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Streszczenie

Mobilnosé os6b z niepetnosprawnoscig jest waznym zagadnieniem cywilizacyjnym.
W celu utatwienia prowadzenia pojazdu osobie z niepelnosprawnoscia konieczne
jest odpowiednie przygotowanie samochodu. Rozwigzania takie koncentrujg sie do-
tychczas na ulatwieniu wsiadania i wysiadania osoby z samochodu oraz na pomocy
w obstudze urzadzen sterujacych pojazdem. Pomimo imponujacego rozwoju nauki
i techniki w tym wzgledzie, wciaz prowadzenie samochodu przez osobe z niepetno-
sprawnoscig bywa trudne, uciazliwe lub niemozliwe. Dlatego istnieje potrzeba ciagle-
go poszukiwania nowych rozwigzan. Jednym z catkowicie innowacyjnych kierunkéw
rozwoju jest wykorzystanie samochod6w o cze$ciowej autonomizacji ruchu. Celem ar-
tykutu jest om6wienie podstawowych zagadnien zwigzanych z wykorzystaniem pojaz-
déw autonomicznych. Zostang tu rozwazone poszczegélne poziomy autonomicznosci
w kontekscie réznych typéw dysfunkeji motorycznych kierowcéw z niepetnosprawno-
Sciami. Wydaje sie, ze rozwdj pojazdéw z automatycznym systemem sterowania moze
by¢ krokiem milowym w kwestii mobilnosci oséb z niepetnosprawnosciami, poniewaz
funkcje motoryczne, ktére dotychczas pozwalaly na pokonywanie jedynie krétkich
tras i wiazaty sie z duzym wysitkiem, teraz umozliwig jazde miedzymiastowa. Obecny
stan rozwoju samochodéw autonomicznych jest doskonalym momentem na wyko-
rzystanie potencjalu pojazdéw autonomicznych dla oséb z niepetnosprawnosciami,
kreujac tym samym ich szczegdlne zastosowanie.

Stowa kluczowe: pojazd autonomiczny, kierowca z niepetnosprawnoscia, mobilnosé
osoby z niepetlnosprawnoscia, autonomicznosé, funkcje samochodéw autonomicznych

Autonomous Vehicles as Facilitating the Mobility of Drivers with Disabilities

Summary

Mobility of people with disabilities is an important civilization issue. To facilitate
driving a person with a disability, it is necessary to prepare the car properly. Such so-
lutions have so far focused on facilitating getting in and out of a car and on assistance
in operating vehicle control devices. Despite the impressive development of science
and technology in this subject driving a car by people with disabilities is sometimes
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difficult, cumbersome or impossible. That is why there is a need for constant search
for new solutions. One of the completely innovative directions of development is the
use of cars with partial autonomy. The purpose of the article is to discuss the basic
issues related to the use of autonomous vehicles. Individual levels of autonomy will
be considered in the context of various types of motor dysfunction of drivers with
disabilities. It seems that the development of vehicles with an automatic control sys-
tem can be a milestone on the mobility of people with disabilities because the motoric
functions, which until now allowed to overcome only short routes and were associated
with a lot of effort now will allow intercity travel. The current state of development of
autonomous cars is a great moment to use the potential of autonomous vehicles for
people with disabilities thus creating their specific application.

Keywords: autonomous vehicle, driver with disability, mobility of person with disability,
autonomy, functions of autonomous cars

Wprowadzenie

Mobilnoéé oséb z niepelnosprawnoscia jest waznym zagadnieniem cywilizacyj-
nym, warunkujacym prawidlowe funkcjonowanie spoteczenistwa i réwne trakto-
wanie wszystkich grup spolecznych. Wigze sie réwniez z artykutem 20 Mobilnosé
Konwencji o Prawach Oséb Niepelnosprawnych, obowigzujacym w Polsce od
2012 r: ,,Ulatwienie mobilnosci osobom niepetnosprawnym w sposéb i w czasie
przez nie okre§lonym [...]; Utatwienie osobom niepetnosprawnym dostepu do
dobrej jakosci urzadzen utatwiajacych poruszanie sie, technologii pomocniczych
[...]; Zachecanie producentéw urzadzen pomocniczych, aby brali pod uwage
wszelkie aspekty zwigzane z mobilno$cia os6b niepetnosprawnych”!.

Istnieje wiele opracowan naukowych oraz wdrozen zwiazanych z tym tema-
tem. Jednym z istotnych probleméw podnoszonych w tej kwestii jest zapewnie-
nie mobilno$ci kierowcéw z dysfunkcjami motorycznymi.

Jak wiadomo, w celu ulatwienia prowadzenia pojazdu osobie z niepelnospraw-
noscia, konieczne jest odpowiednie przygotowanie samochodu. Znany jest szereg
rozwigzan dotyczacych dostosowania pojazdéw do potrzeb oséb niepetnospraw-
nych. Koncentruja sie one na utatwieniu wsiadania i wysiadania osoby z samo-
chodu oraz na pomocy w obstudze urzadzen sterujacych pojazdem, takich jak kie-
rownica, pedaly, dZwignia zmiany biegéw czy przetaczniki. Baza wiedzy w tym
zakresie znajduje sie miedzy innymi w Centrum Ustug Motoryzacyjnych dla Oséb
Niepelosprawnych dziatajacym w Instytucie Transportu Samochodowego?.

Pomimo imponujacego rozwoju nauki i techniki w tym wzgledzie, wciaz pro-
wadzenie samochodu przez osobe z niepelnosprawnoscia bywa trudne, uciazli-

! Konwencja Praw Os6b Niepelnosprawnych, art. 20 Mobilnosé, http://www.unic.un.org.pl/
dokumenty/Konwencja_Praw_Osob_Niepelnosprawnych.pdf, [dostep z dnia: 13.06.2018]

2 M. Zysinska, Bezpieczeristwo adaptacji pojazdéw w projekcie pn. Kompleksowy System
Wsparcia Mobilnosci Oséb Niepetnosprawnych Ruchowo, ,,Bezpieczenstwo Ruchu Drogowego”
2014, Nr 2, s. 15-20
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we lub niemozliwe. Wskazuje to jednoznacznie na niedostatek badan i wdrozen
w tym temacie. Dlatego istnieje potrzeba ciggltego poszukiwania nowych rozwia-
zan, wykorzystujacych nowe technologie. Jednym z catkowicie innowacyjnych
kierunkéw rozwoju jest wykorzystanie samochodéw o czeSciowej autonomizacji
ruchu.

Celem niniejszego artykutu jest omowienie podstawowych zagadnien zwia-
zanych z wykorzystaniem pojazdéw autonomicznych (o ré6znym stopniu auto-
nomicznos$ci) do ulatwienia prowadzenia przez osoby z niepelnosprawnoscia.
Warto zwrdécié przy tym uwage, ze dotychczas brak jest szczegétowych opraco-
wan w tym zakresie. Wynika to prawdopodobnie z faktu, ze samochody autono-
miczne wcigz znajduja sie w fazie testéw i doskonalenia. Komercyjnie dostepna
jest jedynie cze$ciowa autonomizacja ruchu. Jednak w biezacym roku Instytut
Transportu Samochodowego rozpoczat wstepne badania dotyczace wykorzysta-
nia tego typu pojazdow. Niniejszy artykut stanowi prezentacje wstepnych roz-
wazan w tym wzgledzie oraz przedstawia plany dotyczace prowadzenia prac ba-
dawczych?.

Rodzaje dysfunkcji

Pojecie niepelnosprawnosci jest bardzo zlozonym zagadnieniem, poniewaz
wiaze sie z szeregiem réznych rodzajéow dysfunkcji oraz ich kombinacji, ktore
moga wystapié u jednej osoby. Kazdy rodzaj niepelnosprawnosci wymaga innych
dziatan majacych na celu jego kompensacje. Podobnie jest w przypadku adapta-
¢ji samochodu, ktéra za kazdym razem odbywa sie indywidualnie, z uwzgled-
nieniem szczegdlnych potrzeb danej osoby. Z tego wzgledu nie jest mozliwe
rozpatrywanie mozliwosci wykorzystania funkcji autonomicznych samochodu
zbiorczo dla wszystkich rodzajéw niepelnosprawnosci. Nalezy wiec podjaé sie
klasyfikacji mozliwych do wystapienia dysfunkeji motorycznych i dopiero wow-
czas rozwazy¢ perspektywy ich kompensacji.

Przeprowadzona w Instytucie Transportu Samochodowego analiza istnie-
jacych dysfunkcji motorycznych opierata sie na Miedzynarodowej Klasyfikacji
Funkcjonowania, Niepetnosprawnoéci i Zdrowia (ICF) oraz na doswiadczeniu
pracownikéw Centrum Ustug Motoryzacyjnych dla Oséb Niepetnosprawnych,
ktorzy w swojej pracy zajmuja sie miedzy innymi doborem oprzyrzadowania ada-
ptacyjnego pojazdéw dla zgtaszajacych sie kandydatéow na kierowcéw w ramach
testéw funkcjonalnych i Modutu Doboru Adaptacji (MDA)*. Zostata przygoto-
wana nastepujaca klasyfikacja funkcji oraz dysfunkcji motorycznych, istotnych
z punktu widzenia kierowania samochodem:

3 Projekt nr 06/18/ZD0/012, finansowany ze §rodkéw MNiSW w 2018 r.

4 M. Ucinska, B. Stasiak-Cieslak, , Testy funkcjonalne” jako element okreslenia mozliwosci
kierowania pojazdem przez osoby z niepetnosprawnosciami, ,Autobusy. Technika, Eksploatacja,
Systemy Transportowe” 2017, Nr 12, s. 463-468
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1. Dla kazdej z czterech konczyn wyszczegélniono cztery parametry, ktorym
przypisuje sie wartosci liczbowe opisujace poszczegolne funkgje: istnienie
konczyny (skala: od 0 — brak konczyny do 3 — koniczyna kompletna), wtad-
nos$¢ (skala: od 0 — brak wtadno$ci do 2 — petna wladnosé), spastyka (skala:
0 — wystepowanie spastyki, 1 — brak spastyki), dtugoéé (skala: 0 — krétsza
dtugosé konczyny, 1 — normalna dltugos$é konczyny).

2. Dla tulowia przewidziano dwa parametry: dtugosé (skala: 0 — tutéw skro-
cony, 1 — normalna dlugoéé), wtadnosé (skala: 0 — brak wtadnosci, 1 - za-
chowana wladnos¢).

3. Dla dtoni przewidziano jeden parametr: wtadnos$é (skala: 0 — brak wtadno-
$ci, 1 — zachowana wtadnosé).

4. Wyszczeg6lniono réwniez dodatkowy parametr funkcjonalnosci motorycz-
nej: ogélna samodzielnoéé (skala: 0 — brak samodzielnoéci, 2 — petlna samo-
dzielnosc).

Catkowita liczba parametréw wynosi w tym ukladzie: 8, przy czym przypi-
sany jest rézny zakres wartos$ci skalom dla poszczegélnych parametréw, w za-
leznosci od potrzeby precyzyjnej oceny danej funkcji. We wszystkich przyjetych
skalach 0 oznacza brak danej funkcji, a warto$é maksymalna (1, 2 lub 3) oznacza
w pelni zachowanag funkcje. Biorac pod uwage liczbe parametréw oraz warto-
§ci, jakie moga one przyjmowaé, mozna wyznaczy¢ catkowita liczbe kombinacji
wszystkich mozliwych dysfunkeji, ktéra wynosi: 1152. Jest to na tyle duza war-
tosé, ze nie jest celowe rozwazanie kazdej kombinacji oddzielnie w kontekscie
mozliwosci jej kompensacji przez funkcje autonomiczne pojazdéw. Zamiast tego
nalezy rozwazy¢ ogdlne reguly, ktére warunkuja przydatnosé tego typu pojaz-
déw dla poszczegdlnych grup dysfunkeji, zgodnych z klasyfikacja przedstawiong
powyzej.

Proponuje sie nastepujaca klasyfikacje dysfunkcji, stanowiaca pogrupowanie
powyzej przedstawionych kombinacji zaburzen motorycznych.

1. Zachowanie funkcji konczyn gérnych: 0 — petna sprawnosé, 1 — czesciowo

zachowana sprawnosé, 2 — brak sprawnosci.

2. Zachowanie funkgji koiczyn dolnych: 0 — petna sprawnosé, 1 — czesciowo
zachowana sprawnosé, 2 — brak sprawnosci.

3. Zachowanie funkcji tutowia: 0 — pelna sprawnos$é, 1 — czeSciowo zachowa-
na sprawnosé, 2 — brak sprawnosci.

4. Zachowanie funkgji prawej strony ciata: 0 — petna sprawnosé, 1 — czesciowo
zachowana sprawnosé, 2 — brak sprawnosci.

5. Zachowanie funkcji lewej strony ciata: 0 — petna sprawno$é, 1 — czeSciowo
zachowana sprawnosé, 2 — brak sprawnosci.

Przez pelnag sprawno$é¢ nalezy rozumieé¢ zachowanie podstawowych funk-

¢ji i wymiaréw konczyny oraz brak spastyki. Pod pojeciem braku sprawnosci
rozumie sie wystapienie takich dysfunkcji, ktére uniemozliwiaja prowadzenie
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pojazdu przy uzyciu danej konczyny. Cze$ciowo zachowana sprawno$é jest sta-
nem posrednim pomiedzy powyzszymi dwoma skrajnymi i oznacza, ze przy uzy-
ciu wybranych konczyn mozna prowadzié¢ pojazd, ale jest to w pewnym stopniu
utrudnione, na przyklad skutkuje zwiekszonym wysitkiem wkladanym przez
cztowieka i powoduje szybsze zmeczenie sie kierowcy. Cze$ciowo zachowana
sprawno$¢ moze wynikaé z niedowltadéw, dysfunkeji miesni lub uktadu nerwo-
wego, ale nie moze wigzaé sie ze spastyka, ktora przez wzglad na bezpieczen-
stwo uniemozliwia prowadzenie pojazdu dana konczyna. Wprowadzenie podzia-
tu ciata na 5 punktéw wynika natomiast z najczesciej wystepujacych dysfunkcji
motorycznych. Zaproponowana skala niepelnosprawnosci zostanie poréwnana
w rozdziale ,Wykorzystanie pojazdéw autonomicznych” z funkcjami autono-
micznymi samochodéw. Tymczasem w rozdziale ,,Autonomiczno$é pojazdow”
zostanie przedstawiony podstawowy podziat i funkcje tego typu pojazdéw.

Autonomicznos$é pojazdow

W powszechnej opinii samochéd autonomiczny porusza sie samodzielnie, bez
udzialu kierowcy. W praktyce jednak wyréznia sie wiele pozioméw autonomicz-
nosci, z ktérych kazdy charakteryzuje sie innym stopniem wspomagania prowa-
dzenia. Warto zwréci¢ uwage na réznorodnosé dostepnych funkeji i rozwazy¢,
ktore z nich moga by¢ przydatne osobom z niepetnosprawnosciami.

Poziom 0. oznacza catkowity brak autonomicznos$ci. W praktyce niewiele
obecnie produkowanych samochodéw mozna zaliczyé do tej kategorii. Wiekszos¢
nowych pojazdéw ma w wyposazeniu podstawowym lub dodatkowym funkcje
pomagajace kierowcy podejmowac decyzje na drodze.

Poziom 1. obejmuje samochody wyposazone w takie udogodnienia, jak tem-
pomat, asystent parkowania, czujnik zajetosci sasiedniego pasa ruchu. Wiek-
szo$¢ z tych funkcji nie wptywa bezpos$rednio na sposéb jazdy, ale stanowi dla
kierowcy informacje pomocnicza, ktéra moze wykorzystaé podczas kierowania
samochodem. Niektore funkcje moga natomiast czeSciowo wptywaé na ruch sa-
mochodu. Przyktadem moze byé tempomat, ktéry ustala statg predkosé, jednak
w przypadku uruchomienia pedatu hamulca lub silnego nacisku na pedat przy-
spieszenia tempomat wytacza sie. Oznacza to, ze decyzje cztowieka jako kierow-
cy stoja wyzej w hierarchii kontroli ruchu niz funkcje automatyczne.

Poziom 2. autonomicznosci nazywany jest nieraz tempomatem drugiej gene-
racji. W przypadku, kiedy przed samochodem nie znajduje sie zaden inny pojazd
lub przeszkoda, system sterowania ustala stalg predkosé jazdy. Jednak kiedy
system wykryje inny pojazd przed soba, ustalana jest stala odlegtosé od niego
i tworzy sie prosty konwdj. Dodatkowo tego typu samochody wyposazane sa za-
zwyczaj w czujniki wykrywajace linie oddzielajace pasy ruchu, a uklad sterowa-
nia kierownica jest w stanie utrzymaé pojazd na srodku pasa ruchu. Taki zestaw
funkgcji jest szczegélnie przydatny w warunkach jazdy autostradowej, kiedy linie
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na drodze sa dobrze widoczne, a pojazdy dookota poruszaja sie w przewidywalny
sposob. Tempomat drugiej generacji pozwala wiec teoretycznie na autonomicz-
ne poruszanie sie samochodu po autostradzie. W praktyce jednak system bywa
zawodny, szczegdlnie w warunkach miejskich. Dlatego wymagana jest ciagla,
bezwzgledna czujnosé kierowcy, ktéry wceiaz w petni odpowiada za prowadzenie
samochodu. Pojazdy tego typu zazwyczaj sa dodatkowo wyposazone w czujnik
dotyku kierownicy, ktéry wymaga od kierowcy, aby minimum co 20 sekund po-
tozyt reke na kole kierownicy, sygnalizujac w ten sposéb, ze jest gotowy do ma-
newrowania samochodem.

Poziom 3. wprowadza wieksza samodzielno§é poruszania sie samochodu
w warunkach miejskich. Oprécz utrzymania sie w wybranym pasie ruchu, umoz-
liwia zmiane pasa ruchu oraz wykonanie skretu, wspélpracujac z nawigacja. Ko-
nieczne jest w tym przypadku rozpoznawanie znakéw drogowych (poziomych
i pionowych) oraz innych pojazdéw na drodze, a takze komunikacja z GPS-em.
Teoretycznie samochdd tego typu mozna nazwaé catkowicie autonomicznym,
gdyby nie fakt, ze dziatanie systemu sterowania dopuszcza awaryjnosé. Oznacza
to w praktyce, ze kierowca wciaz zobowiazany jest do czuwania nad poruszaniem
sie samochodu w takim samym stopniu, jak gdyby to on sam prowadzit pojazd.
W kazdym momencie obroét kierownicy lub nacisk na dowolny pedat spowoduje
wylaczenie funkeji autonomicznej jazdy i kierowca odzyska kontrole.

Poziom 4. rézni sie od poprzedniego gltéwnie brakiem awaryjnosci w okre-
Slonym zakresie warunkéw drogowych oraz atmosferycznych. Oznacza to, zZe
kierowca nie musi czuwaé przez caly czas nad ruchem samochodu. Musi by¢
jednak gotowy do przejecia kontroli nad pojazdem w sytuacji, kiedy system za-
komunikuje brak mozliwosci dalszej jazdy w trybie autonomicznym.

Poziom 5. jest ostatnim, docelowym stopniem zaawansowania jazdy autono-
micznej i nie wymaga montowania w pojezdzie urzadzen shuzacych do sterowa-
nia przez czlowieka.

Warto podkreslié, ze obecnie dostepne poziomy autonomicznosci to: 1. i 2. Po-
ziom 3. znajduje sie w fazie testéw i pewne jego elementy bywaja udostepniane
stopniowo w samochodach komercyjnych.

W kwestii przydatnosci pojazdéw autonomicznych do utatwienia mobilnosci
osobom z niepetnosprawno$ciami, kazdy z pozioméw nalezy rozwazyé oddziel-
nie. Oczywisty jest fakt, ze poziom 5. catkowicie eliminuje potrzebe prowadzenia
samochodu przez czlowieka i nie wystepuje wowczas pojecie kierowcy. W takim
przypadku adaptacja samochodu do potrzeb oséb z niepetnosprawnosciami pole-
galaby jedynie na zainstalowaniu urzadzen wspomagajacych wsiadanie i wysia-
danie, jako pasazera. W pozostatych przypadkach autonomizacji ruchu pojazdu
nalezy zastanowi¢ sie, na ile dostepne funkcje bedg stanowily praktyczna pomoc
przy wystepujacych dysfunkcjach motorycznych.
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Wykorzystanie pojazdow autonomicznych

Z uwagi na fakt, ze samochody autonomiczne na poziomie od 0. do 4. wy-
magaja interwencji kierowcy, osoba kierujaca pojazdem musi mieé mozliwosé
pelnego operowania samochodem. Wymagana jest wobec tego albo petna spraw-
no$¢ narzad6éw ruchu, albo zastosowanie urzadzen adaptacyjnych, kompensuja-
cych ewentualne dysfunkcje. Wykorzystanie funkcji autonomicznych dla oséb
z niepetnosprawno$ciami nie bedzie wiec miato na celu zastapienia okreslonych
dysfunkgji, ale zmniejszenie czestotliwosci, z jaka czlowiek wykonuje okreslone
czynnosci za kierownica, ktére sprawiajg trudnosc i przyspieszaja zmeczenie.
Pojazdy autonomiczne moga wiec przede wszystkim umozliwié poruszanie sie
na dluzszych dystansach, minimalizujac uczucie zmeczenia.

Ponizej zostana rozwazone poszczegdlne poziomy autonomicznosci w kontek-
Scie opisanych w rozdziale ,Rodzaje dysfunkcji” zaburzen motorycznych kie-
rowcoéw z niepetnosprawnosciami.

Poziom 1. Najbardziej przydatng funkcja w tym przypadku moze sie okazaé
asystent parkowania. Moze by¢ to szczegblnie odczuwalne wsréd oséb z grupy
3., ktére maja problemy z funkcjami motorycznymi w obrebie tutowia. Ma-
newrowanie na parkingu wymaga bowiem niejednokrotnie obszernych skre-
tow tulowia w celu obserwowania tylnych czesci samochodu. Eliminacja takiej
potrzeby moze znacznie utatwié i przyspieszy¢ parkowanie osobom z tego typu
problemami.

Poziom 2. Zaawansowane funkcje automatycznego sterowania moga by¢ wy-
jatkowo korzystne podczas jazdy na wieksze odlegtosci osobom z niemal wszyst-
kich grup dysfunkcji, poniewaz przez wiekszo§¢ czasu jazdy na autostradzie lub
na innej drodze pozamiejskiej wyeliminowana jest potrzeba kontrolowania peda-
tu lub dZwigni przyspieszenia. Osoby z niepelnosprawnosciami niejednokrotnie
postuguja sie w tym przypadku urzadzeniami adaptacyjnymi, ktére wymagaja
meczacych po dluzszym czasie ruchéw reka. Jesli przez wieksza czesé podrozy
funkcje autonomicznej jazdy przejmg potrzebe kontrolowania predkosci, bedzie
to stanowito znaczace ulatwienie.

Poziom 3. Ten stopnien autonomiczno$ci rozszerza zastosowanie automa-
tycznej jazdy o warunki ruchu miejskiego. W przypadku osoby petnosprawnej
nie bedzie to stanowito znaczacego utatwienia, poniewaz wciaz wymagane jest
zachowanie pelnego skupienia i gotowosci do przejecia kontroli. Dla niektérych
kierowcow trwanie w petnej gotowosci moze byé nuzace i stanowié¢ wieksze ob-
ciazenie psychiczne niz nieprzerwane prowadzenie samochodu. Jednak w przy-
padku, kiedy niektére konczyny charakteryzujg sie pewnym niedowtadem i po-
ruszanie nimi szybko wprowadza je w stan zmeczenia, eliminacja koniecznosci
ciagtego operowania urzadzeniami sterowniczymi pojazdu moze stanowi¢ duze
ulatwienie.
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Poziom 4. W tym przypadku korzysci z autonomicznych funkcji pojazdu sa
podobne, jak w poprzednim, ale wystepuja z wiekszym nasileniem, umozliwiajac
nie tylko odpoczynek fizyczny koniczyn z dysfunkcjami, ale takze odpoczynek
psychiczny kierowcy, ktéry nie musi przez caty czas czuwaé nad torem jazdy.

Poziom 5. Przy tym stopniu zaawansowania systemu sterowania nie istnieje
pojecie kierowcy, a wiec mobilno$¢ os6b z niepelnosprawnosciami zostaje zapew-
niona catkowicie. Niestety, na ten etap funkcjonowania samochodéw dostepnych
komercyjnie trzeba bedzie zaczekaé.

W celu empirycznego sprawdzenia, w jakim stopniu powyzsze korzysci beda
odczuwalne dla oséb z niepelnosprawnosciami, w Instytucie Transportu Samo-
chodowego zostang przeprowadzone badania jezdne na specjalnie przygotowa-
nych odcinkach testowych: na terenie ITS-u oraz na terenie Warszawy (w za-
leznosci od stopnia niepelnosprawnosci). Planuje sie wykonanie kilkudziesieciu
przejazdow testowych o tgcznym czasie trwania 120 godzin. Przejazdom bedzie
towarzyszyta ocena ekspercka oséb prowadzacych badania oraz ocena osoby nie-
petnosprawnej kierujacej samochodem.

Na podstawie analizy teoretycznej oraz przeprowadzonych badan zostanie
wykonana ocena mozliwo$ci wykorzystania pojazdéw autonomicznych do roz-
woju mobilnosci oséb niepelnosprawnych. Szczegélny nacisk zostanie potozony
na wnioskowanie dotyczace rozwoju samochodéw autonomicznych w najblizszej
przysztosci oraz na bezpieczenstwo ruchu drogowego.

Podsumowanie

Wydaje sie, ze obecny stan rozwoju samochodéw autonomicznych jest dosko-
nalym momentem na wykorzystanie potencjatu pojazdéw autonomicznych dla
0s6b niepetnosprawnych, kreujac tym samym ich szczegélne zastosowanie.

Warto szczegélnie podkreslié fakt, ze osoba z niepetnosprawno$ciami, kieru-
jaca pojazdem cze$ciowo autonomicznym, niezaleznie od funkgcji jazdy automa-
tycznej weigz musi byé w stanie wykonaé wszystkie operacje zwigzane z kiero-
waniem samochodem. Nie oznacza to oczywisScie, ze musi charakteryzowac sie
pelna sprawnoscia motoryczna. Juz samo zastosowanie automatycznej skrzyni
biegéw moze pozwoli¢ na prowadzenie pojazdu osobie z niedowladami w obrebie
niektérych konczyn. Dodatkowo urzadzenia adaptacyjne sa w stanie przygoto-
wac pojazd do prowadzenia przez osobe z catkowita dysfunkcja niektérych kon-
czyn. Pojazd autonomiczny nie zmienia w zadnym stopniu tych wymagan, ale
umozliwia zmniejszenie intensywno$ci wykonywanych czynnosci obstugowych
przez kierowce w czasie jazdy. Przenosi sie to bezposrednio na mniejsze uczucie
zmeczenia kierowcy, a w konsekwencji na mozliwo$¢ prowadzenia pojazdu na
dtuzszych dystansach. Zwieksza sie takze komfort jazdy.

Wydaje sie, ze rozwdj pojazdow z automatycznym systemem sterowania
moze by¢ krokiem milowym w kwestii mobilno$ci 0s6b z niepelnosprawnoscia-
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Pojazdy autonomiczne jako utatwienie mobilnoéci kierowcéw z niepetnosprawnosciag

mi, poniewaz funkcje motoryczne, ktére dotychczas pozwalaly na kroétkie trasy
przejazdowe i wigzaly sie z duzym wysitkiem, teraz umozliwig jazde miedzymia-
stowa. Dobrze komponuje sie to réwniez z faktem, ze rozw(j pojazdéw autono-
micznych rozpoczyna sie wiasnie od funkgcji uzytecznych gtéwnie w warunkach
miedzymiastowych, szczegélnie na autostradach. Sg to warunki z jednej strony
najlatwiejsze do opanowania przez automatyczny uklad sterowania, a z drugiej
strony najbardziej meczace dla oséb z niedowtadami konczyn.

Prowadzenie badan oraz promocja informacji o kierunkach rozwoju motory-
zacji w tym zakresie bedzie niezwykle istotna ze wzgledéw praktycznych, a tak-
ze teoretycznych.
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