


AKTYWNOSC FIZYCZNA | NOWOCZESNE CZUJNIK]

= Monitorowanie podstawowych wielkosci fizjologicznych

= Urzadzenia wyposazone w bezprzewodowe czujniki sg dostepne dla przecietnego
uzytkownika

= Dostep do danych ,,zawsze i wszedzie”

= Planowanie treningu i podejmowanie decyzji
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= Zadanie — bieg na czas
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= Jak roztozy¢ wysitek na trasie, aby dobiec do mety w najkrotszym

czasie?

= Pomiary:

= predkosé i ‘

T

= puls

PROBLEM

Planowanie treningu biegacza




MODEL MATEMATYCZNY ODPOWIEDZI UKtADU
KRWIONOSNEGO NA WYSILEK FIZYCZNY

= Cheng, T. M., Savkin, A. V., Celler, B. G., Su, S. W., &
Wang, L. (2008). Nonlinear modeling and control of
human heart rate response during exercise with
various work load intensities. IEEE Transactions on V -
BiomedicaEngineering55(11), 2499-2508. predko$é
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MODEL KOMPUTEROWY W SIMULINK-U
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SYMULACJA KOMPUTEROWA
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DOPASOWANIE MODELU DO DANYCH
POMIAROWYCH — IDENTYFIKACJA SYSTEMU

Algorytm
identyfikacji

: Parametr Typowa wartos¢
P mierzone

Obiekt 1.84
(biegacz) v g

Ocena modelu d, 24.32
2 a, 0.0636

: aM‘:'eL d ) a, 0.00321
R P obliczone A 332
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DOPASOWANIE MODELU DO DANYCH
POMIAROWYCH — IDENTYFIKACJA SYSTEMU
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PLANOWANIE TRENINGU

= Podstawowe elementy planu treningu zawierajg czasy trwania:

= odpoczynkéw (predkos¢ zerowa)

= aktywnosci (wysoka predkosc),

= regeneracji (niska predkos¢, np. chdd)
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/ADANIE OPTYMALIZACJI PLANU BIEGU

= Dane
= dystans D
= model
= |limity zmeczenia i predkosci Zmax | \ymax

= Funkcja celu
= czas T przebycia dystansu D

= Decyzja
= plan treningu U(t) minimalizujgcy T

= (Ograniczenia
= maxZ(t) <zmax

0<t<T
= maxu(t) <vmax

0<t<T



/ADANIE OPTYMALIZACII PLANU BIEGU

= Optymalny plan treningu

e optymalizacja przeprowadzana jest z wykorzystaniem algorytmu symulowanego wyzarzania

= Najczesciej generowany scenariusz

* predkosci w kolejnych fazach sg coraz wieksze (w ostatniej fazie uzytkownik osigga tzw. putap

beztlenowy)
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/ADANIE OPTYMALIZACII PLANU BIEGU

= Zadanie sterowania: uzytkownik powinien biec zgodnie z optymalnym scenariuszem U*(t)

= System wspomaga uzytkownika:

= w przetgczaniu sie pomiedzy kolejnymi fazami biegu (odpoczynek, aktywnosé,

regeneracja),

= w utrzymywaniu prawidtowej predkosci.

= Typowe sygnaty sterujgce J(t) :

= komendy gtosowe ze smartfona (e.g. ,biegnijs z y b gwoiij’),” ,

= gtosnoscC i rodzaj muzyki w stuchawkach. ,u(t) Urzadzenie U(t) y(t)
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wykonawcze




INNE UWAGI

Z czasem, sprawnos¢ uzytkownika w wykonywaniu ¢wiczenia zmienia sie i konieczne

sg aktualizacje wartosci parametrow modelu

= Forma uzytkownika w danym moze by¢ nieprzecietnie niska (np. po przyjeciu) lub

wysoka (np. po )

= Mozliwe jest wystgpienie nieprzewidzianych zdarzen, np. upadek, ktéry tymczasowo

wptynie na sprawnosc¢ uzytkownika

= Zachodzi potrzeba adaptacji przez identyfikacje



WAZNE POJECIA

= Model matematyczny = |dentyfikacja

= System/proces dynamiczny = Optymalizacja

7 , s e e n 1 d H
= Uktad réwnan rézniczkowych zmienne decyzyjne

= funkcja celu (kryterium jakosci
= Stan procesu rozwigzania)
= ograniczenia

= Sterowanie




