Utvecklingen av handproteser

Miinniskan har i alla tider forsokt ersitta
forlorade kroppsdelar. Det har gjorts stora
framsteg men det dr mycket kvar innan vi
lyckas bygga en protes som fungerar lika
vidl som den kroppsdel den ersatt. I vart
arbete har vi forsokt ta ett litet steg pa
vigen dit genom att forsoka designa en
handprotes som bittre formar sig efter det
foremal den greppar.

Behovet av proteser, att ersitta forlorade
kroppsdelar som till exempel ben och hénder, har
alltid funnits. Ett av de forsta exemplen pa proteser
hittades pa en mumie i Egypten. En kvinna hade
forlorat en stortd och ersatt den med en protes av
trd. Under femtonhundratalet 14t en tysk riddare vid
namn Go6tz von Berlichingen bygga en hand av jérn
for att ersitta den hand han forlorat pa grund av en
skottskada. Utvecklingen gar stindigt framat och vi
kommer ndrmare och ndrmare malet, en protes som
helt och hallet kan ersdtta en forlorad kroppsdel,
dven om det dnnu dr langt kvar.

von Berlichingens Jarnhand

Det finns proteser for manga olika kroppsdelar. 1
denna artikel kommer vi att prata ndrmare om
proteser som ska ersétta en forlorad hand. Det finns
frimst tvd typer av handproteser. Den ena typen
drivs med kroppen och kallas pa engelska “body
powered”. Ett etablerat namn pé svenska finns inte,
men de skulle kunna kallas kroppsdrivna. Nar man
drar i en vajer, som ofta sitter i en sele pa axeln,
stings eller Oppnas protesen. Fordelen med
kroppsdrivna proteser dr att man har direkt kontroll
over dess rorelser. Nackdelarna med dem ér att de
blir tunga att anvdnda och man maste rora hela
armen for att ppna och stdnga greppet.

Den andra typen kallas myoelektrisk protes, och
drivs vanligtvis med elektriska motorer. Dessa styrs
med hjdlp av sd kallade myoelektriska signaler,
svaga spanningar som uppstdr pd huden da man
spdnner en muskel. Signalerna detekteras av
sensorer som sitter i den hylsa som protesen sitter
pa, vilken i sin tur fésts pd armen. Genom att

spanna muskler i underarmen kan man kontrollera
protesens rorelser. Med dagens teknik kan man
dock bara fé ut tvé signaler hédrifran, vilket utgdr en
stor begriansning for detta styrsétt. Problemet med
att ersitta en ménsklig hand med en myoelektrisk
protes, dr att den ménskliga handen 4r oerhort
avancerad. Hos en ménniska finns det mer dn 30
muskler som styr underarmen och handen. Handens
leder kan rora sig pd minst 18 olika sétt. Allt som
allt skulle en protes behdva ungefir 22 motorer for
att kunna rora sig lika vdl som en ménsklig hand.
Det gér idag inte att bygga en protes med s& minga
motorer. En sddan protes skulle bli alldeles for stor,
tung och dyr. Det hade heller inte, pd grund av
begrinsningarna med myoelektrisk kontroll, gatt att
styra alla dessa motorer.

Var handprotes

Vart arbete har varit att bygga en myoelektrisk
handprotes, med malet att forsdka hitta pa ndgon ny
funktion som inte redan finns. Vi kom fram till att
vi ville forsoka designa en hand som formar sig
battre efter det som anvédndaren forsdker greppa.
Den nya funktionen blev att sitta fjadrar i de
yttersta lederna pa fingrarna s att dessa bdjs nér
handen sluter sig om ett foremal. Férhoppningen &r
dé att en storre del av handens yta ska ldgga sig
mot det foremél som greppas och didrmed ge ett
battre grepp. I den forsta prototypen fick wvi
problem med de kugghjul som ska &verfora
vridmoment frdn motorerna till fingrarna. De méste
placeras vildigt exakt och den precisionen lyckades
vi inte fa till. Dérfor kérvar kugghjulen vilket
skapar extra friktion och det gor att overforingen
fungerar daligt eller inte alls. P4 grund av detta &r
det endast ett finger som kan styras med motor och
vi fick inga tydliga svar pa hur vil denna l6sning
fungerar. Vi anser dock att den ar vird att testas
ytterligare.
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