Examen de BASES FISICAS DEL MOVIMIENTO HUMANO — Noviembre 23

La figura muestra un modelo plano de extremidad inferior, donde se distinguen el
fémur AB, la tibia BC, y el pie CDE. Como parametros geométricos del modelo,
se conocen la longitud del fémur, AB = 0.45 m, y las dimensiones del pie, que se
representa por un triangulo rectangulo con dngulos de 60° en el talon, D, y 30° en
la puntera, E, y cuya planta posee una longitud DE = 0.2 m. Adema4s, en el instante
representado, se conocen las coordenadas de la rodilla, B(1,0.6), y del tobillo,
C(0.863,0.224), el angulo que forma el fémur con la horizontal, 60°, y se sabe que
la punta del pie, E, se halla en la misma vertical que la rodilla, B.

YA

a) Calcular la longitud de la tibia, BC, y el &ngulo que forma la tibia con la vertical.
b) Calcular el angulo de la rodilla. ;Es flexion o extension?

c¢) Calcular las coordenadas de los puntos A, D y E.

d) Sabiendo que la velocidad de la cadera es v,=(1,0), ambas componentes en
m/s, y que la velocidad angular del fémur es w=0.5 rad/s, calcular la velocidad
de la rodilla, B.

e) Sabiendo que la aceleracion de la cadera es a,=(0,0), y que la aceleracioén
angular del fémur es oG=0, calcular la aceleracion de la rodilla, B.
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