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Diplomova prace Fyziologické pohyby patete pii lokomoci

Priloha €. 1 - Informovany souhlas

Informovany souhlas

Téma diplomové préce: Fyziologické pohyby patete pii lokomoci.

Ucdel studie: Vv ramci experimentalni &asti prace je zkouman vliv zmény mobility hrudni

patefe na parametry stoje a chlize méfené pomoci ptistroje Zebris FDM-T System.

Pribéh meéreni: Meteni dobrovolnika je uskutecnéno na Klinice rehabilitace a

télovychovného lékatstvi Nemocnice Motol. Béhem sbéru dat je dobrovolnik vySetien ve spodnim
pradle. Jsou zméteny zékladni parametry vypovidajici o pohyblivosti hrudni patefe. Nasleduje
vySetieni stoje na pfistroji Zebris FDM-T System. Stoj s otevienyma a zavienyma ocima. VySetieni
chiize pomoci pftistroje Zebris FDM-T System. Poté podstoupi dobrovolnik fyzioterapeutickou
intervenci. Protazeni hrudni fascie do rotace, mobilizace do rotace a jeden aktivni cvik pod dohledem.

Po dokonceni terapie je opakovano vySetieni dle vzoru vstupniho vySetieni.

Jsem si védom/a, Ze cely pribéh méfeni a terapie by mél byt bezbolestny. Byl/a jsem
informovan o nouzovém tlacitku na ptistroji Zebris FDM-T Systém a 0 moznosti pferusit mefeni pro

pocit diskomfortu. Vim také, Ze je mozné prerusit méteni kdykoliv bez udani diivodu.

Kontraindikace zapojeni do studie: Nepodstoupil/a jsem za posledni rok 1é¢bu

pro bolesti zad a nemél/a jsem zadny uraz. Nejsem po operaci pateie.

Byl/a jsem informovan/a o pribéhu méreni. Podepsanim tohoto dokumentu souhlasim
se shérem, zpracovanim a naslednym pouzitim vysledkii méfeni pro ucely diplomové prace.
(Autor: Be. Jan Dvorak, obor fyzioterapie, 2.1¢katska fakulta Univerzity Karlovy v Praze.; Vedouci
prace: PhDr. Marcela Safafova, Ph.D.) Mél/a jsem moZnost zeptat se na co jsem chtél/a a mam

kontakt na autora.

Jméno dobrovolnika:.....ccccooeeeeeeieeeieennnnnn. Datum narozeni: ......eeeeeeeeeeeeeieeeeeeeeeeens

V Praze dne: .....cccooovveviveeeieeeeee, Podpis dobrovolnika: ............ccceeeennenn.
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Priloha ¢. 2 - Protokol z vySetieni stoje na Zebris Rehawalk

zebris Stance Report

Person: Jan Dwvorak DP

Record A: 05, 12, 2020 12:58, Stance Analysis FOM-T, 1. K.5. stoj 00 pfed

Wi zebris

Record B: 05.12. 2020 13:12, Stance Analysis FOM-T, 1. K5 stoj 00 po
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zebris Stance Report

Person: Jan Dwvorak DP .] ZE b r ] S
Record A: 05. 12, 2020 12:58, Stance Analysis FOM-T, 1. K.5. stoj 0O pred Medical BmbM
Record B: 05. 12, 2020 13:12, Stance Analysis FDM-T, 1. K5, stoj 00 po
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Priloha ¢. 3 - Protokol z vySetieni chiize na Zebris Rehawalk

n: Jan Dvorak DP

Wizebris
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zebris Gait Report

Parsain: Jan Dwoiak DP . _ v .] ZEEb r_l S

Record A:  05. 12 2020 13:02, Gait Analysis FDM-T, L. K5 chize pied
Record B:  05.12. 2020 13:16, Gait Analysis FOM-T, 1. K.5. chize po
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zebris Gait Report "
Person: Jan Dvofak DP .]ZEbrI_S

Record A 05. 12. 2020 13:02, Gait Analysis FDM-T, L. K.5 chize pfed Medical Gm
Record B: 05. 12 2020 13:16, Gait Analysis FOM-T, 1. K.5. chize po
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zebris Gait Report :
Person: Jan Dvorak DP ’] ZE b r I S
Record A:  05.12. 2020 13:02, Gait Analysis FOM-T, L. K.5 chiize pred el S g
Record B: 05. 12 2020 13-16, Gait Anabysis FOM-T, 1. K.5. chize po

Force and pressure
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