XXI1V Ciclo di Dottorato
In Meccanica Applicata
curriculum Biomeccanica

SISTEMI E MODELLI PER LA
BIOMECCANICA DEL CORPO UMANO

Dottorando: Tutor:
Marco Ometto Glovanni Legnani
«gh%'STUDIO]‘)%
Universita degli Studi di Brescia £ g2y %

R R S e
Facolta di Ingegneria St B

Dipartimento di Ingegneria Meccanica e Industriale



Ambito di lavoro

o__

(/‘

A RRERRITT .

| [ERRERRERLT A Y
‘ e
| g — - \

Ly
[ ] (W]
sco\are e B:o,-,7 e
(0 Casa di Cura 060/.
e@) “‘Domus Salutis” @

Dipartimento di Ingegneria Meccanica e Industriale

Universita degli Studi di Brescia

Facolta di Ingegneria

UNIVERSITA’ DEGLI STUDI
DI BRESCIA 19?'
A




In poche parole

o__

C/‘

Sistemi Cicloergometro per handbike

Modelli Analisi del movimento

Corsi, Convegni, Pubblicazioni

S
=
Q
[
QU
~
«Q
pS
hS
S
-
()
=
§
‘S
E—
<
m
S
S
)

<
S
=
pe
<
|
g
V
S
S
Q
Q
~
S
=
S
V
S
s
~
S &
Ny
$3
ok
| £
»E E
s
S8
&8




In poche parole

o__

(/‘

Sistemi Cicloergometro per handbike

Modelli Analisi del movimento

Corsi, Convegni, Pubblicazioni

S
=
Q
[
QU
~
«Q
pS
hS
S
-
()
=
§
‘S
E—
<
m
S
S
)

<
S
=
pe
<
|
g
V
S
S
Q
Q
~
S
=
S
V
S
s
~
S &
Ny
$3
ok
| £
»E E
s
S8
&8




CICLOERGOMETRO PER HANDBIKE




CICLOERGOMETRO PER HANDBIKE: FIRMWARE .
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CICLOERGOMETRO PER HANDBIKE: FIRMWARE .

©

if (VX*SpegdKnst<-UF[10] *GreekPi)
TC=UF[7 ]\—o 10586+VX*1.93886230e-6) -

if( I[12]!= 2) Coppia lineare
[12]=2

end

if (IB[O])s

Coppia Iperbolica

elseif((VX*Speedﬁpst>= UF[10] *GreekPi) && (VX<0))
TC=UF[7]* (—O.105‘&6+VX*1 .93886230e-6) -
((UF[l6]/(UF[lO]*GEeekPi))/(UF[lO]*GreekPi))*

(VX*SpeedKnst) /TorgKnst;

if (UI[22]&& (tock (timekept)>=UI[24]))
UF[21]=VX, UF[22]=IQ, emit (4);

else N
TC=0; \\\
Al e om——====3| Pulsanti Emergenza
elseif (IB[0]==0)==="
TC=0;
end

timekept=tick (1000) ; — N
end \ Trasmissione dati

if (UI[5]==2 || IB[0]==0)
TC=0, MO=0;
UI[5]1=0;
goto##NOOP;

end




CICLOERGOMETRO PER HANDBIKE: SOFTWARE )
C

status  code
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CICLOERGOMETRO PER HANDBIKE: SOFTWARE )
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CICLOERGOMETRO: COMPENSAZIONE ATTRITI _
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CICLOERGOMETRO: MANOPOLA STRUMENTATA
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CICLOERGOMETRO: MANOPOLA STRUMENTATA _

&

Sensibilita % Trasversale cella orizzontale -4.0905 %
Sensibilita % Trasversale cella verticale -37.5526 % {5"5 f
Incertezza per modello lineare:
+ cella orizzontale 3.5345 N -> 0.3603 kg
+ cella verticale 1.2399 N ->0.12639 kg
Incertezza per modello quadratico:

+ cella orizzontale 2.7381 N ->0.27912 kg
» cella verticale 1.0477 N -> 0.1068 kg
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CICLOERGOMETRO PER HANDBIKE: ACQUISIZIONI .
C
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Sistemi

Modelli

Corsi, Convegni, Pubblicazioni
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ANALISI CINEMATICA DEL RACHIDE _

Definizione dei protocolli di
posizionamento dei marker e degli

algoritmi di elaborazione

Al fine di ricavare — misurare

| dati con rilevanza clinica.

— Supporto nelle diagnosi
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FLESSIONE LATERALE DEL TRONCO _
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ESTENSIONE DEL TRONCO
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ESTENSIONE

RACHIDE CERVICALE: FLESSO
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RACHIDE CERVICALE: ROTAZIONE
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RACHIDE CERVICALE: FLESSIONE LATERALE
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BIOMECH-LAB — MOTION CAPTURE

Sistema di acquisizione

del movimento 3D
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BIOMECH-LAB — OPENSIM _

& Contact Geometry

#5 Markers
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Dalla cinematica alle azioni muscolari:
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software per lo sviluppo di modelli muscolo — scheletrici

e simulazione dinamica del movimento
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Strumenti

Modelli

Corsi, Convegni, Pubblicazioni
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Analisi cinematiche del rachide
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