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Sterowanie

STEROWANIE A REGULACJA

Sterowanie to proces nerwowo-migsniowy (dwukierunkowy), wspotdziatanie ukt. nerwowego z ukt. migsniowym i podporzadkowanie

ukt. migsniowego (ukt. sterowania) uktadowi nerwowemu (sterujacemu)
Sterowanie w ukladzie otwartym i zamkni¢tym

Ukt otwarty

z (zaburzenia zewngtrzne)

ukt. sterujacy ukt. sterowany Y (wynik akcji)
regulator x obiekt regulowany

Dlaczego jest to ukt. otwarty?
- bardzo maly czas, tak ze nie ma mozliwo$ci na wprowadzenie korekty (stata czasowa)

Ukt. zamknigty
z (zaburzenia zewngtrzne)

ukt. sterujacy ukt. sterowany Y (wynik akcji)
regulator x obiekt regulowany

U (inf. zwrotna) aby zmodyfikowaé zaktocenia zewngtrzne

Dlaczego jest to uktad zamknigty ?
- w tym przypadku wystgpuje juz REGULACJA

Kryteria jakoS$ci procesu sterowania

1. Stabilno$¢ — jest to wlasciwos¢ ukl. nerwowego (sterujacego), zapewnia powrot do rOwnowagi po zadziataniu zaktocenia (umiejgtnosé

skorygowania czynnika zewngtrznego).

2. Max. pasmo przenoszenia — mozliwos$¢ bardzo dobrej regulacji przy maksymalnej predkosci V max. (umiejetno$¢ dobrego

skorygowania pomimo maksymalnej predkosci wykonywania zadania).
3. Doktadno$¢ sterowania — jak najmniejszy btad.
4. Czas reakcji — czas obiegu informacji (do minimum).

Sprzezenie zwrotne

1. Sprze¢zenie zwrotne proste

zx(+)U(+)

ukl. nerwowy ukt. kostno - migsniowy Y (+)
- bardzo maty czas

- ma migjsce gdy robimy co$ po raz pierwszy

2. Sprzezenie zwrotne dodatnie i ujemne (+)i(-):

zx(+)U(+)
E(@)+-
ukl. nerwowy ukt. kostno - migsniowy Y (+)

- U (t) sygnat wejscia

-E (t)uchyb

- wezel — porownywanie informacji, KOMPARATOR
-dazymy aby y (t)—-x(t)

- informacja wraca na poczatek jako uchyb do regulatora, jest modyfikowana i znéw wraca do efektora

-cel:aby E(+)~0

Przyktad:
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Sprzgzenie zwrotne ( + ): bodziec si¢ poteguje i wzmacnia sygnat pierwotny, np.: kichanie czy wytrysk.

Sprz¢zenie zwrotne ( - ): regulacja +/- okreslonych dopuszczalnych warto$ci homeostazy, raczej hamuje, np.: utrzymywanie statego

napigcia migsniowego; jezeli bodziec bedzie wigkszy od mozliwosci to zaburzy homeostazg, np. utrata rtOwnowagi.

Schematy ukladu sterowania

(Bernstain — ruchy dowolne)

Petlowe krazenie 5

1. efektor

2. receptor 6 4

. element programu

. mechanizm poréwnujacy

. mechanizm przekodowania 3
. regulator

AN N A~ W

OBIEKT - §rodowisko zewnegtrzne

1) odbiera faktyczne warto$ci regulowanych wielkosci

2) wskazuje na warto$¢ regulowanego efektu

3) okresla réznicg pomigdzy oczekiwaniem a faktycznymi warto$ciami regulowanej wielkosci

4) przektada sygnaty, réznicg pomigdzy oczekiwaniem a faktycznymi warto$ciami regulowanej wielkos$ci
5) wzmacnia lub hamuje bodziec dotyczacy efektora

Program ruchu sklada si¢ z dwoch czesci:

- znaczeniowej: $wiadoma, ukierunkowana na cel; myslenie §$wiadome ,,co robi¢”
- wykonawczej: oparta na nabytych dos§wiadczeniach motorycznych; tzw. pamig¢ ruchowa ,,jak robi¢”

PierScienie zewnetrzne i wewnetrzne

MOZGOWIE

pierscien zewn.
pier§cien wew.

Zasady:

1) jezeli si¢ uczymy nowych ruchow to korzystamy z receptorow pierscienia zewngtrznego
2) jezeli wykonujemy ruch lepiej to korzystamy z obu pierécieni

3) jezeli ruch opanujemy to korzystamy z receptoréw pierScienia wewngtrznego

Cel nauki:

e (Opanowanie czucia swojego ciata tak aby mozna bylo korzysta¢ tylko z prioprioreceptoréw (pierscienia wewngtrznego)

e (Czas reakcji (przeptyw informacji w ukt. nerwowym)
°

Organizm sam zmodyfikowat budowe anatomiczna ukt. nerwowego z powodu zrdznicowania funkcji:

- receptory pierscienia zewngtrznego: t= 0,3- 0,5 sek. V=2,3 Hz

- receptory pierscienia wewngtrznego: dziataja automatycznie, sa duzo szybsze z czgstotliwoscia korekcji V= 10-12 Hz t= 0,08-0,1

sek.

OCENA PROCESU STEROWANIA

Zadanie Kryteria jakosci

Wykona¢ doktadnie ruch pod wzgledem
doktadne sterowanie
przestrzennym bez zaktocen i ogr. ruchowych

Wykonaé doktadny ruch, ktory jest doktadne sterowania

zaklocany z zewnatrz i stabilizacji

Uklad nerwowy i rodzaje czynnosci

Sterowanie
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Struktura fazowa ruchu
Struktura fazowa ruchu
uwarunkowania wewnetrzne
uwarunkowania zewngtrzne
kinematyka

dynamika

Aktywnos$¢ okreslonej grupy mm.
Czynniki przestrzenne
Czynniki czasowe

Czynniki predkosciowe
Czynniki sitowe

Czynniki masowe

Grupy:

1. Charakter kinematyczny:

- cz. przestrzenne (kat, droga)

- cz. czasowe (czas, tempo, rytm, przyspieszenie)
2. Charakter dynamiczny:

- cz. masowe (masa, moment bezwtadnosci)

- cz. sitowe (sita, moment sity)

Cechy ruchu:

1. Powtarzalnos¢ struktury fazowej ruchu
2. Doktadnos¢

3. Tempo

4. Rytm

Rytm - zalezy od stosunku czasu trwania poszczegdlnych faz, zwany tzw. geometrig ruchu, mozna rytm opisa¢ na podstawie np.
dynamometru

UWAGA - zmiana jednej fazy w ramach catosci struktury nie odnosi si¢ tylko do tej fazy, ale do catego ruchu
Ruch skojarzony w kregostupie - w kregostupie jest wiele ruchdéw, ktore si¢ razem tacza

Kryteria podzialu ze wzgedu na czas trwania:
1. faza przygotowawcza

2. faza gltéwna

3. faza koficowa

Kazda faza ma cel np.:
e wstepne rozciagnigcie mm,
® rozwinigcie jak najwigkszego impulsu sity
® ochrona organizmu przed kontuzja

Tempo - to ilo$¢ cykli w jednostce czasu i czgstotliwos¢ ruchu

Technika ruchu - zbioér czynno$ci ruchowych stuzacych do wykorzystania strukturalnych i funkcjonalnych wlasciwosci cztowieka i
podporzadkowujacy zasady biomechaniczne, celem uzyskania max. rezultatow

Czynniki:

1. strukturalne - budowa osiowa - dzwignie
2. funkcjonalne - migénie - sitowniki

CZYNNIKI STRUKTURALNE- bierny aparat ruchu, poszczegdlne cztony kostne umozliwiajace przenoszenie sit (podpor, mozliwosé
ruchu, ochrona, amortyzacja)
np.: krzywizny kregostupa, wysklepienie stopy.

Ruchomos$é — gibkos$é:
— zalezy od budowy anatomicznej stawu, poniewaz kazdy staw ma inna budowg

— mozliwos¢ przemieszczania 1 cztonu wzgledem 2 czl. ze skrajnych ustawien (goniometr)

Zalezy ona od:
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— budowy stawu

— migsni

— wigzadel, obrabka stawowego, torebki, ogr. zakresu ruchu
Ruchomo$¢ szkieletowa:

- bierna z mm, ale ruch wykonuje sita zewngtrzna
- bez czynnego udzialu mm
- czynna z mm

Ruchliwo$¢ — ruchomos¢ - moze si¢ zmienia¢ w zaleznos$ci od pozycji wyjsciowe;j
Obciazenie:

1. O charakterze statycznym
2. O charakterze dynamicznym

Rodzaje obciazen:
- §ciskanie

- rozciaganie

- zgigeie

- skrecenie

Potaczenia kosci — to stawy (kuliste, cylindryczne, eliptyczne, bloczkowe)

Ruchy w stawach — postgpowe, Srubowe, obrotowe, §lizg

PARA BIOKINEMATYCZNA
- Lancuch biokinematyczny otwarty
- Lancuch biokiematyczny zamknigty

Para kinematyczna - dwa cztony potaczone stawem
Lancuch kinematyczny - wiele cztonéw potaczonych stawami

e otwarty, gdy dton jest wolna (nie jest ufiksowana) - ruch trudniejszy
e zamknigty, gdy nie jest ,,wolna”(jest ufiksowana) - ruch latwiejszy

Zaczynamy pracowac z pacjentem w tancuchu zamknigtym a konczymy na ruchach w tancuchu otwartym.

STOPNIE SWOBODY RUCHU - cialo zupelne swobodne ma 6° swobody ruchu

TRANSFER MOMENTOW SIE MM - uzyskanie silnego momentu (silnych grup mm) na stabe

Bardzo staby moment sit zostaje zastapiony duza sita ramion i topatek, przejgta sita
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