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Nazev vynalezu:
Lizko

Anotace:

Liizko (1) se systémem pro pohanéni luzka (5) zahrnujici
pohanéné kolecko (7), motor pro pohanéni (37),
procesorovou jednotku (8) a ovladaci ¢len. Pomoci
ovladage (9), napojeného pies procesorovou jednotku (8)
na motor pro pohanéni (37) pohanéného kolecka (7), lze
ménit rezimy pohanéného kolecka (7). V prvnim rezimu
je pohyb pohénéného koleéka (7) zavisly na motoru pro
pohanéni (37), zatimco v druhém reZimu se kolecko (7)
toéi nezavisle na motoru pro pohanéni (37). Pomoci
systému pro pohanéni lizka (5) lze tedy lazko (1) uvést
do pohybu ve zvoleném sméru, do volnob&zného reZimu
nebo do rezimu brzdéni.




20

25

30

35

40

45

50

55

CZ 306185 B6

Luzko

Oblast techniky

Vynalez se tyka lizka pro udrZovani pacienta v horizontalni poloze, jako je napfiklad nemocniéni
lizko, peovatelské lizko, vySetiovaci lizko, stretcher aj., zahrnujiciho systém pro pohanéni
lizka, v podobé pohanéného kolecka za u¢elem manipulace lizka v motorem pohanéném pohy-
bu, ve volnob&zném pohybu a pro brzdéni [izka. Pohanéné kolecko je ovladano prostfednictvim
ovladace, ktery zahrnuje alespoii dva aktivaéni prvky. Pouzitim vice neZ jednoho aktivaéniho
prvku se zvySuje bezpecnost manipulace s lizkem v motorem pohanéném rezimu a zaroveii
umoZiuje prostfednictvim kombinaci aktivadnich prvkd volit mezi jednotlivymi zplisoby pohybu,
tedy mezi motorem pohanénym pohybem, volnobéznym pohybem a brzdénim.

Dosavadni stav techniky

V nemocni¢nim prostiedi je vyzadovan transport pacientii na nemocniénim liZku &i nemocnié-
nich lizek samotnych. Lizka jsou proto vybavena soustavou kolegek umoziujici manipulaci.
Manipulace s tézkymi lizky nebo s lizky s pacientem viak mize byt fyzicky naro¢nd. Z toho
divodu jsou nemocnicni lizka vybavena pfidavnymi systémy pro pohanéni lizka, napiiklad v
podobé pohanéného koletka usnadiiujici nemocni¢nimu personalu transport liizka. Vyse uvedeny
systém je zndmym stavem techniky napf. dle patentu US 5806 111, US 6 505 359 nebo
US 7090 041.

Pohanéné kolecko je pFipojené na podvozek a je mozné jej piitlagit k zemi za Géelem motorem
pohanéného pohybu, nebo zvednout do podvozku za Géelem manipulace lizka bez zapojeni mo-
torem pohanéného pohybu, jako je tomu v patentové prihlasce EP 2 298 263.

Dilezitym prvkem systému pro pohanéni lizka je jeho ovladaci zafizeni. V gastém fesen, jako
napfiklad v patentu US 6 330 926, je lizko vybaveno madly, opatiené mechanickym spinacem,
kterymi uzivatel aktivuje motorovy pohyb lazka. Dalsi z alternativ, dle patentu US 6 752 224, je
ovladani pohonného systému prostfednictvim madel opatfenych snimagi sily, umisténych mezi
madly a lizkem. Tyto snimade slouzi k prenosu sily, kterd vznika napfiklad pohybem madel v
pozadovaném sméru jizdy, na signal, ktery idi pohyb lizka. Madla ve vyse uvedeném patentu
mohou byt opatfeny snimacem pfitomnosti uZivatele, ktery je realizovan naptiklad snimacem
sily. Alternativné mohou byt pro tento ucel pouzity snimace tlaku vzduchu nebo kapaliny, popfi-
pad¢ kapacitni snimace.

Systém pro pohanéni liizka je ve zndmém stavu techniky aktivovan pomoci hlavniho vypinade
umisténého na podvozku pobliz baterie (US 6 330 926), ktery propojuje motor a baterii. Bez
zapnuti hlavniho vypinade je mozné manipulovat s lizkem manuilné bez vyuziti ptidavného
systému pro pohanéni lizka, v tomto konkrétnim p¥ipadé diky spojce.

Dalsi znamé provedeni systému pro pohanéni liizka je realizovano ve formé motorem pohanéné-
ho kolecka otogitelného kolem vertikaini osy, pomoci kterého méize uzivatel pohybovat s lizkem
ve vSech smérech. Takové provedeni je uvedeno naptiklad v patentové prihlasce WO 2009/113
009.

Motorem pohanény pohyb liizka s sebou pfinasi nebezpedi v p¥ipadech, kdy personal z diivodu
nehody nebo nepozornosti piestane lizko ovladat. Pro tyto piipady Jsou v ramci ovladani lizka
zahrnuty bezpecnostni prvky, jejichz aéelem je lizko zabrzdit. V zasadé je tak liZzko zabrzdéno z
bezpecnostnich divodi v pripadech, kdy je preruseno ovladani lazka personalem. V patentu
US 7007 765 je proto v piipadég, Ze je preruseno stladeni mechanického spinace, luzko zabrzdéno
volnym dob&hem. Casté provedeni brzdéni lizka je realizovano zkratovanim motoru. Takovéto
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feSeni je napiiklad v patentu CA 2 469 462. Problémem lizek, umoZziujici motorem ovladany
pohyb, je oproti konvenénim lizkim bez pohonu jejich ztizend manipulace na malém prostoru,
protoze liizka jsou Casto schopna pouze motorem pohanéného pohybu do jednoho nebo vice smé-
ri a brzdéni. Dalsi nedostatek lizek s motorem pohanénym systémem, je nutnost Cerpat energii z
baterii i pfi nepatrné malém pohybu lizka. U systémi ve znamém stavu techniky nelze jemné
manipulovat lizkem pouhym pouzitim vlastni sily obsluhy, pokud neni pouzit hlavni nebo jiny
zvlastni vypina¢, pro rozpojeni zkratovaciho obvodu motoru, nebo pro aktivaci spojky. Z tohoto
davodu je uZivatelsky velmi obtizné prechazet z rezZimu motorizovaného pohybu do volnobéhu.

Cilem vynalezu je navrhnout feSeni ovladani pohonného systému nemocni¢niho luzka, které za-

bezpedi nemocniénimu personalu bezpecnou a praktickou manipulaci lizkem v rezimu motorizo-
vaného pohybu, pohybu ve volnob&hu a brzdéni lizka.

Podstata vynalezu

Uvedené problémy fesi lizko pro udrzovani pacienta v horizontalni poloze, zahrnujici loZnou
plochu, podvozek s kolecky a systém pro pohanéni lizka. Systém pro pohanéni lizka dale zahr-
nuje pohanéné kolecko, motor pro pohanéni, procesorovou jednotku, a ovlada¢. Ovlada¢ slouzi
pro ptepinani mezi mddy, ve kterych pohanéné kolecko funguje. V jednom z modi se koleCko
ota¢i volné, tedy nezavisle na motoru pro pohanéni, v druhém z médu se kolecko otaci v jednom
ze zvolenych sméri. Ve vyhodném provedeni mize v alespori dvou vySe uvedenych médech byt
motor pro pohanéni pfipojen na baterii.

Ve vyhodném provedeni zahrnuje ovlada¢ dotykovy snimac. Dotykovy snimac je realizovan
kapacitnim snimacem. Tento snima¢ muze lezet v blizkosti ovladaciho €lenu, takze je mozno
aktivovat dotykovy snima¢ a ovladaci €len najednou jednou rukou. Alternativni variantou je pou-
ziti nékterého z dalsich snimact dotyku, naptiklad odporovych, induktivnich, optickych, vyuziva-
jicich technologii povrchové akustické viny (SAW), vyuzivajicich infraderveného zafeni, teplot-
niho ¢idla aj. Dotykovy snima¢ miize byt pfipojen na procesorovou jednotku pro aktivaci ovlada-
ciho ¢lenu. Dotykovy snima¢ mtlize byt umistén na horni stran€ ovladace.

Ve vyhodném provedeni mize byt lizko vybaveno svételnym nebo/a akustickym indikatorem
pro upozornéni problémového stavu nebo stavu nabiti baterie.

V dalsim vyhodném provedeni je systém pro pohanéni lizka napojen na tlac¢itko pro aktivaci
systému, které je sou¢asti panelu, ktery je umistén na ramu liizka.

Ovlada¢ mize zahrnovat alespoii jedno tlagitko pro pohyb vpied a alesponi jedno tlagitko pro
pohyb vzad. Déle mize ovlada¢ zahrnovat tlacitko brzdy.

Objasnéni vykresu

Na obr. | je zobrazeno nemocni¢ni [izko. Na obr. 2 je znazornéno ¢elo liizka, ke kterému je pii-
chycen ovlada¢ a ram lizka spolu s ovladacim panelem. Obr. 3 zobrazuje detailni pohled na
ovlada¢ s funk&nimi tlagitky. Na obr. 4 je znazornéno zjednodusené schéma algoritmu pro uve-
deni ltizka do pohybu nebo zabrzdéni. Na obr. 5 je zobrazena alternativni varianta jednoduchého
algoritmu pro uvedeni lizka do rezimu volnobéhu.

Ptiklady uskutednéni vynalezu

Na obr. 1 je zobrazeno lizko 1 pro udrzovani pacienta v horizontalni poloze, jako je napriklad
nemocni¢ni lizko, petovatelské lizko, vysetfovaci lazko, stretcher aj., které zahrnuje odnimatel-
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na Cela 2, loznou plochu 3, podvozek s kolecky 4 a systém pro pohanéni lizka 5. Nékdy maze
byt vybaveno také postranicemi 6 a dal$im prislusenstvim. Systém pro pohanéni lizka 5 méze
zahrnovat pohanéné kole¢ko 7, procesorovou jednotku 8, pohon pro polohovani kolecka, motor
pro pohanéni 37, brzdu, ovlada¢ 9 a ovladaci panel 10 s tlatitkem pro aktivaci systému 11 a tla-
Citkem pro zdvih 12, jak je vidét na obr. 2. Posun pohanéného kolecka 7 mezi horni a dolni polo-
hou je uskuteciiovan pomoci pohonu pro polohovani kole¢ka (neni na obrazku), zatimco motor
pro pohanéni 37 ovlada pohyb lizka 1 do riznych sméri. Nejcastéji se jedna o pohyb vpied a
vzad, oviem ze stavu techniky je zfejmé, Ze systém pro pohon lizka 1 mize byt konstruovan tak,
aby byl umoznén motorem pohanény pohyb lizka 1 do vSech smérii. Pohanéné kole¢ko 7 miize
fungovat ve tfech stavech, a to v motorem pohanéném pohybu, volnobéZném pohybu nebo v
zabrzdéném stavu. Bézny odbornik znaly stavu techniky dokaze pro tento ucel vybrat vhodné
pohéanéné kolecko 7 s integrovanym motorem pro pohanéni 37 (napf. typu HUB) nebo kolecko
vhodné pfipojené na vnéjsi motor pro pohanéni 37. Toto pfipojeni na motor mizZe byt realizovano
i tak, Ze systém zahrnuje spojku nebo v alternativnim feSeni napf. moznost odpojit pomoci prepi-
nace nebo jiného zafizeni baterii 13 od motoru pro pohanéni 37, ktery pohani pohanéné kolecko.
Pohony jsou napajeny z baterii 13, umisténych v blizkosti systému pro pohanéni lizka 5, napii-
klad na ramu 14 nebo na podvozku lizka 4. Bé&znému odbornikovi znalému stavu techniky je
zieymé, jakym zpisobem lze vySe zminéné pohony funkéné pfipojit k pohanénému kolecku 7.
Procesorova jednotka 8 pohanéného kolecka 7 je umisténa v blizkosti pohanéného kolecka 7,
napiiklad pfipevnéna k ramu 14 nebo podvozku 4 lizka 1. Procesorova jednotka 8 pohanéného
kolecka 7 je pres ovladaci panel 10 propojena s ovladadem 9 systému pro pohanéni lizka 5,
ktery je zobrazen na obr. 2 a 3. V jiném provedeni miize byt ovlada¢ 9 s procesorovou jednotkou
8 propojen napfimo. Pokyny, které udili uzivatel stiskem nékterého z tlagitek 17, 18, 19, 20 na
ovladaci 9, jsou zpracovany procesorovou jednotkou 8, ktera na zakladé jejich aktivace Fidi je-
den nebo oba pohony, napojené na pohanéné kolecko 7, pfipadné brzdu lizka 1. Detailngjsi po-
alternativné probihat i pfes standardni procesorovou jednotku lizka 1. Mezi pohony se pogita jak
pohon pro polohovani kolecka, tak motor pro pohanéni 37. Pohanéné koleko 7 je umisténo
uprostied podvozku 4 lizka 1, aby byla vysledna manipulace s liZzkem 1 co nejjednodussi. Dal-
§im moznym feSenim systému pro pohanéni lizka 5 je vyuziti alespori dvou pohanénych kolegek
7, ktera jsou potom umisténa na okraji rimu podvozku 14. Jina technicka realizace miize spoi-
vat v nahrazeni pohanéného kolecka 7 pohanénym pasem. Pohon lizka 1 mize byt realizovan
také vymeénou jednoho nebo vice konvenénich mechanickych kolegek lizka za pohanéné kolecko
1.

Na obr. 2 je znazornéno ¢elo 2 a ram 14 lizka | z pohledu obsluhy. Na &ele 2 je umistén ovla-
da¢ 9 systému pro pohanéni lizka 5, ktery je zde zavé3en. Alternativné miZe byt na procesoro-
vou jednotku 8 napojen ovladac 9, ktery je k lizku 1 konstruk&né piipojen nebo pripevnén. Ta-
kovy ovlada¢ 9 miize byt napf. ve tvaru madla, které je napojeno kyvné pies osu otadeni na jeden
zrami 14 lizka 1. V jiném konstrukénim provedeni mize byt ovlada¢ 9 soudasti ¢ela 2 lazka 1.
Panel 10 zahrnuje aktiva¢ni tlacitko 11, slouzici pro aktivaci systému pro pohanéni ltizka 5 a tla-
¢itko pro zdvih 12 pohanéného kole¢ka 7. Tento panel 10, spojeny kabelem 15 s ovladatem 9,
je pro zvySeni pacientovy bezpe¢nosti umistén v dostateéné vzdalenosti od ovladade 9 mimo
dosah pacienta. V alternativni varianté se mohou tlagitka 11, 12 ovladaciho panelu 10 nachazet
v jin€ pozici na lizku 1, dokonce i na ovladaci 9. Ovladag 9 zahrnuje tfi tlagitka pohybu luzka
18, 19, 20, jedno tlacitko brzdéni lizka 17 a dotykovy snima¢ 16. Samotny pohyb liizka 1 po-
moci systému pro pohanéni lizka 5 je s vyhodou podminén aktivaci alespori dvou ovladacich
prvki a to vzdy dotykového snimace 16 a jednoho ze ti tlagitek pohybu 17, 18, 19. Na zakladé
obr. 2 je patrné, Ze ovlada¢ 9 je svym tvarem pfizpisoben snadnému uchyceni k &elu 2, alterna-
tivné k postranicim 6 lizka 1. Ergonomicky tvar ovladade 9 navic usnadiiuje pfirozeny zpisob
ovladani jednou rukou, kdy je dlaii poloZena na dotykovém snimaéi 16 a zéroveii Ize pohodiné
ovladat vySe zminéna Ctyfi tlacitka 17, 18, 19, 20. Na panelu 10 je pomoci vystraznych svétel,
realizovanych napiiklad pomoci LED diod, uzivateli znazornén jak stav baterii 13, tak pfiprave-
nost lizka 1 k jizd€. Ve vyhodném provedeni mize byt ovladag 9 vybaven diodou znaici poru-
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chu nebo zakazanou uzivatelskou funkci, napfiklad pokud bude chtit uzivatel [izko 1 uvést do
provozu i piesto, Ze bude zabrzdéné nebo zapojené v siti.

Obr. 3 zachycuje detailni pohled ovladage 9 systému pro pohanéni lizka 5 zahrnujici tfi tlacitka
pohybu lizka 18, 19, 20, jedno tlagitko brzdéni lGzka 17 a dotykovy snima¢ 16, ktery miize byt
realizovan napfiklad kapacitnim snimacem. Alternativni variantou mize byt vyuziti nékterého z
dalsich dotykovych snima¢u 16, napiiklad odporovych, induktivnich, optickych, vyuzivajicich
technologii povrchové akustické viny (SAW), vyuzivajicich infracerveného zafeni, teplotniho
¢idla aj. Jedna z variant ergonomického usporadani funkénich tlacitek je vidét na obr. 3, kde je
znazornéno tlagitko stop pro aktivaci brzdy 17. Zbylé tfi ovladaji pohyb lizka 1. Jedna se o tla-
¢itko pro pomaly pohyb luzka vpied 18, tlacitko pro rychly pohyb ltzka vpied 19 a tlacitko pro
pomaly pohyb liizka vzad 20. V jiném technickém provedeni mize byt ovlada¢ 9 vybaven vétSim
podtem jinym zpusobem rozlozenych tladitek, ktera mohou slouzit kromé vyse zminénych funkci
k pohybu lizka 1 do boénich sméru. Dalsim fesenim realizace tlacitek ovladace 17, 18, 19, 20
systému pro pohanéni lizka 5, mize byt implementace jinych ovladacich prvki, jako jsou napfi-
klad joystick, dotykovy snima¢, snimac uzivatelskych gest nebo jiny vhodny ovladaci prvek.
Funké&nost ovladacich tlagitek pohybu 18, 19, 20 je podminéna soucasnou aktivaci dotykového
snimace 16, coz znamena, Ze jediné tladitko ovladace 9, které neni zavislé na aktivaci dotykové-
ho snimace 16, je tladitko stop 17, ovladajici brzdu systému pro pohanéni lizka 5. Pfi bézném
provozu lizka 1 je systém pro pohanéni lizka 5, vypnuty a brzda je aktivovana. Aby mohlo byt
lizko 1 uvedeno do pohybu, mize byt pro vyssi bezpecnost systém pro pohanéni lizka 5 zapnut
stisknutim aktivacniho tlagitka 11. Pro jizdu a odblokovani brzdy musi byt sou¢asné pouzit doty-
kovy snima¢ 16 spolu s jednim z tladitek sméru jizdy 18, 19, 20. Motorem pohanéného pohybu
lizka 1 smérem vpred lze dosahnout soub&znou aktivaci dotykového snimace 16 a tlacitka pro
pohyb vpied 18, 19, pro ktery mize uzivatel zvolit ze dvou stupiili rychlosti. Pohybu vzad lze
docilit soucasnou aktivaci dotykového snimace 16 a tlacitka pro pohyb vzad 20. Pro zastaveni
pohybu lizka 1 mize uzivatel pouzit tladitko stop 17, které jediné neni zavislé na soucasnou ak-
tivaci dotykového snimace 16. V piipadé plynulé jizdy v jednom z vyse uvedenych smérd, Ize
lizko 1 uzivatelem nastavit do rezimu volnobéhu, a to pusténim ovladaciho tlacitka 18, 19, 20
uréeného sméru jizdy a soucasném drzeni dotykového snimace 16. V ptipad¢, ze se lizko 1 zatne
pohybovat opaénym smérem, nez byl posledni uzivatelsky pokyn, lizko se zastavi brzdou. De-
tekce jizdy lizka 1 v opaéném sméru je realizovana napiiklad pouzitim snimace otaCek nebo
méfenim napéti generovaného motorem. Tento mechanismus brani rozjeti lizka 1 v opaném
sméru neZ je uzivatelsky pokyn, coZ je vyhodné napiiklad pfi jizd€ po naklonéné roviné. Jednim
ze zplsobi, jakym muZe byt 1Gzko 1 brzdéno, je pouzitim elektromagnetické nebo elektromecha-
nické brzdy. Alternativni zplsob zastaveni lizka 1 muze byt realizovan brzdou zkratem motoru
nebo prostou regulaci vykonu motoru systému pro pohanéni lizka 5, naptiklad brzdénim pomoci
pulzni $itkové modulace (PWM). Ve vyhodném provedeni je kombinaci vyse zminénych mecha-
nismi dosazeno plynulého brzdéni lazka 1, dostate¢né ochrany pred neplanovanym rozjezdem
lazka 1 nebo napfiklad regulace rychlosti lizka 1 pfi jizdé na naklonéné roviné.

Ve vyhodném provedeni mizZe byt lizko 1 vybaveno snimacem néklonu, spojenym s procesoro-
vou jednotkou 8. Ta na zakladé signalu ze snimace vyhodnoti naklon lizka 1 a v pfipadg, Ze se
lizko 1 pohybuje po naklonéné roving, upravuje vykon motoru pro pohanéni 37, ovlada brzdu,
pohon pro zdvih kolecka ¢&i jiné prvky systému pro pohanéni lizka. Typickym zastupcem snima-
&e naklonu mize byt napiiklad akcelerometr, gyroskopicky senzor, elektrolyticky senzor naklonu
nebo jiné znamé snimace inklinace ¢i jejich kombinace.

Na obr. 5 je detailng popsan diagram krokii, které musi systém pro pohanéni lizka 5 vykonat, aby
bylo lizko 1 uvedeno do motorem pohanéného pohybu, volnobéhu nebo bylo zabrzdéno. V kro-
ku 22, poté co je systém krokem 21 uveden do provozu stiskem tlacitka pro aktivaci systému 11,
kontroluje procesorova jednotka 8 &innost dotykového snimace 16. Pokud procesorova jednotka
8 nezaznamena aktivadni signal z dotykového snimace 16, lizko 1 ztstava zabrzdéno (krok 36).
V pfipadé, e je dotykovy snima¢ 16 aktivni, procesorova jednotka 8 v kroku 23 vyhodnoti, zdali
uzivatel stisknul nékteré z tladitek pohybu 18, 19, 20. Pokud neni zaznamenan stisk zadného z
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tlacitek pohybu 18, 19, 20, lizko je stale zabrzdéno (krok 36). V piipadé, Ze uZivatel stiskne né-
které z tlacitek pohybu 18. 19, 20, procesorova jednotka 8 vysle signdl motoru pro pohanéni 37 k
motorem Fizenému pohybu v uzivateli zvoleném sméru 24. Z toho tedy vyplyva, ze aby bylo
lizko 1 uvedeno do pohybu. musi byt aktivni dotykovy snimaé 16 a zaroveii musi uZivatel stisk-
nout nékteré z tlacitek zvoleného sméru 18, 19, 20. Uvedeni lGizka 1 do pohybu po stisku nékte-
rého tlacitka pohybu 18, 19, 20 nemusi byt okamzité, ale pfikaz miize byt proveden po libovolné
¢asove prodlevé prednastavené v procesorové jednotce 8. V dal$im kroku 25 procesorova jednot-
ka vyhodnoti 8, zdali je stisknuto tla¢itko pro aktivaci brzdy 17. Pokud ano, vede systém ke kro-
ku 36, tedy zabrzdéni. Dalsi moznost zabrzdéni je v piipadé, kdy uZivatel stisknul tladitko pohy-
bu 18, 19, 20 v jiném sméru nez naposledy zvoleném, jak jej popsano v kroku 26. To znamena,
Ze pokud beéhem jizdy uzivatel stiskne tlacitko pro aktivaci brzdy 17 nebo stiskne tlagitko pohybu
18, 19, 20 pro jiny smér nez ve kterém se lizko 1 momentainé pohybuje, 1izko 1 prejde do kroku
36, tedy do rezimu brzdéni. V pripadé, Ze zvolené tlacitko 18, 19, 20 je stejného sméru jako pa-
vodné zvolené€, pokracuje lizko 1 v pohybu 27. V kroku 28 procesorova jednotka 8 vyhodnoti,
zdali uZivatel stale udrzuje aktivni tlacitko pohybu 18, 19, 20 pro pfedem zvoleny smér. Pokud
ano a procesorova jednotka 8 dale vyhodnoti v kroku 29 dotykovy snima¢ 16 jako aktivni, lizko
1 je udrzovano v pohybu. V piipadé Ze neni aktivni dotykovy snima& 16, liizko 1 je zabrzdéno
(krok 36). Pokud procesorova jednotka 8 vyhodnoti, Ze uZivatel pustil nékteré z tlagitek pohybu
18, 19, 20 pro piedem zvoleny smér, ale zaroven udrzuje aktivni snima¢ dotyku 16 (krok 30),
lizko 1 piechazi v kroku 31 do rezimu volnobé&hu. V pfipadé, Ze procesorova jednotka 8 v reZimu
volnobéhu 31 zaznamena v kroku 32 stisknuté tla¢itko pro aktivaci brzdy 17, lizko 1 se krokem
36 zabrzdi, k ¢emuz dojde i tehdy, kdy procesorova jednotka 8 zaznamena zménu sméru jizdy
lazka 1 (krok 33). V piipadé¢, ze neni splnéna zadna z podminek krokii 32 a 33 procesorova jed-
notka 8 vyhodnoti, zdali uzivatel nestisknul nekteré z tlagitek pohybu 18, 19, 20. V ptipadé ze
uzivatel stisknul tlacitko 18, 19, 20 pro jiny smér (krok 34), nez jakym se liizko 1 pohybovalo v
rezimu volnobéhu, lizko 1 se v kroku 36 zabrzdi. Pokud je aktivni tlagitko pohybu 18, 19, 20 pro
stejny smér jakym uzivatel pohyboval lizko 1 (krok 35), rezim volnobéhu je ukondéen a lizko 1
se vraci do kroku 24, tedy do motorem pohanéného pohybu ve zvoleném sméru. Pokud krokem
34 a 35 procesorova jednotka 8 nevyhodnoti aktivni zadné tlatitko pohybu 18, 19, 20 lizko 1 je
udrzovano v rezimu volnobé&hu.

Na obr. 4 je znazornéno alternativni provedeni jednoduchého algoritmu jakym by se mohl Fidit
systém pro spousténi rezimu volnob&hu 31. Jakmile je systém pro pohanéni lizka 5 aktivovan
(zapnut) v kroku 21 stisknutim tlagitka pro aktivaci systému, kontroluje krokem 22, zdali uzivatel
aktivuje dotykovy snima¢ 16. V ptipadg, Ze dotykovy snima¢ 16 detekuje uzivatele, lizko 1 spus-
ti rezim volnobéhu 31. Pokud je dotykovy snima¢ 16 neginny, lizko 1 se zabrzdi 36.

PATENTOVE NAROKY

1. Luzko (1), ur¢ené pro udrzovéani pacienta v horizontalni poloze, které zahrnuje loznou plo-
chu (3), podvozek s koletky (4) a systém pro pohanéni lizka (5), které déle zahrnuje procesoro-
vou jednotku (8) propojenou s ovladatem (9), vyznaéujici se tim, Ze ovladag (9) za-
hrnuje alespori jeden ovladaci ¢len, propojeny pres procesorovou jednotku (8) na motor pro po-
hanéni (37) pro pfepinani mezi alespoii dvéma mody pohéanéného koletka (7), z nichZ jeden méd
Je pro ota¢eni pohanéného kolecka (7) nezavislé na motoru pro pohanéni (37) a z nichz druhy
mod je pro otdceni pohanéného kolecka (7) zavislé na motoru pro pohanéni (37).

2. LdZzko (1) podle naroku 1, vyznadujici se tim, e v kazdém z t&chto dvou moda
Jje motor pro pohanéni (37) piipojen na baterii (13).
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3. Luzko (1) podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze ovladac (9) zahrnuje dotykovy
snimac (16).

4. Luazko (1) podle naroku 3, vyznacdujici se tim, Ze dotykovy snima¢ (16) lezi v
blizkosti ovladaciho clenu tak, Ze je mozno aktivovat dotykovy snima¢ (16) a ovladaci ¢len na-
jednou jednou rukou.

5. Luzko (1) podle naroku 3, vyznacdujici se tim, Zze dotykovy snimad (16) je reali-
zovan alespon jednim z: kapacitni snima¢, opticky snima¢, induktivni snima¢, odporovy snimac,
senzor snimajici dotyk pomoci technologie povrchové akustické viny (SAW), infraterveného
zareni.

6. Luazko (1) podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze dotykovy snima¢ (16) je ptipo-
jen na procesorovou jednotku (8) pro aktivaci ovladaciho ¢lenu.

7. Luzko (1) podle naroku 3, vyznacujici se tim, Ze dotykovy snima¢ (16) je umis-
tén na horni strané ovladace (9).

8. Luzko (1) podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze systém pro pohanéni lazka (5)
zahrnuje tlacitko pro aktivaci systému (11).

9. Luzko (1) podle naroku 8, vyznacujici se tim, ze tlacitko pro aktivaci systému
(11) je ptipevnéno k ramu ltzka (14).

10. Luzko (1) podle naroku 8, vyznacdujici se tim, Ze tlafitko pro aktivaci systému
(11) je umisténo na ramu lazka (14) jako soucast ovladaciho panelu (10).

11. Liazko (1) podle naroku 1, vyznacujici se tim, Ze ovladac (9) zahrnuje alespoil
jedno tlacitko pro pohyb vpied a alespoii jedno tlacitko pro pohyb vzad (18), (19), (20).

12. Lazko (1) podle naroku 1, vyznacdujici se tim, Ze ovlada¢ zahmuje tlacitko brzdy

(17).

4 vykresy

Seznam vztahovych znacek:
lizko

celo

lozna plocha

podvozek s kolecky
systém pro pohanéni llizka
postranice

pohanéné kolecko
procesorova jednotka

9 ovlada¢

10 ovladaci panel

11 tlacitko pro aktivaci systému
12 tlagitko pro zdvih

13 baterie

14 ram luzka

15 kabel

0NN W AWK —



16 dotykovy snima¢

17 tlagitko pro aktivaci brzdy

18 tlacitko pomalého pohybu vpied
19 tlacitko rychlého pohybu vpied
20 tlagitko pomalého pohybu vzad
21 az 36 kroky tidiciho algoritmu
37 motor pro pohanéni
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