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v'El protocolo original si bien es basado en la similaridad establecié un valor
diferencial de fuerza entre piernas distinto al necesario, redundando en una
protesis demasiado flexible (Cota inferior).

v'En la carrera de sprint existe una toma alternativa de contacto no ofrece
otra posibilidad que la de confiarse a la protesis en una toma individual de

L) contacto con el suelo y es valido pensar que para la mecanica de carrera hay

un alto grado de similaridad entre el miembro no afectado y la protesis
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