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PRISTUP K ANALIZI KOORDINACIJE MISICNIH SILA
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U ovom radu na temelju postojedin mjerenja gonlosgransa

(1) potlzoljenice, bedra i kukiz, koristedi model Jovieka pri
hodu neaden je nodel osje ijLVOSu-. oristedi natematsii model
4] cev-,;c je mifidnih monenate

osjetljivosti ispituje=

Usporedbon krivulje osjetljivosti i myograna

sila uolena Jje korelacija izuedu werioda djelovs
i i ziosa funikcije osjetljivosti. Izraden je auc-

rnierifiii postupsek za zanadnu fazu potioljenice.

noDEL COVeSKa PRI HOLU

Za model dovjeita pri hodu uzet je pozneati model Ghow-
slici L. Listen diferencijsl-

Jecobsona (1), koji Je prikazan na
e

nin JednadZbl i fini taj model glasi:
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deriviranje kako Jje definirano opéim obli~
i gobivamo za elemente ma‘tmca slijedede

Izvriimo parcijelno
cima patrice a4 1 3,

vrijednosti.
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ila digitalvom rafuwskom stroju rijeSen je sisten di-
ferencijelnih jednadZbi, definiranih gore u vektor matrifnoj

forni. Za rjeSavanje koriSten je digitselno - analogni Jezik
HINIC (4). '

iia slici 2. prikazena je kriwilja osjetljivosti koja
je dobivena devijacijom momenta migiSnih sila oko kolkna
(3~u2) za 10 ¢ od nominalne vrijednosti,

Izvrimo 11 usporedﬁu myograna miSifnih sila u kKojs =zuo
pretiodno unijeli vremenski pomek od 0,1 se. (5,6) uofene su
predudarnosti perioda djelovanja pojadinih mifidnih sils i a0~
plitude krivulje osjetljivosti. Podjelimo 1i kriwvulju osjetlji~
vosti na pet razreda, kao

¥,

§to je vidljivo na slici 1, wmogude
nifide koji sudjeluju pri gibanju potkoljenice svrstati u vei-
nosne razrede. Ua slici 3. prikezani su niSidi svrstani vo roz-
redima, Vertikalne kote oznafavaju vremenski pomainut pericd

djelovanja pojedinih mifida pri gibenju potkoljenice u zex

fazi,
ZAKLJUCAK

Uo€ena korelacija izmedu funkcije osjetljivosti i nyosro~-
ma mi¥idénih sila ukazuje na mogudi pristup k analizi koordina-
cije miSilnih‘sila koristedi u zama¥noj fazi samo lako dostup-
ne podatke o goniogramima pri normalnom hodu. U potpornoj Fazi
izvriena je analititki analiza (2) koja je pokazala da su potre—~
tni dodatni podaci za rumeriflku analizu: by - moment u
zglobu gleZnja, i horizontalna i vertikalna reakecija u gleZnju.

Literaturas
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g1, 1 Strukttural prikaz dovjeka za anzlizu noge

z. = udeljenost centra grevitacije bedra od zzlowve -a

T
2. - udsljenost centre grevitacije notholjenice zglobla

Tam 2 ~
noliena

1, - culine potioljenice

1. = duflins pedra

- masa i-tog sezmentz (i-1 bedro, '~ . iI-1T GAI
i~2 potioljenica)

%,Y - vertikslna i horizontalna reskeija u gleZnju’

i - moment oko gleinje stopala

¢ - efeiktivni monment i~tog segmenta
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