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CALCULD DE LOE MOWMENTDS DE FUERZA
ALREDEDOR DE LA RODILLA

FROBT AVILn 6. BUZD CORDOVAE E. %

Lab. Biomnecanica, UﬁH."Iztapalapa y i
Lab.Riomecanica, UAM. ~Iztapalapa y Facultad de Ciencias, UNAM.

RESUMEN—————e — e e

El conocimiento de las fuerzas muscul ares
involucradas 21 la generaci dn de
movimlento en el cuerpo  intacto saip
puede obtenerse mediante 1a evaluacidn de
las fuerzas resultantes de reaccidn Y por
1o tanto dicilmente puede conocerse 1a
tomponente debida a cada uno de los
misculos participantes, E} talculo de 1osg
momentos generados  alresdedor de las
articulaci ones mayores es un método nue
Permite de manera aproximada establecer
la Pparticipacian muscul ar, En
trabajo =e Presenta uma técnica
obtener dichos momentos.
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INTRODUCCTON

El movimiento de la pierna durante la fase de oscilacitn  de
la marcha esty determinadp Por las {fuerzac musculares y las
interacciones dindmicas entre los  segmentos, Los momentos
asociados con 1a gravedad, las fuerzas de contacto articular ¥

las  fuerzas debidas a 1a deformacion pasziva de loe tejidos
modulan 21 movimiento Fesultante,

La contribucian relativa de cada

momento al movimiento total
de la articulacian es import

ante para entender el control de las
travectorias de 11 rierna durante 1a oscilacidn y cbmo los

paradmetros cimeticos varian con las variables de velocidad de
locomocidn vy estilp de marcha., :

El estudic de 1p= momentos maximos que pueden generarcses
alrededor de las grandes articulaciones nos permite entender o1
POrgu® ciertas posiciones de 1as articulaciones sp asumen durante
la actiwvidad totidiana, estas posiciones representan momentos
marimos; ast mnisnc muestran pn el cuerpo intacto 1o efectos de la

relacion tﬁnﬂibnwlnngitud del misculp,
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NESARROLLD

La simulacidn de los movimientos de la roedilla mediante un

mecanismo RRRR  (Frost,1986) es la fuente de los parametros
cinemAticos que se emplean en el cAlculo de 1los momentos. La
pierna se supone un cuerpo rigido y la mecadnica convencional de
cuerpo rigido se utilizd para derivar los momentos de fuerza.
El cilculo de los momentos requirit de la estimacidn de los
parametreos del segmento inferior seleccionados, para estoe se
emplearon las proporciones antropométricas estandar (Dempster,
1955, ecitado por Plas et al 1984) para la masa ¥y longlitud del
segmento pierna y pie juntos. Estos datos permiten evaluar el
momento de insrcia para el segmento respecto al eje XX* (Fig.1).
En 1la Tabla I se pueden observar los parametros antropom&tricos
promedio utilizados,

RESULTADOS

En la grafica | se muestra el momento calculado para una
oscilacidn normal simulada. Be obszerva un maximo a 62 grados 1o
cual cencuerda con gue, en una actividad cotidiana como es, subir
reraleras, la flesion de &0 grados representa un minimo esfuerzo
en  dicha actividad (Imman,1981), siendo una experiencia normal

que =i los escalones son mas altos el esfuerzo requerido es
Mmayor .
DISCUSION.

Lo simulacién  presentada nos da lo momentos de las fuerzas
Fara una marcha normal; los resultados obtenidos concuerdan
en L BS % con los estudios publicados en la literatura
Olney,Witner, 1985 ¥y Gregor et al, 1985).

Les diferencias que =e¢  obtienen st debidas a gue 1ps
momentas obtenidos por (Niney et 21,1985 y Gregor et al, 17835}

50t calculados empleando  como variables de entrada el EMG
(El oo Ly-omi ngrama) integrade v parametros cinematico=z obtenidos
por digitalizacién de los cuadros de pelicula de & mm, mientracg
QL i feerzas do reaccifdn son tomadas a través de plataformas

de Fuwvrza de tipo kistler,

.
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TABL 4 1 _FES0 COREPOEAL  LOMEITUN DE Lo PIERMA Y MOMEMTO DE IMERCIA ’
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Otras Posibles  fuentes serian las que sUrgen de la
diferenciacion del angulo de flexidn-extensidn, este error puede
minimizarge utilizando rutinas de tipo Spline {Wood L

Jdemnings, 1979) o usandop series de Fourier cptimizadas
tHatze, 19817},

El metodo agul present ado ha empleade como  una herramienta
que  puede ser rapidamente programada v aplicada a estudioc que
incluyan  como  sus variables de entrada, EMG's v parbhmetros
cinematicos por metodos fotoqraficos o goniom®tricos.

La wutilidad gel conocimiento de 1os momentos de  fuerza
generados por diferentes eslabones de la unidad locomotora se
manifiwvsta directamente al variar las caractericticas inerciales
del es]l abon ¥ &raminar los cambios que produce an el momento.
tetos altimos son de utilidad =i por ejemplo se tratase de una
protesis o un implemento deportivos 2l m&todo agul preszentado
permite modelar los efectos que el cambio de tamaho, masa,
distribucian de masa, etc. en los momentos de fuerza. fdemhs
puede ser utilizado para evaluar marchas normales Y patoldégicas.
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