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STRESZCZENIE

Referat poswigcony jest opisowi czynnej r¢ki protezowej. Podano opis gtownych uktadéw kine-
tycznych, rodzaje i sposoby chwytu zastgpowane przez protezy oraz rodzaje i sposoby rozwiazania
konstrukcyjnego protez

Reka ludzka jest, jak wiadomo, niezastapionym narzadem czucia i ruchu, ktéoremu nie
doréwnuja najdoskonalsze nawet konstrukcje protetyczne. Dysponuje ona wyspecjalizowa-
nymi zdolno$ciami czucia powierzchownego i1 glgbokiego oraz kontroli motorycznej, a jej
ruchliwo$¢ wyraza si¢ 24 stopniami swobody, co najlepiej §wiadczy o jej mozliwosciach. W
tej sytuacji najlepsze nawet protezy nie dysponujace zdolnosciami czucia, a wyjatkowo tylko
wyposazone w mato doskonate przyrzady czucia zwrotnego i majace tylko 1, a wyjatkowo 2
stopnie swobody, sa w istocie do$¢ prymitywnymi raczej imitacjami konczyn naturalnych.
Niemniej sa one niezbedne, nawet w obecnej formie, co sktania do intensywnych prac nad ich
doskonaleniem.

Naturalng czynno$¢ chwytna reki mozna w zasadzie sprowadzi¢ do 7 podstawowych
rodzajow chwytu, z ktorych kazdy wymaga odmiennego ustawienia r¢ki (ryc. 1). Jest to wa-
runek nie do spetnienia przez wspotczesne rece mechaniczne, mozna natomiast projektowac
je do jednego okreslonego rodzaju najwazniejszego dla osoby protezowanej, warunkowanego
gtéwnie uktadem weztdw przegubowych.

Rgce protezowane, zwane tez mechanicznymi, sa to czynne (kinetyczne) koncowki
chwytne w ksztalcie zblizonym do naturalnej reki (ryc. 2), przy czym stosownie do uzytych
rozwigzan konstrukcyjnych mozna wymieni¢ kilka grup odpowiadajacych przyjetym kryte-
riom klasyfikacji. Pomijajac podzial na zalezne od rodzaju kinetyzacji r¢ce mechaniczne uru-
chamiane ciagiem linki czynnej oraz elektryczne i pneumatyczne napgdzane zewngtrznymi
zrédtami energii, mozna zaleznie od uktadu ruchowego wyrézni¢ r¢ce z czynnym kceiukiem
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1 nieruchomymi palcami, odpowiadajace warunkom chwytu bocznego i hakowego oraz kabi-
nowego, rece z zespotem trzech palcow czynnych (kciuk i blok palcow 1II - IIT) dla chwytu
dloniowego trdjszczekowego 1 kleszczowego oraz rgece z zespotem pigciu palcow czynnych
(kciuk 1 blok palcow II - V) dla chwytu trdjszczgkowego, kleszczowego i cylindrycznego

(ryc. 3).

Rys. 1. Glowne rodzaje chwytow naturalnej reki. A -
chwyt dfoniowy trojszczgkowy, B - chwyt dloniowy
kleszczowy, C - chwyt opuszkowy (szczypcowy),

D - chwyt boczny(karciany), E - chwyt hakowy
( karabinkowy), F - chwyt kulisty (sferczny), G - chwyt
cylindryczny (pierscieniowy)

Rys. 2. Ogoélny wyglad kinetycznej reki prote-
ZOWej

Stosownie do ptaszczyzny ruchu kciuka wyrdzniamy rgce z chwytem bocznym (0§
kciuka prostopadta do osi palcow II - III), rece potopozycyjne (o$ wzdluznego kciuka nachy-
lona okoto 40° wzgledem osi palcow II - III) i rece opozycyjne (osie wydhizonego kciuka i
palcow II - III réwnolegte, kciuk przeciwstawny palcom II - III). Niekiedy stosuje si¢ kciuki
przestawne, zmieniajace stopien rozwarcia reki (ryc. 4).
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Rys. 3. Gléwne rodzaje rak protezowych.

A - rece kosmetyczne: a - rgka skorupowa, b - rgka piankowa
ze szkieletem wewngtrznym, c¢ - przekrdj reki piankowej ze
szkieletem wewngtrznym,;

B - rece kinetyczne: d - reka z ruchomym kciukiem, e - rgka
trojpalcowa, f - reka pigciopalcowa.

Typowa roznica dlugosci kciuka w rozwiazaniach kinetycz-
nych i kosmetycznych
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Yayre Rys. 4. Gléwne rodzaje rak kosmetycznych zalezne od plaszczyzny
/s ruchu:

’ A - r¢ka z chwytem bocznym

B - rgka poétopozycyjne,

C - reka opozycyjna,

D - kciuk przestawny zmieniajacy stopien rozwarcia reki

Zaleznie od ptaszczyzny ruchu pozostatych palcow wyrdzniamy rece jednoosiowe
(palce II - V na wspolnej osi obrotu), dwuosiowe (zwykle dla oddzielnych blokow palcow 11 -
III1 IV - V) 1 wieloosiowe (osobne osie dla wszystkich poszczegdlnych palcow), zapewniaja-
ce zwykle mozliwo$¢ chwytu sferycznego (ryc. 5).

Rys. 5. Gloéwne rodzaje rak kinetycznych zalezne od liczby osi.

A - r¢ka jednoosiowa,

B - reka dwuosiowa, ¢
C - reka wieloosiowa.

Nachylenie poszczeg6lnych osi wzgledem siebie daje warunki chwytu kulistego
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Podobny uktad osi maja szczegdlnie funkcjonalne rece troéjpalcowe, dysponujace takze
chwytem kulistym i trojszczgkowym, ktorych watpliwa estetyke polepsza nalozenie rgkawicy
kosmetycznej (ryc. 6). Odznaczaja si¢ one szczegodlnie szerokim stopniem rozwarcia palcow
oraz obecnoscia automatycznych zamkow blokujacych, uniemozliwiajacych bierne otwarcie
chwytu od zewnatrz bez udziatu linki czynne;.

Rys. 6. Trojpalcowa reka kinetyczna
z rekawica kosmetyczng

Koncowkami o réznych ptaszczyznach ruchu elementéw chwytnych sa tez czynne ha-
ki dwudzielne (ryc. 7) o szczekach (palcach) prostych, ustawionych pod katem 90° do plasz-
czyzny otwarcia haka, nachylonych pod katem 60° lub sko$nych, ustawionych pod katem 45°
do ptaszczyzny ruchu szczegki (ryc. 8), co stosownie do potrzeb amputowanego zwigksza
mozliwo$¢ ich wykorzystania. Ruchome szczgki chwytne maja przeguby zawiasowe o osi
prostopadlej do plaszczyzny ruchu. Wewngtrzne powierzchnie szczgk czgsto zaopatruje sig u
podstawy w wystepy tworzace razem pryzmatyczne lub okragle wpusty chwytne lub rekoje-
$ci uzytkowanych narzedzi. Krawedzie ich przyjmuja niekiedy ksztalt wspolpracujacych ze
soba z¢bow stuzacych do szczegdlnie mocnego chwytu przedmiotéw matych, a uksztattowa-
nie szczgk w formie tworzacej pierscien chwytny dla ewentualnego drzewca (szczotka, kosa,
grabie etc.) stwarza wraz z narzgdziem swego rodzaju dodatkowy przegub pierscieniowy.

Rys.7. Ogolny wyglad dwudzielnego haka kinetycznego
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Zaréwno rece jak 1 haki maja dodatkowe przeguby obrotowe w formie trzpienia

tkwiacego w gniezdzie uchwytu nadgarstkowego, blokowane czgsto urzadzeniem zapadko-
wym lub pierscieniem zaciskajacym.
Koncéwki chwytne opisanego typu znalazly w technice protetycznej nadzwyczaj szerokie
rozpowszechnienie. Pomimo swej niedoskonato$ci okazaly si¢ one o wiele przydatniejsze od
dawnych nieruchomych rak kosmetycznych lub catej gamy sluzacych do poszczegdlnych
celow koncowek obocznych, stanowiac podstawe nowoczesnego zaopatrzenia kinetycznego.
W praktyce kazda protezg tego typu wyposazamy w stosowane wymiennie r¢ke i hak dwu-
dzielny, typu odpowiedniego dla rodzaju pracy i potrzeb protezowanego. Sa tez one sukce-
sywnie doskonalone i modernizowane, zarowno pod wzglgdem materiatow, jak i rozwigzan
konstrukcyjnych, jak tez zrodet energii potrzebnej do ich kinetyzacji. Wydaje si¢ tez, ze sta-
nowia one jedyna droge postgpu w protezowaniu czynnym amputowanych w zakresie kon-
czyn gornych.

Rys. 8. Nachylenie szczgk i elementy chwytne dwudzielnych
hakoéw kinetycznych.

A - szczeki proste (a), szczgki nachylone (b)

1 szczeki skosne (c¢).

B - wpust osiowy,

C - wpust poprzeczny (rombowy lub zgbaty),

D - pierScien chwytny,

E - hak no$ny
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ACTIVE HAND PROSTHESIS AND ITS MAIN KINETIC SYSTEMS
ABSTRACT:

The authors present a description of an active hand prosthesis, containing main kinetic sys-
tem. They also suggest the kinds and ways of constructing prostheses.

Recenzent: Janusz Cwanek
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