Biomechanika ramenniho kloubu
Jan Votava
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( S-H RYTMUS

Glenohumeralni kloub je nejpohyblivejsi kloub v lidskem tele, ktery ma
az Sest stupnu volnosti. Pohyby v ramennim kloubu zabezpeduje
soubor svalu, které zaroven kloub stabilizuiji.

Primeé mereni funkce vsech Casti ramenniho kloubu je problematicke,
a proto se pro posouzeni cinnosti kloubu vyuzivaji matematicke
modely. Tato prace se venuje problematice pripravy svalove-
kosterniho modelu a hodnoceni vlivu jednotlivych faktoru na vysledny
odhad zatizeni a stability ramenniho kloubu.

CILE PRACE )

e posouzeni vlivu okrajovych podminek a predpokladu pfi konstrukci
biomechanickych modelu

 predikce zatizeni a stability glenohumeralniho kloubu pomoci
matematického modelu

* posouzeni uCinku zmeéeny centra rotace na biomechaniku ramenniho
kloubu

* hodnoceni vlivu svazani pohybu ramene a lopatky pri elevaci paze

* hodnoceni dysbalance svalove aktivity rotatorove manzety

OKR. PODMINKY )

* nekolik nezavislych
hodnotitelu (A):
rozptyl hodnot je vetsi

* Jjeden hodnotitel (B):
rozptyl uréenych bodu
odstupu a uponu je
mnohem mensi

« zohlednéni vlastniho objemu svalovych
viaken

 moznost primeho modelovani interakce
ruznych svalovych vrstev

CENTRUM ROTACE )

« maximalni stabilita kloubu pri uhlu abdukce 70° nastane pfri nizsich
hodnotach, jak medio-lateralniho tak supero-inferiorniho posunu
centra rotace
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Posun centra rotace medio-lateralné [mm]
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Zatizeni ramenniho kloubu [N]
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SHR 40°
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zatéz 2 kg
zatez 2 kg

, zate? 2 kg
SHR 507,

SHR 60°,

zatez 2 kg
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* abdukce paze vyrazne
zVvysi zatizeni ramenniho

e zapojeni S-H rytmu vede
ke zvyseni zatizeni
ramenniho kloubu
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bez SHR, zatéz 2 kg
SHR 0°, zatéz 2 kg

SHR 10°, zatd? 2 kg
SHR 20°, zatéz 2 kg
SHR 30°, zaté? 2 kg
SHR 40°, zaté2 2 kg
SHR 50°, zaté? 2 kg
151 SHR 60°, z&té? 2 kg
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* glenoidalni uhel je
nejmensi pri dosazeni
amplitudy pohybu

« zvetsovanim uhlu
elevace ramene dochazi
ke stabilizacl
glenohumeralniho kloubu

20 40 o0

Elevace paZe [°]

Spasticita [%]
s M -
o o o

P
o

N
o

L

a0

100

L114d
¢l13d
€l13d
dS4dNI
1V
LINOGd |

Nazev sv

Zjistili jsme:

 dosavadni modely podhodnocuji efektivni ramena momentu sil
povrchovych svalu rotatorové manzety

sil Jsou ovlivnéna subjektivnim pristupem
hodnotitele pfi definici kvantitativni geometrie jednotlivych svalu

* S-H rytmus zasadne nezlepsuje stabilitu kloubu ve frontalni rovineg,
nybrz v transverzalni rovine, ve ktere je kloub prirozené nestabilni

« spasticita nékterych svalu zasadnim zpusobem kompromituje
stabilitu kloubu a vede take k vyraznemu zvyseni zateze glenoidu

 oblast mozneho pohybu centra rotace, pri které nedochazi k

e ramena momentu

naruseni stability
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 pro statickou inverzni
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pomaleho pohybu postacuje
modelovani svalu jako idealniho generatoru sily
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I1sou =« nejvatsi viiv na
1400 % zatizeni
1200 E ramene ma
1 1000 E spasticita v
800 = posteriornim
600 % segmentu
M~

deltového svalu
a v musculus
teres minor
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