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OZET

HAREKETLI PROTEZLERDE TUTUCULUK KUVVETINi OLCEN BiR APAREY

Bulug, bhastanin on disleri veya kuguk-baylk azi digleri ile 1sirma fonksiyonu
gerceklestirildiginde, ust ¢ene hareketli protezin tutuculugunu etkileyen maksimum
kuvvetin dinamometre araciligiyla hassas bir gekilde dlgulmesini ve elde edilen
verilerin kuvvet-zaman diyagrami halinde bilgisayar ortaminda dederlendiriimesini ve
saklanmasini saglayan dijital kuvvet dlgim sonug ekrani (1), dondurma (hold) tusu
(2), gecis yapma tusu (3), yUk hiicresi (Load cell) (4), i1sirma ¢atali-a (5), 1sirma
¢atali-b (6) kisimlarindan colusan ve apareye entegreli Wi-Fi baglantisi veya Bluetooth

baglantisi olan hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini 0lcen bir aparey ile ilgilidir.
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ISTEMLER

1. Bulus, hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini olgen bir aparey ile ilgili olup,

ozelligi;

Isirma kuvveti uyguladiginda elde edilen maksimum kuvvet degerini gosteren
dijital kuvvet dlgiim sonug ekrani (1),

olcilen dederin ekranda sabitlenmesini saflayan olgilen kuvvet dederini
dondurma (hold) tusu (2),

Olgulen kuvvet dederinin farkh kuvvet birimlere donusturulmesine yarayan
kuvvet birimleri arasinda gegis yapma tusu (3),

etki eden kuvveti sensér sayesinde kaydedici bolum olan yuk hucresi (Load
cell) (4},

hastanin (st kesici diglerinin veya kuguk-blyuk azi diglerinin sabitlenmesini
saglayan kullanilan tek kullanimlik (disposable) plastik 1sirma g¢atali-a (5),
hastanin alt kesici diglerinin veya kuguk-blylk az diglerinin sabitlenmesini
saglayan tek kullanimlik (disposable) plastik isirma catali-b (6)

kKisimlarini igermesi ile karakterize edilir.

2. Istem 1’e uygun hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini Slgen bir aparey ile

ilgili olup, ozelligi; 1sirma kuvveti ile 1sirma catali-a (5) ve i1sirma c¢atali-b (6)
arasinda kalan ve gelen isirma kuvvetini basing biriminden elektriksel akima
donlstlrerek kaydedilmesine ve gelen Kkuvveti 0Olgcmeye vyarayan bir

dinamometre ozellikli yuk hiicresi (4) icermesidir.

. Istem 1'e uygun hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlgen bir aparey ile

ilgili olup, ozelligi; hastanin hareketli protezleri agzinda iken alt ve Ust kesici
digleri veya kucguk-buyuk azi diglerinin arasina yerlestirilen tek kullanimlik
(disposable) rijit plastik pargalar bulusa takilip ¢ikanlabilen ve her kullanimda
yenilenen, hastanin 1sirma kuvveti ile birlikte birbirine yaklagsacak sekilde
esneyebilen, keser disler ve kugUk-buylk azi digleri igin farkli geniglikte olan

Isirma ¢atali-a (5) ve 1sirma ¢atali-b (6) icermesidir.

. Istem 1’e uygun hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini élcen bir aparey ile

ilgili olup, ozelligi; 1sirma fonksiyonu esnasinda yuk hucresi (4) (load cell)
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tarafindan  kaydedilen kuvvet-zaman cizelgesini  elektronik  cihazda
kaydedilmesini saglayan ve bu diyagramlarin karsilastiriimasimi  ve
saklanmasini saglayan bir sisteme, apareye entegre olan Wi-Fi veya Bluetooth

baglantisina sahip olmasidir.

. Istem 1'e uygun hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlgen bir aparey ile

ilgili olup, ozelligi; gergcek tutuculuk kuvvetini olglilmesini saglayan 1sirma
kuvveti olcumunde ceneye ek kuvvet uygulamayacak hafiflikte apareye sahip

olmasidir.
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TARIFNAME

HAREKETLI PROTEZLERDE TUTUCULUK KUVVETINi OLCEN BIiR APAREY

Teknik Alan

Bu bulug, dis hekimligi kliniginde dis hekimleri tarafindan kullanilabilen, Kklinik
bulgularin net ve kesin bir sekilde tespitini saglayan, hareketli protezi olan bireylerde
protezlerin tutuculuk kuvvetini klinikte kolaylikla olgebilen ve sayisal deger olarak

kaydedebilen hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini 0lcen bir aparey ile ilgilidir.

Bulusun Altyapisi

Digler besinlerin parcalanmasi, 6gutulmesi gorevlerinin yani sira konusmada ve
kisilerin dis gorunumunde de dnemli etkileri vardir. Dislere dizenli bakim yapiimadigi
zaman veya ilerleyen yaglara bagh olarak dig problemleri ve dis kayiplari ortaya
cikmaktadir.

Digleri zamanla eksilmis kisiler bazi sesleri ¢ikarabilmeleri zorlagmakta, ¢ignemede
vel/veya 1sirmada da zorluk yasamaktadirlar. Kisilerin dis kayiplari sonucu meydana
gelen bu zorluklan yasamamalar icin dis hekimleri tarafindan protez digler
yapllmakta ve kisiye en uygun olan protez c¢esidi uygulamaktadirlar. Protez digler,
kaybolan dislerin ve dokularin, cigneme fonksiyonlarini, konusmaya katkilarini ve
estetigini saglarken mevcut dokularnnda sagliginin  korunmasina da yardimcl

olmaktadir.

Sorunlu veya eksik diglerin yerini alan protezler, agzin bir veya birden fazla
bélimunde tam veya bolumll (parsiyel) protezler olarak gorev yapabilmekte, takilip
¢ikarilabilmektedir. Geleneksel protez tiirleri dis eti (Ozerine yerlestirilirken dogal
dislere de tutturulabilmektedir. implant destekli protezler ise ameliyatla ¢ene
kemigine yerlegtirilen bir dayanaga tutturulmaktadir. Protezler; tam (total) protezler,
bolumli (parsiyel) protezler ve implant destekli protezler olmak (izere ¢ cesitte
uygulanmaktadir.
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Hastanin agiz dl¢usu alinmadan once, dis hekimi protezin uygun bir sekilde oturmasi
icin birkac ay beklemektedir ve dig laboratuvarina hastanin tam protezini
yaptirmaktadir. Daha sonra, hastanin yeniden sekillenen c¢ene kemigine tam
oturtabilmek i¢in dig hekimi bu gegici protezde dizeltmeler yapmaktadir. Bu slrecin
uzun ve zahmetli olmasi sebebiyle protez diglerin tutuculugunun (retansiyonunun),

gigneme fonksiyonuna ve hasta memnuniyetine uygun olmasi gerekmektedir.

Mevcut durumda, hastanin alt ve ust cenede tam dissizlik durumunda endike olan
hareketli protetik restorasyonlarda protezlerin tutuculugu (retansiyonu), yillardan beri
stiregelen bir klinik sorun olmaktadir. Hastaya ait olan pek ¢ok anatomik ve fizyolojik
dzellik protez tutuculugunda etkin rol oynamakta ve ¢igneme fonksiyonuna ve hasta
memnuniyetine etki etmektedir. Mevcutta klinik olarak hasta memnuniyetinin ve
protezlerin tutuculugunun degerlendirilebilmesi icin pek ¢ok subjektif degerlendirme
yontemi bulunmasina karsin, var olan dezavantajlarin ortadan kaldirilabilmesinde ve
protezlerin tutuculugunun degerlendiriimesinde akademik anlamda bilimsel, objektif
ve hassas rakamsal veriler elde edilebilmesi amaciyla bir olcim yénteminde

gelistirme yapilmaya ihtiyag bulunmaktadir.

Hareketli protez tutuculugunda, hastaya ait anatomik ve fizyolojik etkenlerin yani sira
protez tasarimi, dis protez teknisyeninin el becerisi ve laboratuvarin teknik kosullari,
kullanilan dlgu maddesi ve dis protez materyali gibi faktorler de etkilidir. Bu faktorler
baglica hasta memnuniyetini ve protezin kullanimi farkliliklarini olusturmaktadir.
Protezlerin tutuculugunun sayisal bir rakam olarak bir aparey tarafindan belirlenmesi
tamamen subjektif olan klinik bulgularin net ve kesin bir sekilde tespiti i¢in énemli

olmaktadir.

Teknigin bilinen durumunda Kullanilan, Ust tam protezlerin tutuculugunu
degerlendirmek amaciyla dijital 6lgim yapilmaksizin protezin maksimum tutuculuk
kuvvetini 6lgen mevcut apareyler bulunmaktadir. Bu ¢alismalarda hareketli protez ile
dinamometrenin  baglantisi  &élci  kasiginin  icine  steng  yardimiyla protez
yerlestirimekte veya deneysel olarak hazirlanmig kaide plaginin yiz arkinin i1sirma
¢atali Uzerine yerlestirilmis bir kuvvet iletim indiukiord ile saglanmaktadir. Bu
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¢galhsmalarda sadece alt veya sadece Ust proteze uyarlanabilecek sekilde cihazla
olgum gerceklesmektedir.

Bilinen teknikte var olan calismalarda kullanilan cihazlarda arastirmacilar kendi
metotlariyla deger elde etmeye caligmaktadirlar. Dijital dlcum yapabilen bir yuk
hidcresi bulunmadidi icin yapilan olgimlerde birden fazla dlgim vyapilarak gozle
ibrenin verdigi maksimum dederlerin aritmetik ortalamasinin alindigi sistemler
bulunmaktadir. Fakat bu apareyler net rakamsal olglimler yapamamaktadir. Elde
edilen veriler sadece g0z ile cihazin ulasmis oldugu maksimum kuvvetin
kaydedilmesi teknigine dayanmaktadir. Ayrica elde edilen veriler yaklasik degerler
olmakta ve daha kuglk birim dederdeki gercek Olgumleri net olarak da elde
edememektedir.

Mevcutta var olan cihazlar, hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini olgmeye yonelik
tasarlanan olgim aygiti: destek Unitesi, ¢elik olgu kasigl, dijital dinamometre, eklem

mekanizmasi ve alt kaideden olugmaktadir.

Bulus, mevcut apareylere gore daha kompakt bir yapida olmaktadir. Mevcutta yer
alan cihazda alt ve Ust protezin tutuculuk kuvvetleri degerlendirilirken protezleri dikey
yonde yerinden ¢ekip retansiyon kaybinin olgimi  yapiimaktadir. Fakat agiz
ortaminda yemek yerken veya diger fonksiyonlar esnasinda bu sekilde dikey yonde
bir kuvvet olusmasi mumkun olamamaktadir. S6z konusu bulusg, aparey ile hareketli
protezler uzerinde agiz icinde etkin olan gergek kuvvetlerin simule edilmesi

sayesinde daha dogru ve gercek degerlendirmenin yapilabilmesi saglanmaktadir.

Bulus, olcim apareyi ile hareketli protez kullanan bireylerde protezlerin tutuculuk
kuvveti klinikte kolaylikla ¢lgulebilecek ve sayisal deger olarak kaydedilmektedir. Bu
bulus, hastaya ait protezin klinik olarak tutuculugunun gergek zamanli olarak tespitini
saglamaktadir. Bu olgim apareyi ile hareketli protezlerde en sik karsilasilan
sorunlardan birisi olan tutuculugun ve zamana bagh kaybin her bireyde
degerlendiriimesi, 6zellikle de bilimsel amaclh yapilan ¢aligmalarda karsilastirma
yapilabilmesi saglanmaktadir.
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Bulusun amaci, hastanin gun icerisinde yemek yeme ve konusma sirkulasyonunu
simule ederek bu fonksiyonlar esnasinda hastanin kesici veya kuguk azi disleri ile
iIsirdigi zaman protezin retansiyon miktarinin objektif bir sekilde rakamsal olarak
olculmesini saglamaktadir. Bulug diger amaci, protezin ne kadarlik bir 1sirma kuvveti
ile tutuculugunun bozulup mukozadan ayrnimasinin degerlendiriimesidir Aparey ile
protezin yerinden ¢ikmasi igin gereken maksimum kuvvet élgiUma yapiimaktadir.
Bulusun bir diger amaci, digsiz hastalara uygulanan protezlerin tutuculugunun

degerlendiriimesidir.

Bulus, mevcutta bulunan ayni goérevi yapan benzer apareylere gbre daha az
komplike yapida olup, bu yapisi sayesinde hem hasta hem de hekim igin kullanimi
kolay olmaktadir. Yapisinda bulunan dinamometre sayesinde dijital dlguim yapmakta
ve hastanin yemek yeme esnasinda gergek kuvvetlerin etkisinin degerlendiriimesine
imkan saglamaktadir. Bulus ile daha net ve sayisal bir rakam elde edilerek protezin

tutuculugu net olarak tespit edilmektedir.

S0z konusu bulug ile 6n digler arasina yerlestirilen aparey ile proteze 6n digler
bolgesinden gelen kuvvet sonucu protezin damak arka bélgesinden mukoza ile
baglantisinin kopup protezi yerinden ¢ikaran kuvvet bulunmaktadir.

Bulusun yapisal ve karakteristik ozellikleri ve tum avantajlar asagida verilen sekiller
ve bu sekillere atiflar yapiimak suretiyle yazilan ayrintih agiklama sayesinde daha net
olarak anlasilacaktir ve bu nedenle bu degerlendirmenin de bu sekiller ve aynintih

aciklama goz onunde bulundurularak yapilmasi gerekmektedir.

Bulusun Ag¢iklanmasina Yardimeci Sekiller

Sekil 1a: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlgen bir apareye ait Usten
perspektif gorunum
Sekil 1b: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlgcen bir apareye ait onden
perspektif gorunum
Sekil 2a: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini Olgen bir apareye ait yandan
perspektif gorunum
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Sekil 2b: Harekelli protezlerde tutuculuk kuvvetini 6lgen bir apareye ait yandan
gorunum

Sekil 3a: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini 6lcen bir apareyin plastik 1sirma
catallan ile birlikte ait yandan gorunum

Sekil 3b: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlgen bir apareyin plastik 1sirma
catallan ile birlikte ait yandan perspektif gérinim

Sekil 4a: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini olcen bir apareyin on yuzune ait
yandan gorunum

Sekil 4b: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini olgen bir apareyin arka yuzune ait
yandan gorunum

Sekil 5a: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlcen bir apareye ait genel
gorunum

Sekil 5b: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlgcen bir apareye ait onden
gorunum

Sekil 6: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini olgen bir apereyin 6lgum esnasinda
bilgisayar ile wi-fi veya bluetooth baglantisina ait genel gérinim

Sekil 7: Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini dlgen bir apareyin 6lgum esnasinda

bilgisayarda kaydedilen kuvvet-zaman diyagramina ait gériinimdi

Bulusun A¢iklanmasina Yardimei Referans Numaralan

1. Dijital kuvvet dlgum sonug ekrani
2. Dondurma (hold) tusu

3. Gegis yapma tusu

4. Yuk hucresi (Load cell)

5. Isirma catalh-a

6. Isirma gatah-b

Bulusun Detayl Agiklanmasi

Bulug konusu; hastanin on digleri ile 1sirma kuvveti uyguladiginda protezin
maksimum tutuculuk degeri Olgllurken elde edilen maksimum kuvvet degerini
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gosteren dijital kuvvet olgum sonu¢ ekrami (1), Olgllen degerin  ekranda
sabitlenmesini saglayan ol¢ulen kuvvet degerini dondurma (hold) tusu (2), dlgulen
kuvvet degerinin farkll kuvvet birimlerine (Newton, Kgf, grf) donlsturilmesine
yarayan kuvvet birimleri arasinda gecis yapma tusu (3), etki eden kuvveti sensor
sayesinde kaydeden bdlum olan yuk hucresi {Load cell) (4), hastanin (st kesici digleri
veya kucuk-blyuk azi diglerinin sabitlenmesini saglayan kullanilan tek kullanimhk
(disposable) plastik 1sirma ¢atali-a (5), hastanin alt kesici veya kuguk-buylk azi
diglerinin sabitlenmesini sagdlayan tek kullanimlik (disposable) plastik 1sirma gatali-b

(6) kisimlarindan olugsmaktadir.

So6z konusu bulusta yer alan 1sirma kuvveti ile 1sirma c¢atali-a {5) ve 1sirma ¢atali-b
(6) arasinda kalan ve gelen isirma kuvvetini basing biriminden elektriksel akima
dénlsturerek kaydedilmesini sadlayan yuk hticresi (4) (load cell) yer almaktadir. Yuk

hucresi (4) gelen kuvveti 6lgmeye yarayan bir dinamometredir.

Dijital kuvvet 6lgim sonug ekrani (1), maksimum degeri vermektedir. Dijital kuvvet
Olcim sonug ekrani (1): hasta on digleri veya azi disleri ile 1sirma kuvveti
uyguladiginda protezin maksimum tutuculuk degeri dlgilirken elde edilen maksimum

kuvvet degeri, belirtilen dijital gdsterge maksimum degeri vermektedir.

Bu bulusun icerigi ozgul agirhigi az olan ve dezenfekte edilebilen bir materyal
olmaktadir. Ozgul agirhdi dusuk bir materyale sahip olmasi sayesinde 1sirma kuvveti
olcumunde ceneye ek kuvvet uygulamamakta ve hasta tarafindan kolay tolere
edilebilmektedir. Bulusun hafifligi sayesinde gergek tutuculuk kuvveti net bir sekilde
olgulebilmektedir. Ayrica 6zgul agirhgr az olan materyal govde ile 6n digler ve kicuk-
buyuk azi digleri igin farkl 2 boyutta olan tek kullanimlik plastik 1sirma ¢atal-a (5) ve

Isirma catali-b (6) parcalan steril edilebilmektedir.

Sekil 3.a ve Sekil 3.b" de gorulen, hastanin hareketli protezleri agzinda iken alt ve Ust
kesici disleri veya kiglk-blylk azi diglerinin arasina yerlestirilen tek kullanimlik
(disposable) rijit plastik pargalar bulusa takilip cikarilabilmekte ve her hastada
yenilenmektedir. Bu 1sirma c¢atali-a (5) ve 1sirma c¢atali-b (6) keser digler ve kigik-
blylk azi digleri igin farkh geniglikie olmaktadir. Alt ve Ust ¢ene dislerinin (kesici

disler ve kuguk-buylk az disleri) arasina yerlestirilen tek kullanimlik isirma catallan
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sayesinde protez kullanimi esnasinda hastalarin ¢ene hareketleri sirasindaki dogal

taklit eden ¢igneme kuvvetlerinin olgum sonucu elde edilmektedir.

Isirma catali-a (5) ve 1sirma ¢atali-b (6), hastanin 1sirma kuvveti ile birlikte birbirine
yaklagsacak sekilde esneyebilmektedir. Apareyin u¢ kisimlarinin birbirine yaklagsmasi
ile yuk hucresi (4) (load cell) Uzerinde basinca duyarli mekanizma, gelen basinci
olcerek kuvvet birimine donustiurmektedir. Ve elde edilen rakamsal kuvvet dijital
ekrandan gorulebilmektedir.

Sekil 6 da gorulen, 1sirma fonksiyonu esnasinda yuk hicresi (4) (load cell) tarafindan
kaydedilen kuvvet-zaman cizelgesi, Wi-Fi baglantisi veya Bluetooth badlantisi ile
bilgisayarda kaydedilmektedir. Bu amagla apareye entegre bir Wi-Fi baglantisi veya

Bluetooth baglantis1 mekanizmasi kullanilmaktadir.

Hareketli protezlerde tutuculuk kuvvetini olgen bir apareye, entegre edilen Wi-Fi
baglantisi veya Bluetooth baglantisi sayesinde Sekil 7 de de goérllen bilgisayar
ekraninda kuvvet-zaman diyagrami elde edilmektedir. Ve hastanin farkh sertlikteki
gidalar yerken, farkli anatomik &zellikteki alveol kretleri varliginda veya farkl protez
yapistiricilarinin -~ kullanilmasi  durumunda  kuvvet zaman  diyagramlarinin
karsilagtirimasi  saghkh ve net bir sekilde elektronik cihaz ortaminda
yapilabilmektedir. Ayrica her hastaya ait veriler elektronik cihaz ortaminda kaydedilip
saklanmaktadir.

S0z konusu bulus, protetik dis hekimligi olan her uzmanin uygulama yaptigi protez
tutuculugunu test etmektedir. Bulus konusu, hasta on digleri veya klguk-bOylk az)
digleri ile 1sirma fonksiyonu gergeklestirdiginde Ust cene hareketli protezin
tutuculugunu etkileyen maksimum kuvvetin dinamometre aracilidiyla hassas bir
sekilde dlgulmektedir. Elde edilen verilerin kuvvet-zaman diyagrami halinde bilgisayar

ortaminda degerlendirimekte ve saklanmaktadir.

Her istemde bahsi gecen teknik ve diger tim ozellikleri bir referans numarasi takip
etmekte olup, bu referans numaralarn sadece istemleri anlamayi kolaylagtirmak adina

kullanilmigtir, dolayisiyla bunlarnin  drneklendirme amacgh olarak bu referans



numaralar  ile  belirtilen  elemanlardan  higbirinin ~ kapsamimi  sinirladigi

dusunulmemelidir.

Teknikte uzman bir kiginin bulusta ortaya konulan yeniligi, benzer yapilanmalan
kullanarak da ortaya koyabilecedi ve/veya bu yapilanmayi ilgili teknikte kullanilan
benzer amagh diger alanlara da uygulayabilecedi aciktir. Dolayisiyla boyle
yapllanmalarin yenilik ve 6zellikle teknigin bilinen durumunun asiimasi kriterinden

yoksun olacagi da asikardir.
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