
कायर् योग्य बनाने संबंधी 
(पुनÎथार्पन) Ģोटोकॉल

के Ģत्यारोपण के बाद
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यह अत्यंत आवÌयक है िक शÊय िचिकत्सा िकए गए घुटने को उपयुƪ ढंग से पूरा 
कायर् योग्य बनाने की गारंटी के िलए इस पचȃ मȂ िनधार्िरत कायर्कर्म का िकसी भौितक 
िचिकत्सक (िफिजओिथरैिपÎट) के साथ अनुसरण िकया जाए।

हम िनƕिलिखत पहलुओं को ध्यान मȂ रख रहे हȅ:

गितशीलता की रȂज

Ĥेिंसग

Ëयायाम

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

def HI boekje.indd   2def HI boekje.indd   2 28-06-11   14:1628-06-11   14:16



1
गितशीलता की रȂज

- 0° – 30°।
- घुटने को 30° तक पूणर् िवÎतार के साथ मोड़ा जा सकता है।
- शारीिरक रूप से या CPM मशीन की सहायता से।

Ĥेिंसग

- िदन के समय 0° – 30°। सोते समय 0°।
-  िदन मȂ Ĥसे को 30° आकंुचन (flexion) पर लॉक कर िदया 
जाता है।

- सोते समय 0° िवÎतार पर लॉक िकया जाता है।

Ëयायाम

- समिमतीय चतुः िशरÎक (Quadriceps)
- जानुका (Patella) की गितशीलता।
- एड़ी के िफसलाव।
- चतुÍकोणीय सेट्स (टागँ को सीधे ऊपर उठाना)।
- परै के उलटी चाल वाले (anti-equinus) Ëयायाम।
- अिकलीज़ कंडरा (टȂडन) को फैलाना।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- भार-रिहत टेक।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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2
गितशीलता की रȂज

- 0° – 30°।
- घुटने को पूणर् िवÎतार के साथ 30° तक मोड़ा जा सकता है।
- शारीिरक रूप से या CPM मशीन की सहायता से।

Ĥेिंसग

- िदन के समय 0° – 30°।
- Ĥसे को िदन मȂ 30° आकंुचन पर लॉक िकया जाता है।
- सोते समय 30° िवÎतार पर लॉक िकया जाता है।

Ëयायाम

- समिमतीय चतुः िशरÎक (Quadriceps)
- जानुका (Patella) की गितशीलता।
- एड़ी के िफसलाव।
- चतुÍकोणीय सेट्स (टागँ को सीधे ऊपर उठाना)।
- परै के उलटी चाल वाले (anti-equinus) Ëयायाम।
- अिकलीज़ कंडरा (टȂडन) को फैलाना।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- भार-रिहत टेक

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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3
गितशीलता की रȂज

- 0° – 60°।
- आकंुचन को उǄरोǄर बढ़ात ेहुए 60° तक पहँुचाया जाता है।

Ĥेिंसग

- िदन के समय 0° – 60°।
- Ĥसे को िदन मȂ 60° आकंुचन पर लॉक िकया जाता है।
- सोते समय 30° िवÎतार पर लॉक िकया जाता है।

Ëयायाम

- समिमतीय चतुः िशरÎक (Quadriceps)
- जानुका (Patella) की गितशीलता।
- एड़ी के िफसलाव।
- चतुÍकोणीय सेट्स (टागँ को सीधे ऊपर उठाना)।
- परै के उलटी चाल वाले (anti-equinus) Ëयायाम।
- अिकलीज़ कंडरा (टȂडन) को फैलाना।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- भार-रिहत टेक।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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4
गितशीलता की रȂज

- 0° – 90°।
- आकंुचन को उǄरोǄर बढ़ात ेहुए 90° तक पहँुचाया जाता है।

Ĥेिंसग

- िदन के समय 0° – 90°।
- Ĥसे को िदन मȂ 90° पर आकंुचन लॉक िकया जाता है।

Ëयायाम

- समिमतीय चतुः िशरÎक (Quadriceps)
- जानुका (Patella) की गितशीलता।
- एड़ी के िफसलाव।
- चतुÍकोणीय सेट्स (टागँ को सीधे ऊपर उठाना)।
- परै के उलटी चाल वाले (anti-equinus) Ëयायाम।
- अिकलीज़ कंडरा (टȂडन) को फैलाना।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  शÊय िचिकत्सा की गई टागँ पर उǄरोǄर भार बढ़ाएँ।
-  60 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 10 िकगर्ा भार,
 90 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 15 िकगर्ा भार।
-   9 सǔाहȗ के दौरान भार को उǄरोǄर बढ़ाकर उसे 100% भार 
तक पहँुचाया जाता है।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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5
गितशीलता की रȂज

- 0° – 90°।
- आकंुचन को उǄरोǄर 90° तक बढ़ाया जाता है।

Ĥेिंसग

- िदन के समय 0° – 90°।
- Ĥसे को िदन मȂ 90° आकंुचन पर लॉक िकया जाता है।

Ëयायाम

-  1– 4 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  शÊय िचिकत्सा की गई टागँ पर भार को उǄरोǄर बढ़ाएँ।
-  60 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 20 िकगर्ा भार,
 90 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 30 िकगर्ा भार।
-   9 सǔाहȗ के दौरान भार को उǄरोǄर बढ़ाकर उसे 100% भार 
तक पहँुचाया जाता है।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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6
गितशीलता की रȂज

-  90° और उससे अिधक।
-   आकंुचन मȂ उǄरोǄर वृिǉ तब तक की जाती है जब तक िक 
गितशीलता की पूणर् रȂज Ģाǔ न कर ली जाए।

Ĥेिंसग

- िदन के समय 0° – 90°।
- Ĥसे को िदन मȂ 90° आकंुचन पर लॉक िकया जाता है।

Ëयायाम

-  1– 4 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  शÊय िचिकत्सा की गई टागँ पर भार को उǄरोǄर बढ़ाना।
-  60 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 30 िकगर्ा भार,
 90 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 45 िकगर्ा भार।
-   9 सǔाहȗ के दौरान भार को उǄरोǄर बढ़ाकर उसे 100% भार 
तक पहँुचाया जाता है।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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7
गितशीलता की रȂज

-  90° और उससे अिधक।
-   आकंुचन मȂ तब तक उǄरोǄर वृिǉ की जाती है जब तक िक 
गितशीलता की पूणर् रȂज Ģाǔ न कर ली जाए।

Ĥेिंसग

- िदन के समय Ĥसे को अनलॉक कर िदया जाता है।

Ëयायाम

-  1– 4 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  शÊय िचिकत्सा की गई टागँ पर भार को धीरे-धीरे बढ़ाना।
-  60 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 40 िकगर्ा भार,
 90 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 60 िकगर्ा भार।
-   9 सǔाहȗ के दौरान भार को उǄरोǄर बढ़ाकर उसे 100% भार 
तक पहँुचाया जाता है।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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8
गितशीलता की रȂज

-  90° और उससे अिधक।
-   आकंुचन मȂ उǄरोǄर वृिǉ तब तक की जाती है जब तक िक 
गितशीलता की पूणर् रȂज Ģाǔ न हो जाए।

Ĥेिंसग

- Ĥसे को िदन मȂ अनलॉक कर िदया जाता है।

Ëयायाम

-  1 – 4 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  शÊय िचिकत्सा की गई टागँ पर भार को उǄरोǄर बढ़ाना।
-  60 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 50 िकगर्ा भार,
 90 िकगर्ा भार वाले रोगी के िलए 75 िकगर्ा भार।
-   9 सǔाहȗ के दौरान भार को उǄरोǄर बढ़ाकर उसे 100% भार 
तक पहँुचाया जाता है।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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9
गितशीलता की रȂज

-  90° और उससे अिधक।
-   आकंुचन मȂ उǄरोǄर वृिǉ तब तक की जाती है जब तक िक 
गितशीलता की पूणर् रȂज Ģाǔ न हो जाएँ।

Ĥेिंसग

- Ĥसे को िदन मȂ अनलॉक कर िदया जाता है।

Ëयायाम

-  5 – 8 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

-  घुटने को बार-बार अंदर की ओर मोड़ने वाले घुटनस (ƛोįड 
हैमȏÎटर्ग) संबंधी Ëयायाम।

- 0° – 90° के बीच झपƺा मारना।
- ऊतक संवेदी (Proprioception) Ëयायाम।
- गितशीलता भरे चतुःिशरÎक (quadriceps) Ëयायाम।
- घरेलू Ģिशक्षक।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- शरीर के भार के बराबर भार धारण करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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10
गितशीलता की रȂज

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ĥेिंसग

- Ĥसे को िदन मȂ अनलॉक कर िदया जाता है।

Ëयायाम

-  5 – 8 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

-  घुटने को बार-बार अंदर की ओर मोड़ने वाले घुटनस (ƛोįड 
हैमȏÎटर्ग) संबंधी Ëयायाम।

- 0° – 90° के बीच झपƺा मारना।
- ऊतक संवेदी (Proprioception) Ëयायाम।
- गितशीलता भरे चतुःिशरÎक (quadriceps) Ëयायाम।
- घरेलू Ģिशक्षक।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- शरीर के भार के बराबर भार धारण करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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11
गितशीलता की रȂज

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ĥेिंसग

- Ĥसे को िदन मȂ अनलॉक कर िदया जाता है।

Ëयायाम

-  5 – 8 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

-  घुटने को बार-बार अंदर की ओर मोड़ने वाले घुटनस (ƛोįड 
हैमȏÎटर्ग) संबंधी Ëयायाम।

- 0° – 90° के बीच झपƺा मारना।
- ऊतक संवेदी (Proprioception) Ëयायाम।
- गितशीलता भरे चतुःिशरÎक (quadriceps) Ëयायाम।
- घरेलू Ģिशक्षक।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- शरीर के भार के बराबर भार धारण करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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12
गितशीलता की रȂज

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ĥेिंसग

- Ĥसे को िदन मȂ अनलॉक कर िदया जाता है।

Ëयायाम

-  5 – 8 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

-  घुटने को बार-बार अंदर की ओर मोड़ने वाले घुटनस 
(ƛोįड हैमȏÎटर्ग) संबंधी Ëयायाम।

- 0° – 90° के बीच झपƺा मारना।
- ऊतक संवेदी (Proprioception) Ëयायाम।
- गितशीलता भरे चतुःिशरÎक (quadriceps) Ëयायाम।
- घरेलू Ģिशक्षक।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- शरीर के भार के बराबर भार धारण करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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13
गितशीलता की रȂज

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ĥेिंसग

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ëयायाम

-  5 – 8 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

-  घुटने को बार-बार अंदर की ओर मोड़ने वाले घुटनस 
(ƛोįड हैमȏÎटर्ग) संबंधी Ëयायाम।

- 0° – 90° के बीच झपƺा मारना।
- ऊतक संवेदी (Proprioception) Ëयायाम।
- गितशीलता भरे चतुःिशरÎक (quadriceps) Ëयायाम।
- घरेलू Ģिशक्षक।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

- शरीर के भार के बराबर भार धारण करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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14
गितशीलता की रȂज

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ĥेिंसग

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ëयायाम

-  9 – 13 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की 
गई है वह और :

-  मुƪ गितशीलता वाले और एक Îथान पर िÎथर रह कर िकए 
जाने वाले (ओपने-ƛोįड) Ëयायामȗ मȂ वृिǉ।

- समतल भूिम पर जॉिंगग करना।
- ơायोमेिटर्क्स।
- सहारा रिहत Îपोटर् संबंधी Ëयायाम।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  अनलोडर Ĥसे के िबना ही शरीर के भार के बराबर भार धारण 
करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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15
गितशीलता की रȂज

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ĥेिंसग

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ëयायाम

-  9 – 13 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की गई 
है वह और :

-  मुƪ गितशीलता वाले और एक Îथान पर िÎथर रहकर िकए 
जाने वाले (ओपने–ƛोįड) Ëयायामȗ मȂ वृिǉ।

- समतल भूिम पर जॉिंगग करना।
- ơायोमेिटर्क्स।
- सहारा रिहत Îपोटर् संबंधी Ëयायाम।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  भार हटाने वाले Ĥसे के िबना ही शरीर के भार के बराबर भार 
धारण करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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16
गितशीलता की रȂज

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ĥेिंसग

िकसी Ģकार की कायर् वृिǉ की आवÌयकता नहीं है।

Ëयायाम

-  9 – 13 सǔाह के दौरान Ëयायामȗ की जो रूपरेखा तैयार की 
गई है वह और :

-  मुƪ गितशीलता वाले और एक Îथान पर िÎथर रहकर िकए 
जाने वाले (ओपने-ƛोįड) Ëयायामȗ मȂ वृिǉ।

- समतल भूिम पर जॉिंगग करना।
- ơायोमेिटर्क्स।
- सहारा रिहत Îपोटर् संबंधी Ëयायाम।

पुनः पद-ĥमण योग्य बनाना

-  अनलोडर Ĥसे के िबना ही शरीर के भार के बराबर भार धारण 
करना।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

पूरा हो जाने पर िनशान लगा दȂ:

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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16-24
गितशीलता की रȂज

गितशीलता पुनः Ģाǔ करने के िलए CPM मशीन को िदन मȂ दो बार 30 िमनट 
तक उपयोग करने की संÎतुित की जाती है। मशीन का Ģचालन अत्यिधक धीमी 
गित से और कर्िमक रूप से बढ़ाया जा सकता है।

Ëयायाम

जल िचिकत्सा और तैराकी (कर्ाल और ĤÎेट Îटर्ोक) 24 सǔाहȗ के बाद शुरू 
होती हȅ। ÎपोÜर्  स संबंधी गितिविधया ँपुनः शुरू करने की अनुमित अिÎथ 
सुधार (orthopaedic) िवशेषª से परामशर् के बाद दी जाती है। िजन ÎपोÜर्  स 
गितिविधयȗ मȂ दसूरȗ के शरीर से Îपशर् होता हो उन्हȂ Ģारंभ करने की अनुमित 
9 महीने बाद दी जाती है।

यह Ģोटोकॉल पुनः कायर् योग्य बनाने (पुनÎथार्पन) Ģिकर्या की अिधकतम अनुकूलता के िलए 
िदशािनदȃश की भूिमका िनभाता है। Îपǝ है िक पुनÎथार्पना संबंधी कोई समÎया उत्पƐ होने पर 
Ģोटोकॉल को िकसी िजÇमेदार अिÎथ सुधार िवशेषª की अनुमित लेकर िÎथित के अनुसार 
समायोिजत कर िलया जाना चािहए। पुनÎथार्पना अविध के दौरान िवǛाम, खड़े होने और बफर्  
के Ģयोग से संबंिधत तुलनात्मक िÎथितया ँसुरिक्षत ढंग से दशार्ई गई हȅ।

सǔाह

पूरा हो जाने पर िनशान 
लगा दȂ:

िदन 1

िदन 2

िदन 3

िदन 4

िदन 5

िदन 6

िदन 7
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