OBSAH

LT RN S SIS R ot S L L G NS 8
L T R S N RS SRR R e e, s SRS 9
1 KINETICKE TECHNOLOGIE (Koldrovd B., Markovd M., Stacho J.)................ 11
1.1 Dynamicka pocitacova posturografie (NeuroCom®)...............ccccoevevvereerecreennnnen 12
1.1.1  Zakladni principy manipulace s posturografem...........cccocveieviceniiincsennniinnns 13
I R ORIy ke VY SOOI il isinnstinansrasionssssssisniosststassdeasnassssadassessesssiosnessesaes 14
R onkactng moZnost VySetent ... o il il i 14
B b Modul Smart EQUItest SYSIEIM.......coiciivinissmonsmsmsiiniessmsisossssnosivasiosesnsssssasinssas 14
INES2 s Modul Balance Master SYSIEIN .....c.ccoeiivuiisiriisisnismssnsniorssrssnsresssnessssassnesnsbassossts 22
1.14  Praktické piiklady vySetfeni u vybranych pohybovych patologii...........c......... 27
1.1.4.1 Piiklady vystupnich hodnot testu Sensory Organization Test............cccccervrunnne. 27
1.1.4.2 Priklady vystupnich hodnot testu Limits of Stability Test...........cccceerririerinnenn. 29
1.1.4.3 Priiklady vystupnich hodnot testu Motor Control Test ..........cc.ccevereivueriaeirnnes 30
1.1.5 MoZnosti terapie prostfednictvim posturografl............cceecevveereersiresieeraransennenes 31
1.2 Chodici pasy se zabudovanou silovou plosinou (C-Mill® a Zebris®) ................ 35
B Wietodologie analyzy ChBZE (.00 L 8l b i i hte b b e b 20 37
1.2.2  Algoritmus préce fyzioterapeuta s chodicimi PASY ..........ccovvrrueenrerisesnessisnnnes 37
DREREENINTE DS LEBDIER . coocusneevhonssssissssainssssonhosnesssdnindsinsnpens b uinmsnssonsssiabsssaniag dorsones 38
BRI R LY B WYSEHIEIM - -« cooonsesnssassacssntsssiaarssssonosomensassasarsonsnnsskssenssess tonsmmsAsainsnss 38
B K ORI G TNOZNOSH VYSCHEN ......ooiccciencisussiinsinnssiosarsssssessnssssasnassnsssssnasasnessssnss 40
1.2.4.2 Praktické pfiklady vySetieni na chodniku Zebris u vybranych

T e ot b e i o, b S e A 46
S A o R vt ) L] | R e e e e P e 49
1.2.4.4 Praktické pfiklady efektivity terapie v obraze vySetieni chiize

ORI DASE LN, ., o A L i B S S il i in 51
B R VIR e L L e el dbasans 54
BRI THEY K VYSOHRI | oo.oluiiisesestisssesibvasinssasiososssnsabsiussbessassisadedasssn dsaaisossssode 54
IR ER OKICHIT MOZNOSH VYSCHENI ..iivisiissiinirsisisissmnsnsnsisnisssisniasiassiiosasinastisussissbasais 55
1.2.5.3 Praktické pfiklady vySetfeni na chodniku C-Mill u vybranych

BORVBOYTCH DADIOFIL. .. concirsressnsmss B I b ok« O AT Gt tEs oo Bob b3 0o R b B R 58
B R A MM DETRDIIC. .. i o shioisshintsmhinhisasbsnsssassnsisasisnsiapisnsnsassusinsntissasonbansnessntbonss 59
1.2.5.5 Praktické piiklady efektivity terapie v obraze vySetieni chiize

B chHoaicHn pase (- st et shus sancrasssans s snssr i TSR S NI 60
Ly A e R Tl S SO SN SR S ST SORAL 62
1.3.1  Praktické pfiklady vySetfeni dynamometrem ...........ccocovvvievieniennenreersesinsseeseanie 63
1.4 Seznam pouZité a doporucené Hteratury ...............cococevvveveveiineseeecreresenesennens 65
2 KINEMATICKE TECHNOLOGIE (KoOIGFOVA B.).........crevveesreerrserersmsssersinseen 68
AR PRICIOMIEEIIC ..o it v it svinssvassisnsvisvimsvrsninidsnssivbsiaobsngeds asest obe 68
2.1.1  Praktické piiklady vySetieni akcelerometrem............ooceevrvirivieiniveiciereeseeseennns 68

2.1.2  Prakticky priklad efektivity rehabilitace v obraze akcelerometrie.................... 70



2.2 Goniometrie a INKHNOMEITIL............ccoeueresrissnsosisestisorsrsisisnsssassesssssnsssasssassssssas 70
2.2.1  Praktické pfiklady vySetfeni goniometrem a inklinometrem...............cocceurucnnes 71

2.3 Seznam pouZité a doporucené literatury ................cc.ccovveeverrveevernererreserenennens 14

3 TECHNOLOGIE K HODNOCENI NEURALNICH MECHANISMU
KONTROLY POHYBU (KOIGFOVA B.) ..o eeeeeesreenesesseeseseessesnessisenesseseseseneens 15

3.1 Povrchova elektromyografie.... 719 et &R e et T
3.1.1  Zakladni principy polyelektromyograﬁckych mérem ....................................... 76
3  PoEn ATy K N Ot R ot rt axvarsssnssns I1sFRivp e svmsshonsshitadomrusidhasond 81
3.1.3  Konkrétni moZnosti hodnoceni Signalu...........cccoeviiiiinsinniiiiinisinnicsinissninins 83
3.13.1, Analyza 8 ZDracovant SN e Staaciciict. sossibbssiis e iiusasonsassia s anerss 83
3.1.3.2 Normalizace elektromyografického signdlu.... HTSCR PRI IO N B o .
3.1.4 Hodnocené parametry z elektromyograﬁckych méfcm r sesss by
3.1.5 Funkeni hodnoceni svalové aktivity pomoci povrchové elektromyograﬁe ....... 88
3.1.6  Konkrétni moZnosti interpretace elektromyografickych méfeni.............c.coeenene 92
3.1.6.1 Priklady hodnoceni kontroly pohybu v Klinické praxi...........ccccecevveerirerarsennens 92
3.2 Seznam pouZité a doporucené Hteratury ................cccoceeeeeeenireverneienssseseeeenens 101
4 TECHNOLOGIE S PRVKY VIRTUALNI REALITY

(Semekovd L Stcho J.) vnt Bork BUEN0ns 2 SlGimanso L suam adaniinsii s 104
4.1 Exoskelet pro vySetieni a terapii horni koncetiny (Systém Armeo® Spring) ...... 104
4.1.1 Zakladni principy manipulace S ATINEEIM .........co.coveereirueseersnssesrassesnessssasseesnns 107
o Nl 5 T BT e e o S bt 107
133 KonkiShi mOZHOSH VYSCHONE (... c.iiiiaiosiasiisssissomsdobssssnsssiss sbaptoss ahlsasasppdsss 108
GRS R RS SR R R A AR 112
4.1.5 = Prakticke piiklady LErapie N2 ATEW. ... iiqisssiisiioissisasss iessfissusmsstognsinsasassssass 119
4.1.6 Udaje a vysledky terapie Na ATIEN ...........ccoouesseuiassseisssssssosssssasasssssassrnassnssass 119
4.1.7  Priklad vybrané terapie na Armeu u konkrétniho pacienta.............ccceverirueneee 120
4.2 Exoskelet pro terapii ruky — Haptickad ruka CyberForce®..................c.c........ 121
4.3 Roboticky exoskelet pro terapii chiize (LokomatPro®) ..............ccocceeeriverienne 122
4.4 Seznam pouZité a doporucené HEeratury ..............ccocoovevviicrierereneeineneerennes 125
5 PODMINKY REALIZACE KINEZIOLOGICKEHO

EAPERIMENTU o smmunmnmismansinastnmiistemnsimtnionn il 127
9.1 " Pornfmky k Bodnocenmf POIYDL ...........ciiiiiainiiiiiimiiiisiisosssbossssomastisssos 127
e T T T T e SN N N 127
B T e e e R et s s s s 129
BRENAM TABULIK .....ccomniomseivssivimmsismnssassssrsmmssnssmasssvnssssirsmspnmios GRm MM oy 133

REISTRIK .. ... scinmnnbaie amms . sottidnarwiisiailaim e sdiaisih e 134



