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Zestaw modyfikacyjny ukladu napedu do hybrydowego elektryczno-recznego
do wozka inwalidzkiego

Przedmiotem wynalazku jest zestaw modyfikacyjny uktadu napedu do
hybrydowego elektryczno-recznego do wozka inwalidzkiego

W stanie techniki znane s3 rozwigzania adoptujace uklady napedowe do
wozkow inwalidzkich. Z opisu patentowego EP2433603A2 znany jest wozek
inwalidzki wyposazony w pomocniczy silnik napedowy wspotpracujacy z
uktadem do pomiaru sity napedowej. Silnik ten moze by¢ wykonany jako silnik
elektryczny (autorzy wykorzystali silnik znany z innego rozwigzania
DE19857786A1). Moze by¢ on umieszczony razem z akumulatorem i
sterownikiem w piascie wirnika. Zadaniem urzadzenia jest generowanie
dodatkowej sity napedowej (momentu napgedowego), dzieki czemu mozliwe jest
wspomaganie uzytkownika woézka, w szczegdlnosci, podczas podjazdu pod
wzniesienie. Rozwigzanie konstrukcyjne zastosowane w ukladzie napedowym,
pozwala na doprowadzenie dodatkowego momentu do wigkszych kot
napedowych wozka. W zaleznosci od potrzeby moze by¢ on wykorzystany do
odcigzenia uzytkownika wozka albo do przeciwdzialania generowanej przez
niego, recznej sile napedowej. Uktad pozwala na realizacje tego zadania rowniez
dla operacji hamowania. Stosunek recznie wprowadzonych sit 1 momentow
obrotowych wytwarzanych przez silnik elektryczny, moze by¢ regulowany i
opcjonalnie wybierany dla osobistych potrzeb uzytkownika. Istnieje rowniez
mozliwo$¢ wprowadzenia roznych nastaw dla poszczegolnych konczyn gérnych,
osobno prawe] oraz lewej reki. Celem przedstawionego rozwigzania jest przede
wszystkim wspomaganie uzytkownika. Nie moze stanowi¢ on samodzielnego
zrodta napedu wozka, tak jak ma to miejsce w przypadku przedmiotu wynalazku.
Urzadzenie nie posiada dodatkowych mechanicznych hamulcow. Hamowanie
realizowane jest gtdwnie za pomocg tarcia konczynami gdérnymi o ciagi potaczone
sztywno z wiekszym kotem oraz dodatkowo dzigki napedowi elektrycznemu.

Innym znamy rozwiazaniem jest uklad ktéry przedstawiono w opisie

US5033993A. Rozwigzanie to dotyczy taczenia napedu tarciowego wozka
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inwalidzkiego z dodatnim uktadem napedowym. Jego zadaniem jest fizyczne lub
mechaniczne potlaczenie paska napedowego 1 két pasowych. Silniki
akumulatorowe napedzajace wozki inwalidzkie, w klasycznym rozwiazaniu,
potaczone sa gumowymi pasami z kotami pasowymi wspotpracujacymi z tylnymi
kotami. Pasy sa montowane w rowkach o odpowiednim ksztatcie, ktére znajduja
si¢ zarbwno w krazku napedowym, jak i w napedzanym kole pasowym. Celem
przedstawionego rozwigzania jest taka modyfikacja tego uktadu, ktéra pozwoli na
zminimalizowanie wad klasycznej konstrukcji. Wynikajg one przyktadowo z cech
samego tworzywa, z ktérego wykonuje sie pasy. Powszechnie wiadomo, ze
wlasciwosci fizyczne gumy oraz innych tworzyw sztucznych ulegaja pogorszeniu
wraz z uplywem czasu. Proces ten znany jest pod pojeciem starzenia. Kolejnym
przyktadem jest zamoczenie paska, ktore skutkuje jego zeslizgiwaniem si¢ z kot
pasowych. Przedstawione rozwigzanie zawiera koto zgbate, podtuzny metalowy
pasek majacy rownomiernie rozstawione kota zebate na catej swojej dtugosci,
pojedyncza $rube do mocowania paska w rowku kota pasowego, oraz pasek
napedowy z zebami réwnomiernie rozmieszczonymi wzdluz jego wewnetrznego
obrzeza do sprzggania koto zebate i pasek w napedzanym kole pasowym. Zespot
elementow bedacy przedmiotem omawianego patentu stanowi charakterystyczng
idee rozwigzania ktéra moze zosta¢ wykorzystana w uktadzie napgedowym
elektrycznego lub wspomaganego elektrycznie wozka inwalidzkiego. Zgtaszany
wynalazek nie wykorzystuje dodatkowego uktadu przekazania napedu z silnika
elektrycznego na kota wozka inwalidzkiego, poniewaz jest on zamontowany
bezposrednio w piascie tego kota.

Jeszcze innym rozwigzaniem jest to ujawnione w opisie US5350032A.
Celem jest tu dostarczenie zestawu do przeksztalcenia recznie napedzanego
wozka inwalidzkiego w wozek napedzany silnikiem. W opisie wynalazku
przedstawiono uktad sluzacy do takiej modyfikacji klasycznego wozka
inwalidzkiego, w ktorej jeden (lub wiecej) element koncentrujacy moc jest
zintegrowany z tylnymi kotami napgdowymi celem ich napedzania. Uktad ten

wykorzystuje prosty sterownik. Dzigki niemu, w zaleznosci od nastawy,
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realizowany jest ruch wozka przy wykorzystaniu silnikow. Gdy kontroler jest
wylaczony lub zasilanie sterownika zostaje przerwane, zespol przenoszenia mocy
pozwala na pewien stopien swobodnego ruchu kota, aby umozliwi¢ reczny ruch
oraz dziatanie tylnych ko6t napedowych. Unikatowos¢ przedstawionego
rozwigzania polega na minimalnej ingerencji w oryginalng konstrukcje
klasycznego wozka inwalidzkiego. Cecha szczegOlng tego rozwiazania jest
uchwyt podtrzymujacy, dla napedzanych kot tylnych. Zastosowanie opisywanego
rozwigzania pozwala na osiagniecie takiej konstrukcji, ktéra nie wymaga
fizycznego lub mechanicznego odtaczenia zespolu napedu mechanicznego od kot
napedowych, po przerwaniu zasilania, aby umozliwi¢ wznowienie jego reczne]
obstugi. Funkcje te zrealizowano dzieki zastosowaniu przekladni zebatej
skojarzonej z silnikiem elektrycznym 1 tylnymi kotami aby umozliwi¢ rgczna
obstuge fotela w przypadku przerwy w zasilaniu bez recznego odlaczania zespotu
napedu. Opisane rozwigzanie posiada pewne podobne cechy wspolne ze
zglaszanym wynalazkiem. Dotycza one minimalnej ingerencji w konstrukcje
klasycznego wozka inwalidzkiego, na przyktad dzieki wykorzystaniu istniejacych
otworéw w ramie celem zachowania jego pierwotnej funkcjonalnosci. Moze by¢
ona zwigzana przyktadowo z mozliwoscig sktadania wozka na czas transportu,
czy mozliwoscia demontazu elementéw bedacych przedmiotem zgtoszenia
patentowanego celem uzyskania klasycznej konstrukcji, jak rowniez rownolegte
zapewnienie funkcji pierwotne] funkcji napedu recznego. Kolejna cechg wspolng
jest integracja elementéw ukladu generacji lub/i przenoszenia mocy z kotami
napedowymi. Mozliwe jest jednak wskazanie zasadniczych rézni¢ w obu
rozwigzaniach. Omawiany uktad nie posiada, w przeciwienstwie do zgtaszanego
wynalazku, dodatkowych mechanicznych hamulcow. Ponadto w proponowanym
uktadzie zastosowano dwa oddzielne kontrolery, ktére pozwalaja na osobne
sterowanie kazdym z poszczegdlnych két zmodyfikowanego woézka
inwalidzkiego. Sa one montowane przegubowo do ramy wozka i1 sktadajg si¢ z

przepustnicy, wytacznika bezpieczenstwa i dzwigni hamulca.
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W opisie patentowym US9358163B1 przedstawiono natomiast podtaczany
elektryczny zespol napedowy dla wozka inwalidzkiego. Na zespot ten sktada sie
obudowa, ktéra zawiera szyny podtrzymujace wozek inwalidzki. Wewnatrz szyn
umieszczony jest zespol rolek napedzanych silnikiem elektrycznym. Napedzane
rolki poprzez sprzezenie cierne, przekazuja moment napgedowy na kota wozka
inwalidzkiego. Istota jest tu urzadzenie techniczne, ktore daje mozliwos¢ takiej
modyfikacji klasycznego wézka inwalidzkiego, ktora w prosty sposéb pozwala na
zastosowanie napedu elektrycznego. Ma to na celu zwigkszenie mobilnosci
uzytkownika, zwlaszcza na dtuzszych dystansach. Urzadzenie jest wyposazone w
interfejs sterujacy, dzieki ktéremu uzytkownik posiada mozliwo$¢ kontroli
napeddw elektrycznych. Interfejs ten moze by¢ przyktadowo wykonany w postaci
joysticka, w klasycznej lub bezprzewodowej konfigracji. Przedstawiane
rozwigzanie nie posiada dodatkowych mechanicznych hamulcéw. Nie pozwala
rébwniez na niezalezng kontrole poszczegdlnych kot wozka inwalidzkiego.
Dodatkowo, przekazanie napedu z silnika elektrycznego na kota, w
przeciwienstwie do zglaszanego wynalazku, odbywa sie¢ za pomoca dodatkowego
uktadu mechanicznego poprzez sprzezenie cierne.

Innymi znanymi w stanie techniki rozwigzaniami sa urzadzenie typu Smart
Drive, ktére stanowig dodatkowy elektryczny naped do wozka recznego, co w
potaczeniu z klasycznym woézkiem recznym tworzy catosciowo naped
hybrydowy. Modut Smart Drive jest w postaci dodatkowego piatego kota
mocowanego do centralnej osi taczacej klasyczne kota wozka inwalidzkiego. W
odréznieniu o d przedmiotu wynalazku modul nie pozwala na niezalezne
napedzanie kol napedowych wozka, oraz do jego obstugi wymagany jest kontakt
dtoni z ciggami wozka inwalidzkiego. Sterowanie uktadem napedowym Smart
Drive realizowane jest tylko przy wykorzystaniu sensoréw w niego wbudowanych
a nie za pomoca dodatkowych urzadzen kontrolujacych. Naped ten stanowi
wspomaganie rgcznego napedu 1 nie moze stanowi¢ samodzielnego zrédta napedu

wozka jak ma to miejsce w przypadku przedmiotu wynalazku.
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Z opisu patentowego WO2005/107672A1 znany jest rowniez wozek
inwalidzki z napgdem wspomagajacym 1 sensorami sity. W jednym z wariantow
tego rozwigzania wozek wyposazony jest w duze koto napedowe wraz z ciggami,
ktére dodatkowo napedzane jest silnikiem elektrycznym. W rozwigzaniu tym
ciggl potaczone sa za pomoca szprych z tarcza obrotowa w piascie. Szprychy
tacza si¢ z czujnikiem zmocowany do szprych taczacych piaste z obrecza kota.
Czujnik sprawdza jaka sita generowana jest za pomoca ciagdw przez
uzytkownika. Opisywane rozwigzanie posiada centralny silnik z ktérego moment
napedowy rozdzielany jest na oba kota wozka inwalidzkiego. Takie rozwigzanie
potaczenia ciggu 1 dostarczania momentu napedowego z silnika odroznia
urzadzenie od przedmiotu wynalazku.

Jeszcze innym rozwigzaniem jest urzadzenie opisane w W0O2017131292A1
gdzie dolaczane do wozka inwalidzkiego urzadzenie wyposazone w silnik
elektryczny i rolke. Rolka dociskana jest do bieznika opony wozka i1 przekazuje
naped na koto napedowe w wyniku sprzezenia tarciowego. Wézek wyposazony w
urzadzenia posiada osobne silniki kota lewego 1 prawego jednak sterowanie jest
centralne za pomocg jednego kontrolera. Wozek wyposazony w modut zachowuje
swo] klasyczny reczny naped ciggowy.

Z opisu US6155367A znane tej réwniez urzadzenie wspomagajace reczny
naped wozka inwalidzkiego. Rozwigzanie te posiada silniki oraz sterownik w
piastach kota napedowego wozka inwalidzkiego. Dodatkowo wyposazone jest w
ciggi ktore za pomoca sensoréw mierza site wygenerowang przez uzytkownika i
na tej podstawie silniki elektryczne generuja dodatkowy moment napedowy.
Urzadzenie to tylko wspomaga reczny naped nie jest go w stanie zastapic.

Rozwigzanie wedlug wynalazku wykorzystujace dodatkowy modut
dodajacy naped elektryczny zapewnienia brak modyfikacji elementéw napedu
recznego wozka (ciag potaczone bezposrednio z obrecza kola napedowego jak w
klasycznym wozku). Pozwala zachowac autonomi¢ funkcji klasycznego wozka
recznego bez wspomagania lub woézka elektrycznego oraz zapewnia niezalezne

sterowanie za pomoca dwoch kontrolerow przepustnicy 1 dwoch niezaleznych
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hamulcow tarczowych. Dwa niezalezne kontrolery w sktad kazdego z nich
wchodzi, przepustnica, wlacznik bezpieczenstwa i dZzwignia hamulca.

Istota wynalazku jest zestaw modyfikacyjny uktadu napedu do
hybrydowego elektryczno-recznego do wozka inwalidzkiego zawierajacy modut
napedowy z ramg 1 jednostka napedowa osadzong w piastach két napedowych,
modut kontroli oraz modut antywywrotowy. W ukladzie tym do bazowej ramy
wozka mocowana jest rozlacznie, korzystnie za pomoca $ruby i obejmy rama
modutu napedowego na ktorej roztacznie mocowane sa zacisk hamulcowy
zabezpieczenie na palce oraz akumulator. Modul napedowy stanowia dwie
elektryczne jednostki napgdowe osadzone w piastach kot, ktérych obregcze
posiadaja ciagi reczne. Do kazdej] za dwodch jednostek napedowych
przymocowana jest tuleja dystansowa oraz tarcza hamulcowa, ktére to elementy
wraz z podktadkami dystansowymi osadzane sa w ramie modutu napgedowego 1
nastepnie zabezpieczane przed wysunieciem przez dokrecenie Srub z podktadka
na zewnatrz ramy modutu napedowego.

Modul antywywrotowy sktada si¢ z ramy modulu antywywrotowego
mocowanej rozlacznie do bazowej ramy wozka oraz  kota antywywrotowego
wspolpracujgcego z mocowanym do ramy modulu antywywrotowego pedatem z
przegubem rotacyjnym.

Modul kontroli natomiast zawiera montowane rozlacznie do bazowej ramy
wozka inwalidzkiego dwa ramiona modutu kontroli na ktorych osadzono gumowe
manetki, dzwignie hamulcéw, potencjometr przyspieszenia z przetacznikiem
biegu wstecznego oraz wskaznikiem roztadowania baterii, wytgcznik
bezpieczenstwa z optycznym wskaznikiem wlaczonego biegu wstecznego oraz
korzystnie w zalezno$ci od rodzaju kontrolera (lewy lub prawy) mocowanie
smartfona lub ekran LCD do podgladu parametréw eksploatacyjnych urzadzenia

sterowany przetacznikiem.
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Przedmiot wynalazku w przyktadzie realizacji przedstawiono na rysunkach

na ktorych:

fig. 1. przedstawia wynalazek w ujeciu caloSciowym wraz z wdzkiem
inwalidzkim, do ktorego jest zamontowany modul napedu hybrydowego
elektryczno-recznego do wozka inwalidzkiego;

fig. 2. przedstawia wozek inwalidzki ze zdemontowanymi kotami
napedowymi bedacy bazg do zastosowania modulu hybrydowego uktadu
napedowego elektryczno-recznego do wozka inwalidzkiego;

fig. 3. przedstawia miejsca montazu modulu hybrydowego uktadu
napedowego elektryczno-recznego do wozka inwalidzkiego;

fig. 4. przedstawia wozek inwalidzki wraz z modulami modutowego
hybrydowego ukladu napedowego elektryczno-recznego do wozkow
inwalidzkich;

fig. 5. jest widokiem modutu napedowego, kota lewego, ktére wyposazone
jest w akumulator energii elektrycznej;

fig. 6. jest widokiem modutu napedowego, ktoéry wyposazony jest w
akumulator energii elektrycznej;

fig. 7. jest widokiem jednostki napedowe;;

fig. 8. przedstawia budowe 1 montaz modutu napgdowego;

fig. 9. przedstawia montaz ramy modutu napedowego do bazowe] ramy
wozka inwalidzkiego;

fig. 10. przedstawia budowe 1 montaz modutu anty wywrotowego;

fig. 11. przedstawia budowe i montaz modutu kontroli;

fig. 12. przedstawia ideowy schemat potaczenia elektrycznego modut
napedu hybrydowego elektryczno-recznego do wozka inwalidzkiego.

Modut napedu hybrydowego elektryczno-recznego do wozka

inwalidzkiego zamontowanego do wozka inwalidzkiego przedstawiono na fig. 1

gdzie zostal przedstawiony w ujeciu catosciowym. Modutowy hybrydowy uktadu

napedowego elektryczno-recznego jest opcja doposazenia woézka inwalidzkiego
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po demontazu kot napedowych (fig. 2), z zachowaniem bazowej ramy wozka 1,
kot przednich (samonastawnych) 2, dociskowych hamulcéw postojowych 3 oraz
podnézkoéw 4. Podzespoly montowane sa do bazowej ramy wozka 1
inwalidzkiego w miejscach wskazanych na fig.3. Montowane podzespoly to:
modut napedowy 5 (miejsce A 1 B), modut kontroli 7 (miejsce C) oraz modut
antywywrotowy 6 (miejsce D 1 E). Wskazane miejsca dotycza montazu lewej
strony wozka. Montaz podzespolow prawej strony wozka jest wykonywany
analogicznie z uwzglednieniem wszystkich wyzej wymienione modutoéw. Moduty
te nie wymagaja zmian konstrukcyjnych w bazowe] ramie woézka 1, montaz
modutowego hybrydowego uktadu napedowego elektryczno-recznego do wozka
inwalidzkiego jest bezinwazyjny dla bazowej ramy wozka 1 i wymaga jedynie
demontazu két napedowych. W miejscach wskazanych na fig. 4 montowane sa
podzespoty modutowego uktadu napedowego elektryczno-recznego do wozka
inwalidzkiego tj. modut napedowy 5; modut antywywrotowy 6, ktéry rowniez
charakteryzuje si¢ funkcjami wspomagajacymi pokonywanie przeszkod
terenowych oraz modul kontroli 7. Modut napedowy fig. 5 zbudowany jest z
jednostki napedowej 11 bedacej jednostka elektryczng osadzong w piascie kota 8,
ktorego obrecz 10 jest wyposazona w ciagi reczne 9 umozliwiajace napedzanie
reczne wozka inwalidzkiego fig. 6. Do jednostki napedowe; 11 $rubami 14
przymocowana jest tuleja dystansowa 12 oraz tarcza hamulcowa 13, zgodnie z
fig.7. Podzespoty te wraz z podkladkami dystansowymi 15 (fig. 7) osadzane sg w
ramie modulu napedowego 18 i nastepnie zabezpieczane przed wysunieciem
przez dokrecenie $rub 17 z podktadka 16 na zewnatrz ramy modutu napedowego
18, zgodnie z fig. 8. Nastepnie do ramy modutu napedowego 18 przykrecane sa
kolejne podzespoly modutu napedowego 5 tj. zacisk hamulcowy 21 $rubami 22,
zabezpieczenie na place 19 podczas napedzania recznego, srubg 20 oraz montaz
mocowania akumulatora 25, srubami 24 i akumulatora 23 zgodnie z fig.8. Modut
napedowy 5 a glownie jego rama 18 jest montowana do bazowej ramy wézka 1
inwalidzkiego w dwoch miejscach (A i B). W pierwszym (A) jest mocowana za

pomoca s$ruby 28 przetlozone] przez otwor w bazowe] ramie wozka 1
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inwalidzkiego 1 zabezpieczona nakretka 29. Drugie mocowanie (B) jest
umieszczone w przednie] czesci bazowej ramy wozka 1 inwalidzkiego, gdzie do
rurowe] ramy wozka mocowana jest przy pomocy obejmy 27, §rub 32, podktadek
31 1 nakretek 30, rama modutu napedowego 18. W celu ustawienia zbieznosci kot
wozka inwalidzkiego miedzy bazowa rame wozka 1 1 ram¢ modutu napedowego
18 montowany jest dystans 26. Dystans 26 umozliwia ustawienie zbieznosci kot
poprzez regulacje pozycji ramy modutu napedowego 18. Montaz ramy modutu
napedowego 18 do bazowej ramy wozka 1 inwalidzkiego przedstawia fig. 9.
Kolejnym zastosowanym modutem w opisywane] konstrukcji jest modut anty
wywrotowy 6 (fig. 10). Modul realizuje dwie funkcje: zabezpiecza przed
przewroceniem si¢ wozka w tyl, wykorzystujac do tego dodatkowe koto anty
wywrotowe 35 oraz umozliwi pomoc o0sob trzecich podczas pokonywania
przeszkod terenowych tj. np. stopnie lub progi wykorzystujac do tego mechanizm
dzwigniowy gdzie na pedal z przegubem rotacyjnym 34 przyktadana jest sita
stopa osoby trzeciej. Modut anty wywrotowy 6 mocowany jest do bazowe] ramy
wozka 1 bezinwazyjnie. Montaz modulu anty wywrotowego 6 rozpoczyna
przykrecenie kota anty wywrotowego 35 do ramy modutu anty wywrotowego 33
za pomoca $ruby 39 1 nakretki 40. Nastepnie do tej samej ramy mocowany jest
pedal z przegubem rotacyjnym 34 wspomagajacy pokonywanie przeszkod
terenowych. Pedal z przegubem rotacyjnym 34 jest wkrecony w rame modutu
anty wywrotowego 33, w ktérym jest otwoér gwintowany. Ostatecznie tak
przygotowany modut anty wywrotowy 6 mocowany jest do bazowej ramy wozka
1 inwalidzkiego w dwoch miejscach (D 1 E). W pierwszym (D) przez $rube 28
mocujace] rame¢ modutu napedowego 18 i rame modutu anty wywrotowego 33
zabezpieczone nakretka 29. W drugim (E) za pomoca obejmy 36 do dolnej czesci
bazowe] ramy wozka 1 inwalidzkiego przy pomocy S$ruby 37 i nakretki 38,
zgodnie z fig. 10. Ostatni podzespdt to modut kontroli 7 ruchu pojazdu, ktérego
montaz przedstawiono na fig.11. Modul ten jest montowany w jednym miejscu
(C) do bazowej ramy woézka 1 inwalidzkiego bezinwazyjne za pomocg obejm 42 i

sruby 43 wkreconej w rame modutu kontroli 41. Na rame modutu kontroli 41
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ruchu pojazdu osadzone s3: gumowa manetka 44; dzwignia hamulca 45;
potencjometr przyspieszenia 46 z przelacznikiem biegu wstecznego oraz
wskaznikiem roztadowania baterii; wylacznik bezpieczenstwa 47 z optycznym
wskaznikiem wiaczonego biegu wstecznego oraz opcjonalnie w zaleznosci od
rodzaju kontrolera (lewy lub prawy) mocowanie smartfona 48 lub ekran LCD 49
do podgladu parametréw eksploatacyjnych urzadzenia sterowany przetacznikiem
50. Podzespoty opracowanego uktadu sa potaczone elektrycznie zgodnie z fig. 12.
Elektryczne jednostki napedowe 11 1 56 sa zasilanie z jednego akumulatora 23.
Napedy te sa wyposazone we wlasne sterowniki, do ktorych podtaczone sa
urzadzenia kontrolne oraz monitorujaco rejestrujace: dzwignia hamulca 451 55 z
funkcja roztaczania napedu, potencjometr przyspieszania 46 1 58 z funkcja
przetacznika biegu wstecznego 1 wskaznikiem roztadowania baterii oraz lampka
kontrolng wiaczonego trybu jazdy w tyt 54 1 60, bezprzewodowy modut
kontrolno-programowy 51. Proces sterowania oraz monitorowania parametrow
jednostki napedowej jest niezalezny dla kazdego z silnikéw elektrycznych.
Jednym ukladem taczacym prawa i1 lewa jednostke napedowa jest ukiad
bezpieczenstwa, polegajacy na roztaczeniu zasilania uktadu napgedowego podczas
sytuacji awaryjnych. W tym celu zastosowano szeregowo polaczone wytgczniki
bezpieczenstwa 47 1 59. Uzycie dowolnego przetacznika bezpieczenstwa roztacza
zasilanie calej konstrukcji, rozwigzanie to jest tozsame z wylacznikiem
zastosowanym w akumulatorze 23. Zmiana kierunku ruchu pojazdu (jazda w tyt)
jest realizowana przez przetaczenie przetacznika biegu wstecznego wbudowanego
W potencjometr przyspieszania 46 i 58 1 przelaczenie stykow przekaznika biegu
wstecznego 53 1 57. Jednostki napgdowe 11 i 56 moga by¢ programowane 1
kontrolowane przez ekran LCD 49 do podgladu parametréw eksploatacyjnych
urzadzenia sterowany przetacznikiem 50 lub przez smarfton 52 polaczony
bezprzewodowo z jednostkg napedowa 11 1 56 poprzez bezprzewodowy modut

kontrolno-programowy 51.



