PRESENTAZIONE DEGLI AUTORI

Se analizziamo a grandi linee I’ evoluzione della biomeccanica, ci rendiamo conto che soltanto
in questi ultimi decenni, grazie alle nuovetecnologie informatiche, si € potuto arrivaread una
migliore comprensione del complesso sistema podalico.

Questa pubblicazione eil lavoro di anni di studio ed e lasintes dei risultati raggiunti con
particolari indagini eseguite con la scannerizzazione tridimensionale del sistema scheletrico
podalico esaminato con tecnica 3D . Tale metodica ha consentito di approfondirela
conoscenza di ogni singola articolazione podalica siariguardo la confor mazione geometrica
sia dei moti che ne derivano, consentendo altresi di completareil testo con un DVD con
numer ose animazioni_dimostrative tridimensionali.

L’analis geometrica delle articolazioni ha messo in evidenza il ruolo primario chehannole
diartros nella funzione specifica del piede. Ad esempio, s ériscontrato chela coniartrosi
articolazione sotto — astragalica, ( fig.1), el’articolazione primaria per I'attuazione della legge
del piede mentre |'éicartrosi cuboidea-ter zo cuneiforme ( fig.2), érisultata un’articolazione
fondamentale nel determinare|’azione pronatoria del complesso avampodalico del piede
astragalico.

Altrediartros, degne di nota, sono le artrodie del complesso scafo-cuneiforme 1°, 2°, 3°
metatarso (fig.3), strutturatein modo tale che possano compattars e decompattarsi per
consentireil rilassamento el’irrigidimento del piede.
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Il testo e formato da 12 capitoli:

il primo fa cenno alla protostoria della biomeccanica (fig.4).

il secondo tratta dell’ambiente gravitario edelle leggi che la governano (fig.5).
il terzo tratta del controllo della gravita e del sesto senso (fig.6).

il quarto esponela legge del piede (fig.7).
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[l quintoillustralastrutturaelafunzione del piede suddividendola in tre biomeccanismi:
1) Biomeccanismo di trasmissione (fig.8).
2) Biomeccanismo a moto elicoidale (fig.9).
3) Biomeccanismo di propulsione (fig.10).
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Nel capitolo sei, viene messo in evidenza il ruolo dell’ articolazione sotto-astragalica che, con
piedefuori carico, funge da cerniera (fig.11) (secondo Root), mentre con il piede sotto carico
assumeil ruolodi trasmissione (fig,12).

Quest’ ultima é azionata dal tricipite surale e dalla sua for za r eattiva, la gravita. Forze
oppostefraloro amoto lineare che vengono convertite, dalla particolare conformazione
articolare della biotrasmissione, a moto rotatorio (fig,13). Il capitolo e corredato da 12
filmati dimostrativi consultabili nel DVD .
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Il capitolo sette e dedicato al biomeccanismo a moto €elicoidale ( fig.14) elemento strategico
dovesd attualalegge del piede: il rilassamento e attuato dal decompattamento e
I"irrigidimento dal compattamento (fig.15-B) del legamenti (artrodie) del complesso scafo-
cuneiforme 1°, 2°, 3° metatarsale (fig.3 e 15-A). 1l capitolo e corredato da 10 filmati
dimostrativi .
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Il capitolo otto tratta della fase propulsiva del piede (fig.16) analizzando nel dettaglio le
diartros podaliche, articolazioni poco citate nella letteratura. Quest’ultime, risultano
determinanti nella funzione specifica del piede. Dallo studio effettuato in 3D € emerso che
nella fase propulsiva, il carico s porta sulle primetre teste metatarsali disposte normali
all’asse di marcia (fig.17).

Il capitolo e corredato da 7 filmati dimostrativi .
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Il capitolo novetrattail piede valutato come organo di
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Il capitolo dieci traccia gli elementi base della biopatomeccanica, con particolare
riferimento al rapporto angolar e strutturale retro-avampodalico (fig.20, 21, 22, 23).

L i
4;%;11%_: Varo ‘&S_ Xcutm_!ﬂlﬂl_

catenpm {1
E=REA A
A catena cinetica chiusa del piede Supi o 7
I'angolo della biscttrice del ealcagno (€ ) i saysarasta) |

& uguale alla somma algebrica di (@ +8)

o | s

Eﬂ (i {

3 L ALY [oimeat A4 Y

Neutrp  —li| el L deagma 58
= ~040s X

i Supinato=(-c}
’ E=(a+p) [ Supinato<-o )| &
& !

Fuori carico Sotto carico

Neutroe-ap=n| ™"

S Romeoni

Promato ==y a =0
| >a4ea)=>a

L
Neatro E i
T =)

==

Pronato (=)

il | coraem (11

i A 5
ol

<=i=<=1

FIg.ZO F|g.21 |:|“?? Pronato <ioy ?' 3 _8‘_‘§_




Il capitolo undici (fig.24), redatto dal Prof. Frascarelli Massimo,
consente di spaziare nel mondo della neur ofisiologia legata alla
biomeccanica.

Il capitolo dodici, redatto dal Prof. Ralli Giovanni,
approfondisce un tema particolar mente inter essante,
mettendo in relazione il ruolo dell’ orecchio interno con il
controllo dell’ equilibrio (fig.25).

Ed infine

Il capitolo tredici, dopo una parentesi biopatomeccanica,
descrive con metodo scientifico, un’ortes attiva per il piede
piatto infantile,

Il capitolo e corredato da 10 filmati dimostrativi .
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