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Komparativni méreni statického stoje za vyuziti stabilometrickych

plosin a gyro-akcelerometrickych senzoru
Ukoly méfeni:

- Navrhnéte protokol méreni statického stoje za vyuziti gyro-akcelerometrického systému a
dvojice stabilometrickych plosin.

- Navrhnéte v prostredi Matlab skript pro potieby zdznamu dat ze stabilometrickych plosin.

- Namérte kinematicka data statického stoje za wvyuziti gyro-akcelerometrického systému
umisténého ve Vami zvolené oblasti. Paralelné s gyro-akcelerometrickym systémem namérte
stabilometricka data za vyuziti dvojice silomérnych plosin.

- Aplikujte kvantifikaéni metody hodnoceni gyro-akcelerometrickych dat v prostiedi Matlab.

- Vypocitejte COP a COG, resp. kolmy primét tézisté do transverzalni roviny stabilometrickych
plosin a aplikujte kvantifikacni metody pro potreby hodnoceni.

- Urcete zavislost mezi jednotlivymi kvantifikanimi parametry gyro-akcelerometrického

systému a stabilometrickych plosin.
Pomticky:

- Bezdratovy akcelerometricky systém (BMEMS-6-V1)
- Dvojice stabilometrickych plosin Nintendo Wii Balance Board
- Pocitacova souprava pro zpracovani mérenych dat a fizeni laboratornich méticich systém (PC)

- Upeviovaci pasky
Teoreticky zaklad pro feseni tloh:

Kvantifikacni hodnoceni statického stoje, resp. udrZeni postury naléza své vyuziti v ramci klinické
neurologie, kde je v€asnou diagnostikou poruch rovnovahy mozné predchazet symptomy, které jsou

spojené napf. s pady zejména u geriatrické populace.

Ukol 1 - Navrhnéte protokol méfeni statického stoje za vyuziti gyro-akcelerometrického systému a

dvojice stabilometrickych plosin.

1. Zvolte a diskutujte umisténi gyro-akcelerometrického systému sohledem na meéreni

statického stoje.
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Diskutujte vyhody aplikace dvojice stabilometrickych ploSin (pod levou a pravou nohou)
namisto jedné.

Zvolte a diskutujte mozZnosti vyrazeni proprioceptivniho a zrakového systému pfi statickém
stoji s ohledem na pottebu hodnoceni pouze vestibularniho systému.

Diskutujte nevyhodu vyuziti statického stroje pfi hodnoceni funkce vestibularniho systému.
Zvolte a diskutujte ¢as méreni.

Navrhnéte  metodu  synchronizace  gyro-akcelerometrického  systému s dvojici

stabilometrickych plosin.

Ukol 2 — Navrhnéte v prostiedi Matlab skript pro potfeby zaznamu ze stabilometrickych plosin.

1.

2.
3.

Pro pfipojeni vyuzijte knihovnu WiiLab.

a. Ukazka pripojeni plosiny

bbl = actxserver ('Wiilab.WiiLAB'") ;
bbl.Connect () ;

b. Hodnoty zatiZeni jednotlivych senzorl je z divodu bugu nutné vydélit ¢islem 4!
Za vyuziti metody moment( vypocitejte COP (center of pressure) jednotlivych plosin.
Na zakladé znalosti vzdjemné polohy plosSin za vyuZiti metody momentd vypocitejte kolmy

pramét COM (center of mass) do transverzalni roviny (roviny plosin).

Ukol 3 — Naméfte kinematicka data statického stoje za vyuziti gyro-akcelerometrického systému

umisténého ve Vami zvolené oblasti. Paralelné s gyro-akcelerometrickym systémem naméfite

stabilometricka data za vyuziti dvojice silomérnych plosin.

1.

Dle Vaseho protokolu namérte kinematicka a stabilometricka data.

Ukol 4 - Aplikujte kvantifikaéni metody hodnoceni gyro-akcelerometrickych dat v prostfedi Matlab.

1.

Vyuzijte pripraveny skript, ktery wvyuZiva ke kvantitativnimu hodnoceni gyro-

akcelerometrickych dat obsah elipsoidu s 5% toleranci viz Obr. 1.
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Obr. 1: Konfidencni elipsoidy s toleranci 5 % z dat linedrniho zrychleni pfi Rombergové testu

s otevifenyma a zavienyma ocima.

Ukol 5 - Vypoditejte COP a COG, resp. kolmy primét tézisté do transverzalni roviny stabilometrickych

plosin a aplikujte kvantifikacni metody pro potieby hodnoceni.

1. Vyuiijte pfipraveny skript, ktery vyuziva ke kvantitativnimu hodnoceni COP a COG plochu 95%

konfidencni elipsy viz Obr. 2 a Obr. 3.
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Obr. 2 — Konfidencni elipsy — oteviené oci (modra — COP levé dolni koncetiny, cervena — COM, zelena
— COP pravé dolni koncetiny)
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Obr. 3 — Konfidencni elipsy — zaviené oci (modra — COP levé dolni koncetiny, ¢ervena — COM, zelena —

COP pravé dolni koncetiny)
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Ukol 6 — Wite zavislost mezi jednotlivymi kvantifikabimi parametry gyro-akcelerometrického

systému a stabilometrickych plosin.

1. Urcete zavislost mezi jednotlivymi kvantifikacnimi parametry viz Obr. 4.

7,00E+02

6,00E+02

5,00E+02

4,00E+02

3,00E+02

Ellipse area [mm?]

2,00E+02

1,00E+02

0,00E+00

y=25741x+782,94 Y
R®=0,6766

Confidence ellipsoid volume (acceleration) vs. confidence ellipse area

("COM", COP left, COP right)

y =10666x+223,91

R*=0,9436
.......... °
e
....................................................... o
. ...............................................
0,0002 0,0004 0,0006 0,0008 0,001 0,0012

Ellipsoid volume [m?3-s]

®COM ®COP (Left) ® COP (Right)

Obr. 4 — Analyza vztahu mezi jednotlivymi kvantifikacnimi parametry gyro-akcelerometrického

systému a stabilometrickych plosin
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2. Vpfipadé potifeby muzZete rozsifit protokol o vyrazeni jednotlivych senzorickych systémi

(napf. vyrazeni propriocepce za vyuziti mékké podlozky umisténé pod chodidly).



