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ANALISI CINEMATICA

SCOpO €:
rilevare e quantificare il movimento
del segmenti corporel € degli angoll
articolari nelle diverse direzioni e
attorno diversi assi



Piani anatomici




Flesso-estensione dell'anca

Flassione (+) Esensiona (-)

Flesso-estensione del ginocchio

Flassione (-) Estensions (+)




Cinematica angolare
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I Collccazione dei marcatori

Cantri articolan:

A grande lrocantere
epicondic femorale lalerde
mallecic kierale
metatarso-‘alange V dro

= 00




Medello 2-D dell’'arte infericre
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Ipcles:

+ Moto planare (plano sagtale)

o Lo articolanioni sono modellzzate
usando cermiere alindriche (un
Qragco 4l ibanra)

Centn amicolar!:

A anca

G gincccho

C cavgla

M metatarso-laangl
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SISTEMA MOCAP

L’elemento centrale di un laboratorio del
movimento puo essere ben rappresentato dal
sistema di acquisizione del movimento.

Si tratta di sistemi optoelettronici che fanno uso
di marcatori (marker), di dimensione differente,
posizionati su punti di repere anatomici (in
corrispondenza di strutture articolari), i
movimenti dei quali vengono registrati
automaticamente e digitalmente.
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COORDINATE 3D di un PUNTO

Per ottenere le coordinate tridimensionali di un
punto nello spazio si devono avere almeno
due punti di vista distinti. Ossia ciascun marker
posizionato nel volume deve essere visto da
almeno due camere.

Disponendo dell'immagine video
bidimensionale di un marker da almeno due
punti di vista e possibile ricostruire la sua
posizione istante per istante (frame by frame).
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MARKER SET

2 : 1
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Tiro al bersaglio
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