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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest rower z mechanizmem ptynnej zmiany rozstawu két jezdnych w celu
zmiany jego statecznosci, przeznaczony zwlaszcza dla oséb niepetnosprawnych. Rozwigzanie wedtug
wynalazku dedykowane jest dla pojazdéw rowerowych, takze roweréw elektrycznych.

Obecnie rower coraz czesciej staje sie urzgdzeniem codziennego uzytku, jako srodek transportu
miejskiego. Dzieje sie tak miedzy innymi dzieki popularyzacji rowerdéw elektrycznych. Tymczasem brak
jest rozwigzan konstrukcyjnych pozwalajgcych osobom z niepetnosprawnosciami na poruszanie sie ro-
werem klasycznym, jednosladowym. Dostepne sg jedynie pojazdy trojkotowe, ktore nie dajg takiej swo-
body poruszania sie, jak jedno$lad.

Ogodlna koncepcja mechanizmu polega na tym, by zmienia¢ typ pojazdu z tréjkotowego na dwu-
kotowy. Zmiana ta moze nastepowac ptynnie w trakcie jazdy.

Znane sg obecnie konstrukcje dotyczace pojazdu zblizonego do roweru, ktéry pozwala na pro-
wadzenie przez osoby z niepetnosprawnosciami. Tego typu rozwigzania polegajg jednak na zwigeksze-
niu liczby két jezdnych w celu zapewnienia stabilnosci. W efekcie charakter jazdy znaczgco rézni sie od
prowadzenia roweru. Pojazdy takie w swojej istocie podobne sg bardziej do woézka napedzanego za
pomocg mechanizmu korbowego. Konstrukcje trojkotowe (lub czterokotowe) sg w pewnym stopniu uzy-
teczne i przydatne, jednak nie pozwalajg na petng swobode poruszania sie tak, jak porusza sie osoba
jadaca rowerem. Z tego wzgledu w praktyce tego typu rozwigzania nie sg czesto wybierane przez osoby
z dysfunkcjami motorycznymi pomimo braku jakiejkolwiek alternatywy.

W przypadku niedowtadu konczyn dolnych (lub ich braku) stosuje sie mechanizm korbowy prze-
znaczony do napedzania rekami. Jest to dobre rozwigzanie w celu zapewnienia mozliwosci przemiesz-
czania sie pojazdem. W takim przypadku jednak wykluczony jest rehabilitacyjny, prozdrowotny charak-
ter poruszania sie, ktéry wymuszatby prace pozostatych jeszcze w konczynach dolnych funkcji.

Chociaz wydaje sie, ze na rynku brakuje obecnie rozwigzan spetniajgcych wszystkie przedsta-
wione oczekiwania 0s6b z niepetnosprawnosciami, dostepnych jest wiele technologii, ktére mogg oka-
zac sie pomocne. Wsrdd nich warto wspomniec o coraz bardziej zaawansowanych technologiach elek-
trycznego wspomagania napedu roweru.

Istniejg réwniez rozwigzania konstrukcyjne sktadajgce sie z podwojnego kota przedniego. Roz-
staw pomiedzy elementarnymi kotami jest zbyt maty, zeby nazwac taki pojazd tréjkotowym. Taki typ
konstrukcji stosowany jest w celu zwigkszenia stabilnosci roweru w trudnym terenie, w szczegdélnosci
na grzgskiej nawierzchni. Potgczone jest to zazwyczaj z terenowymi oponami, ktérych wymiar szeroko-
$ci dochodzi do 4,5 cali (tak zwany ,fat-bike”). Jednak zadaniem takiego rozwigzania nie jest zapewnie-
nie stabilnosci na ptaskiej, rowniej nawierzchni. Ponadto nie umozliwia ono zmiany rozstawu koét. Dla-
tego znaczaco rézni sie ono od rozwigzania proponowanego.

Z japohskiego opisu wynalazku za numerem JP2015093625 znane jest rozwigzanie dotyczgce
pojazdu motocyklowego, ktérego ksztait jest zmienny. Pojazd posiada nadwozie, pare przednich kot
i tylne koto, oraz mechanizm zmiany odstepu miedzy kotami przednimi. Mechanizm zmiany odstepu kot
przednich obejmuje skompilowany ukfad zawieszenia, wraz z elementami amortyzujgcymi, dla duzych
predkosci.

Natomiast z innego japonskiego opisu wynalazku za numerem JP2012056503 znany jest pojazd
zapewniajgcy stabilnos¢ przy matej i sterownos¢ przy duzej predkosci. Pojazd ten posiada pare przed-
nich kot, ktérych odlegtos¢ zmienia sie podczas jazdy w zalezno$ci od predkos$ci, przy matej predkosci
rozstaw kot przednich jest wiekszy niz przy predkosciach wiekszych.

W przypadku znanych rozwigzan pojazd tréjkotowy charakteryzuje sie stosunkowo dobrg statecz-
noscig boczng, ale gorszymi wiasciwosciami trakcyjnymi, gtéwnie podczas pokonywania zakretdw.
Tymczasem pojazd z dwoma kotami staje sie jednosladem (tak jak rower czy motocykl) i moze pokony-
wac zakrety, pochylajgc sie na boki, co polepsza jego wtasciwosci jezdne, ale pogarsza statecznosc
(pojazd jest wywrotny).

Obecnie stosowane rozwigzania konstrukcyjne roweréw przystosowanych dla osdb z niepetno-
sprawnosciami nie obejmujg pojazdéw jednosladowych. Tymczasem jazda tréjkotowcem i pojazdem
jednosladowym zasadniczo réznie sie od siebie. Do ograniczen wynikajgcych z prowadzenia roweru
trojkotowego nalezy zaliczyé:

— Ograniczong minimalng szerokos¢ pojazdu, co utrudnia mijanie sie z innymi pojazdami na
Sciezce rowerowej lub na chodniku.
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— Brak przechytéw bocznych podczas pokonywania zakretéw, co wprowadza ograniczenia do
sposobu jazdy.

Z drugiej strony zastosowanie klasycznego roweru jednosladowego dla osoby z niedowtadami
konczyn dolnych lub z innymi dysfunkcjami motorycznymi moze by¢ niebezpieczne.

Proponowana konstrukcja stanowi rozwigzanie posrednie pomiedzy pojazdem jednosladowym
i tréjkotowym. Umozliwi to poruszanie sie opracowanym pojazdem jak klasycznym rowerem, a w chwili,
kiedy wystagpi taka potrzeba, rower bedzie stabilizowany na takiej zasadzie, jak pojazd trojkotowy.

Wsréd producentéw rowerdw dla osob z dysfunkcjami motorycznymi, jak dotgd nie sg podejmo-
wane proby przygotowania takiego rozwigzania.

Celem rozwigzania wedle wynalazku jest opracowanie roweru z ptynnym ukfadem do przejsciem
od pojazdu tréjkotowego do dwukotowego. Niniejsza funkcja realizowana jest poprzez rozsuwanie i zsu-
wanie kot (przednich lub tylnych). W sytuaciji, kiedy rozsuwalne kota znajdujg blisko siebie, pojazd za-
chowuje sie jak jednoslad, a przednie kota przypominajg kota ,blizniacze”. Natomiast, kiedy kofa te sg
rozsuniete, pojazd staje sie trojkotowcem. Mechanizm zmiany rozstawu kot wykorzystuje energie elek-
tryczng pochodzgca z elektrycznego napedu roweru.

Rower z mechanizmem ptynnej zmiany rozstawu két jezdnych, o budowie ramowej, wyposazony w
zespot jezdny posiadajgcy koto tylne i dwa réwnolegte, oddalone i odsuwane od siebie kota przednie kiero-
wane przez kierownice, uktad hamulcowy, oraz uktad napedowy, ktéry stanowig przerzutki, fancuch przenie-
sienia napedu i pedaty, takze wspomagany elektrycznie, charakteryzuje sie tym, ze do ramy przymocowane
sg wahacze potgczone z kolei z widelcami, gdzie wahacze potgczone sg z ramg elementem umozliwiajgcym
im na tejze ramie ruch liniowy, ponadto pomiedzy widelcami rozpostarty jest sitownik.

Korzystnie, wahacze zamontowane sg pomiedzy widelcami.

Korzystnie, wahacze do widelcow przednich przymocowane sg przy pomocy przegubdw.

Korzystnie, elementem jest tozysko liniowe lub slizgowe.

Korzystnie, widelce ponizej poprzeczki ramy posiadajg przeguby.

Korzystnie, widelce zakonczone sg czworobokowym mechanizmem synchronizujgcy skret tych,
ze widelcow zaopatrzonym w przeguby i kierownice.

Korzystnie, tylny wahacz przymocowany jest do ramy za pomocg sitownika i przegubu.

Korzystnie, sitowniki zaopatrzone sg w mechanizm slimakowy napedzany silnikiem krokowym.

Korzystnie, sitowniki sg ze sobg sprzezone.

Przedmiot wynalazku zostat przedstawiony w przykfadzie wykonania na zatgczonym rysunku, na
ktérym fig. 1 uwidoczniono rozwigzanie schematycznie, fig. 2 przedstawiono rower w widoku z boku,
zas na fig. 3 zaprezentowano rower w widoku z gory.

Gtéwnym zastosowaniem powyzszego rozwigzania jest przystosowanie roweru do potrzeb oséb
Z niepetnosprawnosciami.

Proponowane rozwigzanie umozliwi poruszanie sie rowerem w trzech trybach.

— Pierwszym z nich jest jazda z rozstawionymi na state kotami, co zapewni catkowitg stabilizacje
boczng. Mogg z tego trybu korzysta¢ osoby ktérych dysfunkcje motoryczne nie pozwalajg w danym
momencie ha samodzielne utrzymanie rownowagi (na przyktad czujg sie zmeczone i ich uktad ruchu
zaczyna dziata¢ wyraznie gorzej).

— Drugim, skrajnie przeciwnym trybem jest state zblizenie do siebie két. Z takiej mozliwosci mogg
korzysta¢ osoby petnosprawne lub niepetnosprawne, ktére w danym momencie czujg sie na sitach sa-
modzielnie utrzymywac rownowage.

— Trzeci, najbardziej specyficzny tryb zakfada ptynng zmiane rozstawu két w czasie jazdy, w za-
leznosci od predkosci i/lub procesu hamowania. Tryb ten jest przydatny dla oséb, ktérych funkcje mo-
toryczne pozwalajg na balansowanie ciatem w trakcie jazdy, ale w czasie postoju lub przy matych pred-
kosciach utrzymanie rGwnowagi staje sie trudne i niebezpieczne. W takich przypadkach pojazd samo-
czynnie zwieksza statecznosc.

Elektryczne wspomaganie napedu w rowerze moze by¢ przydatne dla oséb z niedowtadami koh-
czyn lub z innymi dysfunkcjami motorycznymi. Korzystne jest zatem wspoétdziatanie uktadu napedu elek-
trycznego z mechanizmem stabilizacji bocznej (wykorzystujgcej zasilanie z napedu elektrycznego).

Dodatkowym atutem prezentowanego w projekcie roweru jest fakt, Zze nadaje sie on rowniez dla
o0s6b petnosprawnych. Omawiane rozwigzanie techniczne charakteryzuje sie bowiem: wygodng i sta-
bilng pozycjg ciata. Z punktu widzenia oséb petnosprawnych korzystanie z takiego roweru bedzie cha-
rakteryzowato sie zwiekszeniem wygody jazdy i moze by¢ wybierane, jako alternatywa dla zwyktych
roweréw elektrycznych.



4 PL 239519 B1

Rower z mechanizmem ptynnej zmiany rozstawu két jezdnych, o budowie ramowej, wyposazony
w zespot jezdny posiadajgcy koto tylne i dwa réwnolegte, oddalone i odsuwane od siebie kota przednie
kierowane przez kierownice, uktad hamulcowy, oraz uktad napedowy, ktory stanowig przerzutki, tancuch
przeniesienia napedu i pedaty takze wspomagany elektrycznie. Do ramy 1 przymocowane sg wahacze
3 potagczone z kolei z widelcami 2, gdzie wahacze 3 potgczone sg zramg 1 elementem 4 umozliwiajgcym
im na tejze ramie 1 ruch liniowy, ponadto pomiedzy widelcami 2 rozpostarty jest sitownik 5. Wahacze 3
zamontowane sg pomiedzy widelcami 2. Wahacze 1 do widelcéw przednich 2 przymocowane sg przy
pomocy przegubow 6. Elementem 4 jest tozysko liniowe lub slizgowe. Widelce 2 ponizej poprzeczki 11
ramy 1 posiadajg przeguby 7. Widelce 2 zakonczone sg czworobokowym mechanizmem 8 synchroni-
zujacy skret tych, ze widelcéw 2 zaopatrzonym w przeguby 9 i kierownice 10. Tylny wahacz 12 przymo-
cowany jest do ramy 1 za pomocg sitownika 13 i przegubu 14. Sitownik 5 i sitownik 13 zaopatrzone sg
w mechanizm $limakowy napedzany silnikiem krokowym. Sitownik 5 i sitownik 13 sg ze sobg sprzezone.

Najwazniejszg czes¢ mechanizmu stanowig dwa wahacze 3 przymocowane przegubowo do
dwaoch przednich widelcéw 2, a do ramy 1 za pomocg przegubdw przymocowanych do liniowych tozysk
4. Pomiedzy widelcami umieszczony jest sitownik 5 z mechanizmem slimakowym napedzanym silnikiem
krokowym. Jego wysuniecie powoduje rozchylenie widelcow. Ruch widelcéw 2 na zewnatrz stabilizo-
wany jest przez wahacze 3. W gornej czesci widelce sg zamontowane przegubowo w taki sposob, ze
goérne przeguby 7 stanowig srodki ich obrotu podczas rozchylania. Powyzej gérnych przegubow 7 znaj-
duje sie czworobokowy mechanizm 8, ktéry synchronizuje potozenie skretne widelcow 2.

W efekcie takiej konstrukcji mechanizmu zmiany rozstawu két zwiekszenie rozstawu powoduje
obnizenie srodka ciezkosci przedniej czesci roweru. Jest to zjawisko pozgdane, poniewaz wéwczas sita
grawitacji sprzyja zwiekszeniu rozstawu, czyli przejsciu tto pozycji stabilniejszej i przez to bezpieczniej-
szej. Negatywnym efektem tego zjawiska jest ,nurkowanie” roweru przy matych predkosciach, a wiec
réwniez podczas hamowania. W celu wyeliminowania tego efektu, tylne koto roweru zamontowane jest
do w sposdb ruchomy, znany z rozwigzan konstrukcyjnych polegajgcych na amortyzacji tylnego kota
w rowerze. Tym razem jednak zamiast elementu podatnego zamontowany jest sitownik 13. urucha-
miany jednoczesnie z przednim sitownikiem 3. Dzieki temu podczas hamowania zaréwno przéd jak i tyt
pojazdu obnizajg sie proporcjonalnie.

Zastrzezenia patentowe

1. Rower z mechanizmem ptynnej zmiany rozstawu kot jezdnych, o budowie ramowej, wyposa-
zony w zespo6t jezdny posiadajgcy koto tylne i dwa rdwnolegte, oddalone i odsuwane od siebie
kota przednie kierowane przez kierownice, uktad hamulcowy, oraz uktad napedowy, ktory sta-
nowig przerzutki, fancuch przeniesienia napedu i pedaty, takze wspomagany elektrycznie,
znamienny tym, ze do ramy (1) przymocowane sg wahacze (3) potgczone z kolei z widelcami
(2), gdzie wahacze (3) potgczone sg z ramg (1) elementem (4) umozliwiajgcym im na tejze
ramie (1) ruch liniowy, ponadto pomiedzy widelcami (2) rozpostarty jest stownik (5).

2. Rower, wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze wahacze (3) zamontowane sg pomiedzy widel-
cami (2).

3. Rower, wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze wahacze (1) do widelcéw przednich (2) przymo-
cowane sg przy pomocy przegubéw (6).

4. Rower, wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze elementem (4) jest tozysko liniowe lub slizgowe.

5. Rower, wedtug zastrz. 1, znamienny tym, ze widelce (2) ponizej poprzeczki (11) ramy (1)
posiadajg przeguby (7).

6. Rower, wedilug zastrz. 1, znamienny tym, Zze widelce (2) zakornczone sg czworobokowym
mechanizmem (8) synchronizujgcy skret tych, ze widelcéw (2) zaopatrzonym w przeguby (9)
i kierownice (10).

7. Rower, wedlug zastrz. 1, znamienny tym, ze tylny wahacz (12) przymocowany jest do ramy
(1) za pomocg sitownika (13) i przegubu (14).

8. Rower, wedtug zastrz. 1. znamienny tym, ze sitownik (5) i sitownik (13) zaopatrzone sg w me-
chanizm slimakowy napedzany silnikiem krokowym.

9. Rower, wedtug zastrz. 8. znamienny tym, Ze sitownik (5) i sitownik (13) sg ze sobg sprzezone.
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