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ERGONOMICZNY UCHWYT KULI
LOKCIOWEJ JAKO PRZYKLAD SYNERGI ROZNYCH METOD
MODELOWANIA

Referat dotyczy praktycznego przyktadu uzyskania efektu synergii uzycia wielu
réznych metod modelowania wirtualnego celem wykonania modelu ergonomicznego
uchwytu tokciowej kuli rehabilitacyjnej.

ERGONOMIC CRUTCH GRIP AS AN EXAMPLE OF DIFFERENT
MODELING METHODS SYNERGY

The paper deals with a practical example of a synergistic effect of usage some
different virtual modelling methods and technics to made an ergonomic crutch grip.

Wytwory o przeznaczeniu rehabilitacyjnym powinny nosi¢ wszelkie mozliwe
Zznamiona ergonomicznosci, aby zminimalizowa¢ niedogodnosci, jakimi zostat
obarczony dany cztowiek np. w wyniku odniesionego urazu.

Artykut dotyczy modelowania — z uzyciem réznych wspotczesnie dostepnych
metod i technik — fragmentu rehabilitacyjnej kuli tokciowej. Fragmentem tym jest
uchwyt kuli, ktéry obejmuje zacisnieta dioh cziowieka. Podczas uzywania kuli
tokciowej uchwyt ten stanowi swego rodzaju potaczenie z ciatem cztowieka. A jesli
tak, to postac i tworzywo uchwytu powinny zapewni¢ cztowiekowi maksymalny
komfort uzytkowania.

Jak tego dokona¢? Skupmy swojg uwage na samej postaci geometrycznej
uchwytu (dobdér tworzywa nie stanowi zakresu artykutu). Posta¢ ta powinna by¢
swego rodzaju anatomicznym odwzorowaniem zacisnietej dtoni tak, aby to postac
uchwytu byta dopasowana do postaci dtoni a nie odwrotnie (niestety, sytuacja taka w
wiekszosci przypadkéw istnieje obecnie). Jak wiec zamodelowa¢ poprawny
ergonomicznie uchwyt z zastosowaniem wspétczesnych systemow CAx? Jest to
zadanie — mimo wszystko — trudne. Dlatego tez wiekszos¢ obecnie wytwarzanych
uchwytéw ma posta¢ o umiarkowanej ergonomii.

Proponowane przez autora rozwigzanie [1] polega na rozpoczeciu procesu
modelowania uchwytu od bezposredniego uzyskania jego postaci, ale nie w
przestrzeni wirtualnej systemu CAXx, tylko w postaci wzorcowego modelu fizycznego.
Pozadang posta¢ otrzymuje sie poprzez zacisniecie (oparcie) dtoni na wstepnie
przygotowanym uchwycie wykonanym z plastycznego tworzywa (rys. 1).

Rys. 1 Fizyczny model wzorcowy w postaci tworzywa plastycznego [4]




Tak uzyskana posta¢ uchwytu wiernie odwzorowuje zacisnietg dton. Wiernosc
odwzorowania zacisnietej dtoni na tworzywie plastycznym jest zarowno zaletg, jak i
wadg. O zaletach juz wspomniano. Natomiast wadg jest uzyskanie uchwytu o
postaci nadmiernie dopasowanej do anatomii konkretnej dtoni.

Producentom kul rehabilitacyjnych zalezy na uzyskaniu postaci ergonomicznej
pasujgcej do wiekszej populacji ludnosci. Dlatego tez tak uzyskany model wzorcowy
jest dopiero poczatkiem procesu modelowania docelowego uchwytu, jak i catej kuli.

Model fizyczny nie jest odpowiedni do dalszego modelowania z uzyciem
systemow CAx. Wymagana jest jego postac cyfrowa.

Stosowna transformacje zapewnia nam digitalizacja powierzchni modelu
fizycznego [2]. Otrzymujemy posta¢ cyfrowg w postaci chmury punktéow, ktérg
zamieniamy na siatke trojkatow. Taka cyfrowa posta¢ nadal stanowi wierne
odwzorowanie ditoni jednego cziowieka. Powierzchnie modelu nalezy wiec tak
zdeformowac, aby jednoczesnie usungc¢ charakterystyczne elementy anatomiczne
konkretnej dtoni, a rownoczesnie zachowac elementy postaci charakterystyczne dla
cech anatomicznych zacisnietych dtoni wiekszej populacji ludzi.

Metodg modelowania, ktéra dobrze nadaje sie do tego typu dziatan jest
modelowania haptyczne [3]. Warunkiem jest tu transformacja modelu siatkowego do
postaci tzw. wirtualnej gliny (reprezentacja wokselowa).

Kolejnym krokiem — po uogdlnieniu postaci uchwytu — jest transformacja modelu
do postaci modelu powierzchniowego, edytowalnego z uzyciem wiekszosci
inzynierskich systemow CAx. Krokiem posrednim jest tu ponowna zamiana modelu
wokselowego na model siatkowy. Na podstawie modelu siatkowego — korzystajgc z
narzedzia automatycznego generowania ptatow powierzchni dopasowanych do siatki
wielokgtéw — uzyskujemy model powierzchniowy.

Tak uzyskany model stuzy nam docelowo do wykonania catosciowego modelu
brytowego pozadanego fragmentu kuli tokciowej (rys. 2).

Camt~_ U

Rys. 2 Proces modelowania — od siatki tréjkatow do modelu brytowego

Zaprezentowany tok postepowania stanowi jednoczesnie przykfad uzyskania
synergicznego efektu stosowania kilku réznych metod i technik modelowania, celem
uzyskania jednego modelu. Wedtug doswiadczenia autora, stosowanie wytgcznie
jednej metody postepowania — w tym konkretnym przypadku nie doprowadzitoby do
otrzymania pozadanej ergonomicznej postaci modelu uchwytu kuli tokciowej.
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