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Анотація 

Запропоновано конструкцію ендоскелета для біокерованого протеза кисті руки у вигляді шарнірно 

з’єднаних елементів та штанг для передачі зусиль, в якій забезпечується одночасне згинання в усіх 

шарнірних з’єднаннях, а форма рухів наближається до природної. 
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Вступ 

Актуальною задачею сьогодні в області медичного апаратобудування є розроблення 

високофункціональних протезів та ортезів для осіб, зокрема тих, що отримати травми чи 

калітства внаслідок військової агресії Російської Федерації проти України тощо, що додатково 

задекларовано в постанові Кабінету Міністрів України від 01 жовтня 2014 року № 518 (в 

редакції постанови Кабінету Міністрів України № 454 від 12.04.2022). Однак, попри стрімкий 

розвиток протезної галузі в Україні, залишається проблемою створення власних 

високофункціональних біокерованих протезів кисті руки [1,2]. 

Це є зачасту результатом необхідності одночасного та комплексного вирішення ряду задач, 

які стосуються різних галузей науки і техніки та потребують залучення відповідних 

висококваліфікованих фахівців. Так, основними задачами, комплексне вирішення яких дасть 

можливість розробити високофункціональний біокерований протез кисті руки, є вибір 

конструкції рухомих елементів протеза, оптимальний привід рухомих елементів протеза, 

забезпечення відчування елементами протеза, спосіб відбору та опрацювання біосигналів 

частини руки, що залишилась після ампутації та забезпечення можливості змінюваності 

окремих елементів протеза при їх пошкодженнях, зокрема окремих пальців [3,4,5]. 

В роботі проводиться розроблення конструкції рухомих елементів протеза кисті руки 

шляхом використання принципів функціонування ендоскелета реальної кисті руки [6]. 

 
Результати дослідження 

В роботі запропоновано розробити ендоскелет біокерованого протеза, який би функціонував 

за принципом скелета людської кисті руки. Насам перед було спроектовано конструкцію 

вказівного пальця, яка включатиме в себе ряд шарнірно з’єднаних елементів, які 

відповідатимуть окремим фалангам реального пальця, та елементам, які передаватимуть 

зусилля до цих фаланг при згинанні та розгинанні пальця. В результаті аналізу конструкції 

відомих протезів кисті руки запропоновано розробити конструкцію, яка забезпечувала б 

одночасне згинання в усіх шарнірних з’єднаннях усіх фаланг пальців, але при згинанні в 

окремих шарнірних з’єднаннях окремі фаланги повторювали б траєкторію руху відповідних 

фаланг реального вказівного пальця. Так, на рис. 1 наведено спрощене схематичне зображення 

конструкції вказівного пальця. 

    
Рис. 1. Спрощене схематичне зображення конструкції вказівного пальця 



  

Відповідно до рис. 1, позиціями 1-3 позначено фаланги пальця, а позицією 4 – елемент 

долоні – основу. Усі фаланги (1-3) з’єднуються між собою та із елементом долоні з допомогою 

шарнірних з’єднань 5. Зусилля передаються до кожного наступного елемента фаланги від 

попереднього з допомогою штанг 6 та 7. Вони також з’єднані із елементами фаланг з 

допомогою шарнірних з’єднань. На кожному елементі є виступи 8 та 9 до яких під’єднуються 

штанги 6 та 7. Штанга 10 з’єднується з однієї сторони із виступом елемента 3, а з іншої сторони 

із елементом електроприводу (на рисунку він не показаний). Таким чином, при переміщенні 

штанги 10 вліво в горизонтальній площині, як показано на рис. 2.3, конструкція такого пальця 

почне згинатись в першому шарнірному з’єднанні. При цьому штанга буде з однієї сторони 

повертатись в шарнірному з’єднанні на елементі долоні, а на іншій стороні створювати тягове 

зусилля на виступ елемента 2, приводячи до його повертання у відповідному шарнірному 

з’єднанні. Це відбуватиметься за рахунок наявності відповідних виступів 8 та 9 та елементах 

фаланг та несуосності шарнірних з’єднань штанг із шарнірним з’єднанням власне елементів 3 

та 4. Подібним чином через штангу 6 тягове зусилля створюватиметься на елемент 1. 

Відповідно при переміщенні штанги 10 вліво та вправо відбуватиметься згинання та 

розгинання пальця одночасно в усіх шарнірних з’єднаннях. 

Для отриманого варіанту конструкції було додатково виконано заокруглення усіх елементів 

для надання більш практичної та естетичної форми. Також самі штанги виконано вигнутими, 

щоб при переміщеннях вони менше виступали за елементи фаланг пальця. При цьому 

пропонована конструкція є функціональною та ефективною. 

 

Висновки 

Проведено розроблення конструкції ендоскелета біокерованого протеза, який би 

функціонував за принципом скелета людської кисті руки. Насам перед було спроектовано 

конструкцію вказівного пальця, яка включає в себе ряд шарнірно з’єднаних елементів, які 

відповідають окремим фалангам реального пальця, та елементам, які передаватимуть зусилля 

до цих фаланг при згинанні та розгинанні пальця - штанг. В результаті аналізу конструкції 

відомих протезів кисті руки запропоновано розробити конструкцію, яка забезпечувала б 

одночасне згинання в усіх шарнірних з’єднаннях усіх фаланг пальців, але при згинанні в 

окремих шарнірних з’єднаннях окремі фаланги повторювали б траєкторію руху відповідних 

фаланг реального пальця. 
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Construction of the endoskeleton of the bio-controlled hand prosthesis  

 

Abstract 

An endoskeleton design for a biocontrolled hand prosthesis is proposed in the form of hinged elements and 

rods for force transmission, which ensures simultaneous bending in all hinge joints, and the form of movements 

is close to natural 

Keywords: prosthesis, endoskeleton, density, liquefied petroleum gas, quantitative content of components. 
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