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URZAJiZSKS DO POKIARU I BBJB3TR10JI PARAMBTRbW IZSZOflROH MIJ&sI
KOkCZM LUDZKICH

Przedmiotem wynalazku jest urządzenie do pomiaru 1 rejestracji parametrów fizycznych
mięśni kończyn ludzkich w warunkach statycznych i dynamicznych* Jaat ono oparta o zasadę
przetwarzania parametrów fizycznych mięśni na sy&iały elektryczne, proporcjonalne do siły,
prędkości kątowej i przyśpieszeń* Sygnały ta podlegają analizie i rejestracji w rejestra¬
torze szybkich przebiegów.

Znane jest zbliżone urządzenie do pomiaru parametrów fizycznych mięśni kończyn ludz¬
kich predakoji USA pod nazwą CYBKT IX, przy pomocy którego moftna zmierzyć 1 zarejestrować
momenty sił mięśniowych kończyn człowieka przy rucha izokliietyeznym z możliwością nasta¬
wiania różnych wartości prędkości*

niedogodnością techniczną tego rozwiązania jest brak możliwości pomiaru momentów
sił mięśniowych przy stałym, niezależnym od prędkości oporze ruchu, będącym nastawialnym
parametrem. Urządzenie to nie pozwala takie na eliminację zmiennego ramienia siły mięś¬
niowej, którego wielkość zależy od kąta w stawie* Iledogodnośó ta w przypadku potrzeby
uzyskania charakterystyki P /▼/ stwarza konieczność dodatkowych przeliczeń dla każdego
pufektu uzyskanej s pomiaru charakterystyki*

Calem rozwiązania według wynalazku jest umożliwienie prowadzenia pomiarów i rejes¬
tracji parametrów fizycznych mięśni kończyn ludzkich w warunkach zarówno statycznych
jak 1 dynamicznych, prsy izokinetyeznym lub stałooporewym realizowaniu badań w warunkach
dynamikie

Istotą rozwiązania według wynalazku jest konstrukcja urządzeni* do pomiaru 1 rejes¬
tracji parametrów fizycznych mięśni kończyn ludmkleho tfrządsesie składa się z ramy
1 nąat&wiaL&ege foteli^ zawif^m dświguię wypos&śosą w oparcia dla dł^ai lub stepy, która
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jest połączona z ułożyskowaną osią* Do osi przymocowa&a $®mt krzywka kompensująca i po«»<
tencjometr mierzący kąt obrotu dźwigał* la krssyrekę jest nawl&ięta elastyczna nierczeiąg«»
liwa liiota, zamocowana jednym końo&m do kszywld.. a drugim d© krążka programatora obciążeń.
W szereg z linką jest wpięty dynamoiE©tr, z którego sygnały elektryczne, poprzez, wzmac-
niacz-analizator, są podawane do rejestratora szybkich przebiegów* Do tego rejestratora
podawany jest równie* sygnał elektryczny z potencjometru pcprseg wsaaaeniaG3&->analizator»
Programator obciążeń zawiera hamulec tarczowy z elektromagnetycznym zespołem wykonawczym,
zasilanym z automatycznego układu regulacji, sterowanego w patiach sprzężenia zwrotnego
a czujnika prędkości, zamocowanego do osi hamilam tarciowego oraz s czujnika tensóme~
tryoznego, zamocowanego do dźwigni klocka hamulca, tarczowego* Programator obciążeń jest
wymienialny i ręcznie naetawialny*

Urządzenie do badania i rejestracji parametrów fizycznych mięśni kończyn ludzkich
według wynalazku jest bliżej objaśnione w przykładzie wykonania na rysunku, na którym
fig, 1 przedstawia schematycznie stanowisko pomiarowe wraz z blokowym układem połączeń
elektrycznych, a fig* 2 programator obciążeń wraz z blokowym układem połączeń elek¬
trycznych* z

W ramie 1 jest umocowane przesuwnie nastawiałaś kątowo, siedzenie 2 oraz, również
przesuwnie regulowane oparcie 3* Do ramy 1, z możliwością pionowej i poziomej regulacji
położenia oraz blokady w dowolnym punkcie, jest umocowana krsywka kompensacyjna 4 wraz
ze sprzęgniętą z nią na wspólnej ułożyskowanej osi dźwignia oporująca 5 o regulowanej
długości, oraz potencjometrem pomiarowym 6* Ha końcu dźwigni oporującej 5 jest umocowana
poprzeczka oporowa 7* która jest wymienna w zależności od badanej części kończyny
ludzkiej. Krzywka kompensująca 4 jest wymienialna i kompensuje zmiany ramienia siły
mięśniowej, towarzyszącej zmianie kąta stawowego przy różnych charakterystykach zmiany
tego ramienia dla różnyoh stawów* Jest ona sprzęgnięta a programatorem obciążeń 8 przy
pomocy elastycznej nierozciągliwej linki 9» s którą w szereg jest wpięty dyńamometr 10
przetwarzający wielkość naprężenia linki 9 na sygnał elektryczny* Sygnał ten poprzez
wzm&cniaoz-analizator 11 podawany jest do rejestratora szybkioh przebiegów 12* Równo¬
cześnie sygnał z potencjometru 6 poprzez wzmacalaoz-anallzator 11, gdzie zostaje
rozdzielony na trzy różne sygnały a mianowicie; wielkości kąta obrotu dźwigni oporującej
5$ Jej prędkości kątowej oraz przyśpieszeń dla całego zakresu zmiany kąta, są podawane
do rejestratora szybkich przebiegów 12*

Programator obciążeń 8 składa się z krążka 13 zamocowanego do ułożyskowanej osi 14,
na której zamocowana jest również taresa hamulcpwa 15 oraz czujnik prędkości 16* Tarcza
hamulcowa 15 jest hamowana przez klocki hamulcowe 17 dociskane przez dźwignie 18 elektro¬
magnesem 19* Ha dźwigni 18 jest umieszczony czujnik tensometryczny 20, mierzący opór
tarczy hamulcowej 15* Sygnały elektryczne z czujnika prędkości 16 i czujnika tensome-
tryoznego 20 są podawane do automatycznego układu regulacji 21, który poprzez elektro¬
magnes 19 steruje siłą docisku klocków hamulcowych 17 do tarczy hamulcowej 15. a tym
samym steruje wielkością momentu hamującego elektromagnetycznego hamulca tarczowego
w pętli sprzężenia zwrotnego* Programator obciążeń 8 jest wymienialny i nastawialny
ręoznie dla określonego wymagsiiiiasti programu badania*

Urządzenie według wynalazku posiada szereg istotnych zalet* Jest uniwersalne dla
całego szeregu prowadzonych badań* Pozwala na pomiary i rejestrację z bezpośrednim
odczytem następujących parametrów fizycznych zginaczy i prostowników kończyn ludzkich;
momentów sił mięśniowych dla całego zakresu zmiaa kątów w stawach kończyn w warunkach
statycznych, momentów sił mięśniowych lub sił mięśniowych pruy isokinetyożaym ruchu
w całym zakresie zmian kątów w stawach kończyn górnych i dolnych z możliwością zada¬
wania różnych wartości prędkości, będącej stałym parametrem ruchu, momentów sił mieś*
niowyoh przy stałym oporze ruchu w ca£ysa zakresie zmian kątów w stawach kończyn
ś "możliwością zadawania różnych wartośoi oporu, będącego stałam i nienależnym od
prędkości parametrem ruchu*
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Zastrzeżenia patentowe

1* Urządzenie do pomiaru i rejestracji parametrów fizycznych mięsni kończyn ludzkich,
okładająca alf z ras&y i nastawialnego fotela, znamienne t y &, że z$s?iera dźwig¬
nię oporującą /5/ wyposażoną w oparcie dla dłoni lub stopy połączoną & osią* do której
jest pn&ypooowana krzywka kompensująca /4/ i potencjometr /6/ mierzący kąt obrotu dźwigni
oporującej /5/» a na krzywkę kompensującą /4/ nawinięta jest nierozciągliwa linka /9/za¬
mocowana jednym końcem do krzywki kompensującej /4/t a drugim do krążka /13/ programatora
obciążeń /8/f przy czym w szereg z linką /9/ jest wpięty djnamometr /10/„ z którego
ayg&ały elektryczne poprzez wzmacniaoz-analizator /11/ są podawane do rejestratora
szybkich przebiegów /12/, do którego jest również podawany sygnał z potencjometru /6/
poprzez wzmacniaćs~a&alizater /11/, podczas gdy programator obciążeń /8/ z«i«ający
znany hamulec tarczowy s elektromagnetycznym ze&połea wykonawczym jest t&Bilm.j & auto¬
matycznego układu regulacji /21/ sterowanego w pętlach sprzężenia zwrotnego z czujnika
prędkości /16/ zamocowanego do osi /14/ hamulca tarczowego oraz z czujnika tgnaomtryoz-
nego /20/ sanooowanego do dźwigni /18/ klocka hamulcowego /17/«

2* Urządzenie według zastrz. 1, znamienne t y m, że programator obciążeń
/8/ jest wymienialny i nastawialny ręcznie*
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