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 تصویر شماتیک از نمای عرضی زانوی ایستایی کنترل فعال شونده با وزن بدن.. 11شکل 

 

شونده با وزن بدن به دلیل های اصطکاکی فعالهای معمول ترمزبا این حال سابقا طراحی

تواند اند: این زانوی پروتزی نمیتوجهی که دارند محدود شدهمحدودیت بیومکانیکال قابل

خم شود مگر اینکه وزن به صورت کامل از آن برداشته شود. برای فردی که توانایی راه 

را با یک پروتز داشته باشد. این ویژگی اساسا مکانیسم راه رفتن foot over foot رفتن 

کند. به همین دلیل بهتر مختل می 1را به دلیل فلکشن زانو در طول فاز پیش از نوسان

-های راه-ی فاز ایستایی، برای افرادی که تواناییه از زانوی کنترل کنندهاست که استفاد

چنین مشکلات ناشی از قطع عضو به شدت رفتنشان به دلیل ابتلا به انواع بیماری و هم

است، محدود شود. افرادی که به یک واکر برای تعادل نیاز دارند و به صورت محدود شده

 با این زانوی پروتزی عملکرد بهتری خواهند داشت. روندریخته راه میآرام و به هم

                                                           
1 preswing 
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ر یب را دی فاز ایستایی ممکن است خطر آسکنندهی دو طرفه از زانوی کنترلاستفاده

تن ر درفشدن زانوها و کنترل مسیحین افتادن افزایش دهد چرا که مکانیسم ترمز، خم

-ورت دوبه ص ز اصطکاکی کهکند. نشستن با پروتز دارای ترمناگهانی زانو را غیرممکن می

و طع عضباشد نیز تقریبا غیرممکن است زیرا فرد دچار قطرفه در حالت تحمل وزن می

انوها ن به زشدی خمزمان وزن را از هر دو طرف بردارد تا اجازهقادر نیست به صورت هم

برای زینه بدن بهترین گ وزن با شوندهفعال اصطکاکی ترمز را بدهد. در نتیجه زانوهای

 باشد.ی محدود به صورت یک طرفه میاستفاده

ه کزمانی  ی فاز ایستاییکنندههای جدید زانوهای کنترلدر حال حاضر برخی از طراحی

ی ویژگ گیرد به صورت خودکارزانو در وضعیت اکستنشن کامل تحت نیروی وزن قرار می

هد و دمی یکی را بهبودکنند. این پیشرفت در طراحی، عملکرد بیومکانثبات را آزاد می

تایی از ایسفهای پروتزی زمانی که کنترل مکانیکی شود که استفاده از این زانوسبب می

 اده شوند.دمورد نظر است، ترجیح  foot over footرفتن  برای افرادی با توانایی راه

 

 1زانوهای چند محوره

-محور که شایع 4ه با محوره اغلب از روی ظاهر توسط چندین مفصل همرازانوهای چند

باشد، قابل تشخیص هستند. از آن جایی که مفاصل چهارمحوره به ترین شکل از آنها می

                                                           
1  polycentric 



 

40 
 

باره نیز  4های محوره به عنوان طراحیاست زانوهای پروتزی چندمحور متصل شده 4

 (.12)شکل  شوندشناخته می

 

 تصویری از زانوی چند محوره ی چهار بار. .12 شکل

 

-تری را نسبت به زانومحوره مزایای بیومکانیکی بیشهای پروتزی چندکه زانو جاییاز آن

کنند، شهرت کننده ی فاز ایستایی فراهم میی اصطکاک ثابت و کنترلمحورههای تک

های پروتزی این است که مرکز آنی تری دارند. یکی از مزایای مهم این نوع از زانوبیش

باشد نباید داخل مکانسیم زانو عملکردی زانو می( که مرکز چرخش  ICOR) 1چرخش

محوره، مرکز آنی های پروتزی چندهای معمول زانوخودش قرار گرفته باشد. در طراحی

                                                           
1  Instantaneous center of rotation 
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گیری پشتی است. قرارچرخش در انتهای فوقانی و خلفی مفاصل مکانیکی زانو قرار گرفته

در حین ایستادن،  العمل زمینمرکز آنی چرخش، دورتر نسبت به بردار نیروی عکس

شود که زانو به صورت ذاتی به علت گشتاور اکستنشنی ایجاد شده ثبات داشته سبب می

 (.13شکل ) باشد

 

( زانوی های چند محوره که به طور  ICORتصویری از مرکز چرخش آنی اولیه ). 13 تصویر

معمول پروگزیمال و پشت محور مکانیکی می افتد. با خم شدن زانو مرکز چرخش آنی معمولا 

در یک مسیر قدامی و دیستال ، همان طور که نشان داده شده در طول کمان مشخص شده 

 ،حرکت می کند.
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نو در محوره مرکز آنی چرخش با فلکشن زاهای زانوی پروتزی چندتر طراحیدر بیش

انی شود به سمت جلو و انتهای تحتنامیده می cent rodeطول یک مسیر هلالی که 

دام درق  کند. بعد از آن که زانو درجات اندکی خم شد، مرکز آنی چرخش زانوحرکت می

 د. ازوشگیرد و زانو به صورت خودکار خم میالعمل زمین قرار میبردار نیروی عکس

وبی خمحوره به دیدگاه کلینیکی این بدان معناست در صورتی که زانوی پروتزی چند

 ی فازهل اولیتواند ثبات لازم را در مراحباشد، میطراحی و به صورت مناسبی تنظیم شده

ول فاز طدر  ایستایی فراهم  کند در حالی که به آرامی و آسانی در انتهای فاز ایستایی

راه ه همبم شود. بسیاری از افراد قطع عضو این ترکیب از ثبات کافی پیش از نوسان خ

 دهند.شروع اختیاری و آسان فاز نوسان را ترجیح می

در   1تری را بین نوک انگشتان تا زمینی بیشمحوره فاصلههای پروتزی چندبرخی از زانو

را در طول فلکشن کنند زیرا لینکیج به صورت مکانیکی ساق فاز میانی نوسان فراهم می

های خاص افزایش متر برای طراحیسانتی 3تواند تا بیش از کند. این فاصله  میکوتاه می

دهد. به دلیل خوردن تعادل را در برخورد با موانع محیطی کاهش مییابد که خطر به هم

محوره باثبات به صورت گسترده تجویز های پروتزی چندوجود چنین مزایای مکانیکی زانو

های چنین عملکرد خوبی در قطع عضوشوند و استفاده از آن رو به افزایش است. هممی

 هایی با سطوح بالاتر دارند. دوطرفه و قطع عضو

                                                           
1  Toe clearance  
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 ثباتابمحوره به طور ذاتی ی زانوهای چندتوجه به این نکته نیز مهم است که همه

بیق با جهت تط که در ابتدامحوره وجود دارند های پروتزی چندی زانونیستند. نوع ثانویه

تن، های بلند جهت کاهش  جلوزدگی مفصل نسبت به زانوی سالم در طول نشساستامپ

 با قطع عضو جایی که این زانوهای پروتزی برای افرادی(. از آن14شکل ) اندطراحی شده

 خوانی واست از روی مفصل زانو یا قطع عضوهای بالای زانو با سطوح بسیار پایین که طول

ند، شوز میتجوی مانده را دارندقدرت عضلانی کافی برای کنترل ارادی پروتز با اندام باقی

 کنند.بسیاری از این زانوهای پروتزی ثبات ذاتی را فراهم نمی

 

ده شتصویری از زانوی پروتزی که برای استفاده در قطع عضو های روی زانو طراحی  .14 شکل

است،که زیر سوکت خم می شود تا پیشروی زانو را به سمت دیستال سوکت به هنگام 

 نشستن به حداقل برساند.


