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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest uktad i sposob sterowania wézkiem inwalidzkim. Rozwigzanie to
jest przeznaczone jest dla os6b niepetnosprawnych, ktérzy majg mozliwos¢ poruszania tylko glowa (tzw.
zywe glowy). Urzadzenie ma zastosowanie u osob z duzymi dysfunkcjami narzadéw ruchu (konczyny
gorne i dolne, niedowtad). Zastosowanie rozwigzania ma miejsce woéwczas, gdy uzytkownik panuje nad
ruchami gtowy i moze poruszac sie samodzielnie na wézku inwalidzkim.

Znane sg rozwigzania, w ktérych maty metaliczny punkt umieszczony na czole (lub na okularach),
umozliwia poruszanie kursorem w komputerze poprzez ruchy wykonywane gtowg; czytnik — kamere
obserwujacg ten punkt — umieszczony na monitorze rejestruje te ruchy. Za jego pomocg osoby z roz-
nego rodzaju niepetnosprawnoscig ruchowg mogty korzysta¢ z komputera. Sg tez mozliwosci wykorzy-
stania ust i wzroku do sterowania potozenia kursora w komputerze. W innych urzadzeniach mozna sto-
sowac np. czujnik optoelektroniczny obserwujgcy ruch powiek oswietlonych w podczerwieni i zamienia-
jacy go na sygnat przekazywany do komputera.

W dokumencie CN204192894 ujawniono system sterowania wozkiem inwalidzkim, zawierajgcy
czujniki Halla i magnesy, przy czym czujniki Halla sg umieszczone na gtowie uzytkownika. W rozwigza-
niu tym umieszczenie hallotronéw na glowie powoduje jednak potrzebe jej okablowania, co znacznie
utrudnia proces sterowania i ogranicza mozliwosci ruchowe gtowy. Takze z uwagi na matg czutos¢ hal-
lotronéw wymagane jest zastosowanie magneséw o wiekszej energii co moze niekorzystnie wplywac
na gtowe pacjenta.

Ukfad sterowania wozkiem inwalidzkim wedtug wynalazku zawiera magnes trwaty umieszczony
na opasce umieszczanej na czole pacjenta oraz uktad czterech czujnikdw pola magnetycznego znajdu-
jacy sie w statym polu magnetycznym generowanym przez magnes trwaty, przy czym czujniki pola ma-
gnetycznego zamocowane sg na ramce potgczonej mechanizmem obrotowym z mechanizmem dopa-
sowania do wzrostu, ktéry to mechanizm potgczony jest z oparciem woézka inwalidzkiego, przy czym
mechanizm obrotowy potgczony jest ze stabilng podporg glowy pacjenta, i jednoczesnie ukiad czterech
czujnikdw pola magnetycznego dotagczony jest do analizatora, ktéry to analizator potgczony jest ze ste-
rownikiem potgczonym z kolei z napedem woézka inwalidzkiego.

Korzystnie, czujniki pola magnetycznego znajdujg sie w odlegtosci od 30 do 70 mm od siebie.

Korzystnie, czujniki pola magnetycznego znajdujg sie w odlegtosci wynoszgcej 60 mm od siebie.

W sposobie sterowania wézkiem inwalidzkim wedtug wynalazku po umieszczeniu opaski z ma-
gnesem trwatym na czole pacjenta, za pomocg mechanizmu dopasowania do wzrostu oraz mechani-
zmu obrotowego ustawia sie potozenie uktadu czterech czujnikédw pola magnetycznego tak aby znajdo-
waty sie w statym polu magnetycznym generowanym przez magnes trwaty, po czym

wykonujgc ruchy opaskg z magnesem trwatym zmienia sie sygnaty wytwarzane przez ukfad czte-
rech czujnikéw pola magnetycznego, a nastepnie

przekazuje sie sygnaty wytwarzane przez uktad czterech czujnikdw pola magnetycznego do ana-
lizatora, ktéry zgodnie z wczesniej ustalong macierzg mozliwych sekwencji steruje napedem waézka in-
walidzkiego.

Wynalazek pozwala na samodzielne poruszanie sie na wdzku inwalidzkim oséb z duzymi dys-
funkcjami narzadu ruchu. Przy sterowaniu wézkiem wystarczy niewielki ruch gtowy aby wywota¢ poza-
dang zmiane kierunku jazdy. Kazde przypadkowe opuszczenie glowy powoduje zatrzymanie wozka.
Sterowanie jest bezkontaktowe, tzn. nie jest on potgczony zadnymi przewodami z uktadem sterowania.
Koszty wykonania uktadu sterowania (koszt magnetometrow) jest niewielki.

Przedmiot wynalazku w przyktadzie wykonania jest uwidoczniony na rysunku, na ktérym fig. 1
przedstawia uktad do sterowania wozkiem inwalidzkim, a fig. 2 przedstawia schemat potgczen w ukfa-
dzie sterowania wozkiem.

Uktad sterowania wozkiem inwalidzkim wedtug wynalazku zawiera magnes trwaty 2, ktory jest
zamocowany opaskg 3 zatozong na gtowie 1 pacjenta w centralnym miejscu czota. Zestaw czterech
czujnikdw pola magnetycznego np. czujnikbw magnetometrycznych A, B, C, D z okablowaniem zamon-
towany jest na ramce 5. Ramka ta jest opuszczana nad gtowe dzieki mechanizmowi obrotowemu 11 po
zajeciu miejsca przez pacjenta, a ich potozenie dopasowywane jest do wzrostu pacjenta mechanizmem
10. Gtowa 1 pacjenta opiera sie o odpowiednio dopasowang do potylicy podpore 12 potgczong z me-
chanizmem obrotowym 11 zachowujgc mozliwosc¢ jej poruszania. Uktad czterech czujnikdw pola ma-
gnetycznego podtaczony jest do analizatora 7, ktory potgczony jest ze sterownikiem 8. Sterownik pota-
czony jest z napedem wadzka inwalidzkiego.
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W sposobie sterowania wozkiem inwalidzkim pacjent ruchem gtowy w ptaszczyznie x oraz y zmie-
nia potozenie magnesu 2, co powoduje zmiane wartosci pola magnetycznego mierzonego przez po-
szczegoblne magnetometry. W procesie dopasowania (kalibracji) urzgdzenia do wzrostu pacjenta me-
chanizm 10 jest sterowany automatycznie sygnatami z czujnikéw A, B, C, D. Przy centralnym utozeniu
magnesu wzgledem ukladu czujnikdw wartosci sygnatéw sg jednakowe. W kazdym innym utozeniu
gtowy wartosci sygnatow sg rézne. Z kazdego magnetometru sygnaly podawane sg do analizatora 7
i dalej po analizie zgodnie z tabelg 1 do sterownika podtaczonego do napedu 9 woézka inwalidzkiego.
Wdézek posiada dwa niezalezne silniki, standardowo zamontowane, pozwalajgce na wykonywanie skre-
téw i jazde do przodu. Ruch gtowy w gére powoduje ruch wézka do przodu. Skrety glowy generujg
skrety wozka odpowiednio w prawo lub w lewo. Kazde celowe lub bezwtadne opuszczenie glowy za-
trzymuje wozek. Jazde w tyt zrealizowano poprzez regularny ruch opuszczonej gltowy w ptaszczyznie x
i wowczas rejestrowany jest sygnat pulsacyjny w magnetometrze D, co powoduje uruchomienie wozka
z kierunkiem jazdy w tyt. Zaprzestanie ciggtego ruchu gtowy w ptaszczyznie x powoduje zatrzymanie
wozka. Zarejestrowanie sygnatéw o podobnych wartosciach réownoczesnie w czujnikach AiC lub Bi C,
co odpowiada potozeniu gtowy do boku i lekko do géry spowoduje zatrzymanie wézka.

Tabela. Mozliwe sekwencje sygnatdw z czujnikdw w zaleznosci od potozenia gtowy pacjenta

Ustawienie wWartosé¢ |Wartosé |Wartos$é |Wartosé |Realizacja w
gtowy sygrnatu |sygnaiu |sygnaiu |sygnaiu |ukiadzie
z z z z sterowania
czujnika | ¢zujnika | czujnika | czujnika
A B C D
Centralne 1 1 1 1 Wylaczenie
zasilania
W prawo 1 C 0 0 Napgd prawego
L silnika
W lewo 0 1 0 0 Naped lewego
silnika
Do gory 0 0 1 0 Jazda do
przodu (dwa
silniki)
W doét 0 0 0 1 Wytgczenie
zasilania
W prawo 1 1 0 1 0 Wytaczenie
gora zasilania
W lewo 1 0 1 1 0 Wytagczenie
gora zasilania
W prawo i 1 0 0 1 Wytaczenie
dot zasilania
W lewo 1 0 1 0 1 Wytgczenie
dozt zasilania
D6t 1 1-0-1-0..[0-1-0-1...| 0 1-1-1-... Jazda do tytu
pulsacja (dwa silniki)
Poza 0 0 0 0] Wytaczenie
uktadem zasllania

Oznaczenia odsytajgce
1 — gtowa pacjenta
2 —magnes trwaty
3 — opaska
A, B, C, D — czujniki magnetometryczne
4 — zestaw czujnikbw magnetometrycznych
5 — ramka




PL 240 004 B1

6 — oparcie wozka inwalidzkiego

7 — analizator

8 — sterownik

9 — uktad napedowy wézka inwalidzkiego
10 — mechanizm dopasowywania do wzrostu pacjenta
11 — mechanizm obrotowy
12 — stabilna podpora

Zastrzezenia patentowe

1. Uklad sterowania wézkiem inwalidzkim zawierajgcy uktad czujnikéw pola magnetycznego
oraz magnes trwaty, przy czym czujniki znajdujg sie w statym polu magnetycznym magnesu
trwatego, przy czym uktad czujnikéw jest sprzezony ze sterownikiem potgczonym z napedem
wozka inwalidzkiego, znamienny tym, ze
pojedynczy magnes trwaty (2) umieszczony jest na opasce (3) umieszczanej na czole pacjenta
oraz
ukfad (4) czterech czujnikdw pola magnetycznego (A, B, C, D) znajduje sie w statym polu ma-
gnetycznym generowanym przez pojedynczy magnes trwaty (2), przy czym czujniki pola ma-
gnetycznego (A, B, C, D) zamocowane sg na ramce (5) potgczonej mechanizmem obrotowym
(11) z mechanizmem (10) dopasowania do wzrostu, ktéry to mechanizm (10) potaczony jest
Z oparciem (6) wozka inwalidzkiego, przy czym mechanizm obrotowy (11) potgczony jest ze
stabilng podporg (12) gtowy pacjenta, i jednoczesnie uktad (4) czterech czujnikéw pola magne-
tycznego (A, B, C, D) dofgczony jest do analizatora (7), ktéry to analizator (7) potgczony jest ze
sterownikiem (8) wozka inwalidzkiego.

2. Uktad sterowania wozkiem inwalidzkim wg zastrzezenia 1, znamienny tym, ze czujniki pola
magnetycznego (A, B, C, D) znajdujg sie w odlegtosci od 30 do 70 mm od siebie.

3. Uktad sterowania wozkiem inwalidzkim wg zastrzezenia 2, znamienny tym, ze czujniki pola
magnetycznego (A, B, C, D) znajdujg sie w odlegtosci wynoszacej 60 mm od siebie.

4. Sposob sterowania wozkiem inwalidzkim, znamienny tym, ze
po umieszczeniu opaski (3) z magnesem trwatym (2) na czole pacjenta, za pomocg mechanizmu
(10) dopasowania do wzrostu oraz mechanizmu obrotowego (11) ustawia sie potozenie uktadu
(4) czterech czujnikéw pola magnetycznego (A, B, C, D) tak aby znajdowaty sie w polu magne-
tycznym generowanym przez magnes trwaty (2), po czym
wykonujgc ruchy opaska (3) z magnesem trwatym (2) zmienia sie sygnaly wytwarzane przez
uktad (4) czterech czujnikéw pola magnetycznego (A, B, C, D), a nastepnie
przekazuje sie sygnaty wytwarzane przez ukiad (4) czterech czujnikéw pola magnetycznego
(A, B, C, D) do analizatora (7), ktéry zgodnie z wczesniej ustalong macierzg mozliwych sekwencji
steruje napedem (9) wozka inwalidzkiego.
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Rysunki
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