemniej jednak stosowa¢ mozna jeden zintegrowany zespot 22
kota amortyzujacego, ktory jest wspdlny dla prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2.
W takim przypadku zintegrowany zesp6t 22 kota amortyzujgcego zawiera odpowiednio dwa ramiona 23
kota amortyzujgcego i powigzane z nimi odpowiadajgce kota amortyzujgce 24, przy czym ramiona 23
zespotu kota amortyzujacego sa potaczone ze soba z utworzeniem sztywnego elementu sktadowego
z dwoma kotami amortyzujgcymi 24 zwiekszajac pewnosé podparcia przez zintegrowany zespot kota
amortyzujacego.

Urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku zawiera ukfad poziomowania siedziska wdzka inwalidz-
kiego 100. Uktad poziomowania siedziska wézka inwalidzkiego 100 zawiera zespdt 42 poziomowania
siedziska wdzka inwalidzkiego 100. Zespdt 42 poziomowania siedziska jest rozmieszczony w urzadze-
niu jezdnym 1 wedtug wynalazku miedzy prawym zespotem bieznym 2 a lewym zespotem bieznym 2,
jak pokazano na fig. 1. Zesp6t 42 poziomowania siedziska zawiera sitownik 43 poziomowania siedziska
wozka inwalidzkiego 100. Sitownik 43 jest skonfigurowany do wysuwania i cofania elementu wykonaw-
czego sitownika 43 poziomowania siedziska. Ruch elementu wykonawczego sitownika 43 zespotu 42
poziomowania siedziska powoduje orientowanie siedziska 102 wdézka inwalidzkiego w potozeniu wia-
Sciwym dla okresinego trybu pracy urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, jak to zostanie opisane
szczegotowo ponizej. Sitownik 43 poziomowania siedziska zawiera element wykonawczy, na koncu kto-
rego rozmieszczony jest zaczep 44 sitownika poziomowania siedziska, jak pokazano na fig. 11 3. Za-
czep 44 sitownika poziomowania siedziska jest skonfigurowany do sprzegania sie z rozpierakiem 108
wodzka inwalidzkiego 100. W postaci wykonania urzadzenia jezdnego 1, zaczep 44 sitownika poziomo-
wania siedziska jest wykonany w postaci dwdch przeciwstawnych szczek, ktére przeciwstawnie sprze-
gaja sie z rozpierakiem 108 wozka inwalidzkiego 100 (nie pokazano na figurach). W innej postaci wy-
konania zaczep 44 zawiera jedng szczeke (nie pokazano na figurach), ktéra pozwala na sprzeganie
z rozpierakiem woézka inwalidzkiego 100, analogicznie jak opisano powyzej. W innej postaci wykonania
zaczep 44 zawiera ksztattownik zaczepowy z raczkg do obrotowego zaciskania sie na rozpieraku 108
wozka inwalidzkiego 100, jak pokazano na fig. 7 i 8. Zaczep 44 zawiera ponadto blokade do zapobie-
gania przypadkowemu lub niezamierzonemu odsprzegnieciu ksztattownika zaczepowego z rozpieraka
108 wozka inwalidzkiego 100. W korzystnej postaci wykonania zespdt 42 poziomowania siedziska urza-
dzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku zawiera ponadto prowadnice 45 sitownika poziomowania siedzi-
ska do uchronienia sitownika 43 przed uszkodzeniem w wyniku sit poprzecznych dziatajgcych na sitow-
nik 43. W Kkorzystnej postaci wykonania prowadnica 45 sitownika poziomowania siedziska jest wyko-
nana w postaci elementu rurowego, wewnatrz ktérego rozmieszczony jest sitownik 43 poziomowania
siedziska, jak pokazano na fig. 3. Jeden z koncéw prowadnicy 45 sitownika poziomowania siedziska
jest rozmieszczony w poblizu zaczepu 44 sitownika poziomowania siedziska i koniec zawiera zagtebie-
nie stanowiace gniazdo skonfigurowane do przyjecia rozpieraka 108 wdzka inwalidzkiego, jak pokazano
na fig. 13, gdy zaczep 44 sitownika poziomowania siedziska jest sprzegniety z rozpierakiem 108 wdzka
inwalidzkiego. Zastosowanie prowadnicy 45 poprawia stabilnos¢ i pewnos¢ potaczenia sitownika 44 po-
ziomowania siedziska z rozpierakiem 108 wdézka inwalidzkiego.

Urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku zawiera uktad napedowy. Uktad napedowy zawiera ze-
spot napedowy 46 zespotu bieznego. W postaci wykonania ukfad napedowy urzadzenia jezdnego 1
wedtug wynalazku zawiera zespét napedowy 46 zespotu bieznego odpowiednio dla prawego zespotu
bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 1. Innymi stowy kazdy z prawego zespotu
bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 zawiera wtasny zespdt napedowy 46 zespotu bieznego. Zespdt
napedowy 46 zespotu bieznego zawiera naped 47 zespotu bieznego. Naped 47 zespotu bieznego jest
rozmieszczony w sekcji przedniej 3 zespotu bieznego w poblizu kota przedniego 7 sekcji przedniej ze-
spotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 1 i 2. Naped 47 zespotu bieznego zawiera silnik oraz uktad
przeniesienia napedu, ktory to ukiad przeniesienia napedu jest sprzezony z kotem przednim 7 sekcji
przedniej zespotu bieznego w celu napedzania tego kota przedniego. Naped z kota przedniego 7 sekcji
przedniej jest przenoszony na gasienice 9 sekcji przedniej w celu przemieszczania urzadzenia jezdnego 1
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wedtug wynalazku za posrednictwem sekcji przedniej 3 zespotu bieznego. Naped z kota przedniego 7
sekcji przedniej jest przenoszony za posrednictwem gasienicy 8 sekcji przedniej na kofo tylne 8 sekcji
przedniej i dalej na koto przednie 11 sekcji srodkowej za posrednictwem mechanizmu osi poszczegol-
nych két. Naped kota przedniego 11 sekcji Srodkowej jest przenoszony na gasienice 13 sekcji Srodkowej
w celu przemieszczania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku za posrednictwem sekcji Srodkowe;
4 zespotu bieznego. Naped z kota przedniego 11 sekcji sSrodkowe;j jest przenoszony dalej za posrednic-
twem gasienicy 13 sekcji Srodkowej na koto tylne 12 sekcji Srodkowej i dalej na koto przednie 15 sekcji
tylnej za posrednictwem mechanizmu osi poszczegdinych két. Naped kota przedniego 15 sekcji tylne;
jest nastepnie przenoszony na gasienice 17 sekcji tylnej w celu przemieszczania urzadzenia jezdnego 1
wedtug wynalazku za posrednictwem sekcji tylnej 5 zespotu bieznego. Opisane powyzej przenoszenie
napedu z napedu 47 zespotu napedowego zespotu bieznego 2 pozwala na napedzanie sekcji pierwszej
3 zespotu bieznego, sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego oraz sekcji tylnej 5 zespotu bieznego. W opi-
sanej powyzej postaci wykonania kazdy z zespotdw bieznych 2 zawiera swoéj wtasny zespdt napedowy
46 zespotu bieznego umozliwiajac w ten sposob niezalezne napedzanie odpowiednio prawego zespotu
bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2. Niemniej jednak urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku nie
ogranicza sie do tego i w zalezno$ci od potrzeb stosowa¢ mozna jeden zespdt napedowy 46 zespotu
bieznego do napedzania prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, przy czym przenie-
sienie napedu odpowiednio na prawy zespot biezny 2 i lewy zespdt biezny 2 odbywa sie dzieki nieza-
leznym uktadom przeniesienia napedu do przeniesienia niezaleznie napedu z silnika do kota przedniego 7
sekcji srodkowej odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2. W opisanej
powyzej postaci wykonania naped 47 zespotu bieznego jest sprzezony z kotem przednim 7 sekcji przed-
niej zespotu bieznego 2 i dalej przenoszony na drugie kota w obrebie sekcji przedniej 3 zespotu biez-
nego i dalej kolejno na sekcje Srodkowa 4 zespotu bieznego i sekcje tylng 5 zespotu bieznego. Niemniej
jednak mozliwe jest sprzeganie napedu 47 zespotu bieznego z dowolnym z két z dowolnej sekcji zespotu
bieznego i przenoszenie tego napedu na pozostate sekcje zespotu bieznego, na zasadzie jak w opisanej
powyzej postaci wykonania.

Uktad napedowy urzgdzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku zawiera zespét napedowy 48 kota
gtéwnego wodzka inwalidzkiego 100. W postaci wykonania uktad napedowy urzadzenia jezdnego 1 we-
diug wynalazku zawiera zespot napedowy 48 kota gtéwnego odpowiednio dla prawego zespotu biez-
nego 2 i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 1. Innymi stowy kazdy z prawego zespotu
bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 zawiera wtasny zespdt napedowy 48 kota gtdwnego. Zespdt
napedowy 48 kota gtéwnego dla zespotu bieznego 2 zawiera tuleje napedowa 50 kota gtdéwnego roz-
mieszczona na trzpieniu podporowym przednim 32 albo trzpieniu podporowym tylnym 33 do napedzania
odpowiadajgcego kofa gtéwnego wdzka inwalidzkiego 100. W postaci wykonania urzadzenia jezdnego 1
wedtug wynalazku tuleja napedowa 50 kota gtéwnego wozka inwalidzkiego 100 jest rozmieszczona na
trzpieniu podporowym przednim 32, jak pokazano na fig. 11. Zespot napedowy 48 kota gtéwnego dla
zespotu bieznego 2 zawiera naped 49 kota gtéwnego zespotu napedowego 48 kota gtéwnego. Naped
49 kota gtéwnego jest rozmieszczony w sekcji przedniej 3 zespotu bieznego w poblizu kotfa tylnego 8
sekcji przedniej. W alternatywnej postaci wykonania naped 49 kota gtéwnego jest rozmieszczony w inne;
sekcji zespotu bieznego. Naped 49 kota gtéwnego zawiera silnik oraz uktad przeniesienia napedu, ktéry
to uktad przeniesienia napedu jest sprzezony z tulejg napedowg 50 kota gtéwnego do napedzania kota
gtéwnego 104 wodzka inwalidzkiego przez silnik napedu 49 kota gtéwnego. W opisanej powyzej postaci
wykonania kazdy z zespotow bieznych 2 zawiera swoj wiasny zespot napedowy 48 kota gtdwnego
umozliwiajgc w ten sposdb niezalezne napedzanie odpowiednio prawego kota gtéwnego 104 i lewego
kota gtdéwnego 104 wodzka inwalidzkiego. Niemniej jednak urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku nie
ogranicza sie do tego i w zalezno$ci od potrzeb stosowaé mozna jeden zespdt napedowy 48 kota gtéw-
nego do napedzania prawego kota gtébwnego 104 i lewego kota gtéwnego 104 wdzka inwalidzkiego 100,
przy czym przeniesienie napedu odpowiednio na prawe koto gtéwne 104 i lewe koto gtéwne 104 odbywa
sie dzieki niezaleznym uktadom przeniesienia napedu do przenoszenia niezaleznie napedu z silnika do
tulei napedowej 50 kota gtéwnego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2.
W alternatywnej postaci wykonania silnik napedu 49 kota gtébwnego umieszczony jest w trzpieniu pod-
pierajacym 32, 33 i naped jest przenoszony bezposrednio na tuleje napedowg 50 kota gtéwnego roz-
mieszczong na tym trzpieniu podpierajacym 32, 33.

Urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku zawiera uktad sterowania do sterowania poszczegolnymi
elementami sktadowymi urzadzenia jezdnego. Uktad sterowania zawiera zespét kontrolera skonfiguro-
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wany do sterowania uktadem rekonfigurowania urzadzenia jezdnego oraz uktadem poziomowania sie-
dziska do przetaczania pomiedzy poszczegdlnymi trybami pracy urzadzenia jezdnego 1 wedtug wyna-
lazku. Zespot kontrolera jest skonfigurowany réwniez do sterowania uktadem napedowym do napedza-
nia uktadu bieznego do przemieszczania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku za pomoca zespo-
téw bieznych 2.

Uktad sterowania zawiera panel sterujacy 51 w potaczeniu przeptywu danych z zespotem kontro-
lera. Panel sterujacy 51 pozwala na sterowanie urzadzeniem jezdnym 1 wedtug wynalazku przez uzyt-
kownika na wozku inwalidzkim. Panel sterujacy 51 jest skonfigurowany do mocowania na wozku inwa-
lidzkim 100, jak pokazano na fig. 10, w potozeniu dogodnym dla uzytkownika do manipulowania urza-
dzeniem jezdnym 1 wedtug wynalazku i zainstalowanym na nim wozkiem inwalidzkim 100. Panel sterujacy
51 zawiera elementy sktadowe sterowania w postaci przyciskdw oraz dzojstika do obstugi urzadzenia jezd-
nego 1 wedtug wynalazku. Panel sterujacy 51 zawiera réwniez elementy wyswietlajace do wyswietlania pa-
rametrow roboczych urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku. W alternatywnej postaci wykonania panel
sterujacy 51 jest realizowany programowo w postaci programu wykonywalnego przez urzadzenie cyfrowe.
W korzystnej postaci wykonania urzadzenie cyfrowe stanowi urzadzenie skonfigurowane do potaczenia bez-
przewodowego przeptywu danych z zespotem kontrolera. W takim przypadku elementy sktadowe sterowania
panelu sterujgcego 51, jak opisano powyzej, sg realizowane w postaci programowej w ramach programo-
wego interfejsu uzytkownika, na przyktad za pomocg piktogramoéw na interfejsie uzytkownika wskazujacych
na odpowiadajace przyciski oraz dzojstik, a takze elementow wyswietlajgcych interfejsu uzytkownika do wy-
Swietlania parametréw roboczych urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku. W korzystnej postaci wykona-
nia, lecz bez ograniczania sie do tego, urzadzenie cyfrowe jest wybrane sposréd telefonu komoérkowego lub
tabletu, a program stanowi aplikacja wtasciwa odpowiednio dla telefonu komorkowego lub tabletu.

Urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku zawiera ukfad zasilania do zasilania elektrycznych elementéw
sktadowych urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, w szczegdlnosci uktadu rekonfiguracji, uktadu pozio-
mowania siedziska, uktadu napedowego oraz uktadu sterowania. Ukiad zasilania zawiera co najmniej jeden
akumulator 52 do zasilania. Uktad zasilania zawiera rowniez osprzet do tadowania akumulatora/akumulato-
row 52. Osprzet do tadowania akumulatoréw 52 pozwala na ich tadowanie z sieci energetyczne;.

Wodzek inwalidzki 100 do urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku zawiera rame 101 wdzka
inwalidzkiego. Na ramie 101 wdzka inwalidzkiego rozmieszczone jest siedzisko 102, na ktérym siedzi
uzytkownik podczas uzytkowania wozka inwalidzkiego 100. W korzystnej postaci wykonania wézek in-
walidzki 100 zawiera dwie raczki 103 rozmieszczone powyzej oparcia siedziska 102 i po jego bokach,
jak pokazano na fig. 5, do manewrowania wozkiem inwalidzkim przez osobe asystujaca przemieszcza-
niu uzytkownika na wozku inwalidzkim 100. Wézek inwalidzki 100 wedtug wynalazku zawiera pare nie-
zaleznych kot gtéwnych 104 rozmieszczonych w tylnej czesci siedziska 102 i po jego bokach, jak poka-
zano na fig. 5, ktore to kota gtéwne 104 sg przystosowane do napedzania sita miesni przez uzytkownika
do napedzania i manewrowania wézkiem inwalidzkim. Zatem wdzek inwalidzki 100 wedtug postaci wy-
konania stanowi manualny wézek inwalidzki. Wézek inwalidzki 100 zawiera ponadto pare niezaleznych
skretnych két przednich 105 rozmieszczonych w przedniej czesci siedziska 102 i po jego bokach, jak
pokazano na fig. 5. Zatem kota przednie 105 sa rozmieszczone przed odpowiadajacymi kotami gtow-
nymi 104 wozka inwalidzkiego 100, jak pokazano na fig. 5. Kota przednie stuza do podpierania tocznego
z przodu woézka inwalidzkiego 100 i do umozliwienia jego skrecania przez uzytkownika przemieszcza-
jacego sie na tym wdzku inwalidzkim 100.

Wdzek inwalidzki 100 zawiera o$ 106 kota gtéwnego na kazdym z kot gtéwnych 104, jak pokazano
na fig 5. Os$ 106 kota gtdwnego zawiera kotnierz 107 rozmieszczony w odlegtosci od konca osi 106 kota
gtdwnego do strony kota gtéwnego 104, jak pokazano na fig. 5, tak ze miedzy kotnierzem 107 a kotem
gtdbwnym 104 znajduje sie przestrzen, w ktorej przyjmowany jest ksztattownik mocujacy 29 zespotu mo-
cowania urzadzenia jezdnego 1, jak pokazano na fig. 9 i 10. Wozek inwalidzki 100 zawiera ponadto
rozpierak 108 zamontowany na ramie 101 w poblizu kot przednich 105 i ponizej siedziska 102 wdozka
inwalidzkiego 100, jak pokazano na fig. 5. W postaci wykonania wézka inwalidzkiego 100, rozpierak 108
stanowi element rurowy przymocowany do ramy 101 wozka inwalidzkiego, jak pokazano na fig. 5. Roz-
pierak 108 jest przystosowany do sprzegania sie z zaczepem 44 sitownika zespotu 42 poziomowania
siedziska urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, jak pokazano na fig. 8 i 15, do poziomowania sie-
dziska 102 wozka inwalidzkiego podczas zmiany trybu pracy urzadzenia jezdnego 1 i/albo przemiesz-
czania sie wozka inwalidzkiego 100 na urzadzeniu jezdnym 1.

W jednej z postaci wykonania niniejszego wynalazku zapewnia sie wozek inwalidzki 100, jak opi-
sano powyzej. W innej postaci wykonania niniejszego wynalazku stosowaé mozna tradycyjny manualny
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wozek inwalidzki, ktéry jest dostepny w handlu. Taki wézek mozna przystosowaé do stosowania z urza-
dzeniem jezdnym 1 wediug wynalazku. Przystosowanie tradycyjnego wézka inwalidzkiego do stosowa-
nia z urzadzeniem jezdnym 1 wedtug wynalazku obejmuje wymiane osi két gtdwnych tradycyjnego ma-
nualnego wozka inwalidzkiego na osie 106 kota gtéwnego z kotnierzem 107, jak opisano powyzej,
w celu zapewnienia funkcji montowania do osi kot gtownych wozka inwalidzkiego odpowiadajgcych
ksztattownikow mocujacych 29 zespotu mocowania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, jak opi-
sano powyzej i jak pokazano na fig. 5. Przystosowanie tradycyjnego wdzka inwalidzkiego do stosowania
z urzgdzeniem jezdnym 1 wedtug wynalazku obejmuje ponadto zamontowanie rozpieraka 108 na ramie
takiego wozka inwalidzkiego w poblizu kot przednich 105 i ponizej siedziska, w celu zapewnienia funkcji
sprzegania sie wézka inwalidzkiego z zaczepem 44 sitownika zespotu 42 poziomowania siedziska urza-
dzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku, jak opisano powyzej i jak pokazano na fig. 8 i 15, do poziomowa-
nia siedziska wozka inwalidzkiego podczas zmiany trybu pracy urzadzenia jezdnego 1 i/albo przemiesz-
czania sie wozka inwalidzkiego 100 na urzadzeniu jezdnym 1 wedtug wynalazku. W korzystnej postaci
wykonania rozpierak 108 wozka inwalidzkiego jest demontowalny. Zapewnienie demontowalnego roz-
pieraka 108 umozliwia zachowanie mozliwosci sktadania wdzka inwalidzkiego, gdy wozek inwalidzki
100 wedtug wynalazku stanowi sktadanym wdézek inwalidzki.

Ponizej opisane zostanie stosowanie urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku z wézkiem inwa-
lidzkim 100 wedtug wynalazku. Ponadto opisana zostanie konfiguracja urzadzenia jezdnego 1 wedtug
wynalazku w poszczegdlnych trybach pracy i przetaczanie urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku
Zz zamontowanym na nim wozkiem inwalidzkim 100 wedtug wynalazku.

Stosowanie urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku rozpoczyna sie od urzadzenia jezdnego
w stanie spoczynkowym. Urzadzenie jezdne 1 w stanie spoczynkowym jest oddzielone od wdzka inwa-
lidzkiego 100, jak pokazano na fig. 1 do 4. Urzadzenie jezdne 1 w stanie spoczynkowym spoczywa na
terenie ptaskim w konfiguracji urzadzenia jezdnego w stanie spoczynkowym. W tym stanie urzadzenie
jezdne 1 spoczywa na terenie ptaskim opierajac sie punktowo na gagsienicach 9 w przedniej czesci sekc;ji
przedniej 3 zespotu bieznego, odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2,
oraz na kotach amortyzujacych 24 zespotu kota amortyzujacego, jak pokazano na fig. 1 do 4. Sekcja
przednia 3 poszczegdlnych zespotdw bieznych 2 jest zorientowana nieznacznie skoénie do terenu pfa-
skiego i jest w kontakcie z terenem ptaskim gasienicami 9 w poblizu kota przedniego 7 sekcji przedniej
odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 3. Sekcja
srodkowa 4 zespotu bieznego poszczegodlnych zespotdw bieznych 2 jest zorientowana zasadniczo pro-
stopadle do terenu ptaskiego. Innymi stowy, sekcja srodkowa 4 zespotu bieznego poszczegdlnych ze-
spotéw bieznych 2 urzadzenia jezdnego 1 jest zasadniczo prostopadta do odpowiadajacej sekcji przed-
niej 3 zespotu bieznego, jak pokazano na fig. 3. Sekcja tylna 5 zespotu bieznego poszczegdlnych ze-
spotéw bieznych 2 réwniez jest zorientowana zasadniczo pionowo do podtoza. Innymi stowy, sekcja
koncowa 5 zespotu bieznego poszczegdinych zespotdw bieznych 2 urzadzenia jezdnego 1 jest zasad-
niczo réwnolegta do odpowiadajacej sekcji Srodkowej 3 zespotu bieznego i jednoczenie prostopadta do
odpowiadajacej sekcji przedniej 3 zespotu bieznego. Zatem, sekcja kofcowa 5 zespotu bieznego po-
szczegdlnych zespotdéw bieznych 2 urzadzenia jezdnego 1 jest w obrysie sekcji srodkowej 4 zespotu
bieznego odpowiadajacych zespotow bieznych 2, jak pokazano na fig. 3. Jednoczesnie gniazdo ksztat-
townika mocujgcego 29 zespotu mocowania jest skierowane do przodu urzadzenia jezdnego 1, jak po-
kazano na fig. 3. Ponadto, sitownik 43 poziomowania siedziska zespotu 42 poziomowania siedziska jest
skierowany zaczepem 44 do przodu urzadzenia jezdnego 1, jak pokazano na fig. 3. Opisana powyzej
konfiguracja zespotow bieznych 2, ksztattownika mocujacego 29 i sitownika 43 poziomowania siedziska
urzadzenia jezdnego 1 jest rowniez okreslana jako konfiguracja ztozona. W postaci wykonania z pane-
lem sterujgcym 51, ten panel sterujacy 51 moze by¢é zamocowany w obrebie zaczepu 44 sitownika
poziomowania siedziska, jak pokazano na fig. 1 do 3.

Aby stosowac urzgdzenie jezdne 1 wedtug wynalazku z wézkiem inwalidzkim 100 wedtug wyna-
lazku, wozek inwalidzki 100 nalezy zalogowa¢ w urzadzeniu jezdnym 1. Innymi stowy, aby stosowacé
urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku wdézek inwalidzki 100 wedtug wynalazku nalezy zamontowac
w urzadzeniu jezdnym 1.

W celu zalogowania wézka inwalidzkiego 100 w urzgdzeniu jezdnym 1, uzytkownik siedzac na
siedzisku 102 wozka inwalidzkiego 100 cofa sie napedzajac recznie kota gtéwne 104 tego wozka, jak
pokazano na fig. 6 i 7. Podczas cofania sie uzytkownik wjezdza wozkiem inwalidzkim 100 wedtug wy-
nalazku pomiedzy ksztattowniki mocujgce 29 zespotu mocowania przeciwlegtych zespotéw bieznych 2
do momentu, az kota gtéwne 104 wozka inwalidzkiego zetkng sie z trzpieniem podporowym tylnym 33
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zespotu mocowania poszczegolnych zespotdw bieznych 2 i z tulejg napedowa 50 kota gtéwnego na
trzpieniu podporowym przednim 32 zespotu mocowania odpowiadajacych zespotéw bieznych 2, jak po-
kazano na fig. 7 do 9. W tym samym czasie osie 106 kota giéwnego wozka inwalidzkiego 100 wchodza
w gniazda odpowiadajacych ksztattownikow mocujacych 29 zespotu mocowania, jak pokazano na fig. 9.
W postaci wykonania rozpierak 108 woézka inwalidzkiego wchodzi do gniazda prowadnicy 45 sitownika
poziomowania siedziska i ten rozpierak 108 woézka inwalidzkiego wchodzi w kontakt z otwartym zacze-
pem 44 sitownika poziomowania siedziska, jak pokazano na fig. 7. W jednej z postaci wykonania ze-
tkniecie rozpieraka 108 wézka inwalidzkiego z zaczepem 44 sitownika poziomowania siedziska powo-
duje samoczynne zamkniecie zaczepu 44 sitownika poziomowania siedziska na rozpieraku 108 wdzka
inwalidzkiego. W innej postaci wykonania, gdy rozpierak 108 znajdzie sie w kontakcie z zaczepem 44
sitownika poziomowania siedziska, uzytkownik recznie obraca zaczep 44 sitownika poziomowania
w celu zamkniecia zaczepu 44 sitownika poziomowania siedziska na rozpieraku 108 wézka inwalidz-
kiego, jak pokazano na fig. 8. Nastepnie uzytkownik wozka inwalidzkiego 100 wedtug wynalazku prze-
stawia dzwignie 37 zatrzaskujgc zatrzask 36 mechanizmu zatrzaskowego prawego zespotu bieznego 2
i lewego zespotu bieznego 2 na osi 106 kota gtdwnego odpowiednio prawego kota gtéwnego 104 i le-
wego kota gtownego 104 wozka inwalidzkiego, jak pokazano na fig. 9i 10. W jednej z postaci wykonania,
w ktdrej ksztattownik mocujacy 29 zespotu mocowania zawiera jedno ramie 30, jak opisano powyze;,
zatrzasniecie mechanizmu zatrzaskowego 35 danego zespotu bieznego 2 powoduje réwniez docisnie-
cie odpowiadajgcego kota gtéwnego 104 wdzka inwalidzkiego odpowiednio do trzpienia podporowego
przedniego 32 albo do trzpienia podporowego tylnego 33, a stad rowniez do tulei napedowej 34 tego
zespotu bieznego 2, rozmieszczonej na tym trzpieniu podporowym 32, 33 (nie pokazano na figurach).
W innej postaci wykonania, w ktorej ksztattownik mocujacy 29 zespotu mocowania zawiera dwa ramiona
30, jak opisano powyzej, zatrzasniecie mechanizmu zatrzaskowego 35 danego zespotu bieznego 2 po-
woduje réwniez docisniecie odpowiadajgcego kota gtdéwnego 104 wdzka inwalidzkiego odpowiednio do
trzpienia podporowego przedniego 32 i do trzpienia podporowego tylnego 33, a stad réwniez do tulei
napedowej 34 tego zespotu bieznego 2, rozmieszczonej na jednym z tych trzpieni podporowych 32, 33,
jak pokazano na fig. 10 i 11. Na koniec uzytkownik wozka inwalidzkiego 100 montuje panel sterujacy
51 uktadu sterowania w obrebie siedziska 102 wozka inwalidzkiego, jak pokazano na fig. 10i 11. W innej
postaci wykonania, w ktorej panel sterujgcy 51 jest zrealizowany w postaci programu dla maszyny cy-
frowej, montowanie panelu sterujacego 51 jest realizowane przez bezprzewodowe zalogowanie pro-
gramu maszyny cyfrowej, korzystnie maszyny cyfrowej uzytkownika, w zespole kontrolera uktadu ste-
rowania urzgdzenia jezdnego 1. W ten sposob woézek inwalidzki 100 wedtug wynalazku jest w stanie
zalogowanym w urzadzeniu jezdnym 1 wedtug wynalazku i jest gotowe do stosowania z zamontowanym
na nim wézkiem inwalidzkim 100.

Aby umozliwi¢ przemieszczanie sie urzadzenia jezdnego 1 z wdzkiem inwalidzkim 100 po terenie
ptaskim w szczegdlnosci w celu przemieszczenia sie urzadzenia jezdnego 1 z wézkiem inwalidzkim
w poblize schoddw, urzadzenie jezdne 1 nalezy poddac rekonfiguracji w celu ustawienia kota/kot 19, 21
zespotu kotowego w potozenie podparcia urzadzenia jezdnego 1 weditug wynalazku. W tym celu uru-
chamiany jest zespdt krzywkowo-ciegnowy zespotu kotowego 18 trybu transportowego, ktéry wysuwa
koto/kota 19, 21 zespotu kotowego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego
2, i unoszgc sekcje przednig 3 zespotu bieznego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego
zespotu bieznego 2, nad teren ptaski, jak pokazano na fig. 11 i 13. Rekonfigurowanie urzadzenia jezd-
nego 1 wedtug wynalazku z trybu spoczynkowego do trybu transportowego, jak opisano powyzej, jest
dokonywane za posrednictwem panelu sterujgcego 51 uktadu sterowania, na przyktad przez nacisniecie
przycisku na panelu sterujgcym 51 do przetgczenia urzadzenia jezdnego 1 do trybu transportowego
albo aktywowanie piktogramu na interfejsie programu na urzadzeniu cyfrowym reprezentujacego prze-
taczanie urzadzenia jezdnego 1 do trybu transportowego.

W trybie transportowym urzadzenia jezdnego 1 z zalogowanym wozkiem inwalidzkim 100, urza-
dzenie jezdne 1 jest wsparte na terenie ptaskim na kotach 19, 21 zespotu kotowego trybu transporto-
wego oraz na kotach amortyzujacych 24 zespotu kota amortyzujacego poszczegodlnych zespotdow biez-
nych 2, podczas gdy wozek inwalidzki 100 jest wsparty na terenie ptaskim na kotach gtéwnych 104
i kotach przednich 105, jak pokazano na fig. 11 i 13. Sekcja przednia 3 zespotu bieznego poszczegol-
nych zespotow bieznych 2 jest zorientowana zasadniczo réwnolegle do terenu ptaskiego i nad nim nie-
znacznie uniesiona, tak ze gasienice 9 sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, odpowiednio prawego ze-
spotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 11 i 13. Dziatanie silnika zespotu
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napedowego 48 kota gtdwnego powoduje napedzanie tulei napedowej 50 kota gtéwnego prawego ze-
spotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, co z kolei powoduje napedzanie odpowiednio prawego
kota gtéwnego 104 i lewego kota gtdéwnego 104 wozka inwalidzkiego 100 obracajgc odpowiadajgce kota
gtéwne 104 i przemieszczajgc w ten sposob wozek inwalidzki 100. Poniewaz urzadzenie jezdne 1 jest
skonfigurowane do niezaleznego napedzania odpowiednio prawego kota gtdwnego 104 i lewego kota
gtébwnego 104 wodzka inwalidzkiego, jak opisano powyzej, mozliwe jest kontrolowane przemieszczanie
wozka inwalidzkiego pod wzgledem predkosci i kierunku. W tym trybie urzadzenie jezdne 1 wedtug
wynalazku wspomaga przemieszczanie sie wozka inwalidzkiego 100 wedtug wynalazku. Przemieszcza-
nie sie wbzka inwalidzkiego 100 w trybie transportowym jest dokonywane za posrednictwem panelu
sterujgcego 51 uktadu sterowania, na przyktad za pomocg dzojstika przez jego wychylanie w kierunku,
w ktérym uzytkownik zamierza sie przemieszczac, albo aktywowanie piktogramu na interfejsie pro-
gramu na urzadzeniu cyfrowym reprezentujgcego przemieszczanie sie w kierunku, w ktérym uzytkownik
zamierza sie przemieszczac.

Aby umozliwi¢ przemieszczanie sie urzadzenia jezdnego 1 z wozkiem inwalidzkim 100 po scho-
dach, urzadzenie jezdne 1 nalezy poddac¢ rekonfiguracji w celu ustawienia zespotoéw bieznych 2 urza-
dzenia jezdnego do przemieszczania sie po schodach. W tym celu urzadzenie jezdne 1 jest przesta-
wiane z trybu transportowego do trybu schodowego. Przetgczanie urzadzenia jezdnego 1 z trybu trans-
portowego do trybu schodowego rozpoczyna sie przez uruchomienie sitownika 33 zespotu rekonfiguro-
wania. Wydtuzanie sterownika 33 powoduje napedzanie zespotu dzwigowego 40 zespotu rekonfiguro-
wania powodujac opuszczanie sekcji sSrodkowej 4 zespotu bieznego wokoét kota przedniego 11 sekcji
srodkowej odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 w dét, przy jedno-
czesnym cofaniu kota amortyzujacego 22 zespotu kota amortyzacyjnego odpowiednio prawego zespotu
bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 14 do 19 w poszczegolnych etapach. Koto
amortyzujace 24 zespotu kota amortyzujgcego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego ze-
spotu bieznego 2 urzadzenia jezdnego 1 podczas obnizania sekcji srodkowej 4 zespotu bieznego od-
powiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 jest caty czas w kontakcie z tere-
nem ptaskim stabilizujgc w ten sposéb potozenie wozka inwalidzkiego 100 na urzadzeniu jezdnym 1,
w szczegolnosci zapobiegajac przewrdceniu sie do tytu wdzka inwalidzkiego 100 z uzytkownikiem.
W jednej z postaci wykonania, jednocze$nie dziata zespot krzywkowo-ciegnowy zespotu kotowego 18
trybu transportowego, ktory cofa koto/kota 19, 21 zespotu kotowego odpowiednio prawego zespotu biez-
nego 2 i lewego zespotu bieznego 2, tak ze koto/kota 19, 21 zespotu kotowego zajmuja potozenie
w obrysie sekcji przedniej 3 zespotu bieznego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego ze-
spotu bieznego 2, obnizajac w tym samym czasie przod sekcji przedniej 3 zespotu bieznego odpowied-
nio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, powodujac ze sekcja przednia 3 zespotu
bieznego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 wspiera sie na terenie
ptaskim na gasienicy 9 przy kole przednim 7 sekcji przedniej, odpowiednio prawego zespotu bieznego
2 i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 14 do 19 w poszczegolnych etapach. Ponadto
podczas rekonfigurowania urzadzenia jezdnego 1 do trybu schodowego dziata ciegno 26 zespotu re-
konfigurowania powodujac, ze sekcja tylna 5 zespotu bieznego odpowiednio prawego zespotu bieznego
2 i lewego zespotu bieznego 2 obraca sie wokét kota przedniego 15 sekcji tylnej do tytu, jak pokazano
na fig. 14 i 16 w poszczegdlnych etapach, i dalej do gory do potozenia do wjazdu na pierwszy stopien
schodow, jak pokazano na fig. 19. Rekonfigurowanie urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku z trybu
transportowego do trybu schodowego, jak opisano powyzej, jest dokonywane za posrednictwem panelu
sterujgcego 51 uktadu sterowania, na przyktad przez nacisniecie przycisku na panelu sterujgcym 51 do
przetaczenia urzadzenia jezdnego 1 do trybu schodowego albo aktywowanie piktogramu na interfejsie
programu na urzadzeniu cyfrowym reprezentujgcego przetgczanie urzadzenia jezdnego 1 do trybu
schodowego. W trybie schodowym urzadzenia jezdnego 1 z wdézkiem inwalidzkim 100, urzadzenie
jezdne 1 jest wsparte na terenie ptaskim na gasienicy 9 sekcji przedniej i na gasienicy 13 sekcji $Srodko-
wej odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 19.
W innej postaci wykonania urzadzenie jezdne 1 w trybie schodowym jest wsparte na terenie ptaskim za
pomoca kota 19 zespotu kotowego i/albo dodatkowego kota 21 zespotu kotowego odpowiednio prawego
zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 (nie pokazano na figurach), na przyktad, lecz bez
ograniczania sie do tego, na kotysce.

Aby przemieszczac¢ sie wozkiem inwalidzkim 100 na urzadzeniu jezdnym 1 po schodach, uzyt-
kownik siedzac na siedzisku 102 wozka inwalidzkiego sterujgc zespotem napedowym 46 odpowiednio
prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2, podjezdza tylem do schodéw, do momentu
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az gasienica 17 sekcji tylnej odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2
dotknie krawedzi pierwszego stopnia schodoéw, jak pokazano na fig. 22. Nastepnie urzadzenie jezdne 1
wjezdza na pierwszy stopiern schodéw i dalej na kolejne stopnie ciagu schodéw, jak pokazano na
fig. 23. Podczas przemieszczania sie po schodach siedzisko 102 jest poziomowane automatycznie
dzieki dziataniu zespotu 42 poziomowania siedziska przez wydtuzanie i skracanie sitownika 43 zespotu
poziomowania siedziska zapobiegajac wypadnieciu uzytkownika z wozka inwalidzkiego 100. W postaci
wykonania, w ktorej koto 19 zespotu kotowego i/albo dodatkowe koto 21 zespotu kotowego odpowiednio
prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 sg zamontowane na kotysce, jak opisano
powyzej, pokonujac krawedzi schodka oscyluja w gore i w dét, zapobiegajac w ten sposéb podnoszeniu
kota przedniego 7 sekcji przedniej odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego
2 urzagdzenia jezdnego 1. W postaci wykonania, w ktérej koto 19 zespotu kotowego mozna przemiescic
tak, ze znajduje sie w obrysie sekcji przedniej 3 zespotu bieznego, jak opisano powyzej, to podczas
przemieszczania sie urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku z wozkiem inwalidzkim 100 wedtug wy-
nalazku, to koto 19 zespotu kotowego nie koliduje ze schodami. Przy przechodzeniu urzadzenia jezd-
nego 1 przez krawedz ostatniego stopnia schodéw urzadzenie jezdne 1 wspiera sie na spoczniku scho-
doéw na przedniej czesci sekcji $rodkowej 4 zespotu bieznego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2
i lewego zespotu bieznego 2, jak pokazano na fig. 24. Po pokonaniu ostatniego stopnia schodéw urza-
dzenie jezdne 1 wedtug wynalazku z wozkiem inwalidzkim 100 wedtug wynalazku zaczyna przemiesz-
czac sie po terenie ptaskim, to jest po terenie ptaskim za schodami albo po spoczniku schodéw. Urza-
dzenie jezdne 1 przemieszcza sie po spoczniku schodéw w konfiguracji urzadzenia jezdnego w trybie
schodowym, jak opisano powyzej, przy czym siedzisko 102 wozka inwalidzkiego jest poziomowane
przez sitownik 43 poziomowania siedziska. Przemieszczanie sie wozka inwalidzkiego 100 w trybie scho-
dowym po spoczniku albo przy dojezdzaniu do kolejnych schoddw na krétkich dystansach jest dokony-
wane za posrednictwem panelu sterujgcego 51 uktadu sterowania, na przyktad za pomocg dzojstika
przez jego wychylanie w kierunku, w ktérym uzytkownik zamierza sie przemieszczac¢ po schodach, albo
aktywowanie piktogramu na interfejsie programu na urzadzeniu cyfrowym reprezentujgcego przemiesz-
czanie sie w kierunku, w ktérym uzytkownik zamierza przemieszczac sie po schodach.

Gdy uzytkownik pokona schody i gdy nie ma juz wiecej schodéw do pokonania albo gdy uzytkownik
nie zamierza pokonywac wiecej schoddw, to urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku jest przestawiane do
trybu transportowego. Urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku w trybie transportowym ma konfiguracje, jak
opisano szczegdtowo powyzej. Aby zrekonfigurowac urzadzenie jezdne 1 wedtug wynalazku z trybu scho-
dowego do trybu transportowego wykonywane sa czynnosci w odwrotnej kolejnosci, jak opisano szczegé-
towo powyzej przy rekonfigurowaniu urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku z trybu transportowego do
trybu schodowego. Rekonfigurowanie urzadzenia jezdnego 1 wediug wynalazku z trybu schodowego do
trybu transportowego jest dokonywane za posrednictwem panelu sterujgcego 51 uktadu sterowania, na przy-
ktad przez naci$niecie przycisku na panelu sterujgcym 51 do przetaczenia urzgdzenia jezdnego 1 do trybu
transportowego, albo przez aktywowanie piktogramu na interfejsie programu na urzadzeniu cyfrowym repre-
zentujacego przetaczanie urzadzenia jezdnego 1 do trybu transportowego.

W momencie, gdy nie ma potrzeby stosowania urzadzenia jezdnego 1 wedtug wynalazku z wéz-
kiem inwalidzkim 100 wedtug wynalazku, wozek inwalidzki mozna wylogowacé z urzadzenia jezdnego 1.
Wylogowywanie, to jest roztgczanie wdzka inwalidzkiego 100 od urzadzenia jezdnego, jest rozpoczy-
nane, gdy urzadzenie jezdne 1 z wozkiem inwalidzkim 100 jest w trybie transportowym, jak opisano
szczegdtowo powyzej. Aby wylogowac wozek inwalidzki 100 z urzadzenia jezdnego 1 wykonywane sg
czynnosci w odwrotnej kolejnosci, jak opisano szczegdtowo powyzej przy logowaniu wozka inwalidz-
kiego 100 w urzadzeniu jezdnym 1. Przy czym, aby zwolni¢ wdzek inwalidzki 100 z urzadzenia jezdnego 1
skonfigurowanego w trybie transportowym zwalniany jest zaczep 44 sitownika poziomowania siedziska,
uwalniajac w ten sposdb sitownik 43 zespotu poziomowania z rozpieraka 108 wdézka inwalidzkiego.
W jednej z postaci wykonania zwolnienie zaczepu 44 sitownika poziomowania siedziska wykonywane
jest przez uzytkownika recznie. W innej postaci wykonania zwolnienie zaczepu 44 sitownika poziomo-
wania siedziska jest wykonywane przez uzytkownika przez obroét ksztattownika zaczepowego z raczka,
po uprzednim zwolnieniu blokady. W jeszcze innej postaci wykonania zwolnienie zaczepu 44 sitownika
poziomowania siedziska jest wykonywane przy uzyciu panelu sterujgcego 51 uktadu sterowania, na
przyktad przez nacisniecie przycisku na panelu sterujgcym 51 do wylogowywania urzadzenia jezdnego 1,
albo przez aktywowanie piktogramu na interfejsie programu na urzadzeniu cyfrowym reprezentujacego
wylogowywanie urzadzenia jezdnego. Nastepnie uzytkownik wézka inwalidzkiego 100 wedtug wyna-
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lazku przestawia dzwignie 37 mechanizmu zatrzaskowego, zwalniajac w ten sposéb zatrzask 36 me-
chanizmu zatrzaskowego odpowiednio prawego zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 z osi
106 kota gtéwnego odpowiednio prawego kota gtéwnego 104 i lewego kota gtéwnego 104 wdzka inwa-
lidzkiego. Przestawienie dzwigni 37 mechanizmu zatrzaskowego odpowiednio prawego zespotu biez-
nego 2 i lewego zespotu bieznego 2 jest mozliwe po wcidnieciu przycisku 38 na odpowiadajacej dzwigni
37 mechanizmu zatrzaskowego. Alternatywnie, podczas wylogowywania woézka inwalidzkiego 100
z urzadzenia jezdnego 1, uzytkownik w pierwszej kolejno$ci przestawia dzwignie 37 mechanizmu za-
trzaskowego, zwalniajgc w ten sposob zatrzask 36 mechanizmu zatrzaskowego odpowiednio prawego
zespotu bieznego 2 i lewego zespotu bieznego 2 z osi 106 kota gtdéwnego odpowiednio prawego kota
gtéwnego 104 i lewego kota gtéwnego 104 wdzka inwalidzkiego, jak omdwiono powyzej, a nastepnie
zwalnia zaczep 44 sitownika poziomowania siedziska, jak opisano powyzej. Na koniec uzytkownik od-
tacza panel sterujgcy 51 uktadu sterowania i odktada do urzgdzenia jezdnego 1 na miejsce, jak poka-
zano na fig. 1, dzieki czemu urzadzenie jezdne 1 odnotowuje wylogowanie wdzka inwalidzkiego 100
z urzadzenia jezdnego 1. W innej postaci wykonania wylogowanie wézka inwalidzkiego 100 z urzadze-
nia jezdnego 1 jest realizowanie przez bezprzewodowe wylogowanie programu maszyny cyfrowej
z zespotu kontrolera uktadu sterowania urzgdzenia jezdnego 1. W tym stanie woézek inwalidzki 100 nie
jest sprzezony z jakimkolwiek elementem sktadowym urzadzenia jezdnego 1 i uzytkownik wyjezdza
z pomiedzy ksztattownikow mocujacych 29 zespotu mocowania napedzajgc recznie kota gtéwne 104
wozka inwalidzkiego. Po wyjechaniu uzytkowania wézkiem inwalidzkim, urzadzenie jezdne 1 jest w try-
bie spoczynkowym, jak pokazano na fig. 1 do 4, i jest gotowe do ponownego wykorzystania przez zalo-
gowanie tego samego albo innego wdzka inwalidzkiego 100.

Stosowane tutaj okreslenie podioze stanowi podparcie, po ktérym urzadzenie jezdne 1 wedtug
wynalazku moze sie przemieszczac dzieki sprzeganiu sie elementéw skiadowych urzadzenia jezdnego 1
podparciem, w szczegdlnosci odpowiednio gasienic 9, 13, 17 zespotéw bieznych, két 19, 21 zespotu
kotowego i/albo kot amortyzujacych 24 zespotu kota amortyzujacego. Okreslenie podtoze obejmuje tuta;
teren ptaski i schody. Okreslenie teren ptaski stanowi tutaj ptaskie podtoze, po ktérym przemieszczaé
moze sie urzadzenie jezdne 1 i/albo wdzek inwalidzki 100. Okreslenie teren ptaski obejmuje tutaj, lecz
bez ograniczania sie do tego, spocznik schoddw, posadzke w budynku, chodnik, jezdnie, parking. Okre-
Slenie schody stanowi tutaj element architektoniczny zawierajacy do najmniej jeden stopien okreslajacy
roznice poziomow. Okreslenie schody obejmuje tutaj, lecz bez ograniczania sie do tego, jeden schodek
dwa schodki, trzy schodki, ciag schoddw, kraweznik.

Powyzej przedstawione urzadzenie jezdne 1 opisano jako zawierajgce ksztattownik mocujacy 29
zawierajgcy wierzchotek 31 z mechanizmem zatrzaskowym 35 rozmieszczonym w obrebie tego wierz-
chotka 31, podczas gdy wozek inwalidzki 100 zawiera osie 106 kota gtéwnego z kotnierzem 107 roz-
mieszczone odpowiednio na kotach gtéwnych 104 i przystosowanych do sprzegania sie z mechani-
zmem zatrzaskowym 35 odpowiednio na prawym zespole bieznym 2 i lewym zespole bieznym 2. Nie-
mniej jednak mozna stosowac inne elementy sktadowe na urzadzeniu jezdnym 1 do sprzegania sie
z wozkiem inwalidzkim 100 oraz inne elementy na wozku inwalidzkim 100 do sprzegania sie z urzadze-
niem jezdnym 1. Na przyktad ksztattownik mocujacy urzadzenia jezdnego w miejscu wierzchotka za-
wiera uchwyt zamontowany na ramieniu ksztattownika mocujacego. Natomiast wézek inwalidzki za-
wiera naktadki montowane na piastach kot gtéwnych wézka inwalidzkiego. Naktadki na piastach kot
gtdwnych sa zamontowane w osi tych két gtéwnych wézka inwalidzkiego. Naktadki kot gtdwnych wozka
inwalidzkiego wspétpracuja z uchwytami ramion ksztattownika mocujacego zespotéw bieznych urza-
dzenia jezdnego. Uchwyty na ramionach ksztattownika mocujacego urzadzenia jezdnego i naktadki na
piastach két gtdwnych wézka inwalidzkiego moga stanowic te ujawnione w polskim zgtoszeniu patento-
wym nr PL 420785 A, ktorego tres¢ zatgcza tutaj w catosci na zasadzie odniesienia.

Wynalazek opisano powyzej przy uzyciu korzystnych postaci wykonania, jedynie na zasadzie
przyktadu. Na podstawie powyzszego ujawnienia znawca rozpozna, ze mozliwe sa modyfikacje, wa-
rianty lub ekwiwalenty, mieszczace sie w duchu i wynalazczym zamysle niniejszego wynalazku i bez
wychodzenia poza zakres zataczonych zastrzezen patentowych.

Cechy wskazane w opisanych powyzej postaciach wykonania wynalazku, a zwtaszcza w korzyst-
nych postaciach wykonania wynalazku, mozna ze sobg taczy¢ lub zastepowac w dowolnym stopniu i w
dowolnych kombinacjach, przy czym wszystkie mozliwe nowe potaczenia lub kombinacje, o ile nie sa
ze soba sprzeczne albo sie wzajemnie nie wykluczajg, uwaza sie za w petni ujawnione w opisie niniej-
szego wynalazku.
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LISTA ODNOSNIKOW

Urzadzenie jezdne do wdzka inwalidzkiego

Zespot biezny

Sekcja przednia zespotu bieznego 2

Sekcja srodkowa zespotu bieznego 2

Sekcja tylna zespotu bieznego 2

Rama sekcji przedniej 3 zespotu bieznego

Koto przednie sekcji przedniej 3 zespotu bieznego
Kofto tylne sekcji przedniej 3 zespotu bieznego
Gasienica sekcji przedniej 3 zespotu bieznego

10  Rama sekcji sSrodkowej 4 zespotu bieznego

11 Koto przednie sekcji Srodkowej 4 zespotu bieznego
12 Kofto tylne sekcji srodkowej 4 zespotu bieznego

13  Gasienica sekcji srodkowej 4 zespotu bieznego

14  Rama sekcji tylnej 5 zespotu bieznego

15  Kofto przednie sekcji tylnej 5 zespotu bieznego

16 Kofto tylne sekcji tylnej 5 zespotu bieznego

17  Gasienica sekcji tylnej 5 zespotu bieznego

18  Zespodt kotowy trybu transportowego

19  Kofto zespotu kotowego 18 trybu transportowego

20  Krzywka zespotu kotowego 18 trybu transportowego
21 Dodatkowe koto zespotu kotowego 18 trybu transportowego
22  Zespdt kota amortyzujacego

23  Ramie kota amortyzujgcego

24  Koto amortyzujace

25  Zespot rekonfigurowania sekcji tylnej 5 zespotu bieznego
26  Ciegno zespotu rekonfigurowania 25 sekcji tylnej zespotu bieznego
27  Sprezyna zespotu rekonfigurowania 25 sekcji tylnej zespotu bieznego
28  Zespdt mocowania zespotu bieznego 2

29  Ksztattownik mocujgcy zespotu mocowania 28

30  Ramie ksztattownika mocujacego 29

31 Wierzchotek ksztattownika mocujgcego 29

32  Trzpien podporowy przedni

33  Trzpieh podporowy tylny

34  Tuleja napedowa kotfa gtéwnego

35  Mechanizm zatrzaskowy

36  Zatrzask mechanizmu zatrzaskowego 35

37  Dzwignia mechanizmu zatrzaskowego 35

38  Przycisk dzwigni 37 mechanizmu zatrzaskowego

39  Zespodt rekonfigurowania sekcji przedniej i sekcji Srodkowej zespotdw bieznych
40  Zespot dzwigniowy zespotu rekonfigurowania 39

41 Sitownik zespotu rekonfigurowania 39

42  Zespot poziomowania siedziska

43  Sitownik poziomowania siedziska

44  Zaczep sitownika 43 poziomowania siedziska

45  Prowadnica sitownika 43 poziomowania siedziska
46  Zespot napedowy zespotu bieznego

47  Naped zespotu bieznego

48  Zespot napedowy kota gtéwnego

49  Naped kota gtéwnego

50  Tuleja napedowa kota gtéwnego

51 Panel sterujacy

52  Akumulator

OCONOAPSEWN -

100 Wodzek inwalidzki
101 Rama wozka inwalidzkiego
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102 Siedzisko wozka inwalidzkiego
103 Raczka

104 Kofo gtéwne wozka inwalidzkiego
105 Kofo przednie wozka inwalidzkiego
106 Os kota gtéwnego

107 Kotnierz osi 106 kota gtéwnego
108 Rozpierak

1.

Zastrzezenia patentowe

Urzadzenie jezdne (1) do wozka inwalidzkiego (100) zawierajace
gasienicowy uktad biezny zawierajacy pierwszy zespot biezny (2) i drugi zespét biezny (2)
i skonfigurowane do przemieszczania urzadzenia jezdnego (1), przy czym pierwszy zespot
biezny (2) i drugi zespot biezny (2) sg zorientowane wzgledem siebie zasadniczo réwnolegle,
w ktorym to urzadzeniu jezdnym (1) kazdy z zespotéw bieznych (2) zawiera
sekcje przednig (3) zespotu bieznego,
sekcje srodkowa (4) zespotu bieznego potgczona obrotowo z sekcja przednig (3) zespotu
bieznego do obrotowego zmieniania orientacji przestrzennej wzgledem tej sekcji przedniej (3)
zespotu bieznego,
sekcje tylna (5) zespotu bieznego potaczona obrotowo z sekcja srodkowa (4) zespotu biez-
nego do obrotowego zmieniania orientacji przestrzennej wzgledem tej sekcji Srodkowej (4)
zespotu bieznego,
zespot mocowania (28) zawierajacy
ksztattownik mocujacy (29) zawierajacy wierzchotek (31) skonfigurowany do mocowa-
nia do wozka inwalidzkiego (100) oraz co najmniej jedno ramie (30) zawierajace na
jednym koncu punkt mocowania a na drugim koncu potaczone z wierzchotkiem (31)
ksztattownika mocujacego (30), oraz

trzpien podporowy (32, 33), ktory jest potaczony z punktem mocowania ramienia (30)
i jednym sposréd sekcji przedniej (3) zespotu bieznego, sekcji sSrodkowej (4) zespotu
bieznego oraz sekcji koncowej (5) zespotu bieznego, przy czym trzpien podporowy
(32, 33) wyznacza przestrzen miedzy ksztattownikiem mocujacym (29) a odpowiednio
sekcja przednia (3) zespotu bieznego, sekcja srodkowa (4) zespotu bieznego oraz sek-
cja koncowa (5) zespotu bieznego,

uktad rekonfigurowania skonfigurowany do rekonfigurowania sekcji przedniej (3) zespotu

bieznego, sekcji srodkowe;j (4) zespotu bieznego oraz sekcji tylnej (5) zespotu bieznego odpo-

wiednio wspomnianego pierwszego zespotu bieznego (2) i drugiego zespotu bieznego (2),

uktad napedowy skonfigurowany do napedzania odpowiednio pierwszego zespotu biez-

nego (2) i drugiego zespotu bieznego (2),

znamienne tym, ze

trzpien podporowy (32, 33) ma regulowang dtugos¢, a uktad napedowy zawiera tulejowe
srodki napedowe (50) rozmieszczone na trzpieniu podporowym i skonfigurowane do nape-
dzania wdzka inwalidzkiego (100).

. Urzadzenie jezdne (1) wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze ramie (30) ksztattownika mo-

cujacego (29) ma regulowana dtugosc¢, korzystnie ma regulowana dtugos¢ w zakresie
okoto £10 mm.

Urzadzenie jezdne (1) wedtug zastrz. 1, znamienne tym, Ze ksztaitownik mocujacy (29) za-
wiera dwa ramiona (30) zbiegajace sie w poblizu wierzchotka (31).

Urzadzenie jezdne (1) wediug zastrz. 3, znamienne tym, ze ramiona (30) ksztattownika mo-
cujacego (29) sa zorientowane zasadniczo pod katem prostym.

Urzadzenie jezdne (1) wedtug zastrz. 3 albo 4, znamienne tym, Ze kat, pod jakim ramiona
(30) ksztattownika mocujacego (29) sg zorientowane wzgledem siebie jest regulowany, ko-
rzystnie jest regulowany w zakresie okoto +15°.
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Urzadzenie jezdne (1) wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze tulejowe $rodki napedowe (50)
stanowi tuleja.
Wozek inwalidzki (100) do urzadzenia jezdnego (1), ktory to wozek inwalidzki (100) zawiera

rame (101),
siedzisko (102) rozmieszczone na ramie (101) i skonfigurowane do przyjmowania uzytkownika,

pare két gtdwnych (104) rozmieszczonych na ramie (101) i po bokach siedziska (102) i skon-
figurowanych do przemieszczania wozka inwalidzkiego,

pare skretnych két przednich (105) rozmieszczonych na ramie (101) i przed odpowiadajgcymi
kotami giownymi (104),

znamienny tym, ze

zawiera ponadto srodki osiowe (106) zamontowane na kotach gtéwnych (104) i skonfiguro-
wane do sprzegania sie z urzgdzeniem jezdnym (1), oraz

srodki rozporowe (108) zamontowane na ramie (101) zasadniczo miedzy kotami przednimi
(105) i skonfigurowane do sprzegania z urzadzeniem jezdnym (1).
Wozek inwalidzki (100) do urzadzenia jezdnego (1) wedtug zastrz. 7, znamienny tym, ze
srodki osiowe (106) stanowig osie z kotnierzem, ktore to srodki osiowe (106) sg montowane
w osiach kot gtownych (104).
Woazek inwalidzki (100) do urzadzenia jezdnego (1) wedtug zastrz. 8, znamienny tym, ze
srodki osiowe (106) stanowia wymienne srodki osiowe.
Woadzek inwalidzki (100) do urzadzenia jezdnego (1) wedtug zastrz. 7, znamienny tym, ze
srodki rozporowe (108) stanowig rozpierak.
Woazek inwalidzki (100) do urzadzenia jezdnego (1) wediug zastrz. 10, znamienny tym, ze
srodki rozporowe (108) stanowiag zdejmowalne $rodki rozporowe.
Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100),
przy czym urzadzenie jezdne (1) zawiera
gasienicowy ukitad biezny zawierajacy pierwszy zespot biezny (2) i drugi zespot biezny (2)
i skonfigurowane do przemieszczania urzadzenia jezdnego (1), przy czym pierwszy zespot
biezny (2) i drugi zespot biezny (2) sg zorientowane wzgledem siebie zasadniczo réwnolegle,
w ktorym to urzadzeniu jezdnym (1) kazdy z zespotéw bieznych (2) zawiera
sekcje przednia (3) zespotu bieznego,
sekcje srodkowa (4) zespotu bieznego potaczong obrotowo z sekcja przednig (3) zespotu
bieznego do obrotowego zmieniania orientacji przestrzennej wzgledem tej sekcji przedniej (3)
zespotu bieznego,
sekcje tylna (5) zespotu bieznego potaczona obrotowo z sekcja Srodkowa (4) zespotu biez-
nego do obrotowego zmieniania orientacji przestrzennej wzgledem tej sekcji sSrodkowej (4)
zespotu bieznego,
zespot mocowania (28) zawierajacy
ksztattownik mocujacy (29) zawierajacy wierzchotek (31) oraz co najmniej jedno ramie

(30) zawierajace na jednym koncu punkt mocowania a na drugim koncu potaczone
z wierzchotkiem (31) ksztattownika mocujacego (30), oraz

trzpien podporowy (32, 33), ktory jest potaczony z punktem mocowania ramienia (30)
i jednym sposrod sekcji przedniej (3) zespotu bieznego, sekcji sSrodkowej (4) zespotu
bieznego oraz sekcji koncowej (5) zespotu bieznego, przy czym trzpien podporowy
(32, 33) wyznacza przestrzen miedzy ksztattownikiem mocujacym (29) a odpowiednio
sekcja przednia (3) zespotu bieznego, sekcjg srodkowa (4) zespotu bieznego oraz sek-
cja koncowa (5) zespotu bieznego,
ukfad rekonfigurowania skonfigurowany do rekonfigurowania sekcji przedniej (3) zespotu
bieznego, sekcji Srodkowej (4) zespotu bieznego oraz sekgji tylnej (5) zespotu bieznego odpo-
wiednio wspomnianego pierwszego zespotu bieznego (2) i drugiego zespotu bieznego (2),
uktad napedowy skonfigurowany do napedzania odpowiednio pierwszego zespotu biez-
nego (2) i drugiego zespotu bieznego (2),
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przy czym wozek inwalidzki (100) zawiera
rame (101),
siedzisko (102) rozmieszczone na ramie (101) i skonfigurowane po przyjmowania uzytkownika,

pare két gtdwnych (104) rozmieszczonych na ramie (101) i po bokach siedziska (102) i skon-
figurowanych do przemieszczania wézka inwalidzkiego,

pare skretnych két przednich (105) rozmieszczonych na ramie (101) i przed odpowiadajacymi
kotami giownymi (104),

znamienne tym, ze

trzpien podporowy (32, 33) urzadzenia jezdnego (1) ma regulowana dtugosc¢,

uktad napedowy urzadzenia jezdnego (1) zawiera ponadto tulejowe srodki napedowe (50)
rozmieszone na trzpieniu podporowym (32, 33) i sprzegniete z kotami gtéwnymi (104) wozka
inwalidzkiego (100),

wozek inwalidzki (100) zawiera ponadto $rodki osiowe (106) zamontowane na kotach gtow-
nych (104) i sprzegniete z wierzchotkiem (31) ksztattownika mocujacego (29) urzadzenia jezd-
nego (1), oraz

srodki rozporowe (108) zamontowane na ramie (101) wozka inwalidzkiego (100) zasadniczo
miedzy kotami przednimi (105) i sprzegniete z urzadzeniem jezdnym (1).

Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wediug zastrz. 12, znamienne tym, ze
ramie (30) ksztattownika mocujgcego (29) urzadzenia jezdnego (1) ma regulowana dtugosé,
korzystnie ma regulowang dtugos¢ w zakresie okoto +10 mm.

Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wediug zastrz. 12, znamienne tym, ze
ksztattownik mocujacy (29) urzadzenia jezdnego (1) zawiera dwa ramiona (30) zbiegajace sie
w poblizu wierzchotka (31).

Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wediug zastrz. 14, znamienne tym, ze
ramiona (30) ksztattownika mocujacego (29) urzadzenia jezdnego (1) sg zorientowane zasad-
niczo pod katem prostym.

Urzadzenie jezdne (1) z wdzkiem inwalidzkim (100) wedtug zastrz. 14 albo 15, znamienne
tym, ze kat, pod jakim ramiona (30) ksztattownika mocujacego (29) urzadzenia jezdnego (1)
sg zorientowane wzgledem siebie jest regulowany, korzystnie jest regulowany w zakresie
okofo +15°.

Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wedtug zastrz. 12, znamienne tym, ze
tulejowe srodki napedowe (50) urzadzenia jezdnego (1) stanowi tuleja.

Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wediug zastrz. 12, znamienne tym, ze
srodki osiowe (106) wdzka inwalidzkiego (100) stanowig osie z kotnierzem, ktére to srodki
osiowe (106) sg montowane w osiach kot gidwnych (104).

Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wediug zastrz. 18, znamienne tym, ze
srodki osiowe (106) wozka inwalidzkiego (100) stanowia wymienne srodki osiowe.
Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wediug zastrz. 12, znamienne tym, ze
srodki rozporowe (108) wozka inwalidzkiego (100) stanowia rozpierak.

Urzadzenie jezdne (1) z wozkiem inwalidzkim (100) wediug zastrz. 10, znamienne tym, ze
srodki rozporowe (108) wozka inwalidzkiego (100) stanowig zdejmowalne $rodki rozporowe.
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Rysunki

Fig. 1
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Fig. 2
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Fig. 9

Fig. 10
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Fig. 22
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