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Osoby z ograniczeniami ruchu 

(Ditunno 1994) 

Niedowğady lub poraŨenia miňŜni mogŃ powstawaĺ  

z r·Ũnych przyczyn, kt·re w og·lnym zarysie dotyczŃ  

bŃdŦ to uszkodzenia dr·g nerwowych przewodzŃcych  

sygnağy ruchowe, bŃdŦ patologii miňŜni, koŜci, Ŝciňgien, 

wiňzadeğ, kt·re stanowiŃ efektor cağego ukğadu.  
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W·zki inwalidzkie 

(OrtoService 2011) 

3 

Rňczny 

Elektryczny  
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ăWearable 
robotsó 

Egzoszkielety Roboty  
ortotyczne  

Roboty 
protetyczne 

Wsp·ğczesne podejŜcie do problemu  
- roboty ortotyczne 

(Pons 2008) 
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Przedmiot projektu  

(ECO-V 2009) 

Sprawna g·rna czňŜĺ ciağa 

Zdrowy ukğad kostny  

koŒczyn dolnych 

Bezwğadne miňŜnie  

koŒczyn dolnych 
Programowo  

napňdzane  

koŒczyny 

dolne  

ObciŃŨenia  

przenoszone przez ukğad kostny  

Mocowane do 

tuğowia  

UŨytkownik 

UrzŃdzenie 
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Przykğadowe rozwiŃzania 

(Argo Medical Technologies Ltd., Berkeley 2011) 

eLEGS 
ReWalk  



Koncepcja ušytkowa systemu  
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Opis podsystem·w 

(Wierciak 2010) 
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Koncepcja uŨytkowo - eksploatacyjna 
urzŃdzenia  

(ECO-V 2009) 

  

Á  System instalowany rňcznie  

Á  Utrzymywanie r·wnowagi przez uŨytkownika  

Á  OdciŃŨanie koŒczyny w fazie wymachu  

przez uŨytkownika  

Á  Programowa realizacja funkcji chodu  

Á  ťr·dğo energii pomocniczej przenoszone  

przez uŨytkownika   
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Koncepcja uŨytkowa urzŃdzenia  

(ECO-V 2009) 

  



Struktura funkcjonalna  
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Og·lny model funkcji system·w 
mechatronicznych 

(Gawrysiak 1997) 
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Model funkcji system·w mechatronicznych - 
funkcja gğ·wna  

(Gawrysiak 1997) 
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Á Ch·d po pğaskiej powierzchni  

Á Pokonywanie schod·w  

Á Siadanie  

Á Wstawanie  

Á Pokonywanie niewielkich przeszk·d  

ZağoŨenia uŨytkowe ï funkcja gğ·wna  

(ECO-V 2009) 
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Funkcja gğ·wna ï ch·d po pğaskiej poziomej 
powierzchni  

(Whittle 1996) 
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Struktura mechaniczna ukğadu ruchu czğowieka  

(Szykiedans 2010) 

Miednica  3 stopnie swobody 

Staw biodrowy  3 stopnie swobody 

Staw kolanowy  3 stopnie swobody 

Staw skokowy 3 stopnie swobody 

Stopa   2 stopnie swobody 
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Ch·d po pğaskiej poziomej powierzchni - 
kinematyka miednicy  

(Syczewska 2010) 

  

Pğaszczyzna 

strzağkowa  

Pğaszczyzna 

czoğowa  

Pğaszczyzna 

poprzeczna  
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Ch·d po poziomej powierzchni - kinematyka 
stawu biodrowego  

(Syczewska 2010) 

  

Pğaszczyzna 

strzağkowa  

Pğaszczyzna 

czoğowa  

Pğaszczyzna 

poprzeczna  
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Analiza funkcji gğ·wnej 

(Wierciak 2007) 

Ukğady wykonawcze 

Ukğady pomiarowe 
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Wykaz ukğad·w wykonawczych urzŃdzenia ï 
propozycja  

(ECO-V 2010) 

1. Ukğad realizacji ruchu stawu biodrowego  

w pğaszczyŦnie strzağkowej  

2. Ukğad realizacji ruchu stawu kolanowego  

w pğaszczyŦnie strzağkowej  

3. Ukğad realizacji ruchu stawu skokowego 

w pğaszczyŦnie strzağkowej   
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Wymagany profil ruchu siğownika stawu 
kolanowego 

(ECO-V 2010) 
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środowisko pracy systemu  

(ECO-V 2009) 

UŨytkownik 

środowisko 

naturalne  

Otoczenie  

prawne  

środowisko 

techniczne  

UŨytkownik 

środowisko 

naturalne  

Otoczenie  

prawne  

środowisko 

techniczne  
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UrzŃdzenia: do wprowadzania danych i 
informujŃce ï propozycje 1  

(WZWP 2010) 
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UrzŃdzenia: do wprowadzania danych i 
informujŃce ï propozycje 2  

(ăEstetyka konstrukcjió 2009) 
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UrzŃdzenie mechatroniczne 

(Gawrysiak 1997) 


