
Dwutomowa monografia „Ekomobilność” stanowi podsumowanie projektu „ECO-

Mobilność”, realizowanego w Politechnice Warszawskiej. Autorzy monografii reprezentują 

różne specjalności naukowe. Projekt „ECO-Mobilność” zrealizowano w ramach Programu 

Operacyjnego Innowacyjna Gospodarka dofinansowanego z Europejskiego Funduszu 

Rozwoju Regionalnego. 

„Ekomobilność” to systemy i środki związane z przemieszczaniem się osób, zwłaszcza w 

aglomeracjach miejskich, przyjazne środowisku i w sposób oszczędny zużywające energię. 

Uwzględniają w swojej konstrukcji potrzeby osób o ograniczonej mobilności związanej z 

wiekiem oraz będących ofiarami chorób cywilizacyjnych czy wypadków drogowych.  

Drugi tom poświęcono przede wszystkim osobom niepełnosprawnym, a prezentowane 

systemy i środki służą poprawie lub wspomożeniu ich mobilności. Przedstawiono w nim 

System Pionizacji i Wspomagania Ruchu oraz proces projektowania i konstruowania 

pierwszego polskiego egzoszkieletu. Zaprezentowano również innowacyjne wózki 

inwalidzkie o napędzie elektrycznym i ręcznym. Opisano ponadto symulator do nauki jazdy 

wózkiem, który jednocześnie pełni funkcję stanowiska badawczego do analiz wysiłku 

mięśniowego z wykorzystaniem sygnałów EMG. Omówiono także zewnętrzne stabilizatory 

ortopedyczne do leczenia czynnościowego złamań okołostawowych, prezentując ich nowe 

konstrukcje jako podsumowanie ponaddwudziestoletniej współpracy z naukowcami z 

Warszawskiego Uniwersytetu Medycznego. Opisano wreszcie koncepcję polskiej 

endoprotezy stawu biodrowego z krótkim trzpieniem, stanowiącej rozwiązanie pośrednie 

między protezą bezcementową a cementową z wykorzystaniem cementów osteoindukcyjnych.  

 

Książka ani w całości, ani we fragmentach nie może być skanowana, kserowana, powielana 

bądź rozpowszechniana za pomocą urządzeń elektronicznych, mechanicznych, kopiujących, 

nagrywających i innych, w tym również nie może być umieszczana ani rozpowszechniana w 

postaci cyfrowej zarówno w Internecie, jak i w sieciach lokalnych bez pisemnej zgody 

posiadacza praw autorskich. 
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