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Ptiloha €. 1: Vyjadreni etické komise

UNIVERZITA KARLOVA V PRAZE
FAKULTA TELESNE VYCHOVY A SPORTU
José Martiho 31, 162 52 Praha 6-Veleslavin

tel.: 220 171 111

http://www.ftvs.cuni.cz/

Zadost o vyjadreni
etické komise UK FTVS
k projektu vyzkumné, doktorské, diplomové (bakaldtské) prace, zahrnujici lidské gastniky
Nézev: Analyza zapojeni svalii horni kongetiny pfi he na bici néstroje.
Forma projektu: vyzkum zékladn{ / diplomové prace
Autor: Be. Lenka Stumpfova

Skolitel: PhDr. Tereza Novakova, Ph.D.

Popis projektu

Mefeni bylo provadéno jednordzové v prostoréch laboratore katedry sportovnich her UK FTVS.

Na odmasténou a oholenou kiizi byly probandovi nalepeny reflexni markery a elektrody povrchové
elektromyografie. B&hem méfeni proband hrél jednotlivé tdery na riiznd mista bici sestavy ve dvou
dynamikach. Jeho pohyb byl zaznamenévén videokamerami pro 3D zéznam a byla snimana elektrickd
aktivita svali pravé horni koncetiny.

ZajiSténi bezpe¢nosti pro posouzeni odborniky: Nebudou pouZity Z4dné invazivni metody.
Etické aspekty vyzkumu: Vysledky ani osobni data probandi nebudou zneuzita.

Informovany souhlas (pfiloZzen)

V Praze dne 29.12.2014 Podpis autora: % A /

Vyjadfeni etické komise UK FTVS

SloZeni komise: Doc. MUDr. Staa Bartiiikové, CSc.
Prof. Ing. Viéclav Bunc, CSc.
Prof. PhDr. Pavel Slepitka, DrSc.
Doc. MUDir. Jan Heller, CSc.

Etickd komise UK FTVS zhodnotila pfedloZeny projekt a neshledala Z4idné rozpory s platnymi
zésadami, pfedpisy a mezinarodni smérnicemi pro provadéni biomedicinského vyzkumu, zahrnujictho
lidské ucastniky. "

Regitel projektu splnil podminky nutné k ziskani souhlasu etické komise.

razitko Skoly UNIVERZITA KARLOVA v Prazc Dodpia ptedssdy B
Fakulta télesné vychovy a sportu
José Martiho 31, 162 52,
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Ptiloha €. 2: Informovany souhlas
INFORMOVANY SOUHLAS

V souladu se Zakonem o péci o zdravi lidu (§ 23 odst. 2 zédkona ¢.20/1966 Sb.) a
Umluvou o lidskych pravech a biomedicing &. 96/2001 Vas zadam o souhlas k G¢asti na
vyzkumu. Déle Vas zadam o souhlas k uvetrejnéni vysledkii v rdmci diplomové prace na

FTVS UK. Osobni data v této studii nebudou uvedena.

Nézev diplomoveé prace: Analyza zapojeni svali horni koncetiny pfi hie na bici nastroje

Cilem tohoto vyzkumu je analyzovat a porovnat zapojeni svald ¢i svalovych skupin
pravé horni koncetiny ve tfech polohach uderu na zvolené ¢asti bici soupravy ve dvou

dynamikéch.

Praméh mefeni:

Me¢fteni bude provadéno jednorazove v prostorach laboratotfe katedry sportl v ptirodé
UK FTVS. Na odmasténou a oholenou kiizi Vam budou nalepeny reflexni markery a
elektrody povrchové elektromyografie. Nebudou pouzity zaddné invazivni techniky.
Béhem meéfeni budete hrat jednotlivé udery na riznd mista bici sestavy ve dvou
dynamikach. Va§ pohyb bude zaznamenavan videokamerami pro 3D zdznam a bude

snimana zmé&na elektrické aktivity svalli pravé horni koncetiny.

Dnesniho dne jsem byl studentem navazujiciho magisterského studia fyzioterapie
poucen o planovaném vySetfeni. ProhlaSuji, a svym déle uvedenym vlastnorué¢nim
podpisem potvrzuji, ze studentka fyzioterapie, kterd mi poskytla pouceni, mi osobné
vysvétlila vSe, co je obsahem tohoto pisemného informovaného souhlasu, a mél jsem
moznost klast ji otdzky, na které mi fadné odpovédéla.

Do vyzkumu vstupuji dobrovolné. Zaroveil beru na védomi, Ze poskytnuté osobni udaje a

vysledky testovani budou zpracovany anonymné a pouze pro ucely diplomové prace.
Datum:
Osoba, kterd provedla poucent: ............cooevvviiiiiiininiinn...

Podpis osoby, ktera provedla pouceni: ...,

Vlastnoru¢ni podpis probanda: ........................



Ptiloha ¢. 3: Graty EMG
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Meéfeni 3

EMG - Méreni 3 - 0-10 s
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Méfeni 4
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Méfeni 5

EMG - Méfeni5 - 0-10 s
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Mg¢feni 5 — bez kiivky m. biceps brachii
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Meéfeni 6
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Ptiloha ¢. 4 — Grafy 3D kinematické analyzy

Meéfeni 1
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Meéfeni 6
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