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Podékovani:

Tato experimentalni tloha vznikla za podpory Evropského socidlniho fondu v rdmci realizace projektu
»Modernizace vyukovych postupl a zvySeni praktickych dovednosti a navykl studentl oboru
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Méreni okamzité polohy oci, hlavy a téla v neurologii

Zadani ulohy

1) Urcete vzajemnou polohu anatomickych os hlavy a ramen pomoci kamerového systému.

Zmérte Uhel maximalni inklinace hlavy probanda na levou i pravou stranu vzhledem k zakladnimu
(,nulovému®) postaveni i vzhledem k nezavislé vné;si kartézské soufadné soustaveé.

K zdznamu a zméreni pohybu kloubu pouZijte program CMA Coach 6 a pfipojenou
videokameru.

Namérena data zpracujte v programu MS Excel.

Méreni a vysledky uvedte do protokolu.

Pomticky

PC s nainstalovanymi programy CMA Coach 6 a MS Excel

Videokamera JVC GS-TD1BE, pfipadné webkamera s rychlosti snimkovani 25 snimkd/sec.
Referenéni méfitko

Proband

Reflexni znacky
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Postup vypracovani ulohy

Studenti umisti viditelné znacky na probanda (téz studenta). Umisténi znacek je provedeno v
,hulovém postaveni“ [1, s.14] a znacky jsou umistény na anatomickou horizontalu ramen a hlavy pfi
pohledu zepredu [1,s.18 a 19].

Pohyb je zaznamenavan videokamerou JVC GS-TD1BE, ¢i alternativné webkamerou (snima 25
snimk( za sekundu), ve frontalni roviné probanda a vSechny znacky se musi vejit do zabéru.

Posloupnost spusténi programu CMA Coach 6 a zaznam pohybu web-kamerou je na
nasledujicich obrazcich:

PRED& 0G0 -3-0-3-0-3-8-2-8-3-0 PREDRO@®O R-A-0-B-P-3-8-&
ey sx] [~ Empty

An.:-;lwlm-u,.mmm E

?;:’::«m (e ]

=

o e ]
File Start Display Options Help tﬁ\&ﬂ j & g @@ E'Eﬂ'g'iﬂ-ﬂ'ﬁ-ﬂ-}]-

P00 aHee - 2-0-8-3-8-8-|

— Empty —

Select a video

['? Data Video

Help




PRETJaAHNGE -3-0-0-0-3-8-5-8
Loy &

Salact & viden

PP B_HOO D-T-D-5-3-3-338

Add vides 1 this activily e hdd video 1o this activity dl:
__ Lok | ) OMA Couch Prowcts “ OFi~mE Lack i | 16) 7 Daea Videas & 0o m
Emply = — Empty — +
— BT cacents b oo
L b 1. Contral E} 1 2. Dukn Yideo Lisamples.
i Podednl 13 tatrhamen b0 (et s
dekumenty i} +. Modeing dokimenty f3]4. Data Image Evangles
@ T —— Ca’ |
Pochs Pocha
Dtkoursarty Dokiseriy.
Terdo it Tenda podital
] @ |l " o 4 & [ © (]

pPEefagdes 9-0-0-3-3-0-2-8-8

Sallct 4 vhina %
Videw
T —
[ o= |
A wides te this activity. [
Lok | ] 1, i o g Vi F 0k M
D P
Poclaars
—
e
=
Crhumarty
Terto pritad
= T ] 3
Migavsm  Fleoige | Alndolson e w  [Ctwe |
Tie (Cumae ok

0" Coach 6 - 4.Exploring Physics

BE23 /4 RO

Open an Activity

Lask in; (@] 4Exploting Physics v QP -

[)Results B on.Force_plate E
[ 00.30_akeelerometr @ 00.hand dynamometer_foree plate [
@00, pkcelerometr_rych_poicha @100 Mation_detector =2
@ 00.0va_25_akcelerometry 00 Physics Lab &=
B 01.Understanding matian 13
& on ErvG_sila B 02.march the graph -t [
< il i 3
Fie name: |00 EMG v [open ]

[ cancel |

[] Show Project Image

Fies of type: | Coach B Activity/Resul v

Description:

This project consists of examples of
Physics experiments with the ULAB
Datalogger

Pfi zaznamu videa jeproblém s posici hlavy v(i¢i kamere — je pomérné obtizné dosahnout
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inklinace). posloupnostvybéru je na nasledujicich obrazcich:
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Vysledkem této operace jsou 3 snimky (maximalni leva inklinace, ,,nulova“ poloha a
maximalni prava inklinace hlavy probanda) zaznamenané v programu CMA Coach 6.
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Otevreni nahranych obrdazkd z videa a oznadeni mérenych bodl (méfi se jejich souradnice ve
frontdini roviné). Umisténi mérenych bodl v jednotlivych snimcich nahraného videa - je nezbytné
umistit ru¢né znacky do vsech (3) vyvhodnocovanych snimki videa ve stale stejném poradi.
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Urceni mérenych parametr(i z vybranych snimk( v tabulce hodnot (soufadnice méfenych
bod() a jejich export do textového souboru:

¢TI C0@0 2:-9-0-8-9-3-
T =

237 an@e -0 0-A5-TEEEIE 6

tAETa B0




Import dat do programu ,,MS Excel” — postacuje ,, pretazeni” (sloupce oddéleni
,tabelatorem®).

Vypocet thlu maximalni inklinace vzhledem k anatomické horizontale ramen a k nezavislé
kartézské souradné soustaveé v programu MS Excel. Vypocet je proveden dle [1, s.12 a 13] vzorec (15)
az (16).

Vytvoreni protokolu.

Pouzita lit.

[1] = Kutilek, P., Zizka, A.: Vybrané kapitoly z experimentdlni biomechaniky. CVUT v Praze, 2012[]



Pilotni protokol
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BIOMECHANIKA

Méreni okamzité polohy oci, hlavy a téla v neurologii

Zadani 1) Urcete vzajemnou polohu anatomickych os hlavy a ramen pomoci
kamerového systému.

Zmérte Uhel maximalni inklinace hlavy probanda na levou i pravou stranu vzhledem
k zakladnimu (,,nulovému®) postaveni i vzhledem k nezavislé vnéjsi kartézské
soufadné soustavé.

K zdznamu a zméreni pohybu kloubu pouZijte program CMA Coach 6 a
pfipojenou videokameru.

Namérena data zpracujte v programu MS Excel.

Méreni a vysledky uvedte do protokolu.

Pomﬁcky PC s nainstalovanymi programy CMA Coach 6 a MS Excel

Videokamera JVC GS-TD1BE, pfipadné webkamera s rychlosti snimkovani

25 snimkd/sec.
Referenéni méritko
Proband

Reflexni znacky

Umisténi znacek na ramena a k vnéjsim koutklim oci probanda, a spusténi

Postup

.w programu CMA Coach 6.
mereni

Zaznam videa webkamerou v programu CMA Coach 6 .

Vybér a nastaveni snimk{ pro vyhodnoceni z videosekvence a oznaceni mérenych
bod( na vyhodnocovanych snimcich v programu CMA Coach 6.

Vyhodnoceni pohybu z videozaznamu v programu CMA Coach 6 - ziskani souradnic
mérenych bod.

Pfevedeni soufadnic mérenych bod( z programu CMA Coach 6 do MS Excel
Vyhodnoceni dat - ziskani velikosti Ghlu maximalni oboustranné inklinace.

Vytvoreni protokolu.




Méreni okamzité polohy oci, hlavy a téla v neurologii

BIOMECHANIKA

vy 4 naklon hlavy
Nameérena T
nulova
max. doleva | max. doprava
data poloha
bod | PX PY PX PY PX PY
m m m m m m
1 ]0.131]0.251| 0.023 | 0.143 | 0.272 | 0.245
2 0.25 | 0.247 | 0.078 | 0.229 | 0.343 | 0.160
3 |0.049| 0.031| 0.034 | 0.023 | 0.051 | 0.045
4 |0.344 | 0.027 | 0.302 | 0.059 | 0.341 | 0.016
. "nulovd" max. max.
Vysledky poloha | doleva | doprava
° des ° des ° des
inklin. hlava / horiz. 1.88 56.99 -50.11
inklin. hlava /ramena 1.12 49.26 -44.45
Z5ver V Uloze byly méreny ohybové parametry (Uhel) inklinace hlavy probanda v ,,nulové”

poloze a pfi max. ndklonu doleva i doprava proti nezavislé horizontéle a proti
anatomické horizontale ramen.

V ,,nulové” poloze je inklinace hlavy zanedbatelna (sklonéna nepatrné vlevo) vici
nezavislé i anatomické horizontale.

PFri maximalni inklinaci Uhel k nezavislé horizontale presahuje v obou pfipadech 50°
(doleva je témér o 7° vétsi), k anatomické horizontadle j inklinace hlavy mensi. Mensi
Uhel inklinace k anatomické horizontdle nez k nezavislé je zplsoben inklinaci
anatomické horizontaly souhlasné s inklinaci hlavy, ale o vyrazné mensi thel (cca
10x).

Max. inklinace doleva je vzhledem k anatomické horizontale opét vétsi nez doprava,
tentokrat o cca 5°.

Pouzita lit.

[1] = Kutilek, P., Zizka, A.: Vybrané kapitoly z experimentdlni biomechaniky. CVUT v
Praze, 2012




