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Opis wynalazku

Przedmiotem wynalazku jest urzadzenie do badania endoprotez stawu kolanowego, odtwarza-
jace warunki kinematyczne, dynamiczne i biochemiczne zblizone do wystepujacych w zywym organi-
zmie ludzkim. Stosowane jest gtdéwnie na etapie projektowania, do badan wytrzymatosciowych i tribo-
logicznych endoprotez stawu.

Znane jest urzadzenie przedstawione w opisie polskiego zgtoszenia wynalazku nr P-359771,
w ktérym komponent udowy zamocowany jest w uchwycie potgczonym przez rame z sitownikiem ob-
cigzenia pionowego oraz przez kotyske z sitownikiem wychylania nawrotnego. Komponent udowy
opiera sie o komponent piszczelowy, ktéry zamocowany jest nieruchomo w samonastawnym uchwy-
cie. Kotyska tozyskowana jest w przegubach obrotowych przytagczonych do dolnych koncéw ramion
ramy. Rozwigzanie odtwarza kinematyke ruchu stawu kolanowego wytacznie, jako ruchu obrotowego
- €0 nie odzwierciedla warunkéw wystepujacych przy zginaniu kolana cztowieka, gdzie po pierwszej
fazie ruchu zblizonego do obrotowego nastepuje faza z przetaczaniem gtowy kosci udowej po panew-
ce piszczelowej.

Urzadzenie wedtug niniejszego wynalazku ma budowe bardzo podobng do powyzej opisanego,
a wyréznia sie tym, ze przeguby obrotowe kotyski zamocowane sg do ramion ramy za posrednictwem
czworobokow przegubowych. Przemieszczanie czworoboku przegubowego podczas kohcowej fazy
prostowania wychylenia kotyski powoduje zmiane potozenia osi przegubdw obrotowych i wynikowg
symulacje ruchu przetaczania gtowy kosci udowe;.

Korzystng realizacje zatozonej kinematyki ruchu uzyskuje sie, gdy czworobok przegubowy ma
bok pionowy wewnetrzny sztywno potgczony z ramg obcigzang sitownikiem pionowym, bok poziomy
goérny sprzezony jest z tulejg przegubu obrotowego a boki pionowy zewnetrzny i poziomy dolny sta-
nowig samodzielne taczniki czworoboku. Przy takim potaczeniu czop kotyski wyposazony w promie-
niowy zabierak wspotpracuje z czotowym wycieciem katowym w tulei przegubu obrotowego. W pierw-
szej fazie wychylania kotyski wystepuje ruch obrotowy komponentu udowego a nastepnie w drugiej
fazie ruch zblizony do przetaczania. Faze pierwszg wyznacza wychylanie kotyski z pozycji zgietej
i przemieszczanie zabieraka w zakresie ograniczonym katem (3 wyciecia katowego w tulei przegubu
obrotowego. Faze druga rozpoczyna moment oparcia sie zabieraka o krawedz wyciecia katowego,
co przy dalszym prostowaniu kotyski wymusza obrét gérnego boku czworoboku przegubowego i obni-
zanie potagczonej z nim tulei przegubu obrotowego.

Urzadzenie wedlug wynalazku przedstawione jest opisem przyktadowego rozwigzania pokaza-
nego w ujeciu schematycznym na rysunku. Na figurach 1 i 2 pokazane sg schematy urzadzenia, ko-
lejno w widoku czotowym i w widoku z boku, natomiast fig. 3 przedstawia w ujeciu perspektywicznym
fragment potaczenia przegubu obrotowego z czworobokiem przegubowym.

Endoproteze stanowig ruchomy komponent udowy 5 i nieruchomy komponent piszczelowy 8.
Komponent udowy 5 zamocowany jest w uchwycie 6 potaczonym przez rame 1 z sitownikiem hydrau-
licznym 2 obcigzenia pionowego i przez kotyske 3 z sitownikiem hydraulicznym 10 wychylania nawrot-
nego. Rama 1 w widoku z przodu ma posta¢ ceownika, ktérego dwa ramiona skierowane sg w doét
i obejmujg pojemnik 11 z cieczg fizjologiczng Ringera. Do kohcdw ramion ramy 1 za posrednictwem
czworobokéw przegubowych 4 zamocowane sg przeguby obrotowe 12, w ktérych fozyskowane sg
czopy kotyski 3. Czworobok przegubowy 4 ma bok pionowy wewnetrzny 4a sztywno potaczony z rama 1,
bok poziomy gérny 4b z tulejg przegubu obrotowego 12 a boki pionowy zewnetrzny 4c i poziomy dolny
4d stanowig samodzielne taczniki czworoboku przegubowego 4. Czop kotyski 3 ma promieniowy za-
bierak 13 wspétpracujacy z czotowym wycieciem katowym 14 tulei przegubu obrotowego 12. Kompo-
nent udowy 5 opiera sie o komponent piszczelowy 8, nieruchomo zamocowany w samonastawnym
uchwycie 9. Rama 1 zawieszona jest w korpusie urzgdzenia na poziomych wahaczach, natomiast
uchwyt 6 komponentu udowego 5 zamocowany jest do kotyski 3 za posrednictwem zespotu odchyla-
nia 7 z ftukowa prowadnicg i nastawng przekfadnig slimakowa.

Podczas ruchu symulujacego prostowanie stawu kolanowego, ktérego wyprostowane potozenie
pokazano na fig. 2 i 3 rysunku, z potozenia zgietego, sitownik hydrauliczny 10 wychyla kotyske 3
w kierunku od siebie. W pierwszej fazie ruchu, w zakresie kata B wyznaczonego wycieciem katowym 14
wystepuje jedynie ruch obrotowy w przegubie obrotowym 12. Czworobok przegubowy 4 jest nieru-
chomy, powstrzymywany przez dziatajace sity obcigzenia P od sitownika hydraulicznego 3 i op6r kom-
ponentu udowego 5 o komponent piszczelowy 8. Po oparciu sie zabieraka 13 o krawedz wyciecia
katowego 14 dalszy ruch kotyski 3 w zakresie kata a wymusza wychylanie do dotu boku poziomego
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goérnego 4b i sztywno z nim potaczonej tulei przegubu obrotowego 12. Wystepujace w fazie wychyla-
nia w zakresie kata a skojarzenie ruchu obrotowego z przemieszczeniem do dotu osi obrotu kotyski 3,
przeniesione na powierzchnie styku komponentéw 5 i 8 symuluje ruch obtaczania komponentu udo-
wego 5 po komponencie piszczelowym 8. Ruch czworoboku przegubowego 4 powoduje pewne
zwiekszenie nacisku na komponent piszczelowy 8, co kompensowane jest przez elastomerowe posa-
dowienie samonastawnego uchwytu 9. Podczas powrotnego ruchu sitownika hydraulicznego 10 i sy-
mulacji ruchu zginania stawu kolanowego opisane zjawiska wystepujg w odwrotnej kolejnosci a zmia-
na obcigzenia podczas prostowania czworoboku 4 powoduje zmniejszenie nacisku miedzy komponen-
tami 5 i 8. Zmiany obcigzenia zwigzane z pracg czworoboku przegubowego 4 podczas koncowej fazy
prostowania i w poczatkowej fazie zginania stawu kolanowego, mogg by¢é w sposob prosty wyelimi-
nowane przez odpowiednie przesterowania cisnienia ptynu zasilajgcego obcigzajacy sitownik hydrau-
liczny 2, przyktadowo poprzez diawiony zawor spustowy.

Zastrzezenia patentowe

1. Urzadzenie badawcze endoprotez stawu kolanowego, w ktérym komponent udowy (5) zamo-
cowany w uchwycie (6) potaczonym przez rame (1) z sitownikiem obcigzenia pionowego (2) i przez
kotyske (3) z sitownikiem wychylania nawrotnego (10) opiera sie o komponent piszczelowy (8), nieru-
chomo zamocowany w samonastawnym uchwycie (9), oraz w ktérym koltyska (3) tozyskowana jest
w przegubach obrotowych (12) przytaczonych do dolnych koncéw ramion ramy (1), znamienne tym,
ze przeguby obrotowe (12) zamocowane sg do ramion ramy (1) za posrednictwem czworobokéw
przegubowych (4).

2. Urzadzenie wedtug zastrz. 1, znamienne tym, ze czworobok przegubowy (4) ma bok piono-
wy wewnetrzny (4a) sztywno potaczony z rama (1), bok poziomy gorny (4b) z tulejg przegubu obrotowego
(12) a boki pionowy zewnetrzny (4c) i poziomy dolny (4d) stanowig samodzielne faczniki czworoboku
przegubowego (4), przy czym czop kotyski (3) ma promieniowy zabierak (13) wspotpracujacy z czoto-
wym wycieciem katowym (14) tulei przegubu obrotowego (12).
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Rysunki




FIG.3
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