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Omowienie mechanizmow biologicznego
sterowania pracq miesni

Oddziatywanie na uktad miesniowy ruchu cztowieka, odbywa sie zgodnie z
zasada; feed-forward, feed-back. Oddzialywania feed-forward (programowe),
dotycza pobudzania dla okreslonego celu, a feedback spelniaja role korekcyjna.
Oddziatywania te majq nature elektryczna i polegaja na generowaniu tzw. sygnatow
elektromiograficznych (skrot EMG), przesylanych z rdzenia lub kory mozgowej do
wtlasciwych wlokien miesni odpowiednimi potaczeniami aksonalnymi z predkoscia
ok. 70-120 m/s.

Znaczna czes¢ oddzialywan odbywa sie¢ poza sSwiadomoscia czlowieka
(pobudzanie mies$ni serca, szkieletowe itp.) Swiadome decyzje okredlajace cel
pobudzania miesni, mozna nazwac wola
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Czlowiek traci mozliwosc¢ hiperplazji (rozrostu, zwiekszenia ilosci widkien)
wkrotce po urodzeniu. Kazdy czlowiek rodzi si¢ z pewna iloscia wilokien
miesniowych, ktora jest statystycznie niezmienna, to wytrenowanie jest warunkiem
koniecznym podnoszenia cigzaru.

Uzyskany zapis audio na podstawie sygnalow migsniowych tzw. “mowy
miesni”, moze postuzy¢ do wspomagania rehabilitacji i w zastosowaniu
protetycznym dla osob, ktore sa po uszkodzeniu konczyny gornej.

Wykorzystane metody przetwarzania
sygnalow

Filtr Butterwortha ma podobnie wtasciwosci amplitudowe jak Moving Trend
based Filter, ale mnieco korzystniejsza charakterystyke amplitudowa do
czestotliwosci f_hP i mniej korzystna dla wyzszych czestotliwosci (wolniejsze
opadanie amplitudy) Rysunek 1-wszy przedstawia szczegotowo wlasciwosci tego
filtru z uwypukleniem nieliniowosci charakterystyki fazowe;.
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Wykorzystane techniki pomiarowe

Przykladowy obraz sygnalu, odpowiadajacy zgieciu palca srodkowego i
serdecznego tgz. “Spider Man'a” pokazano na rysunku 2. Wida¢ na nim efekt
sterowania praca miesni zginaczy (przy rozluznionej dtoni widmo jest ptaskie).

Elektroda nr 1 umieszczona na mieéniu ramienno-promieniowym, Kolejnosé
kanalow w strone zewnetrzna, patrzac od strony pacjenta. Nalezy zwrocic uwage na
ulozenie elektrody wzgledem sprzaczki, co pokazano na rysunku 2.6 a). Pozyca
miesnia (branchus radialis) jest obserwowalna przy rotacji doni (kciuka).

Badania wlasciwosci sygnatow
diagnostycznych EMG

Celem badan byto stwierdzenie na ile sygnatl diagnostyczny odzwierciedla

wole osoby wykonujacej okreslone ruchy palcami i dlonia. Przyjeto, ze ekspresja
woli jest skladowa wolnozmienna sygnalu, sterujaca w zalozeniu praca miesni,
ktora mozna realnie odtworzyc¢ sygnatami elektrycznymi, w celu oddzialywania na
ciegna protezy generujace zamierzone ruchy.
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