Biomechanika pohybu
segmentl

mechanicka triada, rozklad sily svalu, momentové
plsobeni sily svalu, pakovy princip pohybu v kloubech,
druhy pak v lidském téle, modelové priklady




Mechanicka triada

» Zakladni struktura umoznujici interakci pohybového
systému s vnéjsim prostredim
o Sklada se ze:
e Svalu - generator tahové sily
e Mezilehlého prvku - prenos tahové sily na segment

e Segmentu — kontakt s vnéjSim prostredim
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Princip pohybu

» Zkraceni svalu spojujiciho dva segmenty — pohybuje se
méne¢ stabilizovany segment

* Segmenty stabilizovany predevsim svalové, odpor viici
pohybu také diky hmotnosti

» Spatna stabilizace prvku miZe byt pii¢inou
nemoznosti provedeni pohybu jiného prvku

a) Vlivem nedostatecne b) Stabilizace lopatky (mm.
stabilizace lopatky dochazi  rhomboider) umozni
pit kontrakei m. teres provedeni addukce.

major k rotaci lopatky.



Rozklad svaloveé sily

* F .- rotacni, tangencialni slozka

e Zptsobuje vlastni rotaci segmentu, jeji smér je kolmy na
slozku F,_, (na dany segment).

* F_ .- normalova, stabiliza¢ni slozka

* Leziv ose daného segmentu, prochazi sttedem (bodem
otaceni) prislusného kloubu.



Rozklad svaloveé sily

* Nékdy mtize mit stabiliza¢ni slozka sily destabiliza¢ni
ucinek (pokud sméfuje mimo kloubni jamku)

* Rlzné funkce svaltu BB —m biceps brachii
BR —m. brachioradialis
B —m. brachialis

PT —m. pronator teres

FZP — flexory zipésti a prsti

e Stabilizatory
e Rotatory




Moment svalové sily

* Otacivy ucinek zavisi na velikosti sily a vzdalenosti
jejiho vektoru od stfedu otaceni (stiedu kloubu)

* Rameno sily

e fyzické rameno sily - vzdalenost mista uponu slachy
daného svalu od stfedu otaceni

e geometrické rameno sily - je nutné vypocitat ze

vztahu F... —svalova sila
y : | - Faun Traws—Zeometncke rameno sily
Trsva = I psva * SINKX I’ e —fyzické rameno sily
o —uhel mezi segmenty




Vysledny pohyb segmentu
* Na zakladé velikosti a sméru vysledného momentu:

M=ZM5 =M1+M3+__. —Mn_.
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* Na zakladé porovnavani momenta svalovych a

tithovych sil: > koncentricki svalova kontrakce
. Pv' Mpw,q_ = I'lr'IG izometricka
I < excentricka

Fiz. Fzz —svalova sila m. biceps brachu
Fes am. brachioradialis
G, Gg — tthova sila segmentu, tihova sila biemene

I,

— — ramena téchto sil
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Druhy pak v lidském téle

» Paka prvniho druhu (dvojzvratna, rovnovazna) — bod
otaceni se nachdzi mezi ptisobicimi silami

Foya — svalova sila djového svalstva
(G —tihova sila hlavy

Tpey- [ — Famena pusobicich sil
Moy M — momenty plsobicich sil

* Padka druhého druhu (jednozvratna, paka sily) — vektor
tihové sily je mezi bodem otaceni a vektorem svalové
sily '




* Pdka tretiho druhu (jednozvratna, paka rychlosti) -
vektor svalové sily je mezi bodem otaceni a vektorem
tihové sily

e Tihova sila ma vétsi rameno
 Typické pro dlouhé kosti — napft. biceps u flexe v lokti

e Body na konci segmentu vykonavaji pohyb velkou
rychlosti
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Reakcni sila v kloubu

* Namahani kloubu

* Vznika jako reakce na ptisobeni tihové a svalové sily,
neni podminéna pohybem - napt. silové ptisobeni pro
udrzeni rovnovahy

* Vypocet ve stavu rovnovahy



Vyuziti momentoveé rovnice

* Drzeni hlavy ve stoji - pfi predsunutém drzeni az 3x
vice namahané extenzory

G — tihova sila hlavy a krku
I — rameno fihove sily
M.~ moment tihove sily
A —spojeni C7-Thl
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Vyuziti momentoveé rovnice

e 7Zvedani bfemene

.

G, — tihova sila trupu, homich konéetin a hlavy
G, — tihova sila biemene

1,. I,— ramena pusobicich sil

M.,. M., — momenty ptisobicich sil




Vyuziti momentoveé rovnice

* Pouziti hole pro odlehc¢eni abduktortt DK
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F,; —tahova sila abduktom

Firan —reakini sila na tlakovou
silu hole na podlozku

G — tihova sila lidského téla (bez
stojné dolni koncetiny)

Tpag- Toe Tegpay — IAMIENA plsobicich
sil

Meas- Megean. Mg— momenty
plsobicich sil




