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Анотація 

Біонічні протези руки є обіцяючими технологічними рішеннями для покращення якості життя 

осіб з ампутованою верхньою кінцівкою. Ця стаття розглядає різноманітні методи та технології, 

що використовуються для керування біонічними протезами руки. Дослідження оглядає інтерфейси, 
алгоритми, нейроінтерфейси та майбутні перспективи для поліпшення функціональності та 

ефективності біонічних протезів руки. 
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Вступ 

Ампутація верхньої кінцівки може суттєво вплинути на якість життя постраждалих осіб. В 

останні десятиліття біонічні протези руки стали значним кроком вперед у відновленні 
функціональності та незалежності таких пацієнтів. Проте однією з ключових викликів є розробка та 

вдосконалення систем керування цими протезами для максимальної природньості та продуктивності. 

 

Результати дослідження 

Сучасні біонічні протези руки мають різноманітні інтерфейси для керування, включаючи 

міоелектричні, нейромускулярні та телефонні додатки. Розглядається порівняння їх переваг і недоліків 
в контексті точності та швидкості керування протезом[1]. 

Ефективне керування біонічним протезом руки вимагає розробки алгоритмів обробки 

біосигналів. Стаття розглядає сучасні підходи до розпізнавання м'язових сигналів та їх інтерпретації 

для руху протезу. 
Дослідження у галузі нейроінтерфейсів пропонує можливість прямого мозкового керування 

біонічною рукою. Стаття оглядає останні досягнення в цій області та їхні перспективи для покращення 

функціональності протезу. 
Вивчення можливостей використання штучного інтелекту та машинного навчання для 

автоматичного адаптування біонічних рук до потреб користувача і оптимізації рухів протезу. 

Керування біонічним протезом руки також включає в себе аспекти прийняття користувачами, 
їхню психологічну адаптацію та взаємодію зі суспільством. Стаття розглядає ці аспекти і запропоновує 

рекомендації для поліпшення соціальної інтеграції користувачів[2]. 

Керування біонічними протезами руки є актуальною та важливою проблемою в сучасних 

дослідженнях та розвитку медичної технології. Незважаючи на досягнуті успіхи, багато завдань 
залишаються невирішеними, і ця стаття вказує на майбутні напрямки досліджень та розвитку в галузі 

керування біонічними протезами руки. Удосконалення інтерфейсів, алгоритмів та інтеграція новітніх 

технологій, таких як нейроінтерфейси та штучний інтелект, можуть сприяти подальшому розвитку 
біонічних рук[3]. 

Робота над стандартами та регуляторними вимогами для біонічних протезів руки є також 

критично важливою для забезпечення безпеки та ефективності цих пристроїв. Такі стандарти можуть 

регулювати як якість протезів, так і процес їхньої виробництва. 
Керування біонічними протезами руки наразі знаходиться на перетині різних галузей, 

включаючи інженерію, медицину, психологію та інформаційні технології. Подальші дослідження та 

співпраця між вченими різних спеціалізацій сприятимуть розвитку цієї важливої галузі[4]. 
 

Висновок 

Керування біонічними протезами руки представляє собою великий обсяг досліджень і 
розвитку, який відкриває нові можливості для поліпшення життя осіб з ампутованою верхньою 

кінцівкою. Впровадження нових технологій та наукових підходів в цій галузі має потенціал зробити 

біонічні протези руки ще більш ефективними та доступними. Спільна робота між науковцями, 

інженерами, лікарями та пацієнтами є важливою для досягнення цих цілей і поліпшення якості життя 
користувачів біонічних протезів руки. 
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Management of a bionic hand prosthesis: Achievements and 

Prospects 
 
Abstract 

Bionic hand prostheses are promising technological solutions for improving the quality of life of upper limb 

amputees. This article reviews the various methods and technologies used to control bionic prosthetic arms. The study 

reviews interfaces, algorithms, neural interfaces, and future perspectives for improving the functionality and 
performance of bionic hand prostheses. 
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