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P�Œ�}�i�����š���P�}���o�•:
�� �����^�]�u�µ�o���Ÿ�}�v���}�(���š�Z�����P���]�š���}�(���•�‰�]�v���o�����}�Œ�����]�v�i�µ�Œ�������~�^���/�•���•�µ���i�����š�•��
�� �������‹�µ�]�‰�‰�������Á�]�š�Z�������Ÿ�À�����}�Œ�š�Z�}�•���•�X
�� ���������•�]�P�v���}�(�����v�������Ÿ�À�����}�Œ�š�Z�}�•�]�•���(�}�Œ���]�v���}�u�‰�o���š�����^���/���•�µ���i�����š�•�X
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�d�Z�����‰�Œ�}�i�����š���]�v�À�}�o�À���•�����]�+���Œ���v�š���š���•�l�•:
�� �����W�Œ���‰���Œ���Ÿ�}�v���}�(���š�Z�������Æ�‰���Œ�]�u���v�š���o�����‹�µ�]�‰�u���v�š�X
�� ���������À���o�}�‰�u���v�š���}�(�����}�u�‰�µ�š���Ÿ�}�v���o���u�}�����o�•���(�}�Œ���Z�����o�š�Z�Ç�����v����
�� �����]�v���}�u�‰�o���š�����^���/���•�µ���i�����š�•�X
�� ���������•�]�P�v�����v�������}�v�š�Œ�}�o���}�(�����v�������Ÿ�À�����}�Œ�š�Z�}�•�]�•���‰�Œ�}�š�}�š�Ç�‰���X
�� �����/�v�À���Œ�•���l�(�}�Œ�Á���Œ�������Ç�v���u�]�������v���o�Ç�•�]�•���}�(�����•�•�]�•�š�������P���]�š�X

�����Ÿ�À�����}�Œ�š�Z�}�•�]�•���‰�Œ�}�š�}�š�Ç�‰��
�^�š���v�����r���}�v�š�Œ�}�o���<�v�����r���v�l�o���r�&�}�}�š���K�Œ�š�Z�}�•�]�•���~�^���<���&�K�• aimed at
���•�•�]�•�Ÿ�v�P���^���/���•�µ���i�����š�•���Á�]�š�Z���o���À���o�•�������}�Œ�������]�v���š�Z�������^�/�����•�����o���X

Su���i�����š�•�����Œ���������o�����š�}�����}�v�š�Œ�}�o���Z�]�‰���G���Æ�}�Œ�•�U�����µ�š���Z���À�����‰���Œ�Ÿ���o�o�Ç�������v���Œ�r
�À���š�������u�µ�•���o���•�������š�µ���Ÿ�v�P���š�Z�����l�v���������v�������v�l�o�����i�}�]�v�š�•.

�����š�µ���š�}�Œ�• �^���v�•�}�Œ�•

�D�����Z���v�]�����o���o�}���l�]�v�P���•�Ç�•�š���u
(stance phase)

���o�����š�Œ�]�����o���Œ�}�š���Œ�Ç���u�}�š�}�Œ
(swing phase)

�W���•�•�]�À�����<�o���v�Ì���l���i�}�]�v�š

�d�Z�]�P�Z���P�Ç�Œ�}�•���}�‰��
(segment angular velocity)

�<�v���������v�������v�l�o�������v���}�����Œ�•
�~�i�}�]�v�š�����v�P�o���•�•

�W�o���v�š���Œ���•���v�•�}�Œ�•
(foot-ground contact)

���]�+���Œ���v�š���}�Œ�š�Z�}�•�]�•���‰�Œ�}�š�}�š�Ç�‰���•���(�}�Œ���š�Z�����Œ�]�P�Z�š�����v�����o���L���o���P�•�W

���}�u�‰�µ�š���Ÿ�}�v���o���u�}�����o

CAD model �>���L���‰�Œ�}�š�}�š�Ç�‰���^�µ���i�����š���Á�]�š�Z���}�Œ�š�Z�}�•���•

���Æ�‰���Œ�]�u���v�š���o�����‹�µ�]�‰�u���v�š

���}�v���o�µ�•�]�}�v�•�����v�����(�µ�š�µ�Œ�����Á�}�Œ�l
We have developed a ���}�u�‰�µ�š���Ÿ�}�v���o�r���Æ�‰���Œ�]�u���v�š���o���š�}�}�o that
���o�o�}�Á�•���š�}���}���š���]�v���l�]�v���u���Ÿ�������v�������Ç�v���u�]�����]�v�(�}�Œ�u���Ÿ�}�v���}�(���š�Z�����P���]�š
of �^���/���•�µ���i�����š�•���µ�•�]�v�P�����Œ�µ�š���Z���•�����v���������Ÿ�À�����}�Œ�š�Z�}�•���•.

T�Á�}���]�v�v�}�À���Ÿ�À�����l�v�����r���v�l�o���r�(�}�}�š�������Ÿ�À�����}�Œ�š�Z�}�•���• have been built
���v�����š���•�š�������}�v���Z�����o�š�Z�Ç���•�µ���i�����š�•�X

The �]�v�À���Œ�•�������Ç�v���u�]�������v���o�Ç�•�]�•���}�(���}�Œ�š�Z�}�•�]�•�r���•�•�]�•�š�������P���]�š can be
performed using the presented tools.

�&�µ�š�µ�Œ�����Á�}�Œ�l:
�� �����d�Œ�Ç���š�Z�����‰�Œ���•���v�š�������‰�Œ�}�š�}�š�Ç�‰���•���}�v���^���/���•�µ���i�����š�•���]�v�������Z�}�•�‰�]�š���o
     environment.
�� �����h�•�����š�Z�������}�u�‰�µ�š���Ÿ�}�v���o���š�}�}�o���š�}���š���•�š�����]�+���Œ���v�š�����}�v�š�Œ�}�o���•�š�Œ���š���P�]���•�X
�� �����/�v�À���•�Ÿ�P���š�����š�Z�����•�µ���i�����š�r�}�Œ�š�Z�}�•�]�•���(�}�Œ�������•�Z���Œ�]�v�P���‰�Œ�}���o���u�X��
�� �����h�v�����Œ�•�š���v�����š�Z�����•�µ���i�����š�[�•���u�}�š�}�Œ���������‰�š���Ÿ�}�v���š�}���Œ�}���}�Ÿ�������•�•�]�•�š���v�����X

���]�}�u�����Z���v�]���•���>�����}�Œ���š�}�Œ�Ç:

   12���K�‰�Ÿ�d�Œ�����l���&�>���y�W�s�í�ì�ì�Z2 cameras.
 
 

   2 ���D�d�/��AccuGait force plates.

Passive re�ective
markers

�/�v�•�š�Œ�µ�u���v�š���������Œ�µ�š���Z���•:
 �����D�}�Ÿ�}�v�������‰�š�µ�Œ���W���ï���u���Œ�l���Œ�•�l���Œ�µ�š���Z�X
�� �����&�}�Œ�������u�����•�µ�Œ���u���v�š�W�����Æ�š���v�•�}�u���š�Œ�Ç�X
�� ���������o�]���Œ���Ÿ�}�v���µ�•�]�v�P���(�}�Œ�������‰�o���š���•�X
�� �����^�Ç�v���Z�Œ�}�v�]�Ì�������Á�]�š�Z���u�}�Ÿ�}�v�������‰�š�µ�Œ��
   system and force plates.

�,�����o�š�Z�Ç���•�µ���i�����š���u�}�����o:
   37 markers.
�� �����í�ô�����}���]���•�U���í�ó���•�‰�Z���Œ�]�����o���i�}�]�v�š�•�X
   57 degrees of freedom.
   228 coordinates (natural + angular).
   Two segments for each foot.
�� �����E�}���,���d���•�]�u�‰�o�]�.�����Ÿ�}�v�X
   BSP: anthropometric data and 
�� �������}�Œ�Œ���o���Ÿ�}�v�����‹�µ���Ÿ�}�v�•�X
 �^���/���•�µ���i�����š���u�}�����o:

   Crutches rigidly connected
   to hands.  
   252 total coordinates.
   Up to 4 simultaneous contacts:
�� �����/�v�����š���Œ�u�]�v�����Ç���‰�Œ�}���o���u�X
   Standard values of BSP are not
   applicable: use of densitometry.
 


