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(57) Resumo: PROTESE DE MAO.A presente invengéo refere-se
a uma prétese de mao (1), com um chassi (2), no qual esta apoiada
articulada uma prétese de dedos (3, 4, 5), que através de um
acionamento (30, 6) pode ser movimentada em relagdo ao chassi (2),
em torno de, pelo menos, um eixo de rotagdo (15, 31). Um primeiro
acionamento (6) esta disposto no chassi (2), e esta acoplado com a
prétese de dedos (3, 4, 5), através de um dispositivo de transmisséo
de forga (10), e possibilita um giro em torno de um primeiro eixo de
rotagdo (15). Um segundo acionamento (30) esta disposto na prétese
de dedos (3, 4, 5), e possibilita um giro, pelo menos, de uma parte da
prétese de dedos (3, 4, 5), em torno de um segundo eixo de rotagao
(31) em relagéo ao primeiro eixo de rotagéo (15).
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Relatdrio Descritivo da Patente de Invencdo para "PROTESE
DE MAO".

A presente invencao refere-se a uma protese de mao, com um
chassi, no qual esta apoiada articulada, pelo menos, uma prétese de dedos,
que através de um acionamento pode ser movimentada em torno de, pelo
menos, um eixo de rotagao.

Se uma méo teve que ser amputada ou foi separada de modo

- irreversivel de um brago devido a um acidente, a 6ptica e, parcialmente, o

funcionamento da mao, podem ser substituidos por uma protese de mao.
Para isto a protese de mao precisa estar na condi¢do de deslocar entre si
dispositiVos de agarrar, que podem ser executados como reprodugdes de
dedos, a fim de possibilitar um agarramento de um objeto.

- Além de um agarrador de dois dedoé, como o que € conhecido
da patente US 2004/00195638 A1, sdo sugeridas proteses de méo que dis-
poem de um acionamento,'que esta ligado rigidamente com um chassi da
méo através de uma engrenagem conica. Neste caso, de acordo com a di-
recao de rotagéao do acionarﬁento, as proteses de dedos sdo movimentadas

- se aproximando ou se afastando uma da outra. Este acionamento pode ser

controlado através de sinais mioelétricos. Uma protese de méo deste tipo
esta descrita na patente US 2005/0021154 A1. A aparéncia de uma prétese
de méo deste tipo é pouco natural.

A tarefa da invengdo em questéo é disponibilizar uma prétese de
mao que apresente uma forma aproximada da aparéncia natural de uma
mao e uma funcionalidade aperfeicoada. |

De acordo com a inveng¢do esta tarefa é solucionada por meio
das caracteristicas da reivihdicagéo 1. Execugdes e aperfeicoamentos van-
tajosos da invengao estdo descritos nas reivindicagdes subordinadas.

A prétese de mao de acordo com a invengdo, com um chassi,
no qual esta apoiada articulada, pelo menos, uma prétese de dedos, que
esta ligada com a prétese de dedos através de um dispositivo de transmis-
sao de forga, que pode ser movimentada em torno de, pelo menos, um eixo

de rotacdo, prevé que, um primeiro acionamento esteja disposto no chassi,
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e esteja acoplado com a prétese de dedos, através de um dispositivo de
transmissao de forgca, que possibilita um giro em torno de um prirheiro eixo
de rotacdo. Além disso, um segundo acionamento esta disposto na prétese
de dedos, que possibilita um giro, pelo menos, de uma parte da prétese de
dedos em torno de um segundo eixo de rotagdo, em relagdo ao primeiro ei-
xo0 de rotagdo. Com isso € possivel reproduzir muito bem um movimento
complexo dos dedos, sem que a protese de mao como tal seja muito gran-
de, ou que seja necessaria uma mecanica complicada, com a qual a partir
de um acionamento central sejam introduzidos os diversos movimentos. De
preferéncia, os acionamentos sdo desacoplados um do outro, a fim de pode-
rem controlar e deslocar, independentes um do outro, os respectivos com-
ponentes ou as partes da prétese.

Um aperfeicoamento da invengao prevé que, o dispositivo de

transmissao de forga, entre 0 acionamento e a prétese de dedos, seja exe-

- cutado flexivel a pressdo ou elastico a flexdo e rigido & tragdo. Enquanto

que as proteses de mao tradicionais prevéem um acoplamento rigido entre o
acionamento e a protese de dedos, através do acoplamento flexivel a pres-
sao ou elastico a flexao do acionamento com a prétese de dedos é assegu-
rado que, mediante a carga de pressao do dispositivo de transmissao de
forca, portanto, durante uma atuagéo da forga, que causa um fechamento
da mao ou uma redugéo do angulo entre a prétese de dedos e o chassi da
méo, a protese de dedos ceda e ao lado de uma aparéncia natural também
cause um cuidado dos componentes mecanicos. O cuidado dos componen-
tes é fundamentado pelo fato de que, as forgas as vezes consideraveis, que
surgem no caso de um choque casual das préteses de dedos em objetos,
ndo sejam transmitidas diretamente para o acionamento através do disposi-
tivo de transmissao de forga. Antes, em virtude da execugéo elastica a fle-

xao0, de preferéncia, com reajuste do dispositivo de transmissdo de forga

possibilite um deslocamento e uma transformagéo das forgas que atuam
sobre a protese de dedos em um movimento. Esse movimento pode ocorrer

até o angulo de flexdo maximo da protese de dedos. -

A fim de, contra isso, assegurar um movimento de fechamento
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desimpedido e confiavel, bem como preciso da prétese de dedos, partindo
de uma posicao basica aberta, o dispositivo de transmissdo de forga é exe-
cutado rigido a tragao, isto é, as forgas de tragdo sdo transmitidas o méximo
possivel sem dilatacao do dispositivo de transmissdo de for¢a. Para isso,
esta previsto que, o dispositivo de transmissao de for¢a apresente, de prefe-
réncia, um componente de cabo, de corddo ou de fibra, através do qual as
forcas de tragdo sejam transmitidas. Esse componente_de cabo, de cordao

- ou de fibra pode ser fabricado de um cabo de arame ou de fibras altamente

resistentes como, por exemplo, fibras de carbono, aramido ou fibras de vidro
ou fibras naturais. Além disso, podem ser empregadas outras fibras de ma-
terial sin'tético. Para que altas forgas de tragéo possam ser transmitidas, o
componente de cab‘o, de cordao ou de fibra pode ser executado como um
lago fechado, aberto ou torcido. |

Um aperfeicoamento da invengao prevé que, o dispositivo de
transmissdo de forca apresente um componente de elastdmero, através do
qual é possivel ajustar a elasticidade de flexado do dispositivo de transmissdo
de forga através de uma ampla faixa. Por meio da escolha apropriada de um
material de elastdmero, que envolve, pelo menos, parcialmente ou recebe
completamente o componente de cabo ou de fibra, é possivel fabricar um
corpo de forma estavel na posi¢éo de repouso, que, por um lado, em virtude
do componente de cabo ou de fibra apresente forgas de tragao muito altas
e, por outro lado, em virtude do componente de elastdmero, apresente um
comportamento desejado elastico flexivel e elastico a presséao.

De modo alternativo, o dispositivo de transmissao de for¢a pode
ser executado como uma unidade de amortecedor de mola, em particular,
como unidade pneumatica, ha qual um volume de ar € comprimido para car-
ga de pressdo, que se distende apds a supressdo da fbrga de pressao, e
causa um deslocamento para tras de um émbolo pneumatico e, com isso,
da prétese de dedos. -

Para o acoplamento do dispositivo de transmissao de forga ao
acionamento e a protese de dedos estao previstas buchas do mancal, que

estdo acomodadas no dispositivo de transmissdo de forga. De preferéncia,
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essas buchas do mancal sao envolvidas pelo elemento de elastdmero ou
pelo componente de elastdmero, e se encontram dentro do componente de
cabo ou de fibra, de preferéncia, dentro do lago de cabo ou de fibra.

A fim de poder realizar um movimento de reajuste de uma proéte-
se de dedos na dire¢do da superficie interna do chassi da méo, o dispositivo
de transmissao de forga é executado com elasticidade de mola, de tal modo
que a protese de dedos € movimentada de volta para uma posic¢ao inicial,
sem admissdo com uma forca de tragdo pelo acionamento ou por um ele-
mento de transmissdo acoplado com o acionamento. Essa posi¢ao inicial
corresponde, de preferéncia, a uma mao ligeiramente aberta. Com isso, 0
dispositivo de transmissao de forca esta na situagdo de transmitir uma forca
de pressao limitada. Através de um pivd ou execugdo correspondente do
dispositivo de transmissdo de forca, pode ser possibilitado um ligeiro estira-
mento das proteses de dedos, partindo da posi¢éo basica. As cotas de mola
do dispositivo de transmissdo de forga, neste caso, sao dimensionadas de
tal modo que, durante uma admissao do dispositivo de transmisséo de forca
com uma forga de presséo, portanto, durante um giro da prétese de dedos
na dire¢ao da superficie interna do chassi da mao, é causado um reajuste
da prétese de dedos para a posigao inicial. Por isso, a forga de reajuéte pre-
cisa ser tdo grande que, as forgas de retencdo e de atrito dentro da prétese
de mao sejam superadas. |

O dispositivo de transmissao de forga, para a transmissao de
forgcas de um acionamento de uma protese de mao para uma protese de
dedos, apoiada articulada em um chassi da mao é executado como descrito
acima, e possibilita um acoplamento facil e em conta entre acionamento e
protese de dedos, bem como, uma transmissao efetiva de forgas de tragao.
Além disso, é obtido um apoio flexivel contra uma carga indesejada e um
reajuste simples com o dispositivo de transmissao de forga.

Os acionamentos podem ser executados como motores elétri-
cos, sendo que, o primeiro acionamento é executado como um motor plano,
relativamente grande, que gira lentamente, que é empregado para o deslo-
camento da protese de dedos em relagdo ao chassi da méao. Os segundos



10

15

20

25

30

motores de acionamento, dispostos nas respectivas préteses de dedos, es-
tdo previstos para um movimento orientado para a superficie interna da
mao.

A fim de ter espaco suficiente para acomodagao do segundo
acionamento, esse acionamento é disposto, de preferéncia, na area da pha-
lanx proximalis de um dedo natural, sendo que, um emprego preferido deve
ser visto em uma prétese de polegar, uma vez que o0 membro de base do

- polegar é mais grosso que os outros membros de base dos outros dedos, e

assim esta disponivel mais espago para a acomodagao do acionamento.
Uma vez que o espago de construgdo para o segundo aciona-
mento é limitado, sdo empregados, de preferéncia, motores que giram rapi-
do, de construcdo pequena. A fim de poder preparar uma for¢a de regula-
gem suficiente, o segundo acionamento.apresénta uma engrenagem, em
particular, uma engrenagem de rosca inclinada, que esta acoplada com um

elemento de saida de movimento. Entre o0 acionamento que gira rapido e o

‘elemento de saida de movimento ja ocorre uma primeira redugéo, de tal

modo que o elemento de saida de movimento gira com um numero de rota-
¢Oes substancialmente menor que o acionamento. Com isso, ao lado de um
desvio da direcao de rotagdo, também é possivel preparar um momento de
acionamento mais alto.

. O elemento de saida de movimento propriamente dito pode ser
executado como fuso, que engrena em um segmento de roda dentada e
penteia esse segmento. A fim de evitar um deslocamento indesejado junto
com a uma engrenagem de fuso em torno do segundo eixo de rotagdo, essa
engrenagem de fuso é executada com auto-aperto.

A fim de poder bossibilitar um movimento composto do primeiro
e do segundo eixo de rotagdo alinhados, de preferéncia, em angulo entre si,
0 segundo acionamento esta apoiado, podendo girar, no segmento de roda
dentada, que por sua vez, pode girar no chassi em torno do primeiro eixo de
rotagdo. Com isso, a protese de dedos pode ser girada em torno dos dois
eixos, sendo que, uma vez o acionamento completo junto com a engrena-
gem de fuso e o segmento de roda dentada pode girar em torno de um pri-
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meiro eixo de rotacdo, enquanto que para a realizacdo do segundo movi-
mento esta previsto somente um giro em torno do eixo no elemento de roda
dentada. A posi¢ao de angulo dos eixos entre si pode ser alterada pelo giro
em virtude do segundo acionamento, a fim de realizar um agarramento late--
ral, uma posi¢cdo neutra sem fungdo de agarramento, que deixa uma im-
presséo Optica natural, ou um agarramento de ponta da prétese de mao.

A sequir sera esclarecido, em detalhes, um exemplo de execu-
¢do da invengdo por meio das figuras anexadas. Os mesmos numeros de
referéncia nas distintas figuras designam os mesmos elementos. S&o mos-
trados: . S

figura 1 uma representagdo esquematica de uma protese de
mao;

figura 2 uma representagdo parcial esquematica da montagem

do funcionamento de uma prétese de méao;

figuras 3a até 3c um dispositivo de transmissao de for¢ga em vis-
tas distintas; bem como, . A |

figura 4 uma montagem do funcionamento de uma prétese de
dedos. | '

Na figura 1 é mostrada uma prétese de méo 1, constituida de
um chassi da mao 2 e de, pelo menos, trés préteses de dedos 3, 4, 5 apoia-
das articuladas no chassi da mao 2. As prétesés de dedos 3, 4, 5 corres-
pondem aovpolegar, ao dedo indicador e ao dedo médio de uma mao natu-
ral. Um apoio movel e atuante destas préteses de dedos 3; 4, 5 através de
um acionamento 6 é suficiente para poder realizar a maioria das fungdes de
agarramento de uma méo. Os dois dedos restantes, o dedo anular e o dedo
minimo podem ser movimentados juntos passivamente e podem ser consti-
tuidos de um material elastdmero, a fim de obter uma aparéncia mais natu-
ral possivel. Dentro do chassi da mao 2 esta apoiado um acionamento 6 na
forma de um acionamento elétrico 6, por exemplo, um motor de rotor plano
com uma engrenagem pertencente a ele. Do mesmo modo, dentro do chassi
da méo 2, também pode ser disposta uma fonte de energia, nao represen-

tada, para o acionamento 6. Um controle do acionamento 6 ocorre através
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de um aparelho de controle que, do mesmo modo, pode estar disposto no
chassi da méo 2. Os sinais correspondentes podem ser gerados através de
um controle remoto ou podem ser executados como sinais mioelétricos.

Na figura 2 é mostrada uma representa¢cdo esquematica do mo-
do de funcionamento da prétese de mao 1. No chassi da mao 2 estao apoi-
adas as trés préteses de dedos 3, 4, 5 podendo girar em torno de eixos de
rotagao 15. As proteses de dedos 3, 4, 5 estao ligadas com uma polia 7 que

-~ é acionada pelo motor elétrico, através de dispositivos de transmissao de

forca 10, cuja montagem ainda sera descrita em detalhes mais abaixo. Os
dispositivos de transmissdo de forga 10 estdo apoiados na polia 7 sobre os
eixos 16 ou diretamente ou através de um balancim 8. O dedo indicador 4 e
o dedo anular 5 estdo acoplados entre si através do balancim 8, que esta
apoiado, podendo girar, na polia 7. A polia 7 em si esta apoiada ou direta-
mente sobre um eixo de saida de movimento do acionamento 6 ou em um
eixo de saida da engrenagém. Quando o acionamento 6 é ativado, entao, a
polia 7 é movimentada em torno de um angulo de giro correspondente. Com
isto, os eixos 16 se deslocam em relagao aos eixos de rotagdo 15 das pro-
teses de dedos 3 o que, em virtude da construgéo rigida a tragdo dos dispo-
sitivos de transmissao de forga 10 e de uma ligagcao, distanciada dos eixos
de rotagéo 15, dos dispositivos de transmissdo de forga 10 nas proteses de
dedos 3, 4, 5, causa um giro dés proteses de dedos 3, 4, 5. Se 0 aciona-
mento 6 for revertido e a polia 7 se movimentar para uma posi¢éo, na qual
0s eixos 16 apresentam uma distancia minima em relagdo aos eixos de ro-
tacdo 15 das proteses de dedos 3, 4, 5, entdo é alcan¢ada a posig¢éo inicial
aberta. DeVido as propriedades elasticas de mola dos dispositivos de trans-
missao de forga 10, as prétéses de dedos 3, 4, 5 sdo, entdo, movimentadas
para sua posi¢ao inicial aberta. Neste caso, esta previsfo que, os dispositi-
vos de transmissao de forca 10 possam transmitir forcas de tragéo conside-
ravelmente mais altas que as forgcas de pressdo. Isto corresponde as condi-
coes fisioldgicas de uma méao natural, que pode aplicar forgas considera-
velmente maiores durante o fechamento da mao do que durante a abertura.

Por motivos de clareza, o dedo anular e 0 dedo minimo néo estao represen-
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tados, estes podem ser articulados passivamente no dedo indicador_ e, com
isto, podem ser movimentados juntos.

Além disso, na figura 2 pode ser reconhecido que, além do pri-
meiro eixo de rotagédo 15, a protese do polegar 3 apresenta um segundo ei-
xo de rotagdo 31, em torno do qual, pelo menos, a extremidade distal da
protese do polegar 3 esta apoiada podendo girar. Através de um segundo
acionamento 30, representado somente na figura 4, e de uma engrenagem
de rosca inclinada 32, é movimentado um fuso de saida de movimento 33
que penteia com um segmento de roda dentada 34 e, deste modo, causa
um deslocamento da prétese de dedo 3 com o acionamento 30 e a engre-
nagem 32 em torno do eixo de rotagdo 31. Se forem ativados simultanea-
mente ambos os acionamentos 6, 30, entdo, de acordo com as velocidades
de deslocamento, é executado um movimento combinado palmar e cubital
da prétese do polegar 3, o que corresponde a uma mobilidade natural do
polegar. |

Na figura 3, em uma representagao em corte, é mostrado um

dispositivo de transmissdo de forga 10. Este dispositivo & constituido de um

~ componente de cabo ou de fibra 11 que neste caso, é executado como um

lagco. O componente de cabo 11 pode ser constituido de varios cordoes ou
lacos individuais, e ser constituido como cabo de aco ou cabo de material
sintético ou de um outro material de fibra de alta resisténcia. O componente
de cabo 11 esta acomodado em um elemento de elastomero 12, pelo que o
dispositivo de transmissdo de forca 10 adquire uma forma estével, porém
com elasticidade a flexdo. O componente de elastdémero 12 pode ser consti-
tuido de um silicone, de uma borracha ou de um outro material elastico. A-
pesar da estabilidade de forma, devido a capacidade de flexdao do compo-
nente de cabo ou de fibra 11, e do comportamento elastico a pressao ou
elastico a flexdo do componente de elastdmero 12 é possivel uma deforma-
¢do, em particular, uma flexdo em virtude das for¢as de pressao que atuam
sobre o dispositivo de transmissdo de forca 10. Com isto, as préteses de
dedos 3, 4, 5 acopladas com o acionamento 6 e com a polia 7, através do
dispositivo de transmissao de fofga 10, podem ser deslocadas na dire¢do da
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superficie interna do chassi da mao, sendo que, ocorre um deslocamento
para tras devido ao comportamento elastico de mola dos dispositivos de
transmissao de forca 10, se a forga contraria correspondente for dispensa-
da.

Dentro do componente de cabo ou de fibra 11 executado como
laco estdo dispostas duas buchas do mancal 13, 14 que, do mesmo modo,
estdo assentadas no componente de elastdmero 12, por exemplo, em um
material de silicone. As buchas do mancal 13, 14 estdo apoiadas em eixos

correspondentes nas proteses de dedos 3, 4, 5, e em eixos 16 na polia 7 ou

da ponte 8. As buchas do mancal 13, 14 sdo constituidas, por exemplo, de
bronze, a fim de formar um apoio de deslizamento com os eixos 16 corres-
pondentes. Por motivos de clareza, os eixos de acoplamento nao estao re-
presentados nas préteses de dedos 3, 4, 5. Estes eixos de acoplamento es-
tdo distanciados dos eixos de rotagdo 15, de tal modo que, através da intro-
ducéo de forgcas de tragdo por meio dos dispositivos de transmissao de forga
10, é produzido um momento em torno dos eixos de rotagéo 15, o que leva
a um correspondente deslocamento das préteses de dedos 3, 4, 5.

Nas figuras 3b e 3c pode ser reconhecido que, os eixos de rota-
¢ao das buchas do mancal 13, 14 estédo perpendiculares um ao outro, o que
é motivado na disposicao concreta da polia 7 e dos eixos 16 dispostos sobre
ela ou coordenados a ela. Os eiXos de rotagéo das buchas do mancal 13, 14
também podem ser alinhados paralelos entre si ou com um outro angulo.

Do mesmo modo, nas figuras de 3a até 3c pode ser reconhecido
que os componentes de cabo ou de fibra 11 estdo completamente acomo-
dados no elastdmero, pelo que, por um lado, o componente de cabo ou de
fibra 11 é protegido contra influéncias externas e, por outro lado, a estabili-

~ dade de forma do dispositivo de transmisséao de forga 10 é aumentada.

De modo alternativo a forma de execugao representada, o dis-
positivo de transmissao de forca 10 também pode ser fabricado de um outro
elemento flexivel a pressao, por exemplo, com elasticidade de mola e rigido
a tracao, por exemplo, de uma barra de dobramento ou de desvio, ou de um

lago de arame construido de modo correspondente.
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Através do apoio elastico a pressdo nao ocorre nenhuma trans-
missdo direta de forgas de impacto através das préteses de dedos 3, 4, 5
sobre o acionamento 6 ou sobre a polia 7. Pelo contrario, movimentos de
impacto ndo intencionados sao absorvidos e amortecidos. Além de uma a-
paréncia natural da prétese de méo 1, isto também aumenta a vida util dos
mancais e dos componentes de acionamento, por exemplo, no caso de uma
queda.

Em alternativa & forma de execucgéo representada, o dispositivo
de transmissdo de forca também pode ser equipado como uma unidade de
amortecimento de mola, com um controle correspondente, por exemplo, a-
través de um cilindro pneumatico ou hidraulico com controle de valvula cor-
respondente, poder transmitir efetivamente as forgas de tragdo, contudo, no
caso de forgas de pressao, prever uma flexibilidade elastica. Através de uma
execugao pneumatica, é efetuado um deslocamento para trds das prétese
de dedos dobradas para dentro. |

0] com‘ponente de elastdmero pode ser eliminado em uma exe-
cugao elastica a flexao do componente de cabo; no caso de uma resisténcia
a tragao suficiente do componenfe de elastdmero, este pode ser executado
como dispositivo de transmissao de for¢a unico.

Na figura 4 € mostrada uma representagcéao detalhada da monta-
gem do funcionamento da prétese do polegar 3, com um corpo de molde 36,
que reproduz o contorno de um polegar natural. Dentro do corpo de moide
36, que é executado como corpo oco, existe um espaco livre, no qual esta
disposto e fixado o segundo acionamento 30. Com isto,' o corpo de molde 36
esta acoplado ao acionamento 30, por exemplo, colado ou apertado fixa-
mente. O acionamento 30 esta acoplado com o segmento de roda dentada
34 através de uma engrenagem angular na forma de uma engrenagem de
rosca inclinada 32 e do fuso 33 descrito na figura 2. Durante a ativagao do
acionamentb 30, o fuso 33 é movimentado para uma ou para a outra dire-
cao. Devido ao apoio giratério em torno do eixo de rotagdo 31 no segmento
de roda dentada 34, é possivel um movimento em torno do eixo de rotagao
31 na dire¢do da seta dupla. Neéte caso pode ser executado um movimento
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radial ou cubital. O segmento de roda dentada 34 em si esta apoiado, po-
dendo girar, em torno do primeiro eixo de rotagao 15, e, através de um giro
da polia 7 e do deslocamento do dispositivo de transmissao de forgca 10
causado com isto, pode ser girado de modo palmar ou dorsal. Do mesmo
modo, este movimento de giro esta indicado através de uma seta dupla em
torno do eixo de rotagao 15.

O segundo acionamento 30 é, do mesmo modo, um acionamen-

- to elétrico, por exemplo, um motor elétrico ou um piezomotor e, de preferén-

cia, se encontra no eixo longitudinal entre a articulagédo de alavanca e a arti-
culacao interfalangeal. Em virtude do tipo de construgao pequena e do alto,
evehtual'mente necessério, momento de acionamento, o acionamento 30 é
executado como rotor rapido, sendo que, a engrenagem de redugao 32 po-
de ser executada como engrenagem de rosca inclinada e produz um desvio
aproximadamente em angulo reto do eixo de saida de movimento em rela-
¢ao ao eixo longitudinal do segundo acionamento 30. Em virtude desse do-
bramento do eixo de saida de movimento é possivel que, o fuso 33, que
penteia o segmento de roda dentada 34, produza um movimento correspon-
dente do polegar. De modo alternativo a um desvio, em esséncia retangular
também pode ser realizado um ajuste de angulo opcional através de uma
execucgdo correspondente da engrenagem, por exemplo, + 45° em relagéo a
um alinhamento perpendicular.

O primeiro acionamento 6 disposto no chassi da mao 2 é, de
preferéncia, um motor de rotor plano que gira lentamente com um alto mo-
mento de tor¢do, que esta acoplado com uma engrenagem altamente redu-
zida, a fim de poder executar um movimento de agarramento corresponden-
temente lento e vigoroso. Os sinais de controle podem ser gerados ou por
um controle remoto ou por sinais mioelétricos e por um aparelho'de controle.
Através desse primeiro acionamento 6 e da polia 7, 0 segmento de roda
dentada 34 é coberto com o fuso 33, bem como, com a engrenagem 32 € 0
acionamento 30 e pode ser deslocado através do corpo de molde 36.
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REIVINDICAGCOES

1. Prétese de mao com um chassi, no qual esta apoiadé articu-
lada uma prétese de dedos, que através de um acionamento pode ser mo-
vimentada em relagao ao chassi, em torno de, pelo menos, um eixo de rota-
¢ao, caracterizada pelo fato de que, um primeiro acionamento (6) esta dis-
posto no chassi (2), e esta acoplado, através de um dispositivo de transmis-
sao de forga (10), com a prétese de dedos (3, 4, 5), que possibilita um giro
em torno de um primeiro eixo de rotagé@o (15), e pelo fato de que, um se-
gundo acionamento (30) esta disposto na prétese de dedos (3, 4, 5), que
possibilita um giro, pelo menos, de uma parte da prétese de dedos (3, 4, 5),
em torno de um segundo eixo de rotacao (31) em relagdo ao primeiro eixo
de rotagdo (15). '

2. Protese de mao de acordo com a reivindicagao 1, caracteri-

_zada pelo fato de que, os acionamentos (30, 6) estdao desacoplados um do

outro. |

3. Prétese de mao de acordo com a reivindicagdo 1 ou 2, carac-
terizada pelo fato de que, o dispositivo de transmissédo de forga (10) é exe-
cutado rigido a tragao e flexivel a 'presséo, ou elastico a flexdo.

4. Préte_se de mé&o de acordo com uma das reivindicagdes ante-
riores, caracterizada pelo fato de que, 0 componente de transmisséao de for-
c¢a (10) apresenta um componente de cabo ou de fibra (11) ou cord&o. '

5. Prétese de mao de acordo com a reivindicagao 4, caracteri-
zada pelo fato de que, o componente de cabo ou de fibra (11) ou cordao é
executado como Iégo fechado, aberto ou torcido.

6. Prétese de mao de acordo com uma das reivindicagoes ante-
riores, caracterizada pelo fato de que, o dispositivo de‘transmisséo de forca
(10) apresenta um componente de elastémero (12).

7. Protese de mao de acordo com as reivindicagbes 4 e 5, ca-
racterizada pelo fato de que, o componente de elastdémero (12) envolve o
componente de cabo ou de fibra (11) ou o cordao, pelo menos, parcialmen-
te.

8. Protese de méao dé acordo com uma das reivindicagoes ante
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riores, caracterizada pelo fato de que, o dispositivo de transmissao de forga
(10) apresenta buchas do mancal (13, 14) para a recepc¢do de eixos (15,
16), que estdo coordenados ao chassi da méao (2) e a prétese de dedos (3,
4, 5).

9. Prétese de mao de acordo com uma das reivindicagdes ante-
riores, caracterizada pelo fato de que, o dispositivo de transmissédo de forga
(10) é executado com elasticidade de mola. |

10. Prétese de mao de acordo com a reivindicagao 9, caracteri-
zada pelo fato de que, as cotas de mola do dispositivo de transmissao de
forca (10) sdo dimensionadas de tal modo que, durante uma admissao do
dispositivo de transmissao de forga (10) com uma forga de presséo, é cau-
sado um reajuste da prétese de dedos (3, 4, 5) para uma posi¢ao inicial.

11. Prétese de mao de acordo com uma das reivindica¢des an-
teriores, caracterizada pelo fato de que, os acionamentos (30, 6) sao execu-
tados como motores eletricos. _

12. Protese de méo de acordo com uma das reivindicagdes an-
teriores, caracterizada pelo fato de que, o segundo acionamento (30) esta
disposto na area da phalanx proximalis de um dedo natural, ém particular,
do polegar. _

13. Prétese de mao de acordo com uma das reivindicagdes an-
teriores, caracterizada pelo fato. de que, o segundo acionamento (30) esta
acoplado com um elemento de saida de movimento (33) através de uma
engrenagem (32), em particular, com eixos que nao se cortam.

14. Prétese de mao de acordo com a reivindicagao 13, caracte-
rizada peld fato de que, o elemento de saida de movimento (33) é executa-
do como fuso, que penteia um segmento de roda dentada (34), e forma uma
engrenagem de fuso (35). |

15. Prétese de mao de acordo com a reivindicagdo 14, caracte-
rizada pelo fato de que, o segundo acionamento (30) esta apoiado, podendo
girar, no segmento de roda dentada (34). |

16. Préotese de mao de acordo com a reivindicagao 14, caracte-

rizada pelo fato de que, a engrenagem de fuso (35) é executada com auto-



aperto.
| 17. Prétese de mado de acordo com uma das reivindiéagﬁées de
14 a 16, caracterizada pelo fato de que, 0 segmento de roda dentada (34)
esta apoiado, podendo girar, no chassi (2).
18. Protese de mao de acordo com uma das reivindicagdes an-
teriores, caracterizada pelo fato de que, o segundo acionamento (30) movi-
menta a prétese de dedos (3, 4, 5) entre varias posi¢des estabelecidas.
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RESUMO
Patente de Invengdo: "PROTESE DE MAO".
A presente invengéo refere-se a uma protese de méo (1), com
um chassi (2), no qual esta apoiada articulada uma prétese de dedos (3, 4,
5), que através de um acionamento (30, 6) pode ser movimentada em rela-
¢do ao chassi (2), em torno de, pelo menos, um eixo de rotagdo (15, 31).
Um primeiro acionamento (6) esta disposto no chassi (2), e esta acoplado

de forga (10), e possibilita um giro em torno de um primeiro eixo de rotagao
(15). Um segundo acionaménto (30) esta disposto na prétese de dedos (3,
4, 5), e possibilita um giro, pelo menos, de uma parte da prétese de dedos
(3, 4, 5), em torno de um segundo eixo de rotagdo (31) em relagéo ao pri-

meiro eixo de rotagéo (15).

- com a protese de dedos (3, 4, 5), através de um dispositivo de transmissao
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