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Wozki elektryczne ultatwiajg codzienne funkcjonowanie, przemieszczanie sig,
nawigzywanie kontaktow 1 uczestnictwo w zyciu spotecznym osobom niepetnosprawnym
1 starszym. Poruszanie si¢ wozkiem w otwartej przestrzeni jest stosunkowo tatwe, jednak
w zamknigtych 1 matych pomieszczeniach manewrowanie moze stanowi¢ problem,
zwlaszcza dla os6b ze znacznym stopniem niepetnosprawnosci.

Rozwigzania dla oséb niepelnosprawnych sa kierowane do stosunkowo niewielkiej
grupy odbiorcow i sg to w wiekszosci przypadkow rozwigzania dostosowane do potrzeb
indywidualnego uzytkownika. Jednak stosujac wybrane elementy zloZzonych systemow
automatyki, sterowania, mozna stworzy¢ efektywne kosztowo rozwigzania ulatwiajgce
funkcjonowanie oséb niepelnosprawnych. Nowe technologie moga stanowi¢ szanse
poprawy jakos$ci zycia 0sob z niepetnosprawnosciami.

W rozprawie przedstawiono analiz¢ zagrozen, problemow podczas manewrowania
wozkiem w waskich ciggach komunikacyjnych, jak rowniez opis konstrukcji opracowa-
nego mechatronicznego systemu unikania kolizji, opartego o skanery laserowe LiDAR 2D.

W pracy zaprezentowano rowniez elementy systemu kierowania pojazdem.
Opracowany obrotowy modut skanujagcy umozliwia wygenerowanie trojwymiarowej sceny
na podstawie serii pomiaréw 2D otoczenia.

Opisano opracowang metod¢ unikania kolizji opierajaca si¢ o przestrzenng mape
otoczenia oraz trojwymiarowy model pojazdu mieszczacy w swej objetosci wozek
z uzytkownikiem. Metoda definiuje wymagang strefe bezpieczenstwa, ktora jest funkcja
czasu i predkosci chwilowej pojazdu.

Opisano model matematyczny rozwijania bryly wozka oraz metod¢ oceny ryzyka
kolizji rozwinigtej bryty z elementami otoczenia.

W pracy przedstawiono réwniez opis przeprowadzonych symulacji numerycznych,

badan laboratoryjnych — testy dziatania systemu, wnioski oraz kierunki dalszych badan.



