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"Қолды иммобилизациялау"әрекет ету 

	№
	Қадамдар
	Алгоритм

	1.
	Қауіпсіздікті қамтамасыз еттім
	Өзіңізге және зардап шегушіге қауіп төндірмейтініне көз жеткізіңіз

	2
	Қажетті құралдарды дұрыс таңдадым: Крамердің баспалдақ шинасы, 2 таңғыш, мақта, қайшы
	Ұзындығы 80 немесе 120 см шина, дәке немесе эластикалық таңғыш, мақта, Купер қайшы.

	3
	Науқасқа дұрыс қалып бердім
	Науқасты өзіне қаратып отырғызды, тыныштандырды және алдағы манипуляцияның барысын түсіндірді

	4
	Шинаны дұрыс таңдадым
	Мен Крамер шинасын таңдадым: ұзындығы 80 немесе 120 см, ені 8 немесе 11 см

	5
	Саусақ ұшынан шынтақ буынына дейін сау қолына шинаны қойдым
	Дағдыға комментарий жасау 

	6
	Шинаны алып тастадым және болжамды буын орнында шинаны тік бұрышта бүктім.
	Дағдыға комментарий жасау 

	7
	Шинаны сау қолының өлшеміне келтірдім
	Шинаны сау қолына қойып, оған қол мен білекке қойдым (шинаның дұрыс дайындалғанын тексердім)

	8
	Зақымдалған қолға орташа физиологиялық қалып бердім
	Қолды шынтақ буынында бүгіп, қолды шинаға супинация мен пронация арасындағы күйде қойдым.

	9
	Зақымдалған қолға шинаны орнаттым
	Өлшемі алынған дайын шинаға зақымдалған қолдың саусағы мен білегін қойдым. Шинаны қолдың саусақтарынан иықтың жоғарғы 3/1 дейін артқы және сыртқы бетіне қойды.

	10
	Шинаны қолына бекітіп қойдым.
	Қолдың саусақтарынан бастап иық буынына дейін эластикалық бинтпен спиральды түрде орадым
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