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Cwiczenie -1

Budujemy tancuch oscylatorow jak

na zatgczonym rysunku. Ustalamy
identyczne potgczenia, np. 20. Do L
kolejnych komorek wstrzykujemy
prady o wartosciach 0.00035,

0.0003, 0.00025, 0.0002 pA. Jezeli
sprzezenie jest wystarczajgco duze,
powinna pojawic sie fala aktywacji
wzdtuz tancucha. Zwiekszaj wartosc
sprzezenia, az jg zaobserwujesz.
Innym sposobem generacji fali pobudzenia jest aktywacja
wytgcznie pierwsze] komorki. Wstrzykujemy do niej prad
0.0002uA przez kilka ms. To powinno spowodowac fale
aktywaciji. Ten mechanizm jest jednak mniej odporny na
zaburzenia niz mechanizm pierwszy.
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Cwiczenie -2

1. Domysine parametry symulacji CPG komorki
L,R reprezentujg lewe | prawe konczyny, 112 —
przednie i tylne. Opoznienia ustawione sg tak, ze
inicjowany jest rytm chodu. Czy przy innych
opoznieniach wstrzykiwania pragdu tez dostajemy
chod? 2. Zmieniamy architekture tak, ze
potgczenia miedzy L1 1 L2 oraz R11R2 sg
pobudzeniowe, a wszystkie potgczenia krzyzowe
sg hamujgce. Ustawiamy opoznienia dla L1 1 R2
na 0, dlaL2iR1 na 15. Otrzymujemy wzorzec
ruchu dla truchtu. Podobna architektura z
zamienionymi rolami przednich konczyn dostarcza
wzorca ruchu dla jednochodu (pace). Zbadaj, czy
to prawda. Zilustruj rysunkami z symulacii.



Cwiczenie 1

Rozwaz architekture symulacji, w ktorej L1 1 R1 sg
identyczne | kazda dostaje prad 0,00015 yA o
czasie trwania 200 ms z opoznieniem O.
Zaimplementuj symetryczne, wzajemnie
pobudzajgce sprzezenia o sile potgczen 1500 |
stopniowo zwiekszaj ich site co 100. Jak mozna
wyjasni¢ zaobserwowane zachowanie? Co sie
stanie, kiedy ztamana zostanie symetria? To jest
co sie stanie kiedy wagi sprzegajgce sg nierowne,
wstrzykiwane prady sg rozne, lub rozne sg
warunki poczgtkowe?



Cwiczenie 2

Zauwazono, ze ryba umieszczona w rogu jest w
stanie ptynaC wstecz (Grillner 1974). Rozwaz
architekture |1 parametry tancucha oscylatorow z
cwiczenia -1. Poeksperymentuj z parametrami
tak, zeby otrzymac fale podrozujgcg w
przeciwnym kierunku i rozwaz implikacje dla
mozliwych mechanizmow odwracania kierunku
propagaciji fali w rybie.



Cwiczenie 3

Zatgczony rysunek pokazuje,
ze wzor aktywnosci
wyidealizowanego galopu jest

LF

identyczny z wzorem chodu i
poza tym, ze szybkosc jest .

LF

wieksza. Zmien domysing i

RF

architekture dla chodu tak,

LH

zeby otrzymac szybszy ruch
porownywalny do galopu.

Zacznij od symulacji wzrostu - -
czestosci wewnetrznych
oscylacji poprzez wzrost

wstrzykiwanego pradu.

WALK




Cwiczenie 4

W prawdziwym galopie jest opdznienie pomiedzy
opuszczeniem przedniej lewej konczyny |
przedniej prawej konczyny. Zmien architekture
otrzymang w poprzednim cwiczeniu dla
wyidealizowanego galopu tak, zeby otrzymac tg
asymetrie. Zacznij od wprowadzania asymetrii
przez wagi potaczen.



Cwiczenie 5

Wspominalismy, ze roznice pomiedzy roznymi
trybami ruchu zalezg od zaleznosci czasowych
pomiedzy przednimi i tylnymi konczynami. W
Istocie jednak przejscie od spaceru do truchtu jest
ciggte. Kiedy szybkosc¢ ruchu wzrasta, kazda
przednia konczyna zaczyna krok zanim przeciwna
tylna konczyna dotknie ziemi, az przeciwne nogi
Kroczg w tym samym czasie, co prowadzi do
truchtu (Pearson 1976). Sprobuj nasladowac
przejscie od chodu do truchtu poprzez drobne
zmiany architektury i warunkow poczatkowych.



Cwiczenie 6
W réznych doswiadczeniach, na roznych
organizmach, zarowno pikrotoksyna jak |
strychnina, ktére blokujg synapsy hamujace,
prowadzg do zmian we wzorcach wyjsciowych
ruchow (Rand et al. 1988). Zmiany te wigzg sie z
przeksztatceniem oscylacji z trybu nie w fazie w
tryb w fazie. Usun synapsy hamujgce w réznych
architekturach symulacji dyskutowanych do tej
pory. W kazdym przypadku sprawdz, czy efekt
zablokowanego hamowania wspiera taki a nie
inny wybor architektury czy sugeruje, ze
alternatywny wybor mogtby byc lepiej
uzasadniony biologicznie.



Cwiczenie 7

Wykorzystaj intuicje uzyskang w dotychczasowej
analizie modeli i architektur symulaciji, zeby
stworzycC architektury, ktore symulujg

nieprzemienne ruchy, takie jak ktus czy skoki.



