
ركبة اصطناعية بفاءة عالية وبأقل تلفة
تطورت الأرجل الصناعية ف الآونة الأخيرة بوتيرة سريعة، فقد توصل بعض العلماء إل ركبة تعيد
ـــة. إلا أن هـــذه الأخيـــرة تعتمـــد فـــ أداء هـــذه المهمـــة علـــ معالجـــات، ـــه الطبيعي للإنســـان مشيت
و”جايروسوبات”، ومقاييس التسارع، ونظام هيدرولي مما يرفع تلفته إل ما يقارب 50,000 دولار.
ــد ــة بمعه ــاح الهندســة الميانيي ــ جن ــد ف أســتاذ مساع  ،Amos Winter ــل ــذا الصــدد عم ــ ه ف
ماساتشوستس للتنولوجيا، عل تطوير ركبة هامدة تستجيب لحركة الجسم بنفس الدقة الت وصلت

إليها التقنية الآن وبتلفة أقل.
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إن هذا النوع من الإعاقات من شأنه أن يحد من كفاءات وفرص الناس بشل ملحوظ بل إنها تحول دون
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اندماجهم ف مجتمعاتهم. لذا كان من الضروري توفير البدائل الصناعية بتلفة تخفف الضرر عوض أن
تزيد الطين بلة.

ففـ الهنـد مثلا، حيـث يقطـن حـوال 230,000 مـن مبتوري السـيقان أو جـزء منهـا، قـام البـاحث بتجربـة
نموذج ساق اصطناعية تتون من أجزاء ميانيية بسيطة كالنابض والمضخة الهيدروليية وذلك بعد
تمنهم من حساب العزم الذي يجب توفيره من قبل الركبة بناء عل كتلة أجزاء الساق حت يتأت للجهاز

أن يستجيب لمختلف حركات الجسم كساق طبيعية.

وتجدر الإشارة هنا إل أننا نتحدث عن بدائل “هامدة” لا تنتج أية حركة من تلقاء نفسها، بل تستجيب لحركة
الجسم وتُيِفها حت تصبح أكثر مرونة وديناميية. أما التقليدية منها فلا تتناسق مع حركة الجسم ولا تُشعر
صاحبها بالراحة أثناء المش، بل أكثر من ذلك يمنك تمييز هؤلاء الأشخاص بسهولة. ذلك أن العزم
المطبق عل الساق الصناعية من قبل الشخص لا يخمد قبل أن تطأ القدم الأرض فتون الحركة مشوبة
بمجموعة من الصدمات تحول دون سلاستها. بينما ف الأخرى تنحن الساق مباشرة قبيل وضع القدم

عل الأرض، مما يجعل مركز ثقل الشخص مستقراً.

“لمحاكـاة المشيـة الطبيعيـة”، يقـول Winter،” يجـب محاكـاة القـوى المتغيـرة خلال العمليـة أو بـالأحرى
محاكاة مخطط العزم”. لذا كان الفريق ف حاجة إل دراسة الحركة الطبيعية أولا واستخراج المعلومات
اللازمة. إلا أنهم ولحسن حظهم عثروا عليها عل طبق من ذهب ف إحدى الأوراق البحثية الت تصف بدقة
خطوة شخص (أو دورة مش واحدة) من زاوية دوران، كتلة كل جزء من أجزاء الساق، وكذا مقاومة

السطح (أي تأثير سطح الأرض عل الساق عل مستوى القدم).
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فيسرت لهم هذه البيانات حساب مخطط العزم بالنسبة للمشية الطبيعية، ثم أوجبت عليهم تييفهذا الأخير
تلة. ذلك أن استعمال المخطط الصحمع الساق الاصطناعية كونها أخف من الطبيعية بثلث أو نصف ال

الطبيع سيفك الساق مع مرور الزمن.

يمن التحدي الآن ف إيجاد وسيلة لإنتاج هذا العزم المعدَّل اعتماداً عل أجزاء ميانيية بسيطة. وقدم
بطالوقت الذي ي ونا من نابض ومخمدين يلتوي مباشرة قبيل لمس القدم للأرض. فالفريق نموذجاً مت
أحد المخمدين حركة التواء الساق للوراء. بينما يقوم الثان بالدور ذاته حينما تعود الساق إل الأمام وقبيل

لمس مؤخرة القدم للأرض.

ويضيف الباحث أن هذا العمل لا يزال ف بداية الطريق، ولن يستحق التغن بالنصر إلا بعد توفر المنتج
بحوزة شطر كبير من مبتوري الأرجل وف حلة أبه وأريح من شل النموذج.
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