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Problemami biomechaniki inzynierskiej oraz inzynierii rehabilitacji zajmowatl si¢
w Polsce od 1961 roku interdyscyplinarny zesp6t naukowy z Politechniki Warszawskiej,
ktoérym przez wiele lat kierowat profesor Adam Morecki (1929-2001). W jednym z opraco-
wan podsumowat on ¢wier¢ wieku prac nastgpujaco [Morecki 1987]:
,,Lista gtdéwnych osiagnigtych nowych rezultatdow w tym okresie czasu jest nastgpujaca:
— modele matematyczne izolowanych migéni z podstawowymi charakterystykami;
— matematyczne modele wspolpracy migsniowej w warunkach statycznych i dynamicz-
nych konczyny gérnej cztowieka;
— statyczne i dynamiczne modele dotyczace probleméw lokomocji dwu- i czteronoznej;
— projektowanie i sterowanie antropomorficznych, bionicznych i tzw. ozywionych ma-
nipulatoréw dla wspomagania lub zastgpowania utraconych funkcji konczyn gérnych
cztowieka”.

Rowniez w warszawskim Instytucie Biocybernetyki i Inzynierii Biomedycznej Polskiej
Akademii Nauk rozwijano zagadnienia inzynierii rehabilitacji. Zajmowatl si¢ tym m.in. Je-
rzy Pustota, ktory opracowywal techniczne urzadzenia wspomagania funkcji ruchowych
inwalidéw [Pustota 1990a].

Wiele innych osrodkow — Bialystok, Gliwice, Konstancin k. Warszawy, Krakow, Ra-
ciborz, Wroctaw, Zielona Goéra — zajmowalo si¢ inzynieria ortopedyczng, ktory to obszar
nauki i techniki pokrywa si¢ czgsciowo z problematyka inzynierii rehabilitacji ruchowe;.

Zatem w dotychczasowych opracowaniach inzynieria rehabilitacji ruchowej czgsto
wspotistniata z inzynierig ortopedyczna. Pod koniec XX wieku ukazala si¢ kilkutomowa
monografia Problemy biocybernetyki i inzynierii biomedycznej. Jej tom V — Biomechanika
[Morecki i Ramotowski — red. 1990] — zawieral rozdziat Biomechanika medyczna i inzZy-
nieria rehabilitacyjna, w ktérym mozna byto znalez¢ oméwienie wielu zagadnien poswig-
conych inzynierii ortopedycznej i rehabilitacyjnej. Z kolei na poczatku XXI wieku ukazata
si¢ wielotomowa monografia Biocybernetyka i inZynieria biomedyczna 2000. Tom V byt
zatytutowany Biomechanika i inzynieria rehabilitacyjna [Bedzinski i wsp. — red. 2004].
Opracowanie to dotyczyto jednak przede wszystkim inzynierii ortopedycznej, w mniej-
szym za$ stopniu inzynierii rehabilitacyjne;j.

Autor niniejszego opracowania od wielu lat jest zwigzany z inzynierig rehabilitacji —
z jednej strony poprzez studia uzupehniajace na kierunku budowa maszyn na Politechnice
Gdanskiej, poprzez prowadzenie zaje¢ ze studentami Politechniki Gdanskiej na Wydziale
Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki na kierunku inzynieria biomedyczna — na pierw-
szym stopniu studiéw (przedmiot biomechanika) i na drugim stopniu studiéw (przedmiot
inzynieria rehabilitacji ruchowej), dalej poprzez prowadzenie zaje¢ w Akademii Wycho-
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wania Fizycznego i Sportu w Gdansku na kierunku fizjoterapia — na pierwszym stopniu
studiow (przedmiot biomechanika) i na drugim stopniu studiéw (przedmiot inZynieria
biomedyczna), wreszcie poprzez prowadzenie na kierunku wychowanie fizyczne przedmio-
tu inzynieria sportu poczatkowo w Wyzszej Szkole Wychowania Fizycznego i Turystyki
(obecnie: Europejska Szkota Wyzsza) w Sopocie, a nastepnie w Akademii Wychowania Fi-
zycznego 1 Sportu w Gdansku na Wydziale Wychowania Fizycznego. Z drugiej strony autor
jest zwigzany z rehabilitacja poprzez edukacj¢ w tym obszarze nauki na swoich studiach
na kierunku wychowanie fizyczne, poprzez zdobywanie wiedzy z biomechaniki medycz-
nej, poprzez prowadzenie doktorantéw, m.in. z ortopedii i fizjoterapii, a takze poprzez cze-
ste rozmowy z matzonkg Alicja, absolwentkg kierunku rehabilitacja i rekreacja ruchowa
(obecnie kierunek ten nazywa si¢ fizjoterapia), ktéra posiada duzy zbiér publikacji z zakre-
su rehabilitacji, przydatnych autorowi niniejszego podrgcznika podczas jego opracowania.

W obszarze rehabilitacji ruchowej podejscie do osoby niepelnosprawnej — pacjenta, in-
walidy, osoby niedoteznej, starszej — jest stale poszerzane i ulepszane. Dotyczy to zwlaszcza
zagadnief opartych na nowej wiedzy o ciele czlowieka czy zastosowania coraz lepszych
urzadzen, zwlaszcza manipulatoréw i robotéw. Zaleca si¢ czytelnikom — studentom, na-
uczycielom, osobom niepetnosprawnym — state doksztalcanie si¢ w powyzszej dziedzinie.
Kazdy miesigc przynosi nowsze, bardziej przyjazne rozwigzania, zwlaszcza w aspektach
robotyki czy sportu inwalidzkiego.

Inzynieria rehabilitacji ruchowej jest bardzo wdzigcznym tematem dla oséb podejmu-
jacych dzialania na rzecz os6b niepetnosprawnych. Emocje, jakie towarzysza fizjotera-
peutom, gdy pacjent, ktory byl ,,przykuty” do t6zka, nie mogt wykona¢ podstawowych
czynno$ci wokot siebie, a po wielu miesigcach ¢wiczen kinezyterapeutycznych i zabiegow
fizykoterapeutycznych zaczyna — miedzy innymi za sprawg inzynierii rehabilitacyjnej —
siada¢, wstawacé, a pdzniej chodzi¢, sg bardzo duze. Nierzadko towarzysza im nawet tzy.

Autor zyczy pracownikom rehabilitacji medycznej przezycia powyzszych emocji, row-
niez dzigki wsparciu wielu urzadzen inzynierii rehabilitacji ruchowe;j.

Podregeznik InzZynieria rehabilitacji ruchowej zostal opracowany na prosbe inicjatora
kierunku inzynieria biomedyczna na Wydziale Elektroniki, Telekomunikacji i Informatyki
Politechniki Gdanskiej, profesora Antoniego Nowakowskiego. Autor dzickuje profesorowi,
bez ktérego inicjatywy ten podrecznik, bedacy opracowaniem niespotykanym w dotych-
czasowej literaturze, zapewne by nie powstat.

Wiodzimierz Stefan Erdmann



