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D.A.M CURSUSD.A.M CURSUS

IntroductieIntroductie 20112011
CursusavondCursusavond22

VrijheidsgradenVrijheidsgraden en en 

BeperkingenBeperkingen

Twee dimensionaal:  3DF

Drie dimensionaal:    6DF

Aantal vrije elementen = 1 (3DF)

Aantal verbindingen = 1

som van  de constraints in de verbindingen = 2

Aantal vrije elementen = 2 (samen 6 df)

Aantal verbindingen = 2

som van  de constraints in de verbindingen = 4

Aantal vrije elementen = 3 (samen 9 df)

Aantal verbindingen = 3

som van  de constraints in de verbindingen = 6
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DF= 3.(N-1) -   CΣ

Bij een drieBij een drie--dimensionale dimensionale 

analyse:analyse:

Bij een tweeBij een twee--dimensionale dimensionale 

analyse:analyse:

DF= 6.(N-1) -   CΣ

Vrijheidsgraden analyse van Vrijheidsgraden analyse van 
het fietsende been het fietsende been 

(twee dimensionaal)(twee dimensionaal)

1. Frame + Bekken1. Frame + Bekken

Aantal elementenAantal elementen

2. bovenbeen2. bovenbeen

3. onderbeen3. onderbeen

4. Voet + trapper4. Voet + trapper

5. Cranckstel5. Cranckstel

N = (5 N = (5 -- 1) = 41) = 4

DF = 4 . 3 = 12DF = 4 . 3 = 12
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verbindingenverbindingen

5 . 2 constraint = 105 . 2 constraint = 10

DF keten = 12 DF keten = 12 ––10 = 210 = 2

1.1. HeupgewrichtHeupgewricht

2. Kniegewricht 2. Kniegewricht 

3. Enkelgewricht3. Enkelgewricht

4. Trapper4. Trapper--CranckCranck

5. Trap5. Trap--asas

1. Frame + Bekken1. Frame + Bekken

Aantal elementenAantal elementen

2. bovenbeen2. bovenbeen

3. onderbeen3. onderbeen

4. Voet + trapper4. Voet + trapper

5. Cranckstel5. Cranckstel

N = (5 N = (5 -- 1) = 41) = 4

DF = 4 . 6 = 24DF = 4 . 6 = 24

De fiets 3D De fiets 3D 

verbindingenverbindingen

21 constraint 21 constraint 

DF keten = 24 DF keten = 24 ––21 = 321 = 3

1.1. HeupgewrichtHeupgewricht

3 constraints3 constraints

2. Kniegewricht2. Kniegewricht

4 constraints 4 constraints 

3. Enkelgewrichten3. Enkelgewrichten

4 constraints4 constraints

4. Trapper4. Trapper--CranckCranck

5 constraints5 constraints

5. Trap5. Trap--as as 

5 constraints5 constraints

De fiets 3D De fiets 3D 
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MRC MRC

MRC

CENTRODE

MRCMRC

MRCMRC

1

2

3

4



5

EVOLUTE EVOLUTE

BOOGHOEK
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EVOLUTE

evolute

R1

R2

R3

R1

R2

R3

evolute

Gegeven: K = kontakpunt met concaaf.Gegeven: K = kontakpunt met concaaf.

Vraag: Waar kan de evolute van concaaf liggen?Vraag: Waar kan de evolute van concaaf liggen?

evolute kop

evolute kom

evolute kop

evolute kom
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evolute kop

evolute kom

evolute kop

evolute kom

evolute kopevolute kom

evolute kom

evolute kop

evolute kom

evolute kop

1

2 3

EVOLVE�TE

EVOLUTEEVOLUTE
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evolute kom

evolute kop

ARTHROARTHRO--KINEMATICAKINEMATICA

ALGEMENE BEWEGINGSDEFINITIES:ALGEMENE BEWEGINGSDEFINITIES:

ROTATIE EN TRANSLATIEROTATIE EN TRANSLATIE

a

a'

b

b'

rc

ARTHROKINEMATISCHE ARTHROKINEMATISCHE 
BEWEGINGSDEFINITIES:BEWEGINGSDEFINITIES:

Slip, sleep, swing, slide, draai, zwaaiSlip, sleep, swing, slide, draai, zwaai

adjunct rotatie, conjunct rotatie, roladjunct rotatie, conjunct rotatie, rol

spin, rol, schuif, rotatie, translatie, etc.spin, rol, schuif, rotatie, translatie, etc.
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EISEN VOOR BEWEGINGSDEFINITIES:EISEN VOOR BEWEGINGSDEFINITIES:

1.1. Eenduidige contactverplaatsingenEenduidige contactverplaatsingen

2.2. Convex t.o.v concaaf = concaaf t.o.v Convex t.o.v concaaf = concaaf t.o.v 
convexconvex

BEWEGINGSDEFINITIES VOOR CONVEX:BEWEGINGSDEFINITIES VOOR CONVEX:

1. ROL1. ROL

2. SCHUIF2. SCHUIF

evolute kom

evolute kop

ROLROL

Afgelegde weg op kop en kom gelijk Afgelegde weg op kop en kom gelijk 

(homolateraal contact)(homolateraal contact)

ROLROL

CENTRODECENTRODE

bewegingsuitslagbewegingsuitslag

ROLROL

bewegingsuitslagbewegingsuitslag

ROLROL
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ROLROL

bewegingsuitslagbewegingsuitslag

α

Welk gewricht is het lenigst?

α α

140
0

40
0

Booghoek kop Booghoek kop –– booghoek kom = max. booghoek kom = max. 

gewrichtshoekgewrichtshoek

Snelheidsverdeling rol

Rol van de kom = Schommel
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SCHUIFSCHUIF

Een punt van convex Een punt van convex 
langs meerdere langs meerdere 

punten van concaaf.punten van concaaf.

SCHUIFSCHUIF

CENTRODECENTRODE

Snelheidsverdeling schuif

Schuif van de kom = Glij
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Vrol

Vschuif

V rol +schuif

SLIP: 

Alle punten van convex langs één punt van concaaf

a. rotatie

b. rollen

c. translatie

TranslatieTranslatie
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TranslatieTranslatie SchuifSchuif

1985
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Ventraal Dorsaal 

Flexie = Rollen + translatie femur naar ventraal 

( of tibia naar dorsaal) 

Ventraal Dorsaal 

Flexie = slippen + translatie femur naar dorsaal 

( of tibia naar ventraal) 

Ventraal Dorsaal 
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