1-—>[Author:JRA]. PALANQUES

La palanca és una maquina simple que necessita un punt de recolzament per aplicar una forga per véncer
resistéencia.

LLEI FONAMENTAL P x bp =R x br
El brag de poténcia és la distancia de maquina entre el punt de recolzament i el punt d'aplicacié de la potén

El brag de resistencia és la distancia de maquina entre el punt de recolzament i el punt d'aplicacio de la
resistéencia.

TIPUS DE PALANQUES

ler GENERE: Aquelles que tenen el seu punt de recolzament entre el punt d'aplicacié de la poténcia i el de
resisténcia. Aquest recolzament pot estar al centre, més a prop del punt de poténcia, o del de resistencia.

Quan el brag de poténcia és més llarg que el de resisténcia, fent menys forca es vencera més resistencia. E
aquest cas, estarem parlant d'una PALANCA DE FORCA. Si el recolzament és al centre, s'haura de fer la
mateixa forga que resisténcia hi ha. Estem parlant de les PALANQUES D'EQUILIBRI.

Quan el brag de resisténcia és més llarg que el de poténcia, s'ha de fer més for¢a que resistencia hi ha, i es
tractara d'una PALANCA DE VELOCITAT.

2on GENERE: Aquelles en que el punt d'aplicacié de la resisténcia esta entre el punt de recolzament i el br.
de potencia. En ser més curt el brag de resistencia, estarem parlant d'una palanca forca.

Un exemple de palanca de 2on grau en el cos serien els bessons, que s'insereixen més lluny que el punt de
resisténcia, respecte del punt d'aplicacio.

3er GENERE: Aquelles palanques en que el punt d'aplicacié de la poténcia esta entre el punt de recolzame
el de resistencia.

El biceps braquial, per exemple, és una palanca de 3er génere, ja que s'insereix entre gran part de l'avantb
(punt de resisténcia) i el colze (punt de recolzament).

2. ROTACIONS

VECTOR MOMENT D'UNA FORCA: - Punt d'aplicacié
- Direccio

- Sentit

- Modul

PUNT D'APLICACIO: Vector lliscant al llarg de I'eix funcional de I'os; va canviant al llarg d'una recta. L'eix
funcional de l'os el centre circular anterior amb el posterior.

DIRECCIO: Eix funcional



SENTIT: Regit per la regla de MAXWELL, que diu que el sentit és I'avang del suro que gira en el sentit de I
rotacioé de I'obridor; amunt en les rotacions internes, avall en les externes.

MODUL: La magnitud donada per la formula de: F - D - sin 8
F= Forga d'aplicacio
d= Distancia entre I'eix funcional de l'os i el punt d'insercié de la poténcia.

En biomecanica terapéutica es pot modificar I'aplicacio de la for¢a canviant les insercions dels 0ssos, per
augmentar d i haver de fer menys forca per fer més rotacio.

sin 0= @ és l'angle donat per d i per I'eix funcional del mascul.
0= 90° 6> 90° 6= 180°
sind=1sind<1lsind=0F-d-1F-d-0,..F-d-0=0

3. EFECTE DELS MUSCULS DOBRE LES PALANQUES

P xbp =R xbrP=R x br/bp br/lbp =K

P = R x K Efecte Estatic

P >R x K E. Dinamic Conceéntric

P <R x K E. Dinamic Excéntric

P+P'= R x K E. Estatic Ajudat

P+P'> R x K E. Dinamic Conceéntric Ajudat

P+P'< R x K E. Dinamic Excéntric Ajudat

P=R+R' x K E. Estatic Contrariat

P> R+R' x K E. Dinamic Concentric Contrariat

P< R+R' x K E. Dinamic Excéntric Contrariat

4. DETERMINACIO DE SUPERFICIES DE ROTACIO

Si el moviment de rotacid és irregular, el centre es va movent descrivint una SUPERFICIE DE ROTACIO.

Les mediatrius resultants de la uni6é de punts determinats en diferents fases de la rotacié ens indiquen el
recorregut del centre de rotacio.



b
5. ELS MUSCULS

LLISOS: Contracci6 involuntaria

ESTRIATS: Contraccio voluntaria - DE MOVIMENT
- DE SUPORT

El mascul té dues caracteristiques: Capacitat contractoelastica i to.

MUSCUL DE MOVIMENT MUSCUL DE SUPORT
CONTRACTOELASTIC ! CONTRACTOELASTIC !
TO! TO!

CRONAXIA CURTA CRONAXIA LLARGA

MUSCULS CURTS O AMPLES AMB TENDONS
CURTS O INEXISTENTS

MENOR RESISTENCIA A LA FATIGA MAJOR RESISTENCIA A LA FATIGA

MUSCULS LLARGS AMB TENDONS LLARGS

CRONAXIA: El temps que triga un estimul en produir resposta quan aquest és el doble de la reobase.
REOBASE: L'estimul minim necessari per produir resposta

6. CLASSIFICACIO DELS MUSCULS

SEGONS LA POSICIO:

« Superficials: Aquells que produeixen un relleu a la pell, que sén palpables.
« Profunds: Els que no es veuen ni es palpen.

SEGONS LA FORMA:

e M. Llargs: Quan la longitud és més gran que el doble de I'amplada.
e M. Curts: Quan la longitud és més gran que I'amplada.

« M. Amples: Quan la longitud és molt semblant a I'amplada

« M. Mixtes: Quan no es pot classificar en els altres grups.

SEGONS LA DIRECCIO

« Rectilinis: Quan el seu eix és igual al de I'eix funcional de la cadera.
 Obliguos: Quan el seu eix té 45° respecte l'eix funcional de la cadera.
 Transversos: Quan el seu eix té 90° respecte de I'eix funcional de la cadera.
» Reflexes: Quan canvia el seu eix segons la posicid.

SEGONS L'ACCIO BIOMECANICA:

« Protagonista: El que fa una determinada funcié, i la seva fatiga implica I'aturada de la funcié

» Agonista: El que col-labora en la funcio, i la seva fatiga implica una perdua d'efectivitat de la funcié.

» Antagonista: El que s'oposa a una determinada funci6. Aquasta oposicio és, en realitat, una
col-laboracid, ja que estabilitza el protagonista.



« Fixador: El que immobilitza les articulacions que han de mantenir—-se estables en el moment.
« Bloquejadar: Estabilitza certes zones d'altres misculs que no s'han de moure.

7. TIPUS DE TRACAT DE L'ELECTROCARDIOGRAMA
» SIMPLE: Esta format per 6-8-10 UPM (Unitat de Potencial Motor)/ segon. Aquestes estan

perfectament separades entre si. Aquast tracat correspon a una activitat electica minima, moltes
vegades sense contraccié mecanica.

« INTERMIG: Format per grups de 2-3-4 UPM/s. Separades entre si per la ISOELECTRICA (Quan
no hi ha activitat eléctrica). Correspon, en general, a una contraccié submaxima.

« INTERFERENCIA: Format per UPMs unides entre si sense que es pugui recongixer la isoeléctrica.
Correspondra a una contraccié mecanica maxima.

« ELECTROMIOGRAFIA DERIVADA: Per quantificar els tragats, es va crear |'electromiografia
derivada: quan arriba el potencial eléctric a I'amplificador, passa per un integrador, que transforma e
dibuix en rectangle, amb el que ens déna l'altura, que sera el promig del potencial, i la longitud, que
sera la duracio de I'estimul. D'aqui se'n pot calcular l'area, i el resultat seria en mm2. 1mm2 es diu
també 1 ASMANN.

Area
8. MOMENT DE FORCA

El vector que defineix la rotacié és lliscant, amb I'eix funcional com a direccié, com a sentit, la regla de
Maxwell, i el modul, la férmula F - d - sin &

Si a un moviment rotatori amb una acceleracié angular & li apliguem un altre moment, canviarem també
I'acceleracio angular, de manera que podem dir que les acceleracions angulars son proporcionals als
moviments aplicats, i la constant de porporcionalitat és el moment d'inércia.

00M1/061=M2/62=M3/083

El moment d'inércia és la Constant de porporcionalitat que hi ha entre els moments que s'apliquen i les
acceleracions angulars que surten.

IMPULS MECANIC, QUANTITAT DE MOVIMENT | TEOREMA DE CONSERVACIO

Si a un cos se li aplica una for¢a F durant un temps t (F 8 t), la seva massa m tindra una variacio de velovite
(mav).

Pertant, FOt=madv.

« Fdt=IMPULS MECANIC. Producte de la forca aplicada pel temps.
* mdv=QUANTITAT DE MOVIMENT. Producte de la massa per la velocitat.

En moviments circulars seria: 8 dt=000
Si a un moviment circular li apliquem unmoment durant un temps t, la seva velocitat angular augmentara.

* d 0t= MOMENT DE L'IMPULS



* 380 =MOMENT CINETIC. Producte de la inércia per la variacié de velocitat.
TEOREMA DE STEINER 6 = 6cg + a2 m
Com que un cos pot rotar de diverses maneres, el moment d'inércia d'un cos respecte a un determinat eix c
rotacio és igual al moment d'inércia d'aquest respecte el seu centre de gravetat, més la distancia o0 massa &
guadrat, més la variacié de velocitats angulars.
dcg = Moment de rotacié que tenia abans (centre de grevetat).
a2 = Distancia que uneix el centre de rotacié donat, amb el centre de gravetat.
El moment d'inércia depén de I'eix de rotacio.
Un cos rota més o menys depenent de I'eix de rotacio.

9. TEOREMA DE CONSERVACIO

ENERGIA MECANICA: En abscéncia de forca i energies radiants, i en un camp conservatiu, la variacio
d'energia cinética i energia potencial és constant.

La pilota sortira amb una velocitat uniforme, degut a I'aplicacié de la forca instantania provocada pel xut.

Tindra una energia cinética (1/2 m - v2), arribara a un punt en que es parara, i la seva energia cinética sera
Ara, no havent energia elastica, I'energia cinética s'anira transformant en potencial. (m - g - h), i guan come
a baixar, anira augmentant la seva velocitat fins a xocar amb el terra.

10. FORCES TESULTANTS

Si en un pla inclinat tenim un cos, hi haura tot un conjunt de forces que actuaran sobre ell. Per trobar les
resultants hem de projectar totes les F sobre el pla normal (perpendicular al pla inclinat) i el pla de lliscamet
(paral-lel al del pla inclinat). Aquests dos plans es creuen al centre de gravetat de I'objecte.

Després analitzarem el pla de lliscament, fent la 8 de les F, i depenent de si el resultat es decanta cap a les
inferiors o per les més superiors, determinarem que hi ha moviment o no. Si n'hi hagués, hem de tenir en
compte també, que hi haura friccié, que sera =3 d - N 8 és un quocient de fricci6.

Quant al pla normal, si les F que van avall sén més que les que van amunt, ens trobarem altre cop amb la F
friccié; en canvi, si passés al contrari, I'objecte volaria, perdria el contacte amb la superficie per on llisca. Pe
si la resultant fos 0, La friccioé s'anul-laria.

11. XOC ENTRE UN SOLID | UN FLUID
Lexemple més clar sén els esports nautics.

Els fluide sén els cossos formats per les mol-lécules, els vectors posicié de les quals no tenen una relacio
fixa.Hi ha diferents tipus de fluids:

» FLUID PERFECTE: Aquells que acompleixen les lleis de la dinamica fluida.

« FLUID LAMINAR: Aquell en que la trajectoria de les seves particules és paral-lela.

« FLUID TURBULENT: Aquell en el que la trajectoria de les seves particules no son paral-leles entre
si. Tenen unes caracteristiques concretes:



- Creen una vibraci6é sonora.
- Creen un bradient de pressio (que és la diferéncia entre un punt i un altre)
- Exerceixen major pressio sobre les parets del continent.

TURBULENCIA: Depén de la velocitat, ja que com més moviment, més pressié. La Velocitat critica és el
moment en que el fluid passa de laminar a turbulent.

També depén del diametre del continent, de la densitat, i per Ultim, de la viscositat.

Per relacionar tot aix0, es van crear els Reynols, que era una forma com qualsevol altra d'unificar criteris: >
2000 Reynols, turbulent

< 2000 Reynols, laminarRe=v -p-de/h

12. DINAMICA DE FLUIDS

En trobar-se un fluid amb un solid, es modifica la seva trajectoria, i per tant, a I'altra banda del solid hi haur
un n° diferent de Reynols, és a dir, que a un costat i un altre del solid hi haura diferent turbuléncia. Per tant,
com que el solid dep dos pressions diferents, es genera la FORCA DEL FLUID (o del vent).

Aquesta forca és: ¢ = Constant que depén de la posicié

F =c P/2 v2 s P = Densitat

v2 = Velocitat del fluid aparent

s = Superficie total del solid

+ CADENES CINEMATIQUES
* ARTICULACIONS DEL MEMBRE SUPERIOR

Dqgut a la bipedestacio, I'extremitat superior passa de ser un recolzament a ser una eina. Consta de 2 part:
MA, que és l'instrument fi, que serveix per a la frensid i manipulacié d'objectes, i el reste de la cadena, que
ubicara la ma en l'espai i sera el continent dels misculs que mouran aquesta ma.

La cadena cinematica del membre superior es composa de:

I Cintura escapular

I Articulacié escapulo—humeral

I Rotaci6 de I'hnimer (pronacié—supinacio de lI'avantbrag)

I Flexio colze

I Canell

I Dits

1.1.1 CINTURA ESCAPULAR



Esta formada per I'escapula i la clavicula. L'eix de moviment és el transversal a la clavicula, que passa entr
terc intern i els 2 tergcos externs, de manera que quan pujem la part externa, la part interna tendeix a baixar.

MOVIMENTS: Elevaci6, descens, anteversio, retroversié i circunduccio, perd no en les mateixes proporcion
Elevaci6 8, descens 2, anteversid 4 i retroversio 6.

1.1.2 ARTICULACIO ESCAPULO-HUMERAL

Moviments d'anteversié, retroversid, elevacio, descens i circunduccié. La trajectoria de I'hiimer és variable
cap als quatre costats, sobretot cap a dalt i enrere, degut a que se li suma el moviment de la cintura escapL

Es un moviment associat al de pronaci6 i supinacio de l'avantbrag, ja que tenen un eix comd, que passa pe
cavitat glanoidea, el centre de l'articulacié del colze, pel cap de I'ds gran i per I'eix del 3er metacarpia.

1.1.3 ARTICULACIO DEL COLZE

Té com a eix una linia transversal que passa per I'epicondil i I'epitroclea, i t¢ moviments de flexié/extensio, i
part, l'avantbrag té moviments de pronacié/supinacio, que corresponen a la rotacio interna i externa.

1.1.4 CANELL
1.1.4.1 Articulacié radi—carpiana: Condilia, flexi6—extensié, lateralitat, rotaci6 i circunduccio.
1.1.4.2 Articulacio intercarpiana: Sense moviment actiu, només desplacament entre superficies.

1.1.4.3 Articulacié carpo—metacarpiana dels dits: Artrodia, flexio—extensié i moviment passiu de
lateralitat.

1.1.4.4 Articulacié carpo—metacarpiana del polze: Encaix reciproc, flexio—extensié, abduccié—adduccio i
circunduccio.

LA MA

La ma té dues funcions, la d'agafar i la de manipular. La prensié pot ser de dos tipus: entre la zona tenar i
hipotenar, o amb els dits. El carp, antigament servia per esmorteir els impactes soferts en la marxa, pero ar
la bipedestacio va perdre aquesta funcié, adquirint aquestes altres dues funcions.

ARTICULACIONS

Ma: Metacarpo—falangica Polze: Metacarpo—polze
12 Interfalangica 12 Interfalangica

22 Interfalangica

Si estudiem els eixos dels 4 dits amb la ma tancada, veiem que tenen una trajectoria paral-lela; amb la ma
oberta, pero els dits junts, segueixen tenint aquesta trajectoria, perd a mida que separem els dits, els seus
van convergent en un mateix punt a la zona palmar. Per saber si una ma és correcta, hem de fer les dues
funcions, que son la d'agafar i la de manipular. Tant en una com en l'altra es tracta de treballs conceéntrics, :
unes caracteristigues diferents: Hi ha tres maneres d'agafar, que son per contraccié isométrica entre
I'eminéncia tenar i la hipotenar, per la flexié dels dits, i pel sistema de pinsa, que pot ser bidigital o tridigital,
perd que necessita la intervencié del dit polze, ja que té el mascul més potent, i fara I'accido més efectiva.



La ma es divideix aixi, en 3 columnes funcionals:

* Polze-index
* Menovell S'aproximen entre si
« Mig i anular

El polze pot flexionar—se oposant-se als altres dits, ja que l'articulacié metacarpo—falangica del polze és
diferent a les demés. Degut a que és d'encaix reciproc, el seu moviment de flexié implica alhora oposicid, je
gue les dues cares laterals estan orientades en diferent pla.

* ARTICULACIONS DEIL MEMBRE INFERIOR

Té la funci6 de marxa (i totes les variants) i de manteniment de I'estabilitat. La linia gravitatoria cau sobre la
zona de sustentacio, que esta formada per les vores externes dels peus. En le punt on cau, hi ha una zona
correccio immediata, en la que ens aguantem involuntariament, mentre que el reste de la base de sustentas
s'anomena zona de correccid voluntaria. Fora d'aquesta Ultima hi ha el desequilibri. Per tant, I'extremitat
inferior s'encarrega del manteniment de I'equilibri, de la marxa i del suport de carregues.

Passem de ser quadripeds, amb una base de sustentacié amplia (les extremitats inferiors impulsen i les
superiors estabilitzen), a ser bipeds, amb el que la base de sustentacié disminueix de forma molt important.
Les extremitats inferiors perden la capacitat de propulsio i guanyen capacitat d'equilibri.

1.2.1 ARTICULACIO COXOFEMORAL

Es una enartrosi, i per tant, té moviment de flexié—extensio (120°-10°), abduccié—adducci6 (90°), rotacio
interna—rotacié externa (50°), i moviment de circunducci6, perd amb diverses trajectories possibles, sobreto
variables en sentit ascendent, pel moviment de flexié contra—lateral de la cadera.

El seu moviment és més limitat que el de l'articulacié escapulo—humeral, degut a que el cap del fémur esta
més ficat dins de la cavitat glanoidea per resistir grans carregues. Aixo té l'inconvenient de que es perd
mobilitat i hi ha més friccio.

1.2.2 ARTICULACIO DEL GENOLL

Es tracta d'una troclea; esta format pels condils del femur, la meseta tibial i la r6tula, que és un s sesamoit
inclos al tendd del quadriceps. Els 0ssos sesamoideus s6n aquells que es troben a l'interior dels tendons de
a una ossificacio, i que serveixen per donar-los resisténcia en l'angle maxim de flexio.

Els condils del fémur sén més grans que la meseta tibial, amb la qual cosa es necessiten uns meniscs que
més encaixable la superficie de contacte, i amés, que absorbeixin els impactes.

En ser troclea, 1é moviment de flexié—extensio. Amés, en flexié hi ha tendéncia a la rotacié interna i quan hi
ha extensio, a I'externa. Aixo és degut a que els condils no sén paral-lels, sin6 convergents cap enrere, i els
externs son més grans que els interns.

Léix de l'articulacié és perpendicular als condils, i ha de ser paral-lel a I'eix tibio—peroneu—astragali. L'eix de
rotacié passa pel centre de l'articulacié del genoll, de la tibio—peroneu—astragalna i de la coxo—femoral.

Si tracem una linia de l'articulacié de la cadera a la del turmell, ens podem trobar tres opcions: que el genol
també passi per la linia, que es quedi a fora 0 que es quedi a dins de la linia. Al segon cas I'anomenarem G
Varun, i al tercer,_Geno Valgum.




En la posicié d'extensié completa, l'articulacié del genoll queda completament estable, pero la despesa
energeética és més gran en els primers graus de flexio, i per aix0, si partim d'una flexié inicial gastem menys
energia que si partim d'extensio.

1.2.3 ARTICULACIO DEL PEU

Es una série d'articulacions en que les carregues sén molt fortes, i és una estructura débil, que sempre ha
necessitat ésser protegida de I'agressié mecanica (fregament, impactes) i térmica. Té dos punts de
recolzament:

« El calcani, que suporta un 80% de la carrega.
« L'articulacié metatarso—falangica, que rep el 20%.

Perd quan camino, aixo es modifica constantment, sobretot quan anem de puntetes o de tal6. Hi ha dues
articulacions de moviment:

« Tibio—peronea—astragalina.
» Metatarso—falangiques.

Els ossos del peu adopten una forma de semivolta, ja que és la que pot aguantar majors carregues. Per tar
peu té la funci6 d'impulsar—se i la d'absorbir impactes. Quan caminem o correm, impulsem amb un peu i an
I'altre absorbim els impactes.

ARTICULACIO TIBIO-PERONEA-ASTRAGALINA

Es una troclea, pero l'astragal és més estret per la part anterior, de manera que quan hi ha flexié dorsal hi f
separacio entre l'astragal i la tibia i el peroné, i quan es fa flexié palmar, el mateix astragal impedeix que hi
hagi oscil-lacié. Aixo és perqué quan el terreny és irregular, és més efectiu posar el peu de costat en flexié
dorsal, i el palmar per fer una impulsio efectiva.

LA VOLTA
La volta es manté gracies a 4 elements:

* Els propis 0ssos.
« Els lligaments calcani—escafoideu i plantar.
* La propia musculatura del peu.

Quan caminem, el recolzament del peu comenca a la vora interna del talo, avanca en diagonal cap a la vor:
externa mitja del peu i acaba un altre cop a l'interior sortint pel dit gros. Amb aixo s'esquiva la zona interna
la volta, que és la més fragil.

* LA MARXA

Es el moviment huma per excel-1éncia. Cada persona té la seva velocitat i ritme, i és el que li suposa una
despesa menor d'energia. No s'apren de cop, sind que es va aprenent progressivament (12-13 mesos). El
primer pas sempre és diferent als demés, ja que és el que ha de fer la impulsi6 des de 0. S'estudia el doble
gue, com que la marxa és un cicle, un pas seria el gest que es fa només amb un peu, i que sol ser d'uns 70
(aproximadament), tot i que en una mateixa persona pot variar voluntariament.

2.1 DESCRIPCIO DE LA MARXA



No és un moviment exclusiu de les extremitats inferiors, sin6é que participa tot el cos. Hi ha dos maneres de
descriure la marxa: la classica i la que ha proporcionat la cinematografia, que gracies al video s'ha pogut
filmar la marxai analitzar els seus moviments un per un.

DESCRIPCIO CLASSICA
Es classifica en 2 fases:

» Fase de doble recolzament
» Fase de recolzament unilateral, en el que es descriuen 3 subfases:

« Subfase posterior
* Subfase vertical
* Subfase anterior

Les extremitats, en la fase 1 s'anomenen membre anterior i membre posterior. En la fase n°2 se'ls diu mem
portant (esta quiet), i membre oscil-lant (e mou).

Membre anterior: Hi ha una contraccié activa del gluti major y una contraccio tonica del mig i el menor.
Contracci6 del quadriceps i relaxament dels isquiotibials. Contracci6 tonica del triceps i de la musculatura d
peu.

Hi ha un desplacament lateral de la cadera, neutralitzat pels glutis.

La linia gravitatoria passa a l'altra cama, i el peu I'haura de suportar. Just en aquest moment, el genoll estal
en flexié (mantinguda pel quadriceps, mentre que els isquior es relaxen).

A nivell del peu, la cama estara totalment relaxada, i quan li caigui tota la carrega, haura de realitzar una ac
tonica (bessons,...). El peui realitza una contracci6é excéntrica dels musculs del compartiment anterior per
evitar el claqueo, i baixar progressivament.

Membre posterior: El membre oscil-lant passa a la vertical flexionant la cadera i el genoll. Hi ha una
contraccio6 activa dels isquiotibials i una contraccié tonica dels quadriceps, per mantenir el genoll flexionat.
En el moment d'arribar a la vertical, a nivell del membre portant, la linia gravitatoria arriba a la seva vora
externa. Perqué el membre oscil-lant passi hi ha d'haver una triple flexié: cadera, genoll i turmell; el genoll €
flexiona sobretot en aixecar el peu de terra.

Vertical: La linia gravitatoria passa endins un altre cop, hi ha relaxacio dels glutis, continuant els musculs de
la cama amb la mateixa contraccio activa (membre portant). En el membre oscil-lant, el genoll augmenta el
seu grau de flexié, mentre que el recte anterior porta la cuixa endavant i els misculs del compartiment ante
del peu aixequen la punta.

2.2 DESPLACAMENT DEL CENTRE DE GRAVETAT
PLA SAGITAL

» Rotacié de la pelvis durant la marxa. Hi ha dos moviments: el femur tira endavent i la cadera rota, cosa q
permet que el fémur arribi més lluny sense tanta oscil-lacio del C.G.

 Vasculacio de la pelvis cap al costat sense carrega. Vascula 5° cap avall en el moment d'aixecar la cama
Aix0 fa que el C.G. no ascendeixi tant. En la cama oscil-lant, quan s'aixeca de terra, la pelvis ascendeix &

* Flexié del genoll en el recolzament anterior. El genoll sempre té un cert grau de flexio.

« El turmell, al caminar, fa una oscil-laciérespecte a la planta del peu: 1er fa una flexié plantar i després un:
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flexio dorsal.
2.3 MOBILITAT DEL TRONC DURANT LA MARXA
Analitzem el moviment de la linia biiliaca i de la biacromial. Es camina amb una oscil-laci6é contraria
d'aquestes linies, i aquest moviment en transmet a tota la columna, de manera que quan s'avanga l'acromic
dreta, l'ilion dreta queda retrassada, i viceversa. La 12 dorsal rota amb I'acromion, i la 52 lumbar amb ['ilion,
mesura que anem cap al centre entre aguestes, el moviment és menor, fins a arribar a la 72 lumbar que gai
no es mou.
La columna vertebral experimenta un moviment de rotacid, i la mobilitat no és igual a totes les vértebres.
2.4 RECOLZAMENT DE LA PLANTA DEL PEU
PLATAFORMA DE FORCES

Es un artil-lugi que descomposa la forga en els 3 eixos de I'espai, basant-se en el sistema extensiometric o
el piezoeléctric, depenent de l'aparell.

La plataforma utilitza tres sistemes extensiométrics orientats en els tres eixos de I'espai, de manera que en
posar el peu a sobre rebem la informacio de tots 3.

En la grafica de profunditat trobem en primer lloc, una inflexié deguda a I'amortiguacié de les parts toves de
peu, i que amb calgat no s'apreciaria. Després, hi ha una carrega superior al pes corporal que s'anomena
sobrecarrega de recolzament, i que pot variar segons la velocitat a la que es vagi. Aleshores, hi ha una fase
levitacio, en que es baixa la pressio per sota del pes corporal, que es deu a I'elevacié de la cama oscil-lant,
finalment, hi ha la sobrecarrega de Hallux, que es crea per la impulsié del peu.

En la grafica d'anteroposterioritat es mostra una corba en la que el pés passa de darrede a davant, res
d'anormal.

En la grafica de lateralitat veiem com el pes es manté gairebé tota I'estona a un costat del peu, degut al
recolzament a la part externa per no fer massa pressio a la volta.

BIOMECANICA (Ciscar)
30%

20%
METATARS
CALCANI

CUBCIDES
CUNYES
ESCAFOIDES

ASTRAGAL
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