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前　　言

　　ＧＢ／Ｔ１８０２９《轮椅车》分为２６个部分：

———第１部分：静态稳定性的测定

———第２部分：电动轮椅车动态稳定性的测定

———第３部分：制动器效能的测定

———第４部分：电动轮椅车和电动代步车理论能耗的测定

———第５部分：外形尺寸、质量和转向空间的测定

———第６部分：电动轮椅车最高速度、加速度和减速度的测定

———第７部分：座椅和车轮尺寸的测量

———第８部分：静态强度、冲击强度及疲劳强度的要求和试验方法

———第９部分：电动轮椅车的气候试验

———第１０部分：电动轮椅车越障能力的测定

———第１１部分：实验用假人

———第１３部分：试验表面摩擦系数的测定

———第１４部分：电动轮椅车和电动代步车电力和控制系统的要求和试验方法

———第１５部分：对于发布信息、出具文件和使用标签的要求

———第１６部分：座（靠）垫阻燃性的要求和测试方法

———第１７部分：电动轮椅车控制部分的界面

———第１９部分：可作机动车座位的轮式移动装置

———第２０部分：站立式轮椅车性能的测定

———第２１部分：电动轮椅车和电动代步车的电磁兼容性的要求与试验方法

———第２２部分：设置程序

———第２３部分：护理者操纵的爬楼梯装置

———第２４部分：乘坐者操纵的爬楼梯装置

———第２５部分：电动轮椅车和电动代步车的电池和充电器的要求和试验方法

———第２６部分：术语

本部分为ＧＢ／Ｔ１８０２９的第２部分。

本部分等同采用ＩＳＯ７１７６２：２００１《轮椅车　第２部分：电动轮椅车动态稳定性的测定》（英文版）。

为了便于使用，本标准作了下列编辑性修改：

———“本标准”改为“本部分”。

———本部分采用了与国际标准等同的国家标准。

本部分的附录Ａ为规范性附录，附录Ｂ为资料性附录。

本部分由中华人民共和国民政部提出。

本部分由全国残疾人康复和专用设备标准化技术委员会（ＳＡＣ／ＴＣ１４８）归口。

本部分起草单位：国家康复辅具研究中心。

本部分主要起草人：马凤领、刘俊玲。
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轮椅车

第２部分：电动轮椅车动态稳定性的测定

１　范围

ＧＢ／Ｔ１８０２９的本部分规定了测定电动轮椅车动态稳定性的试验方法。

本部分适用于最大额定速度不超过１５ｋｍ／ｈ、用于乘载１人的电动轮椅车，包括电动代步车。

２　规范性引用文件

下列文件中的条款通过ＧＢ／Ｔ１８０２９的本部分的引用而成为本部分的条款。凡是注日期的引用文

件，其随后所有的修改单（不包括勘误内容）或修订版均不适用于本部分，然而，鼓励根据本部分达成协

议的各方研究是否可使用这些文件的最新版本。凡是不注日期的引用文件，其最新版本适用于本部分。

ＧＢ／Ｔ１４７２９　轮椅车　术语 （ＧＢ／Ｔ１４７２９—２０００，ｅｑｖＩＳＯ６４４０：２０００）

ＧＢ／Ｔ１８０２９．１１　轮椅车　第１１部分：实验用假人（ＧＢ／Ｔ１８０２９．１１—２００８，ＩＳＯ７１７６１１：１９９２，ＩＤＴ）

ＧＢ／Ｔ１８０２９．１３　轮椅车　第１３部分：试验表面摩擦系数的测定（ＧＢ／Ｔ１８０２９．１３—２００８，

ＩＳＯ７１７６１３：１９８９，ＩＤＴ）

ＧＢ／Ｔ１８０２９．１５　轮椅车　第１５部分：对于发布信息、出具文件和使用标签的要求（ＧＢ／Ｔ１８０２９．１５—

２００８，ＩＳＯ７１７６１５：１９９６，ＩＤＴ）

ＧＢ／Ｔ１８０２９．２２　 轮椅车 　 第 ２２ 部分：设置程序 （ＧＢ／Ｔ１８０２９．２２—２００９，ＩＳＯ７１７６２２：

２０００，ＩＤＴ）

３　术语和定义

ＧＢ／Ｔ１４７２９中确立的以及下列术语和定义适用于ＧＢ／Ｔ１８０２９的本部分。

３．１

防倾装置　犪狀狋犻狋犻狆犱犲狏犻犮犲

限定轮椅车倾斜程度的装置。

　　注１：这些装置可包括固定的或可拆卸的轮子、支架、垫木、搁脚板，可在前、后、侧向不稳定方向起作用。

　　注２：在特定条件下，用于行驶的轮椅车辅助轮不包括在内。

３．２

辅助轮　犪狌狓犻犾犻犪狉狔狑犺犲犲犾狊

生产商装在轮椅车上使轮椅车能倾斜并行驶的轮组件。

　　注：如果辅助轮为可选件，轮椅车应至少在标准配置下试验。也可在另外的检验报告中，在安装可选件的配置下对

轮椅车试验。

３．３

把式转向机构　犱犻狉犲犮狋狊狋犲犲狉犻狀犵

使用者控制轮椅车行进方向的装置，通过操作连杆直接对一个或多个轮子进行定位。

　　示例：常见于电动代步车的舵柄式控制系统。

　　注１：装有这种机械装置的轮椅车通常无可自由旋转的小脚轮。

　　注２：混合动力轮椅车可包括电子控件，其起动传动器，以机械方式操纵轮子。
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